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Introduction
Problématique générale

La thèse propose d’augmenter la danse à travers :
– L’analyse du geste dansé : Reconnaissance en temps réel de gestes dansés basée

sur la notion de qualité de mouvement.
– La synthèse du geste dansé : Contrôle de rendu graphique par modèles physiques

en temps réel basé sur l’analyse du geste dansé.

Méthodologie

Dispositif

Etude du workshop Double Skin Double Mind
Reconnaissance des différentes qualités de mouvement composant le vocabulaire

d’Emio Greco | PC à travers les 4 parties du workshop DSDM : Breathing, Jumping,
Expanding et Reducing.

Analyse du geste
Définition d’une qualité de mouvement

– Une métaphore du geste ?
– Une description mentale ?
– Une caractéristique subjective ?
Une qualité de mouvement est la manière avec laquelle le mouvement est effectué

indépendamment de sa trajectoire. Deux mouvements peuvent être similaires en
terme de trajectoire et différents en terme de qualité.

Descripteurs gestuels
– La Verticalité : Mesure la largeur de la Bounding Box sur sa longueur.
– L’Extension : Représente la distance maximale entre le centre de masse et les

extrémités du corps.
– La Vitesse, l’ accelération, La Quantité de Mouvement.
– La Périodicité et fréquence des 4 extrémités de la BB.
– Le transfert de poids : La distance entre le centre de masse et le milieu des pieds.
– La Largeur de la BB du bas : Représente l’extension des jambes.

La reconnaissance du geste : Le gesture Follower
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synthèse du geste
Le modèle physique par masses ressorts

Les stratégies de contrôle gestuel
Différentes strategies de ”mapping” font correspondre chaque paramètre régissant

le comportement du modèle physique avec un paramètre provenant d’une combi-
naison de descripteurs du geste. Les paramètres du modèle graphique contrôlables
par le geste sont :
– les raideurs une par une
– les élongations une par une
– la constante de viscosité de l’environnement

Perspectives
– Automatisation du contrôle du modèle physique par le geste : Apprendre au

système à paramétrer automatiquement le modèle graphique. Une piste : les
méthodes adaptatives (Reinforcement Learning) ou de filtrage (Filtre de Kalman).

– Développement et contrôle d’autres modèles physiques ou topologies : Modèles
thermodynamiques et Modèles masse-ressorts massifs.

– D’autres projets : Le projet SABOUR (collaboration avec le Fresnoy), Le projet
GAVIP et Le projet Nuage.


