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Résumeé

L'interaction physique humain-robot est en train de connaitre depuis ces dernieres
années un essor important dans le secteur industriel ainsi que dans le domaine de
I'assistance a la personne. Dans ce contexte applicatif, nous présenterons les
développements méthodologiques et expérimentaux récents qui ont permis a ce
domaine de la robotique de progresser de maniéere considérable. Nous présenterons les
techniques de commandes spécifiques a l'interaction humain-robot conditionnées par
des contraintes de sécurité. Nous détaillerons également les méthodes de perceptions
multimodales permettant d'enrichir l'interaction humain-robot. Des expérimentations
sur la plateforme de manipulation mobile bi-bras du LIRMM seront également
présentées.
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de recherche s'intéresse principalement a l'interaction physique homme-robot. Il étudie également la
modélisation et I'analyse du mouvement humain et ses interactions via la perception multimodale pour
la commande des robots complexes tels que des manipulateurs mobiles ou des robots humanoides. Il a
publié plus de 150 articles dans des revues et conférences internationales. Il a été éditeur associé de la
revue internationale IEEE Transactions on Robotics (2016 a 2019). Il a également été éditeur associé de
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