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Description du sujet

L'objectif de la these est de développer une nouvelle approche qui sera une symbiose de deux types
d'actionnement: passif (par liens élastiques, etc.) et actif (servomoteurs, etc.). L'actionnement passif
est prometteur. Cependant, une telle action basée sur les forces élastiques ne peut pas compenser
toutes les charges due de la gravité, du frottement et des jeux dans les joints. L'actionnement actif est
plus efficace du point de vue de la compensation. Cependant, cela conduit aux actionneurs avec une
consommation électrique permanente.

Ce projet de recherche améliorera les concepts connus permettant un couplage d'actionnement passif
et actif. Cela permettra une augmentation relativement faible de la masse totale de I'exosquelette. Un
prototype sera construit pour la validation du concept proposé.

Compétences requises

Trés bon niveau en mathématiques-informatique et un intérét prononcé pour la conception. Des
connaissances approfondies en dynamique des systéemes poly-articulés et la simulation numérique
sont demandées. Il est aussi nécessaire que le candidat maitrise les logiciels Adams et CATIA ou
SolidWorks.
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