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HZCTORA

Think Tank de la robotique

CenepaznNs FNSENRI ¢
(A ROBOTISATION D 1A SOCIETE !







MEDIA

C’est 'observatoire sur les
technologies, les tendances, figures,
événements... toutes les actualités
de la robotique en France et dans le
Monde via des articles sur le site
internet d’HectorA,

@

TRANSMISSION

Nous nous engageons a organiser
des événements autour de la
robotique (Hackathon, meetup,
séminaire,...)

Anticipons les prochaines mutations des thémes régaliens !

@

LAB

Cette activité permettra de mettre
en avant les entreprises, startup,
projets et réussites soutenus par le
Think Tank,

e

EVENEMENT

Le Think Tank de la robotique est
tourné vers l'avenir, la notion de
transmission est importante. Cette
activité se caractérisera par des
formations, des tutoriels, des conseils,



Le Projet HectorA

Ce robot rend
désormais 'attente
active a la MDPH de
Bobigny




Comment ameéliorer I'expérience
d’attente dans I'univers médical ?

Maison Départementale des Personnes Handicapées
(MDPH) de Bobigny



Que fait R2/D3

_.Se Balader en évitant
les Obstacles

. acces aux dossiers
MDPH

— un questionnaire de
satisfaction

~Des Jeux

Q

—Reconnaissance
Facial

Assistance Vocal

_.Gestion de Rendez-
Vous






ET Aujourd’hui ...
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Ensemble d'outils informatiques open source permettant
de développer des logiciels pour la robotique.

Développé en 2007 par la société américaine Willow Garage,
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Robots officiellement compatibles
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¢¢

Exemple D’application

Reconnaissance d’'image et la traduction

By

20



¢¢
Code

ronet gooqlekey = paggg’

const apilrls = 4
cloudvision: 'https://vision.coozl2apis.con/vl/inzzes:annotateskey=" + googleKey,
translate: "https: /e . gooy lespis. comf/language/translate/v27key=" + googlekey

}

const querylangs w1 mefene. lacat ione search. s ice (1)

const langlist — gquerylLanygs
querylangs.splird', ')
[

'spanish',

'Trench',

'gernan’,

‘iralian’,

‘chinese’,

'{apanese’,

‘korean’,

'hindi",

‘dutch’
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Sources

http://hectora.com

http://www.ros.org/

https://github.com/CaroleStromboni/

robotR2D3.git
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Mercil!

Des Questions ?

Me suivre

@AbdoulaySy
https://www.fb.com/syabdoulaye

sy@obconnect.com
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