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OA en Ophtalmologie

M1 Corriger les deformations du front d’onde
lors de sa propagation dans les tissus
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OA en Ophtalmologie

M1 Corriger les deformations du front d’onde
lors de sa propagation dans les tissus

.

M Compenser les effets des mouvements
involontaires de I'ceil en fixation
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Sequence type des umvts de I'ceil en
fixation
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Objectifs d'INOVEO (ANR-RNTS)

Conception d'un prototype d'ophtalmoscope

Instrument d’observation et d'imagerie a tres
haute resolution du tissu retinien in vivo

Partenaires: L2TI, ONERA, Imagines-Eyes,
LESIA, H6pital Quinze - Vingt , CHI Creteil,
Hopital Necker, Mauna Kea Technologies, ...
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Boucle OA en Astronomie

3 L‘hase_l'-lesiduelle ASO Pentes

Phase Turhulente

Shack-Hartmann

+hase_mnigée MD Cmde. Cowle Ohs Kalman Pentes

Miroir Calulateur
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Boucle OA en Ophtalmologie
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Chronogramme du systeme entre 2
flashs cameéra

mesures ET

‘ liere n:{esure 2nde mesure
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Chronogramme du systeme entre 2
flashs camera

mesures ET
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Chronogramme du systeme entre 2

flashes camera

mesures ET

lieére n{esure

Znde mésure

mesure Haso
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Prediction du myvt

Commande 1: 55ms apres la 1¢¢ mesure

Commande 2: 15ms apres la 2i¢me mesure
e

\b Predicteur de mouvement

WM Nécessité d’avoir un modeéle de
mouvement
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Etape cruciale: Modélisation

& Etude et modélisation linéaire des pmvts

1 Modélisation par espace d’etat de la
boucle fermee OA

i Predicteur de Kalman de ces pmVts ,
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Structure du modele d’etat de la
position de |'oeil

= Modele lineaire AR d’ordre 2
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Exemple

Val. Val. Ecart Ecart
Mesyre Finale modale |Vval.finale |val.finale
ET (pum) (um) (um) /mesure | /modele
fiere 9.0051 12.9955 | 13.7958 | 9.8054
mesure
70.9842 | 22.8009 | 53.1750 | 5.6225 | 12.1867
2ieme 13.9221 25.6284 | 8.8788 | 2.8275
= 65.3617
44.4048 57.2042 | 20.9569 | 8.1575
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Estimateur de Kalman associe

= Fjltre de Kalman pour la prediction :
estimation de dx(k+n) et dy(k+n) en fonction des
mesures et de |'estimée précedente

= Minimise la variance de |'erreur

d’estimation/prediction

ek+11k)| [d(k+1) d . (k+1]K)
e (k+11k) | | dy(k+1) _C}y(kﬂ k)
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Conclusion

B Detection automatique des saccades et
des clighements

B Calage du modele sur le patient

B Importance d'avoir des bonnes
performances pour la commande

B Validation sur plusieurs jeux de donnees
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