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 Conception mécatronique de robots 
 Modélisation cinématique et dynamique de robots 
 Perception robotique 
 Contrôle avancé de robots 
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 ...........................................................................................................................................................................................................  

 Actionneurs haute performance pour la robotique 
 Contrôle d’impédance mécanique et contrôle d’interaction robotique 
 Systèmes de guidage à retour de force 
 Mécanismes de locomotion pour la robotique 
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 Actionneur double différentiel rhéologique :  
http://introlab.gel.usherbrooke.ca/mediawiki-introlab/index.php/DDRA 

 
Robot mobile tout terrain autonome utilisant des roues tactiles : 
http://asl.epfl.ch/index.html?content=research/systems/Octopus/octopus.php 
 

 Bras de robot à 3 DDL utilisant des actionneurs à couplage différentiel élastique : 
 http://introlab.gel.usherbrooke.ca/mediawiki-introlab/index.php/ADE 
 
 


