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Concept de la
robotique ambiante

Définition

Robotique ambiante intégrée dans 

l’écosystème Internet of Things (IoT).

Objectif

Soutenir l’indépendance à domicile ou en 

institution.

Rôles

Mobilité, monitoring local, télé-vigilance, 

télé-médecine, interaction à distance.
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Thématiques scientifiques

Financement du projet

Période

2006-2014.

Supervision

Hicham HADJ-ABDELKADER, Philippe 

HOPPENOT, Simon GALERNE, Étienne COLLE.

Sources de financement

▬ANR TecSan QuoVADis (2007-2011)

▬IP FP7 Companionable (2007-2012).
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Le robot LINA

Rôle

▬Assistance robotique à 

distance.

Caractéristiques principales

▬Mobilité

▬Manipulation

▬Perception (vision, audition, 

toucher)

▬Opération locale

▬Contrôle à distance, ou 

autonome.

Génèse du robot LINA
Création d'une startup

Droid Company (2008, Sébastien DELARUE).

Parcours de Sébastien DELARUE

Docteur Univ. Evry, Direction Étienne COLLE 

(2004-2007).

Ressources 
Complémentaires

1. De la perception au déplacement. 

Matériel

Caméra 3D à bas coût pour l’autonomie des 

robots d’assistance.

Application

Déplacement autonome d’un robot d’assistance 

avec le capteur Kinect.

Contrat doctotal

Jean-Clément DEVAUX, 2011-2014.

2. Visual Servoing for Mobile Robots with 

Collision Avoidance and Field-of-View 

Constraints.

Bourse chinoise

Wenhao FU, 2010-2013.

3. Approche ensembliste multihypothèse pour 

la localisation de robot mobile à partir de 

mesures hétérogène provenant de Internet des 

Objets

Enseignants-chercheurs impliqués

Simon GALERNE, Étienne COLLE - 2013-2019.

Fusion
 Laser-KINECT

4. Perceiving for Acting With Teleoperated 

Robots. Ecological Principles to Human-Robot 

Interaction Design

Post doctorat

Bruno MANTEL, 2012.

https://www.ibisc.univ-evry.fr/portfolio/lina-robot/
https://www.youtube.com/watch?v=IDUh23LUbfg
https://www.youtube.com/watch?v=mWqkYV-4zoU
https://hal.science/IBISC-LINA
https://hal.science/hal-01145890
https://hal.science/IBISC-LINA/hal-00744730
https://hal.science/hal-01758277

