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Missions

Responsables de la formation Commande robuste de systémes incertains : CAO et synthése
fréquentielle robuste.

Intervention dans le stage :

e Prise en charge des cours et des ateliers pratiques.
Techniques maitrisées :

o Automatique: Inégalités Matricielles Linéaires (LMIs), commande linéaire a paramétres
variants (LPV), commande robuste : LTI/He et y-synthése, commande optimale LQG et
filtrage de Kalman, placement de structures propres, modélisation des systemes a
parametres distribués, identification paramétrique.

o Robotique: modélisation géométrique directe et inverse, modélisation cinématique et
dynamique, CAO robotique, microrobotique.

o Electronique: analogique, numérique, logique combinatoire, filtrage et traitement des
signaux aléatoires.

Laboratoire et théme de recherche actuel :
e |SIR — Institut des Systémes Intelligents et de Robotique. Equipe Interaction
Théme de recherche :

o Modélisation et commande robuste de systémes micro-robotiques a multiples degrés de
libertés.

e Planification de trajectoires en micro/nano-robotique.

o Modélisation et commande d'interfaces haptiques.

e Conception et commande de capteurs de forces a l'échelle micrométrique.
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