
Une triade : kinésithérapeute, robot humanoïde, patient 

► Kinésithérapeute : réalise un geste dans le cadre d’un exercice de rééducation 

► Robot : apprend le geste par imitation 

► Patient : apprend le geste par le robot qui prend le rôle de tuteur artificiel 

 

Projet KERAAL 
 

Kinésithérapie Et Réeducation pour l’Ambient Assisted Living  

► Morphologie :  bio-inspirée 

► Open source : hardware & software 

► Corps réalisé en impression 3D : design et réalisation de nouvelles formes 

► Interface web : contrôle du robot 

► Evolution du robot par l’ajout : 

- d’une interaction visuelle par l’écran du robot 

- d’une interaction orale par synthèse vocale 

- d’articulations pour répondre aux contraintes de rééducation  

Partenaires 

Auteurs 

Contact : mai.nguyen@imt-atlantique.fr 
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Utilisation du robot Poppy Humanoid  
(Génération Robots, équipe Flowers, INRIA Bordeaux) 

 

Système de tutorat intelligent 

A : interaction Kiné       Robot 

► Capture d’un ensemble de mouvements du kinésithérapeute 

- à l’aide de caméras Microsoft Kinect v2 

 

 

► Apprentissage d’un modèle probabiliste de l’exercice 

- mélange de gaussiennes (positions et orientations des 

articulations) : 

 

 

- génération du mouvement idéal par régression : 

 

 

► Conversion du mouvement humain en ordres pour animer le 

robot Poppy 
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𝑥𝑡 =  𝑚𝑎𝑥(𝑝 𝑥, 𝑡 ) 

B : interaction Robot       Patient 

► Démonstration de l’exercice par le robot 

- consignes gestuelles et orales 

► Réalisation de l’exercice par le patient (capture par Kinect) 

► Evaluation de l’exercice réalisé 

- comparaison avec le modèle probabiliste appris  

(calcul de vraisemblance) 

 

 

- analyse détaillée par partie du corps et par segment 

temporel du mouvement 

 

 

► Restitution de l’évaluation par le robot Poppy 

- informations et encouragements oraux sur l’exercice 

- erreurs détectées et indications pour les corriger 

 

 

 

ln 𝑝 𝑋 Φ, µ, Σ =   ln  Φ𝑘𝓝 𝑥𝑡  𝜇𝑘, Σ𝑘)

𝐾

𝑘=1

𝑇

𝑡=1

 

Outre l’aspect social apporté par les encouragements du robot au patient, le projet KERAAL bénéficie d’une étude clinique 

d’acceptabilité de la rééducation par robot, complétée par une étude du modèle économique. 
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