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COMPÉTENCES SPÉCIFIQUES  
 ......................................................................................................................................................................................................  

� Systèmes à microprocesseurs 

� Logiques programmables FPGA, systèmes embarqués à  

� Systèmes embarqués 

DOMAINES DE RECHERCHE  
 ......................................................................................................................................................................................................  

� System on programmable chip (SoPC) (A2-P3) 

� Motion Control on chip (A3-P2) 

� PCB haute vitesse (A2-P3) 

TRAVAUX EXEMPLAIRES  
 ......................................................................................................................................................................................................  

� Modules d'acquisition de données autonomes à liaison sans fils basse consommation, 
basé sur processeurs ARM7 et Cortex-M3.  

� Projet Orthèse pour myopathe, réalisation d’une orthèse contrôlée par les signaux  
électromyographiques (EMG) captés sur la peau. Réalisation de l’orthèse, des élec-
trodes actives et du système de contrôle.  

� Stroboscope électronique pour la visualisation de l’usinage à très haute vitesse.  
Ré-alisation sur logique programmable et liaison USB2. 

� Robot Cyclone contrôlé par un système embarqué sur logique programmable FPGA  
Altera. Développement du robot mobile de la mécanique à l’électronique embarquée. 

� Carte générale FPGA Altera avec liaison USB2. 

� Système d’acquisition de données sur USB2 et logiciel de traitement modulaire  
« temps réel »sur PC. 


