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CHAPITRE 4  Conception de l’interface de contrôle 

automatisé 
L’automatisation de l’interface du système de télétraumatologie s’est faite selon les critères de 

conception suivants : 

1. L’interface doit être simple et intuitive afin de faciliter son utilisation par des non-experts 

en robotique.  

2. L’interface doit permettre de sélectionner facilement différents modes de contrôle 

automatisés pour des fins de comparaison.  

3. L’interface doit permettre de reconfigurer les paramètres du système tels que la dimension 

de la région d’intérêt, la vitesse des bras et des caméras. 

4. L’interface doit faire en sorte, dans la mesure du possible, que l’opérateur puisse observer 

continuellement la région d’intervention dans les vues vidéos, même quand le système est 

en mouvement.  

5. L’interface doit être en mesure de détecter les obstructions dans le champ de vision des 

caméras et repositionner les caméras afin de les éviter.  

L’interface de contrôle automatisé conçue est développée en C++ avec la bibliothèque Qt, 

OpenCV, et exploite trois algorithmes de traitement des images : 

• Approximation des coordonnées 3D d’un point de l’image. Puisque les caméras ne 

retournent pas d’information de profondeur, il faut approximer les coordonnées 3D d’un 

point dans une image avec de l’information sur l’environnement. Cet algorithme, décrit à 

la section 4.1, est utilisé par les sections 4.2 et 4.3 pour le contrôle automatique des 

caméras robotisées.  

• Suivi d’une région d’intérêt. Nos tests expérimentaux au laboratoire sur les algorithmes 

présentés à la section 3.1 révèlent que l’algorithme de flux optique est le plus approprié 

pour l’application de sa précision et sa rapidité d’exécution. L’opérateur désigne le centre 

de la région d’intérêt en cliquant tout simplement sur la région en question. La dimension 
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Figure 4.1 Interface de contrôle automatisé du système de télétraumatologie au mode 
indépendant 

 

Figure 4.2 Interface de contrôle automatisé du système de télétraumatologie au mode 
coordonné 


