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IRL-1 (In Real Life-1, or IntRoLab-1) 
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Sujets abordés 

•  Technologies 
1.  Robotique compliante 
2.  Robotique sociale d’assistance (RSA) 
3.  Téléprésence 
4.  Robotique interactive et autonomie (RIA) 

•  Regroupements 
–  INTER 
–  AGE-WELL 
 



1. Robotique compliante - AZIMUT 



1. Robotique compliante - OMNI 



1. Robotique compliante – IRL-1 



1. Robotique compliante - Marchette 



1. Robotique compliante - ERA 



1. Robotique compliante - ADDR 



1. Robotique compliante - Exo 
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Figure 3 – Configuration mécanique, électrique et informatique 
 



1. Robotique compliante - Exo 



2. RSA – Concours Robot-Jouet 



2. RSA - Autisme 



2. RSA - Roball 



2. RSA – Roball/Koule 



2. RSA - Queball 



3. Téléprésence 



3. Téléprésence - Télérobot 



3. Téléprésence - MVu 



3. Téléréadaptation - VIGIL 



3. Téléprésence – VIGIL 



•  Écran tactile 
•  Haut-parleur 
•  Ordinateur avec réseau 

WiFi 
•  Caméra pan-tilt-zoom 

avec batterie 

3. Téléprésence - VIGIL 



3. Téléprésence - Respiration 

https://introlab.3it.usherbrooke.ca/mediawiki-introlab/index.php/ROS_OpenTLD 
https://introlab.3it.usherbrooke.ca/mediawiki-introlab/index.php/Find-Object  



4. RIA - ManyEars 



4. RIA – Reconnaissance émotion 



4. RIA – RTAB-Map 



4. RIA – RTAB-Map 



4. RIA – ROS4iOS 



4. RIA – EM-ART 



4. RIA - HBBA 
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•  Conception et prototypage 
–  Traitement de l’information: Informatique diffuse, modélisation, apprentissage-machine, 

interfaces à réalité augmentée, vision/audition artificielle, localisation et cartographie, 
planification 

–  Dispositifs et systèmes: nanotechnologies, microtechnologies, dispositifs haptiques, 
actionneurs compliants, robotique interactive, navigation, CFAO 

•  Évaluation et transfert 
–  Évaluation en milieu de vie: mesures écologiques, technologies actimétriques, 

simulateurs, identification des déterminants technologiques, instrumentation et mesures 
–  Identification et transfert: méthodologies expérimentales, Évaluation éthique des 

technologies (objectif: développement de méthodologie d’évaluation, faisabilité 
commerciale et management de l’innovation 

•  Créneaux d’activités 
–  Habitats intelligents 
–  Téléréadaptation 
–  Technologies de la santé 
–  Systèmes mobiles (fauteuils roulants, exosquelettes) 
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INTER - Plate-forme iEchange 



Canada’s technology and aging 
network - www.age-well.ca  
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WP 3 -  Technology for Functional Autonomy 
and Independance   

 •  Development and evaluation of technologies that will 
support older adults (and their caregivers) through a variety 
of physical and cognitive activities, thereby increasing 
mobility, participation and independence. 
ü Novel robotic systems that can help with activities of 

daily living 
ü Collaboratively controlled power mobility devices (e.g., 

PWCs, scooters) 
ü Smart home system technologies 

•  Commercialization of developed software and hardware 
components 
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WP 3.1 – VIGIL-robot 
  
 

•  Identify and demonstrate how a mobile 
assistive robot can be used as a telepresence 
and an ADL assistant for seniors and 
caregivers by providing services such as virtual 
visits for remote consultations and 
assistance, cognitive assistance for tasks 
(e.g., meal preparation, self-care, exercise/
therapy) and scheduling (for both the senior and 
the robot), in a socially and economically 
responsible fashion  
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Laboratoire d'évaluation des usages et 
d'ergonomie (350 m2) 

Interactions entre les usagers et les 
différentes technologies dans des conditions 

“réelles”  
Espaces modulaires reproduisant différents 
environnements et conditions d’usage des 

technologies  
Système complet d’enregistrement des 

comportements et des actions des usagers 
Émulateur de réseau de télécommunication 


