* Lundi 17 décembre

9h30-10h Sylvie Piumi Accueil (accueil)
10h-11h30 Emmanuel Guigon Des robots et des hommes (salle H20)
11h30-12h30 Mohamed Fnadi Cartographie, localisation et navigation (salle stagiaire)
14h-16h Ludovic Saint-Bauzel Initiation a python (salle stagiaire)
16h-17h Stéphane Doncieux Présentation de I'ISIR (salle H20)

* Mardi 18 décembre
Oh30-12h30 Laurent Fabre Initiation a la CAO, fabrication. usinage (salle stagiaire)
Groupes 1&2 : 9h30-11h — Groupes 3&4 : 11h-12h30
en alternance avec Fil rouge (salle stagiaire)
Groupes 3&4 : 9h30-11h — Groupes 1&2 : 11h-12h30

14h-15h30  Gilles Bailly Interaction homme-machine (salle stagiaire)
4 - 14h-14h30 — 4 : 14h30-15h00 — 5 : 15h00-15h30

en alternance avec Fil rouge (salle stagiaire)
15h30-17h  Marie-Aude Vitrani Des robots pour la chirurgie (salle stagiaire)

* Mercredi 19 décembre
Oh30-10h30 Nicolas Bredeche Robotique collective sur Thymios (salle 306)
10h30-12h30 Eléonore Ferrier-Barbut Suivi du regard en chirurgie (salle SIMA)
par groupe de 2
en alternance avec Fil rouge (salle stagiaire)

14h-15h Mohamed Chetouani Robotique & Education (salle stagiaire)
15h-17h Octavia Veny Carnot (25-26 salle 101)



* Jeudi 20 décembre
Oh30-12h30 Laurent Fabre Initiation a la CAO., fabrication. usinage (salle stagiaire)
Groupes 1&2 : 9h30-11h — Groupes &4 - 11h-12h30
en alternance avec Fil rouge (salle stagiaire)
Groupes 3&4 : 9h30-11h — Groupes 1&2 : 11h-12h30

14h-15h Visite du campus (départ devant I'ISIR)
15h-16h Mokrane Boudaoud Micro-robotique (salle stagiaire)

* Vendredi 21 décembre

Oh30-12h30 Catherine Pelachaud Greta. agent conversationnel (salle J0I)
Groupe 1 : 9h30-10h15 — Groupe 2 : 10h15-11h
Groupe 2 : 10h-11h45 — Groupe 4 : 11h45-12h30

en alternance avec Fil rouge (salle stagiaire)

14h-17h Fil rouge / Fin du projet / Pot de départ (salle stagiaire)

Groupe 1 : Mathias, Ilias, Valentin — Groupe 2 : Jean-Baptiste, Thibaud, Paul
Groupe 3 : Fawzi, Thomas. Elsa — Groupe 4 : Grégory. Assim, Nicolas, Samuel

Fil rouge = projet Thymio/cozmo/python
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kinematics, dynamics physiological signals

Electroencephalogram (EEG)

healthy subject
non-invasive
recordings




Ischemic Stroke

Spinal Cord Injury
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Ischemic Stroke rehabilitation
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Spinal Cord Injury
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augmentation

Interfacing spinal motor neurons in humans
Target Muscle Reinnervation)
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L’epreuve de selection de Wason

Quatre cartes

D F 3 7

Chaque carte présente sur une face une lettre et sur ['autre
un chiffre.

Quelles cartes devrez-vous retourner pour vérifier que la
regle suivante a été respectée : si une carte présente un D
sur une face, alors elle doit avoir un 3 sur son autre face ?



L’epreuve de séelection de Wason

Réponse majoritaire

D F 3 7

vrai faux vrai vrai




L’epreuve de séelection de Wason

Réponse correcte

D F 3 7

vrai faux faux vrai




L’epreuve de selection de Wason

lllustre la tendance a rechercher des exemples qui
confirment et a negliger ceux qui infirment une
hypothese.



