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Problématique / Motivation
Problématique

La thèse propose de faire le lien entre l’analyse du geste dansé et le contrôle de
modèles complexes à travers :
– La capture et la reconnaissance du mouvement,
– L’utilisation de ces données à des fins de contrôle de modèles physiques : Map-

ping entre des paramètres du geste et des paramètres du son ou des paramètres
d’un rendu graphique par modèles physiques.
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Motivation
Les interactions gestuelles sont très recherchées en communication Homme Ma-
chine car le geste est une modalité d’entrée porteuse de sens et d’expressivité.

Les problématiques de reconnaissance des qualités de mouvement et de perfor-
mance augmentée ont de l’importance dans plusieurs domaines dont :
–Les jeux vidéo
–Les ”serious games”
–L’étude des émotions
–La danse :

Au niveau du spectateur : Augmenter la performance dansée apporte au spec-
tateur des informations visuelles supplémentaires sur la pièce chorégraphique.
Au niveau du danseur : Un feedback sonore ou graphique peut indiquer au dan-
seur dans quelle qualité de mouvement est le mouvement qu’il produit. (cf le
projet Emio Greco PC)
Au niveau du chorégraphe : Une intéraction avec un système intelligent ou une
interface de reconnaissance du mouvement/rendu graphique ouvre des champs
d’expérimentation intéressants pour la création chorégraphique.

mots clés
Reconnaissance du geste, contrôle gestuel, rendu sonore, rendu graphique,

modèles physiques.

L’enjeu

a) Trouver des descripteurs haut niveau du geste mettant en jeu ”la qualité de mou-
vement” du danseur,

b) Parvenir à un couplage fort entre les paramètres du geste liés à la dynamique du
mouvement et les descripteurs de haut niveau liés à l’intention et l’expressivité
du danseur,

c) Parvenir à mettre en place une interface Homme Machine dont l’entrée serait le
geste du danseur ”utilisateur” de l’interface et la sortie le rendu graphique du
modèle physique,

d) Parvenir à contrôler différents modèles physiques avec des paramètres du geste.

Étude des qualités de mouvement
Collaboration avec la compagnie Emio Greco PC : Double skin double mind

installation workshop (DSDM)

– Améliorer la reconnaissance des différentes qualités de mouvement des 4 séries :
”breathing”, ”jumping”, ”expanding”, ”reducing”,

– Développer un rendu graphique par modèles physiques (masses-ressorts, mod
èles visceux) visualisant ces qualités de mouvement.

Descripteurs du geste
– Vitesse, accelération (au dessus, en dessous d’un certain seuil),
– Corrélation entre le son de la réspiration et la périodicité du mouvement. Nous

prenons comme données du geste, la norme de la quantité de mouvement,G(N,1)
et comme données du son, la ”loudness”, S(N,1),
Le coefficient de corrélation entre les deux signaux :

R =
ΣNi=1(gi − ḡ))(si − s̄)√

ΣNi=1(gi − ḡ)2
√
ΣNi=1(si − s̄)2

– Modélisation du ”jumping” par une masse liée à un ressort,
– Modélisation du ”reducing” par l’écoulement d’un fluide visceux,

les écoulement de stokes :

η∆~v = ~gradp − ρ~f

– Le maximum de la distance entre les 4 extrêmités plus le centre de masse entre
eux (au dessus d’un certain seuil),

– La distance entre le centre de masse et le milieu des pieds (en dessous d’un cer-
tain seuil).

Modèles physiques
Mapping

Développer une fonction ”mapping” faisant correspondre chaque paramètre
régissant le comportement du modèle physique avec un paramètre provenant du
descripteur du geste (mapping one-to-one / many-to-one / one-to-many)

Contrôle gestuel d’un rendu graphique lié à un
modèle physique masses-ressorts

– Application : Qualité d’un mouvement
élastique tel que le ”Jumping”.

– Paramètres de contrôle : nombre de
masses-ressorts, raideur des ressorts,
longueurs des ressorts au repos, lon-
gueur des ressorts à t = 0.

Contrôle gestuel d’un rendu graphique lié à un
modèle de simulation de feux et de fumée
– Application : Qualité d’un mouvement

leger et lent tel que le ”breathing”.
– Paramètres de contrôle : dimension

de la source chaude, la distance inter-
particulaires.

Travaux futurs
– Développer les descripteurs de haut niveau du geste pour le workshop DSDM.

Comparer les résultats avec ceux d’une autre méthode de reconnaissance utilisé
sur le ”breating”, à savoir le ”suivi de geste”,

– Développer des modèles physiques et étudier les possibles mapping entre leurs
paramètres de contrôle et ceux du geste,

– Etudier la possibilité d’utiliser les concepts de logique flou dans le mélange de
critères pour la reconnaissance du geste.

– Mettre en place une expérience permettant d’analyser le geste dansé à partir de
paramètres gestuels obtenus par un système de motion capture.


