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Le projet PreSPIN vise & construire des outils pour aider les cliniciens & traiter les Accidents Vas-
culaires Cérébraux (AVC), par lesquels une artére se retrouve bouchée par un caillot sanguin (cf image
ci-dessus). Les traitements actuels consistent & retirer mécaniquement le caillot en y accrochant l'extré-
mité d’un cathéter, tube trés long, fin et flexible qui est introduit dans le réseau artériel. Dans ce cadre,
Iobjectif du stage est d’implémenter un simulateur de navigation de cathéter dans un réseau sanguin
(WP2 ci-dessus).

3 Sujet

Les dispositifs d’intervention, tels que les cathéters, sont des structures linéiques déformables, en
contact avec 'intérieur des vaisseaux sanguins [3]. Le défi scientifique de ce stage est de concevoir des
modéles de déformations qui permettent la gestion des contacts entre ces structures, de maniére physi-
quement exacte et en temps interactif.

Le ou la stagiaire s’appuiera sur les travaux récents publiés dans ’équipe concernant la modélisation
des vaisseaux sanguins [1] et la modélisation Cosserat [4, 5] des dispositifs d’intervention. Trois objectifs
principaux seront poursuivis :

— Implémenter le modéle de déformation de Cosserat en C++ en s’inspirant d’un code déja développé

en Matlab.

— Intégrer la détection et la gestion des contacts dans la simulation des déformations [2].

— Interfacer ce code avec Unity3D pour avoir une visualisation temps réel.

4 Cadre du travail

Le ou la stagiaire bénéficiera de données acquises sur un dispositif de déploiement de cathéter in-vitro
développé dans ’équipe Magrit, afin de valider ses algorithmes.

Nous recherchons un ou une candidate avec

— de trés bonnes compétences en C++

— de bonnes connaissances en synthése d’images, notamment une expérience pratique d’Unity3D

— et/ou de bonnes connaissances en mathématiques, notamment pour la modélisation physique

— une appétence, voire des connaissances en imagerie médicale
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