lateforme nstrumentale vancgée pour
la anomanipulation aptique d’ bjects.
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. Contexte: Ce projet vise la possibilité d’ avoir une restitution haute fidélité du sens du toucher pour
manipuler des objets submicroniques dans des faisceaux d’analyse afin d’ étudier des phénomeénes
dynamiques. Le projet s’inscrit dans le plus vaste domaine des environnements de connaissance par le

toucher (Touching Learning Environments) visant a soutenir I’ acquisition des connaissances avec une
multiplicité d’environnements et de scenarios.
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L'apport de la Robotique : Le suivi de I'ensemble

‘apport de la Réalité Virtuelle : Identification des\
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