
Curri
ulum Vitae

Nom : Morin

Prénom : Pas
al

Adresse professionnelle :

INRIA, Projet AROBAS

2004 Route des Lu
ioles

06902 Sophia-Antipolis Cedex

Tel : 04 92 38 77 74

Courriel : Pas
al.Morin�inria.fr

Situation professionnelle : Chargé de Re
her
he dans le projet AROBAS de l'INRIA

Sophia-Antipolis. Re
ruté en O
tobre 1997.

Formation :

� 2004 : Habilitation à Diriger des Re
her
hes, sur le thème �Stabilisation de systèmes

non-linéaires 
ritiques et appli
ation à la 
ommande de véhi
ules�, Université de Ni
e-

Sophia Antipolis.

� Sept. 1996-Sept. 1997 : Post-do
torat au �California Institute of Te
hnology�

(CALTECH) dans le �Control and Dynami
al Systems Department�.

� 1996 : Do
torat de l'E
ole Nationale Supérieure des Mines de Paris. Titre de la thèse :

�Sur la stabilisation par retour d'état instationnaire�. Dire
teur de thèse : C. Samson.

� 1992 : Dipl�me d'Ingénieur, E
ole Nationale Supérieure des Mines de Paris (Option

Robotique).

� 1990 :Maîtrise d'Ingénierie Mathématique et d'Automatique. Université Paris-Dauphine.

Admission sur titre à l'E
ole Nationale Supérieure des Mines de Paris.

� 1986 : Ba

alauréat, Se
tion C, Ly
ée E. Littré d'Avran
hes (50).

Publi
ations :

� 16 arti
les de revues internationales.

� 2 arti
les de revues nationales.

� 5 
hapitres dans des ouvrages 
olle
tifs.

� 33 arti
les de 
onféren
es internationales.

� 3 arti
les de 
onféren
es nationales.

Une liste détaillée de 
es publi
ations est fournie en annexe.



A
tivités d'enseignement :

� �Automatique non-linéaire� : Master EEA de l'Université de Ni
e-Sophia Antipolis.

Cours et TD : 25h Eq. TD par an, années 2006, 2007, 2008.

� �Automatique linéaire� : Master MAM de l'Université de Ni
e-Sophia Antipolis (en-

seignement en 
ollaboration ave
 T. Hamel de l'Université de Ni
e 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 S
hool on Image and Roboti
s, 3h30, 2004.

� �Introdu
tion à la 
ommande par retour d'état des systèmes non-holon�mes� : E
ole

des Mines de Paris (Options Automatique et Robotique). Cours : 5h, 2003.

� �Commande de robots� : Institut Supérieure d'Informatique et d'Automatique (ISIA),


y
le d'ingénieurs. Cours : 18h en 1999, 12h en 2000.

� �Modélisation et 
ommande de 
ertains systèmes mé
aniques� : Institut National Po-

lyte
hnique de Grenoble (INPG), DEA d'Automatique. Cours : 15h, 1998.

� �Introdu
tion à la robotique� : E
ole Supérieure en S
ien
es Informatiques (ESSI),

DEA ARAVIS. Cours : 9h en 1995, 96, 98 ; 3h en 1999.

En
adrement/Co-en
adrement de thèses :

� G. S
andaroli (2009-Present). Sujet de la thèse : �Fusion de données visuelles et iner-

tielles pour l'estimation d'état et appli
ation à la 
ommande de drones".

� H. de Plinval (2009-Present). Sujet de la thèse : "Commade référen
ée vision pour

drone héli
optère". Co-en
adrée ave
 P. Mouyon (ONERA Toulouse).

� M.D. Hua (2006-2009). Sujet de la thèse : �Commande de systèmes mé
aniques sous

a
tionnés�. Co-en
adrement ave
 T. Hamel (I3S) et C. Samson.

� M. Maya-Mendez (2003-2007). Sujet de la thèse : �Commande référen
ée 
apteur des

robots non-holon�mes�. Co-en
adrée ave
 C. Samson.

� M. Fru
hard (2002-2005). Sujet de la thèse : �Méthodologies pour la 
ommande de

manipulateurs mobiles non-holon�mes�. Co-en
adrée ave
 C. Samson.

� G. Artus (2001-2005). Sujet de la thèse : � Appli
ation de l'appro
he par fon
tions à la


ommande de véhi
ules non-holonomes man÷uvrant�. Co-en
adrée ave
 C. Samson.

� D.A. Lizárraga (1997-2000). Sujet de la thèse : �Contributions à la stabilisation de

systèmes non-linéaires et à la 
ommande de véhi
ules sur roues�. Co-en
adrée ave
 C.

Samson.

(Co)-En
adrement de Stages et Post-do
 :

� R. Desou
he (2009) : Stage de �n d'études d'é
ole d'Ingénieur (E
ole Nationale Su-

périeure de Mé
anique et des Mi
rote
hniques de Besançon).

� W. Magiera (2009) : Stage de Master (Université de Wro
law, Pologne).

� H. Rifaï (2008-2010) : Stage Post-do
toral sur la téléopération de véhi
ules aériens

de type VTOL, 
o-en
adrement ave
 T. Hamel (Université de Ni
e, laboratoire I3S),

dans le 
adre du projet ANR SCUAV.



� J.H. Gar
ia San
hez (2007) : Stage de 2ème année d'é
ole d'ingénieurs (E
ole Natio-

nale Supérieure des Mines de Paris).

� M-D. Hua (2006) : Stage de Master (Université Paris XI�Supéle
�ENSTA�ENS Ca-


han).

� T. Alfaro (2004) : Stage de �n d'études (Université te
hnique Federi
o Santa Marià,

Chilie).

� G. Artus (2001) : Stage de �n d'études (E
ole Nationale Supérieure de Physique de

Strasbourg).

� H. Benzaoui (2000-2001) : Stage Post-do
toral, dans le 
adre d'un 
ontrat de re
her
he

ave
 les so
iétés SAGEM et Johnson Controls.

� K. Guemkhar (1999) : Stage de �n d'études (DEA d'Automatique, Supéle
).

� M. Maini (1998) : Stage de �n d'études (E
ole Polyte
hnique).

Parti
ipation à des projets Nationaux :

� Projet E
o Industries RAPACE 2009-2012. Ce projet 
on
erne les probléma-

tiques d'estimation d'état et de 
ommande pour un drone 
aptif de type VTOL (Ver-

ti
al Take-O� and Landing). Notre parti
ipation dans 
e projet porte d'une part sur

le problème de fusion de données visuelles (mono-
améra) et inertielles a�n d'estimer

la situation du drone (position et orientation), et d'autre part la 
ommande par retour

d'état a�n de robusti�er le vol vis-à-vis des perturbations aérologiques. Le 
hef de �le

de 
e projet est la so
iété GEOCEAN. L'a
tivité de 
ette so
iété est le développement

de servi
es autour des métiers de la mer (aide à la dépollution, pose de pipelines, et
).

Parmis les nombreuses appli
ations visées par le projet, l'une d'elles 
on
erne l'utili-

sation du drone 
omme "vigie" a�n de déte
ter et lo
aliser des nappes de polution.

En 
e qui 
on
erne l'INRIA, 
e projet nous permet de �nan
er en partie la thèse de

notre do
torant G. S
andaroli, ainsi que d'un ingénieur pour le développement d'un


apteur embarqué vision/inertiel. Je suis responsable de 
e projet en 
e qui 
on
erne

la parti
ipation de l'INRIA.

� Projet ANR SCUAV (Sensory Control of Unmanned Aerial Vehi
les) 2007�2009.

Ce projet 
on
erne la 
ommande de petits vehi
ules aériens de type VTOL (Verti
al

Take-O� and Landing). Notre parti
ipation dans 
e projet porte sur le développement

de méthodes de 
ommande par retour d'état a�n de stabiliser le système en dépit de

phénomènes adverses tels que les erreurs de modèles (liées par exemple à la di�
ulté

de modéliser pré
isément les e�orts aérodynamiques), et les perturbations induites

par le vent. Nos partenaires dans 
e projet sont I3S UNSA-CNRS (Sophia-Antipolis),

IRISA/Lagadi
 (Rennes), CEA/LIST (Fontenay-aux-roses), Heudiasy
 (Compiègne),

et Bertin Te
hnologies (Montigny-le-Bretonneux). Ce dernier développe un dr�ne,

l'HoverEye, sur lequel nous souhaitons tester nos stratégies de 
ommande. Le �nan-


ement de la thèse de notre do
torant M.D. Hua est en partie assuré par 
et ANR.

Je suis responsable de 
e projet en 
e qui 
on
erne la parti
ipation de l'INRIA.

� Projet ROBEA NON H (Commande de manipulateurs mobiles non-holonomes)

2002-2005. Ce projet 
on
ernait la 
ommande de manipulateurs mobiles 
onstitués

d'une base mobile non-holonome (de type uni
y
le ou voiture par exemple) sur lequel



est monté un bras manipulateur. Par rapport à un manipulateur 
lassique (i.e. à

base �xe), 
e type de système possède évidemment des 
apa
ités très étendues. En

revan
he, son 
ontr�le pose un 
ertain nombre de di�
ultés 
omme : la 
oordination

base mobile/bras, la gestion de la redondan
e, la gestion des 
ontraintes de non-

holonomie de la base. Ce projet nous a permis de développer une méthodologie de


ommande générale pour 
e type de système, dont les résultats ont été publiés dans

[3℄. Nos partenaires dans 
e projet étaient le LASS-CNRS (Toulouse), le LGP de

l'ENI Tarbes (Tarbes) et l'AVR du LSIIT (Strasbourg). Le �nan
ement de la thèse

de notre do
torant M. Fru
hard a été assuré par 
e projet.

A
tivités de transfert :

� Février 2000�Janvier 2002 : Responsable d'un 
ontrat de re
her
he ave
 la so
iété

SAGEM puis la so
iété Johnson Controls, portant sur la �
ommande d'un a
tionneur

éle
tromagnétique�. Contrat 
omprenant l'en
adrement d'un Post-do
torant pendant

un an. Montant total du 
ontrat 942 kF HT ave
 une parti
ipation �nan
ière de

SAGEM et Johnson Controls à hauteur de 500 kF HT.

� Septembre 2003 : A
tion de 
onsulting pour la so
iété Johnson Controls, portant sur

l'asservissement des vannes EGR (Exhaust Gaz Re
ir
ulation).

Responsabilités 
olle
tives :

� Responsable permanent de l'EPI AROBAS de l'INRIA.

� Membre de la CUMIR (Comission des Utilisateurs des Moyens Informatiques) de

l'INRIA Sophia-Antipolis.

� Expert auprès de la DGRI.



Publi
ations

Revues internationales :

[1℄ P. Morin and C. Samson. Control of nonholonomi
 mobile robots based on the trans-

verse fun
tion approa
h. IEEE Trans. on Roboti
s, 25(5) : 1058�1073, 2009.

[2℄ M.D. Hua, T. Hamel, P. Morin, and C. Samson. A 
ontrol approa
h for thrust-propelled

undera
tuated vehi
les and its appli
ation to VTOL drones. IEEE Trans. on Automati


Control, 54(8) :1837�1853, 2009.

[3℄ M. Fru
hard, P. Morin, and C. Samson. A framework for the 
ontrol of nonholonomi


mobile manipulators. The International Journal of Roboti
s Resear
h, 25(8) :745�780,

2006.

[4℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al and asymptoti
 stabilization of 
hained systems by

the transverse fun
tion 
ontrol approa
h. SIAM Journal on Control and Optimization,

43(1) :32�57, 2004.

[5℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al stabilization of driftless systems on Lie groups :

the transverse fun
tion approa
h. IEEE Trans. on Automati
 Control, 48 :1496�1508,

2003.

[6℄ P. Morin and C. Samson. Feedba
k 
ontrol of nonholonomi
 wheeled vehi
les. a survey.

Ar
hives of Control S
ien
es, 12 :7�36, 2002.

[7℄ P. Morin and C. Samson. A 
hara
terization of the Lie algebra rank 
ondition by

transverse periodi
 fun
tions. SIAM Journal on Control and Optimization, 40(4) :1227�

1249, 2001.

[8℄ D.A. Lizárraga, P. Morin, and C. Samson. Chained form approximation of a driftless

system. Appli
ation to the exponential stabilization of the general N-trailer system.

International Journal of Control, 74 :1612�1629, 2001.

[9℄ P. Morin and C. Samson. Control of non-linear 
hained systems. from the routh-hurwitz

stability 
riterion to time-varying exponential stabilizers. IEEE Trans. on Automati


Control, 45 :141�146, 2000.

[10℄ P. Morin and C. Samson. Exponential stabilization of nonlinear driftless systems with

robustness to unmodeled dynami
s. Control, Optimization & Cal
ulus of Variations,

4 :1�36, 1999.

[11℄ P. Morin, J.-B. Pomet, and C. Samson. Design of homogeneous time-varying stabili-

zing 
ontrol laws for driftless 
ontrollable systems via os
illatory approximation of lie

bra
kets in 
losed-loop. SIAM Journal on Control and Optimization, 38 :22�49, 1999.

[12℄ R.T. M'Closkey and P. Morin. Time-varying homogeneous feedba
k : design tools for

the exponential stabilization of systems with drift. International Journal of Control,

71 :837�869, 1998.



[13℄ P. Morin and C. Samson. Time-varying exponential stabilization of a rigid spa
e
raft

with two 
ontrol torques. IEEE Trans. on Automati
 Control, 42 :528�534, 1997.

[14℄ P. Morin and C. Samson. Appli
ation of ba
kstepping te
hniques to the time-varying

exponential stabilization of 
hained form systems. European Journal of Control, 3 :15�

36, 1997.

[15℄ P. Morin. Robust stabilisation of the angular velo
ity of a rigid body with two 
ontrols.

European Journal of Control, 2 :51�56, 1996.

[16℄ P. Morin, C. Samson, J.-B. Pomet, and Z.-P. Jiang. Time-varying feedba
k stabilization

of the attitude of a rigid spa
e
raft with two 
ontrols. Systems & Control Letters,

25 :375�385, 1995.

Revues Nationales :

[1℄ M. Ishikawa and P. Morin. Control of Systems on Lie Groups. ISCIE Journal 'Systems,

Control and Information' Vol. 52, No 3, 2008.

[2℄ P. Morin and C. Samson. Stabilisation de systèmes non linéaires sans dérive : l'appro
he

par fon
tions transverses. Journal Européen des systèmes automatisés, 37 :213�244,

2003.

Chapitres de livres :

[1℄ E. Malis and T. Hamel and R. Mahony and P. Morin. Estimation of homography dyna-

mi
s on the spe
ial linear group,in Visual Servoing via Advan
ed Numeri
al methods,

G. Chesi and K. Hashimoto Editors. Springer, pp. 139�158, 2010.

[2℄ P. Morin and C. Samson. Handbook of Roboti
s, Chapter 34 : Motion 
ontrol of wheeled

mobile robots, pages 799�826. Springer, 2008.

[3℄ P. Morin and C. Samson. Robot Motion and Control : Re
ent Developments, volume

335 of Le
ture Notes in Control and Information S
ien
es, Chapter Traje
tory Tra
king

for Nonholonomi
 Vehi
les, pages 3�23. Springer, 2006.

[4℄ P. Morin and C. Samson. Commande. In J.-P. Laumond, editor, La robotique mobile.

Hermes, 2001.

[5℄ P. Morin and C. Samson. Stability and stabilization of nonlinear systems, 
hapter

Robust point-stabilization of nonlinear a�ne 
ontrol systems. LNCIS. Springer-Verlag,

1999.



Conféren
es internationales ave
 
omités de le
ture :

[1℄ M. Ishikawa and P. Morin and C. Samson. Tra
king 
ontrol of the trident snake robot

with the transverse fun
tion approa
h. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC),

pages ? ? ?, 2009.

[2℄ P. Morin and C. Samson. Transverse fun
tion on spe
ial orthogonal groups for ve
tor

�elds satisfying the LARC at the order one. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages ? ? ?, 2009.

[3℄ E. Malis and T. Hamel and R. Mahony and P. Morin. Dynami
 estimation of homo-

graphy transformations on the spe
ial linear group for visual servo 
ontrol. In IEEE

Conf. on Roboti
s and Automation (ICRA), 2009.

[4℄ M-D. Hua and T. Hamel and P. Morin and C. Samson. Control of a 
lass of thrust-

propelled undera
tuated vehi
les and appli
ation to a VTOL drone. In IEEE Conf.

on Roboti
s and Automation (ICRA), 2009.

[5℄ P. Morin and C. Samson. Transverse fun
tion 
ontrol of a 
lass of non-invariant driftless

systems. Appli
ation to vehi
les with trailers. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages 4312�4319, 2008.

[6℄ P. Morin and C. Samson. Stabilization of traje
tories for systems on Lie groups.

Appli
ation to the rolling sphere. In IFAC World Congress, pages 508�513, 2008.

[7℄ M.-D. Hua, P. Morin, and C. Samson. Balan
ed-for
e-
ontrol of undera
tuated thrust-

propelled vehi
les. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC), pages 6435�6441,

2007.

[8℄ M. Maya-Mendez, P. Morin, and C. Samson. Control of a nonholonomi
 mobile robot

via sensor-based target tra
king and pose estimation. In IEEE/RSJ International

Conferen
e on Intelligent Robots and Systems, pages 5612�5618, 2006.

[9℄ P. Morin and C. Samson. Control with transverse fun
tions and a single generator of

undera
tuated me
hani
al systems. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC),

pages 6110�6115, 2006.

[10℄ P. Morin and C. Samson. Stabilization of 
riti
al nonlinear systems by the transverse

fun
tion approa
h : a survey. In IMACS World Congress, 2005.

[11℄ P. Morin and C. Samson. Control of undera
tuated me
hani
al systems by the trans-

verse fun
tion approa
h. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC), pages 7508�

7513, 2005.

[12℄ G. Artus, P. Morin, and C. Samson. Control of a maneuvering mobile robot by trans-

verse fun
tions. In Symp. on Advan
es in Robot Kinemati
s (ARK), 2004.

[13℄ P. Morin and C. Samson. Traje
tory tra
king for non-holonomi
 vehi
les : overview

and 
ase study. In K. Kozlowski, editor, IEEE Workshop on Robot Motion Control

(RoMoCo), pages 139�153, 2004.



[14℄ G. Artus, P. Morin, and C. Samson. Tra
king of an omnidire
tional target with a

nonholonomi
 mobile robot. In IEEE Conf. on Advan
ed Roboti
s (ICAR), pages

1468�1473, 2003.

[15℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al and asymptoti
 stabilization of the 3-d 
hained

system by the transverse fun
tion 
ontrol approa
h. In IEEE Conf. on De
ision and

Control (CDC), 2003.

[16℄ P. Morin and C. Samson. Field oriented 
ontrol of indu
tion motors by appli
ation

of the transverse fun
tion 
ontrol approa
h. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages 1468�1473, 2003.

[17℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al stabilization of driftless systems on Lie groups. In

IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC), pages 4272�4277, 2002.

[18℄ P. Morin and C. Samson. Commande par retour d'état de systèmes non-linéaires

sans dérive. L'appro
he par fon
tions transverses. In CIFA (Conféren
e Internationale

Fran
ophone d'Automatique), juillet 2002.

[19℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al stabilization of driftless homogeneous systems

based on the use of transverse periodi
 fun
tions. In IEEE Conf. on De
ision and

Control (CDC), pages 1761�1766, 2001.

[20℄ P. Morin and C. Samson. Robust stabilization of driftless systems with hybrid open-

loop/feedba
k 
ontrol. In Ameri
an Control Conferen
e (ACC), pages 3929�3933,

2000.

[21℄ P. Morin and C. Samson. A 
hara
terization of the lie algebra rank 
ondition by

transverse periodi
 fun
tions. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC), 2000.

[22℄ P. Morin and C. Samson. Pra
ti
al stabilization of a 
lass of nonlinear systems. Ap-

pli
ation to 
hain systems and mobile robots. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), 2000.

[23℄ P. Morin, J.-B. Pomet, and C. Samson. A note on the design of homogeneous time-

varying stabilizing 
ontrol laws for driftless 
ontrollable systems via os
illatory ap-

proximation of lie bra
kets in 
losed-loop. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages 5243�5246, 1999.

[24℄ D.A. Lizárraga, P. Morin, and C. Samson. Non-robustness of 
ontinuous homogeneous

stabilizers for a�ne 
ontrol systems. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC),

pages 855�860, 1999.

[25℄ M. Maini, P. Morin, J.-B. Pomet, and C. Samson. On the robust stabilization of


hained systems by 
ontinuous feedba
k. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages 3472�3477, 1999.



[26℄ P. Morin, R.M. Murray, and L. Praly. Nonlinear res
aling of 
ontrol laws with appli-


ation to stabilization in the presen
e of magnitude saturation. In IFAC Nonlinear

Control Systems Design Symp. (NOLCOS), pages 690�695, 1998.

[27℄ P. Morin, J.-B. Pomet, and C. Samson. Developments in time-varying feedba
k sta-

bilization of nonlinear systems. In IFAC Nonlinear Control Systems Design Symp.

(NOLCOS), pages 587�594, 1998.

[28℄ D.A. Lizárraga, P. Morin, and C. Samson. Exponential stabilization of 
ertain 
on�-

gurations of the general n-trailer system. In IFAC Workshop on Motion Control, pages

227�233, 1998.

[29℄ P. Morin and C. Samson. Control of nonlinear 
hained systems. from the routh-hurwitz

stability 
riterion to time-varying exponential stabilizers. In IEEE Conf. on De
ision

and Control (CDC), pages 618�623, 1997.

[30℄ P. Morin and C. Samson. Time-varying exponential stabilization of 
hained form

system based on a ba
kstepping te
hnique. In IEEE Conf. on De
ision and Control

(CDC), pages 1499�1454, 1996.

[31℄ P. Morin. Robust stabilization of the angular velo
ity of a rigid body with two 
ontrols.

In European Control Conferen
e (ECC), pages 3795�3799, 1995.

[32℄ P. Morin and C. Samson. Time-varying exponential stabilization of the attitude of a

rigid spa
e
raft with two 
ontrols. In IEEE Conf. on De
ision and Control (CDC),

pages 3988�3993, 1995.

[33℄ P. Morin, C. Samson, J.-B. Pomet, and Z.-P. Jiang. Time-varying feedba
k stabilization

of the attitude of a rigid spa
e
raft with two 
ontrols. In IEEE Conf. on De
ision and

Control (CDC), pages 914�915, 1994.

Conféren
es nationales :

[1℄ M. Maya-Mendez, P. Morin, and C. Samson. Sensor-based 
ontrol of a nonholonomi



ar-like robot via pose-estimation. In 10th Mexi
an Congress of Roboti
s, 2008.

[2℄ P. Morin and C. Samson. Stabilisation de traje
toires pour des véhi
ules non-holonomes

ou sous-a
tionnés. In Journées Nationales de la Re
her
he en Robotique, pages 217�227,

2005.

[3℄ P. Morin and C. Samson. Commande de véhi
ules sur roues non-holonomes. une

synthèse. In Journées Nationales de la Re
her
he en Robotique, 2001.



Autres :

[1℄ P. Morin. Stabilisation de systèmes non linéaires 
ritiques et appli
ation à la 
om-

mande de véhi
ules, 2004. Habilitation à Diriger des Re
her
hes, disponible sur

http ://www.inria.fr/rrrt/th-049.html.

[2℄ P. Morin. Sur la stabilisation par retour d'état instationnaire. Thèse, E
ole des Mines

de Paris, 1996.


