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Résumé du sujet :

L’un des enjeux majeurs de la micromanipulation a trés haute fréquence d’objets petits est la
capacité de détecter en temps réel la position et 1’orientation de ces objets dans une scéne
complexe. Le second enjeu est la capacité de piloter un signal émis par un laser dans toutes
les directions de I’espace pour déplacer de facon parallele différents objets piégés. Pour
répondre a ces deux défis, 1’objectif de cette theése est d’exploiter de nouvelles caméras
asynchrones développées par I’'IDV et appelées ATIS qui ont la particularité¢ d’avoir des
propriétés intrinseéques de haute dynamique car elles exploitent seulement des changements
d’intensité par pixel pour émettre une réponse a trés haut cadencement temporel. Celles-ci
offrent pour la problématique de la stérovision a trés haute vistesse une alternative nouvelle
pour ésoudre ce probleme majeur. Ce probleme a déja été résolu dans le cadre d’une pince
optique 2D et par une collaboration entre I’'ISIR et I’'IDV. Le second point de recherche
s’appuie pour cet asynchronisme pour développer une matrice de micromirroirs exploitant
pleinement cette propriété d’asynchronisme pour atteindre des résultats inégalés aujourd’hui
et décroitre le cofit de ces systtmes DMD. L’ensemble formera ainsi un systeme de tracking
et de déplacement d’un spot laser dont les propriétés dans le champ de la microrobotique
ouvre une ere nouvelle pour les pinces optiques multipicges.
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Sujet développé

L’un des enjeux majeurs de la micromanipulation a trés haute fréquence d’objets petits est la
capacité de détecter en temps réel la position et 1’orientation de ces objets dans une scéne
complexe. Le second enjeu est la capacité de piloter un signal émis par un laser dans toutes
les directions de 1’espace pour déplacer de facon parallele différents objets piégés. Pour
répondre a ces deux défis, 1’objectif de cette theése est d’exploiter de nouvelles caméras
asynchrones développées par I'IDV et appelées ATIS qui ont la particularit¢ d’avoir des
propriétés intrinséques de haute dynamique car elles exploitent seulement des changements
d’intensité par pixel pour émettre une réponse a trés haut cadencement temporel. Celles-ci
offrent pour la problématique de la stérovision a treés haute vistesse une alternative nouvelle
pour ésoudre ce probléme majeur. Ce probléme a déja été résolu dans le cadre d’une pince
optique 2D et par une collaboration entre I’'ISIR et I’'IDV. Le second point de recherche
s’appuie pour cet asynchronisme pour développer une matrice de micromirroirs exploitant
pleinement cette propriété d’asynchronisme pour atteindre des résultats inégalés aujourd’hui
et décroitre le cout de ces systtmes DMD. L’ensemble formera ainsi un systéme de tracking
et de déplacement d’un spot laser dont les propriétés dans le champ de la microrobotique
ouvre une ¢re nouvelle pour les pinces optiques multipiéges.
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Manipulation par laser et détection d’un objet en temps réel par caméra asynchrone
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