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EXPLOITING UNLABELED DATA FOR SEMANTIC

SEGMENTATION OF MOBILE LIDAR POINT
CLOUDS USING A SEMI-SUPERVISED APPROACH

Reza Mahmoudi Kouhi, Etudiant au doctorat

Sous la supervision de : Sylvie Daniel (Dpt. Geomatique) et Philippe
Giguere (Dpt. Informatique)



CONTEXTE ET MOTIVATION




PROBLEMATIQUE ET TRAVAUX DE
RECHERCHE

Semi-supervised Taxonomy
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CARTOGRAPHIE PAR DRONE D'UN SYSTEME TERRESTRE GLACIAIRE : UNE

APPROCHE A HAUTE RESOLUTION POUR COMPRENDRE LE RETRAIT
COMPLEXE D'UNE MARGE GLACIAIRE (GROENLAND OCCIDENTAL)

Jean-Francois Bernier, Professionnel de recherche
Sous la supervision de : Patrick Lajeunesse

Laboratoire de géomorphologie Terre-Mer




PROBLEMATIQUE ET TRAVAUX DE
RECHERCHE A LAIDE DE DRONE

Photos@aériennes




RESULTATS CARTOGRAPHIQUES

ArcticDEM (2 m)




AUTRES APPLICATIONS EN
GEOMORPHOLOGIE

Variation d'altitude entre

le 14 septembre 2020 et

le 3 mai 2021
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CONCEPTUAL DESIGN, KINEMATIC

ANALYSIS AND TRAJECTORY PLANNING OF
A REDUNDANT COLLABORATIVE ROBOT

Ramin Ghaedrahmati, Etudiant(e) au doctorat

Sous la supervision de : Clement Gosselin



CONTEXTE ET MOTIVATION

eDevelop a concept of collaborative robot based on a base parallel robot on
which extension links are mounted

*The mobility of the extension links is controlled using the base actuators of
the parallel robot

eThe links with which the user is interacting are very light (no actuators) and
slender

e Safe and intuitive interaction.
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TRAVAUX AU LABORATOIRE
D'INGENIERIE DE LA READAPTATION

Alexandre Campeau-Lecours, professeur



AXES DE RECHERCHE
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