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Le robot ARPH

Application : Assistance à la saisie et à la 
manipulation d’objets à l’aide du bras du 
robot ARPH.

Utilisation : Le robot est téléopéré par la 
personne handicapée qui peut ainsi 
retrouver sa capacité d’action sur son 
environnement.
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Projet n°1 : Objectif autour de
ARPH

Domaine de recherche : De la 
téléopération assistée à l’autonomie 
ambiante.

Thématiques de recherche : Localisation 
autonome du robot et coopération 
humain-machine via un ensemble de 
modes de commande permettant de 
s’adapter au contexte.

Personnes impliquées : Omar Aït Aider, 
Yves Rybarczyk, Philippe Hoppenot, 
Étienne Colle.

Partenaire et financeur : Association 
Française contre les Myopathies (AFM) 
qui a co-financée une thèse (1994-1997), 
puis deux contrats (1998 et 2000).

Projet n°2 : Exploitation de la
redondance de

degrés de liberté
du robot manipulateur

mobile ARPH
Domaine de recherche : Manipulabilité 
d’un robot mobile redondant.

Thématiques de recherche : Approche 
classique globale basée sur notre 
mesure de manipulabilité appelée 
« directionnelle » versus une approche 
multiagent à résolution locale.

Personnes impliquées : Khiar Naït 
Chabane (2002-2006), Sébastien 
Delarue, Philippe Hoppenot, Étienne 
Colle.

Financement : Contrat doctoral attribué à 
Sébastien Delarue (2003-2007).
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Les différents modes de 
commande du robot par 

l'utilisateur

Mesure de la  manipulabilité 
selon 2 directions 

perpendiculaires pour une 
configuration donnée d’un bras 

manipulateur à 3 degrés de 
liberté

https://www.ibisc.univ-evry.fr/portfolio/arph-robot/
https://www.youtube.com/watch?v=NOmPMzSvddY
https://www.youtube.com/watch?v=dIItT6xJbfM
https://hal.science/IBISC-ARPH
https://hal.science/IBISC-ARPH/hal-00341318v1
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