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Situation professionnelle : Chargé de Recherche dans le projet AROBAS de 'INRIA
Sophia-Antipolis. Recruté en Octobre 1997.

Formation :

— 2004 : Habilitation a Diriger des Recherches, sur le théme “Stabilisation de systémes
non-linéaires critiques et application & la commande de véhicules”, Université de Nice-
Sophia Antipolis.

— Sept. 1996-Sept. 1997 : Post-doctorat au “California Institute of Technology”
(CALTECH) dans le “Control and Dynamical Systems Department”.

— 1996 : Doctorat de I’Ecole Nationale Supérieure des Mines de Paris. Titre de la thése :
“Sur la stabilisation par retour d’état instationnaire”. Directeur de thése : C. Samson.
1992 : Diplome d’Ingénieur, Ecole Nationale Supérieure des Mines de Paris (Option
Robotique).

— 1990 : Maitrise d’Ingénierie Mathématique et d’Automatique. Université Paris-Dauphine.
Admission sur titre & I’Ecole Nationale Supérieure des Mines de Paris.
— 1986 : Baccalauréat, Section C, Lycée E. Littré d’Avranches (50).

Publications :
— 16 articles de revues internationales.
2 articles de revues nationales.
5 chapitres dans des ouvrages collectifs.
— 33 articles de conférences internationales.
— 3 articles de conférences nationales.
Une liste détaillée de ces publications est fournie en annexe.



Activités d’enseignement :

— “Automatique non-linéaire” : Master EEA de I’Université de Nice-Sophia Antipolis.
Cours et TD : 25h Eq. TD par an, années 2006, 2007, 2008.

— “Automatique linéaire” : Master MAM de 1'Université de Nice-Sophia Antipolis (en-
seignement en collaboration avec T. Hamel de I’Université de Nice et du laboratoire
I3S). Cours et TD : 15h Eq. TD en 2007, 17h Eq. TD en 2008, 27h Eq. TD en 2009.
(printemps).

— “Robot Control” : 5th Summer School on Image and Robotics, 3h30, 2004.

— “Introduction a la commande par retour d’état des systémes non-holonémes” : Ecole
des Mines de Paris (Options Automatique et Robotique). Cours : 5h, 2003.

— “Commande de robots” : Institut Supérieure d’Informatique et d’Automatique (ISIA),
cycle d’ingénieurs. Cours : 18h en 1999, 12h en 2000.

— “Modélisation et commande de certains systémes mécaniques” : Institut National Po-
lytechnique de Grenoble (INPG), DEA d’Automatique. Cours : 15h, 1998.

— “Introduction & la robotique” : Ecole Supérieure en Sciences Informatiques (ESSI),
DEA ARAVIS. Cours : 9h en 1995, 96, 98 ; 3h en 1999.

Encadrement /Co-encadrement de théses :

— G. Scandaroli (2009-Present). Sujet de la thése : “Fusion de données visuelles et iner-
tielles pour 'estimation d’état et application & la commande de drones".

— H. de Plinval (2009-Present). Sujet de la these : "Commade référencée vision pour
drone hélicoptére". Co-encadrée avec P. Mouyon (ONERA Toulouse).

— M.D. Hua (2006-2009). Sujet de la thése : “Commande de systémes mécaniques sous
actionnés”. Co-encadrement avec T. Hamel (I3S) et C. Samson.

— M. Maya-Mendez (2003-2007). Sujet de la thése : “Commande référencée capteur des
robots non-holonémes”. Co-encadrée avec C. Samson.

— M. Fruchard (2002-2005). Sujet de la thése : “Méthodologies pour la commande de
manipulateurs mobiles non-holonémes”. Co-encadrée avec C. Samson.

— G. Artus (2001-2005). Sujet de la thése : “ Application de I'approche par fonctions a la
commande de véhicules non-holonomes manceuvrant”. Co-encadrée avec C. Samson.

— D.A. Lizarraga (1997-2000). Sujet de la thése : “Contributions & la stabilisation de
systémes non-linéaires et a la commande de véhicules sur roues”. Co-encadrée avec C.
Samson.

(Co)-Encadrement de Stages et Post-doc :

— R. Desouche (2009) : Stage de fin d’études d’école d’Ingénieur (Ecole Nationale Su-
périeure de Mécanique et des Microtechniques de Besangon).

— W. Magiera (2009) : Stage de Master (Université de Wroclaw, Pologne).

— H. Rifai (2008-2010) : Stage Post-doctoral sur la téléopération de véhicules aériens
de type VTOL, co-encadrement avec T. Hamel (Université de Nice, laboratoire I3S),
dans le cadre du projet ANR SCUAV.



- J.H. Garcia Sanchez (2007) : Stage de 2éme année d’école d’ingénieurs (Ecole Natio-
nale Supérieure des Mines de Paris).
M-D. Hua (2006) : Stage de Master (Université Paris XI-Supélec-ENSTA-ENS Ca-

chan).

— T. Alfaro (2004) : Stage de fin d’études (Université technique Federico Santa Maria,
Chilie).

— G. Artus (2001) : Stage de fin d’études (Ecole Nationale Supérieure de Physique de
Strasbourg).

— H. Benzaoui (2000-2001) : Stage Post-doctoral, dans le cadre d’un contrat de recherche
avec les sociétés SAGEM et Johnson Controls.

— K. Guemkhar (1999) : Stage de fin d’études (DEA d’Automatique, Supélec).

— M. Maini (1998) : Stage de fin d’études (Ecole Polytechnique).

Participation a des projets Nationaux :

— Projet Eco Industries RAPACE 2009-2012. Ce projet concerne les probléma-
tiques d’estimation d’état et de commande pour un drone captif de type VTOL (Ver-
tical Take-Off and Landing). Notre participation dans ce projet porte d’une part sur
le probléme de fusion de données visuelles (mono-caméra) et inertielles afin d’estimer
la situation du drone (position et orientation), et d’autre part la commande par retour
d’état afin de robustifier le vol vis-a-vis des perturbations aérologiques. Le chef de file
de ce projet est la société GEOCEAN. L’activité de cette société est le développement
de services autour des métiers de la mer (aide a la dépollution, pose de pipelines, etc).
Parmis les nombreuses applications visées par le projet, 'une d’elles concerne 'utili-
sation du drone comme "vigie" afin de détecter et localiser des nappes de polution.
En ce qui concerne 'INRIA, ce projet nous permet de financer en partie la thése de
notre doctorant G. Scandaroli, ainsi que d’un ingénieur pour le développement d’un
capteur embarqué vision/inertiel. Je suis responsable de ce projet en ce qui concerne
la participation de FINRIA.

— Projet ANR SCUAV (Sensory Control of Unmanned Aerial Vehicles) 2007-2009.
Ce projet concerne la commande de petits vehicules aériens de type VTOL (Vertical
Take-Off and Landing). Notre participation dans ce projet porte sur le développement
de méthodes de commande par retour d’état afin de stabiliser le systéme en dépit de
phénomeénes adverses tels que les erreurs de modeéles (liées par exemple a la difficulté
de modéliser précisément les efforts aérodynamiques), et les perturbations induites
par le vent. Nos partenaires dans ce projet sont 13S UNSA-CNRS (Sophia-Antipolis),
IRISA /Lagadic (Rennes), CEA /LIST (Fontenay-aux-roses), Heudiasyc (Compiégne),
et Bertin Technologies (Montigny-le-Bretonneux). Ce dernier développe un dréne,
I’'HoverEye, sur lequel nous souhaitons tester nos stratégies de commande. Le finan-
cement de la thése de notre doctorant M.D. Hua est en partie assuré par cet ANR.
Je suis responsable de ce projet en ce qui concerne la participation de 'INRIA.

— Projet ROBEA NON H (Commande de manipulateurs mobiles non-holonomes)
2002-2005. Ce projet concernait la commande de manipulateurs mobiles constitués
d’une base mobile non-holonome (de type unicycle ou voiture par exemple) sur lequel



est monté un bras manipulateur. Par rapport & un manipulateur classique (i.e. a
base fixe), ce type de systéme posséde évidemment des capacités trés étendues. En
revanche, son contréle pose un certain nombre de difficultés comme : la coordination
base mobile/bras, la gestion de la redondance, la gestion des contraintes de non-
holonomie de la base. Ce projet nous a permis de développer une méthodologie de
commande générale pour ce type de systéme, dont les résultats ont été publiés dans
[3]. Nos partenaires dans ce projet étaient le LASS-CNRS (Toulouse), le LGP de
I'ENI Tarbes (Tarbes) et 'AVR du LSIIT (Strasbourg). Le financement de la thése
de notre doctorant M. Fruchard a été assuré par ce projet.

Activités de transfert :

— Février 2000-Janvier 2002 : Responsable d'un contrat de recherche avec la société
SAGEM puis la société Johnson Controls, portant sur la “commande d’un actionneur
électromagnétique”. Contrat comprenant I’encadrement d’un Post-doctorant pendant
un an. Montant total du contrat 942 kF HT avec une participation financiére de
SAGEM et Johnson Controls & hauteur de 500 kF HT.

— Septembre 2003 : Action de consulting pour la société Johnson Controls, portant sur
'asservissement des vannes EGR (Exhaust Gaz Recirculation).

Responsabilités collectives :
— Responsable permanent de 'EPI AROBAS de 'INRIA.
— Membre de la CUMIR (Comission des Utilisateurs des Moyens Informatiques) de
I'INRIA Sophia-Antipolis.
— Expert auprés de la DGRI.
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