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1 Curriculum Vitæ

1.1 Etat civil

Prénom et Nom Hichem ARIOUI
Né le 10 Février 1976, Algérie
Situation familiale Marié, 03 enfants
Nationalité Française
Adresse personnelle 22, rue de l’Orge, 91000, Évry

Tél. : 0614627405
Adresse professionnelle Informatique, BioInformatique, Systèmes Complexes

IBISC - EA 4526
Université d’Évry Val d’Essonne (UEVE)
40, rue du Pelvoux, CE1455, Courcouronnes
91020, Evry Cedex, France

Téléphone / Fax 0169477564 / 0169477599
Courriel hichem.arioui@univ-evry.fr
Site Internet www.ibisc.univ-evry.fr/~harioui/
LinkedIn www.linkedin.com/in/hichem-arioui-0955054b/

1.2 Fonctions

Depuis Sept. 19 Maître de Conférences Hors Classe (National)
UFR Sciences & Technologies de l’UEVE

Sept. 03 - Août 19 Maître de Conférences - section 61 du CNU
UFR Sciences & Technologies de l’UEVE

Sept. 16 - Août 18 Intervenant Vacataire, IUT d’Évry, Département QLIO
Sept. 06 - Août 15 Intervenant Vacataire, ITIN, École d’Ingénieurs, Cergy
Sept. 02 - Août 03 Attaché Temporaire d’Enseignement et de Recherche

UFR Sciences & Technologies, UEVE
Sept. 99 - Août 02 Intervenant Vacataire, UFR Sciences & Technologies

UEVE
Sept. 01 - Août 02 Intervenant Vacataire, EFREI, École d’Ingénieurs

Vitry sur Seine
Sept. 00 - Août 01 Intervenant Vacataire, ESIGETEL, École d’Ingénieurs

Fontainebleau
Sept. 99 - Août 02 Intervenant Vacataire, UFR Sciences & Technologies

UEVE
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www.ibisc.univ-evry.fr/~harioui/
www.linkedin.com/in/hichem-arioui-0955054b/
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1.3 Formation

12 Déc. 10 Habilitation à Diriger des Recherches (HDR) - UEVE
Sujet : Conception, mécatronique et contrôle des plateformes dédiées aux
applications centrées humain
Directeur : Saïd Mammar, Professeur à IBISC - UEVE
Jury :
M. M’Saad Professeur à l’ENSI de Caen Président
A. Ferreira Professeur à l’ENSI de Bourges Rapporteur
T-M Guerra Professeur, LAMIH, U. Valenciennes Rapporteur
K. Youcef-Toumi Professeur au MIT, Cambridge USA Rapporteur
A. Pruski Professeur, Metz Examinateur
Mots clés :
Rendu haptique, assistance à la conduite, simulation de conduite.

06 Déc. 02 Doctorat de Robotique - UEVE
Sujet : Commande de dispositifs haptiques en présence de retard de transmission
Directeur : Florent Chavand, Professeur à l’IIE d’Evry
Mention : Très honorable
Jury :
J-G. Fontaine Professeur au LVR, Bourges Président
P-A. Bliman Chargé de Recherche à l’INRIA Rapporteur
Ph. Coiffet Directeur de Recherche, LRP, CNRS Rapporteur
K. Youcef-Toumi Professeur au MIT, Cambridge, USA Rapporteur
J-F. Maniere Techno-Centre Renault, Paris Examinateur
S. Mammar Professeur au LSC, UEVE Examinateur
A. Kheddar Maître de conférences au LSC, UEVE Examinateur
Mots clés :
Rendu haptique, stabilité et stabilisation des systèmes à retard.

05 Juil. 99 Diplôme d’Études Approfondies de Robotique, Paris 6
Option : Robotique d’Intervention et de Service (RIS)

29 Juin 98 Ingénieur en Électronique, Institut d’Electronique d’Annaba, Algérie
Option : Automatique
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2 Synthèse de la carrière

Après un diplôme d’Ingénieur en Automatique à l’Université d’Annaba en Algé-
rie (1998), j’ai intégré le DEA de Robotique à l’Université de Pierre et Marie Curie
(UPMC) puis j’ai effectué ma thèse de Doctorat en Robotique (1999-2002) à l’UEVE
au Laboratoire Systèmes Complexes (LSC). Dans le cadre de ma thèse, j’ai passé six (06)
mois de mobilité sur les systèmes de téléopération au Commissariat d’Études Atomiques
(CEA) de Saclay. Ces quatre années d’études ont été financées par une bourse franco-
algérienne à l’issue d’un concours de post-graduation, entre 30 universités, où j’étais
classé premier.

La problématique de la thèse de doctorat, dirigée par A. Kheddar et S. Mammar,
portait sur la stabilisation des dispositifs haptiques en interaction avec un environnement
virtuel distant. Cela implique inévitablement des lois de commande prenant en compte le
retard de transmission variable. Ces recherches ont abouti à 9 publications toutes en
tant que premier auteur. Cette activité de recherche s’est achevée avec l’obtention d’un
réseau européen d’excellence (REX) “INTUITION”, entre 2003 et 2008, que j’ai géré
au niveau de l’UEVE, ainsi qu’une participation active aux projets intégrés européens
ToucHapsys (2002-2006) et CompagnAble (2008-2012).

J’ai rejoint l’université après ma soutenance de thèse en décembre 2002, en tant
qu’Attaché à l’Enseignement et à la Recherche à plein temps (ATER) puis en tant que
Maître de Conférences (61ème section du CNU) en septembre 2003, au sein de l’UFR
S&T. Outre les enseignements qui m’ont été confiés, j’ai eu, dès mon recrutement des res-
ponsabilités pédagogiques et administratives lourdes. En effet, j’ai assuré la responsabilité
des stages de Maîtrise et de DESS pour toutes les filières de l’IUP d’Évry (environ
270 étudiants par an) entre 2003 et 2006 ainsi que celle de l’organisation des emplois
du temps entre 2005 et -2006.

Après le départ en détachement du Pr. Kheddar, et en collaboration étroite avec S.
Éspié de l’IFSTTAR (ex-INRETS), j’ai réorienté mes activités de recherche vers les as-
pects de développement, de mécatronique et de contrôle des plateformes de rendu
de mouvements/efforts, connus sous le nom de “simulation de conduite”. J’ai déve-
loppé et dirigé cet axe de recherche au laboratoire de 2004 à 2015. Les objectifs
étaient nombreux et ambitionnaient de répondre à diverses problématiques d’ordre socié-
tal (handicap et accessibilité), sécurité routière (apprentissage de la conduite) ou même
économique (test de nouveaux prototypes de véhicules 4 et 2 roues). Ce travail fructueux
(34 publications : 5 revues, 3 ouvrages, 24 publications internationales, 1 papier invité et
1 communication nationale) a apporté des contributions importantes telles que le dévelop-
pement de nouveaux algorithmes de restitution de mouvements et plusieurs plateformes
dynamiques pour les véhicules à 4 et 2 roues. J’ai dirigé pendant cette période deux
projets ANR-PREDIT (VIGISIM et SIMACOM entre 2005 et 2009). Dans cette
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même période, j’ai encadré un post-doc, une thèse et plusieurs stages de Master.
Depuis 2009, et parallèlement à l’axe “formation à la conduite par des outils de simu-

lation”, je porte les nouveaux travaux sur les systèmes de sécurités préventive et
active pour les véhicules à deux-roues motorisés (V2RM). Les recherches entre-
prises sur les V2RM sont nouvelles et réputées difficiles. Je me suis fortement investi dans
ce domaine novateur et extrêmement porteur sur le plan scientifique. En effet, pas moins
de cinq thèses ont été soutenues et deux autres sont en cours ainsi que plusieurs stages
et projets de Master. L’essentiel de l’activité a ciblé : les techniques d’estimation des états
dynamiques, le freinage optimal, la reconstruction de trajectoire, la synthèse des fonctions
quantifiant le risque, l’étude de la perte de contrôle, l’automatisation de la conduite et
récemment la perception de l’environnement (véhicules terrestre ou aériens). Nos contri-
butions ainsi que la production scientifique, qui en découlent, sont nombreuses. J’assure
actuellement la responsabilité scientifique du projet ANR VIROLO++ (2016-2020)
sur l’étude de la prise de virage en moto. En 2010, j’ai présenté mes travaux d’habilitation
à diriger des recherches (HDR), qui a été précédée d’un CRCT d’un semestre en
2009-2010, renouvelé en 2019-2020.

Parallèlement à mes activités de recherche et ce tout au long de ma carrière, je me suis
impliqué dans de nombreux enseignements avec une grande variabilité et évolution de la
nature des enseignements. J’ai pu développer des compétences notamment en électronique,
en traitement de signal et en automatique au sens large. J’ai eu en charge une quinzaine
d’enseignements différents de la licence 1 au master 2. J’ai monté différents CM,
TD et TP. Au fil des ans, j’ai fait évoluer ma pédagogie en m’adaptant au niveau fluctuant
des étudiants, à leurs provenances diverses (bac pro à bac S, DUT GEII à DUT GMP),
mais aussi aux méthodes pédagogiques à disposition : classiques, par projet, inversées.
J’ai aussi eu à cœur de diffuser l’usage des outils numériques pour la pédagogie,
notamment via les plateformes pédagogiques Dokéos, Emédia ou Ecampus. Les
étudiants dont j’ai eu la charge étaient aussi bien en FI, en FA qu’en FC.

Conjointement à mon activité de recherche et d’enseignement et dès mon arrivée au
département de Génie Électrique, je me suis non seulement impliqué dans la vie péda-
gogique, administrative et collective du département mais également de l’univer-
sité. J’assure, depuis 2014 la responsabilité du parcours Automatique et Génie
Électrique (AGE) de la licence 3 Sciences pour l’Ingénieur ainsi que la direction du
département Génie Électrique, depuis 2015. J’ai été chargé de mission auprès du
Président de l’université des projets de recherches et industriels (2015-2019). Á ces titres-là,
j’ai participé à la préparation de l’offre de formation pour les contrats quadriennaux
et quinquennaux passés et à venir marqués par deux faits importants. Le premier concerne
la redéfinition du cursus de licence SPI du L1 au L3 avec la participation à un portail au
semestre 1 (S1) de la Licence 1 et la déclinaison en 6 parcours SPI et son insertion future
dans la licence Paris-Saclay. Á ce propos, j’ai monté la formation autour du parcours
AGE. Pour ce qui est de l’offre de Masters, je participe activement à la redéfinition
des maquettes pédagogiques dans le cadre de l’université de Paris-Saclay pour
le contrat à venir 2020-2025. Nous avons ainsi réussi à nous inscrire dans deux men-
tions Électronique, Énergie Électrique et Automatique (E3A) et Ingénierie des Systèmes
Complexes (ISC).

Enfin, j’ai assuré, et ce depuis le début de ma carrière, plusieurs représentations
collectives, dont les principales sont : 1) membre du bureau de direction, du conseil
d’administration et du conseil de perfectionnement au niveau de l’UFR S&T, 2)
membre du conseil du laboratoire IBISC, 3) membre du conseil scientifique et puis
de la commission de la recherche et du conseil académique de l’UEVE, 4) président
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et/ou membre de commissions de recrutement (PRAG, ATER, PAST et MCF), 5)
membre du comité de programme de l’institut de convergence DATAIA.
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3 Activités pédagogiques

Le début de mes activités d’enseignement remonte à mes premières vacations en 1999.
Durant mon doctorat, j’ai dispensé des Travaux Dirigés et des Travaux Pratiques en Élec-
tricité Générale à des étudiants de DEUG et d’IUP, en Asservissement à des étudiants
de Licence et en Mathématiques Appliquées à des étudiants de Maîtrise de GEII et GSI.
Durant l’année d’ATER, j’ai dispensé des TD et des TP en Traitement de Signal, en
Asservissement Linéaire, en Électronique et en Automatisme.

À ma prise de fonctions, en tant que maître de conférences, j’ai commencé par dispen-
ser mon enseignement aux étudiants d’IUP (GEII et GSI), de DEUG STPI (Sciences et
Techniques Pour l’Ingénieur). Avec le passage au plan Licence-Master-Doctorat (LMD) en
2006, mon enseignement s’est ensuite adressé essentiellement aux étudiants de Licence 3
et de Master mention Sciences Pour l’Ingénieur première et deuxième années au sein de
l’UFR S&T.

Enfin, j’ai assuré, par le passé, des interventions, en tant que vacataire au département
QLIO de l’IUT d’Évry, à l’école supérieure d’InformaTique, réseaux et systèmes d’INfor-
mation (ITIN), à l’École Française d’Électronique et d’Informatique (EFREI) et à l’École
Supérieure d’Ingénieurs en Informatique et Génie des Télécommunications (ESIGETEL).

3.1 Activités d’enseignement

3.1.1 Enseignement à l’UFR S&T, UEVE

Ma participation aux enseignements est résumée dans les tableaux ci-dessous. L’en-
seignement des signaux et systèmes et/ou d’automatique constitue le fil conducteur de
mes activités pédagogiques en lien fort avec mes activités de recherche. Chaque tableau
correspond à ma participation pendant une période particulière de mon parcours, à savoir :

1. l’Institut Universitaire Professionnel (IUP) d’Évry entre 2003-2006 ;
2. l’UFR Sciences et Technologies de 2006 à 2015 ;
3. l’UFR Sciences et Technologies depuis 2015 (nouvelle accréditation).
Seuls les enseignements dispensés en présentiels sont reportés ci-dessous, les projets

de Licence3 (TER) ou de Master1 (ERD) sont intentionnellement omis. Ils constituent
une part non négligeable de mon service d’enseignement.

Les abréviations CM, TD et TP correspondent, respectivement, aux Cours Magistral,
Travaux Dirigés et Travaux Pratiques.

Par ailleurs, les unités d’enseignement (UE) suivies d’astérix (*) désignent les UE
dispensées en formation initiale (FI), en formation par apprentissage (FA) et en formation
continue (FC). Les enseignements dont j’ai la responsabilité sont en bleu.
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Répartition des enseignements à l’IUP, UEVE (2003-2006)

Les enseignements mentionnés dans la Table 3.1 font référence à la période 2003-2006.
La responsabilité de modules m’a été confiée à partir de 2005-2006.

Le nombre d’étudiants dans un groupe de TD fluctue entre 30 (pour les Masters) et
40 (pour les Licences) étudiants.

Module
Bilan Horaire

Contenu
CM. TD TP

IU
P

-U
EV

E
(2
00
3-
20
06
) Licence

Pro.
Automatique (AU01) 6 18 Trans. Laplace, Analyse des sys. LTI.

Automatisme (AU02) 18 Éléments de Grafcet, logique comb.

Licence

Électricité (EL23) 18 16 Génie Élec. : quadripôle, AOP, diodes.

Modél./Techno (MT21) 36 Algèbre et calcul matriciel.

Asservissement (CC23)* 18 36 Analyse et régulation des systèmes LTI.

Filtrage (AC65)* 9 9 24 Synthèse de filtres prototypes, Gabarit.

Maîtrise
Modél./Techno (MT31) 10.5 16 Rés. de Sys. d’éq L/NL, Interpolation.

Trait. de Signal (TS31) 10.5 16 Sig. aléatoires, notion d’estimation.

Table 3.1 – Répartition des enseignements à l’IUP d’Évry.

Répartition des enseignements à l’UFR S&T, UEVE (2006-2015)

Les enseignements mentionnés dans la Table 3.2 font référence à la période 2006-2015.
Cette période est caractérisée par le passage au plan LMD semestrialisé. Pendant cette
période, j’ai bénéficié d’un congé de recherche (CRCT) lors du premier semestre de 2009-
2010, suite auquel j’ai présenté mes travaux d’habilitation (HDR) en décembre 2010.

NB : Les cours de couleur marron sont des remplacements ponctuels, pendant une
ou deux années, de collègues partis en détachement et/ou en congé.

Module
Bilan Horaire

Contenu
CM. TD TP

U
FR

ST
-U

EV
E

(2
00
6-
20
15
)

Licence
Pro.
1-2

Automatique (AU01) 6 6 18 Trans. Laplace, Analyse des sys. LTI.

Génie Élec. (GE32) 10 10 16 Électricité : AOP, diodes.

Licence
3

Électricité (EL23) 18 16 Génie Élec. : quadripôle, AOP, diodes.

Sig. et Sys. (SS51) 9 9 16 Algèbre et calcul matriciel

Asservissement (CC23)* 18 36 Analyse et régulation des systèmes LTI.

Filtrage (CC65)* 10 10 Synthèse de filtres prototypes, Gabarit.

Master
1-2

Automatique (AU71)* 10 10 16 Commande dans l’espace d’état.

Trait. de Signal (TS71) 10.5 16 Sig. aléatoires, notion d’estimation.

Méth. Num. (MN71) 10.5 16 Rés. de Sys. d’éq L/NL, Interpolation.

Auto. Avancée (AA94) 14 14 8 Théorie de Lyapunov, commande avancée.

Table 3.2 – Répartition des enseignements à l’UFR S&T, UEVE (2006-2015).
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Répartition des enseignements à l’UFR S&T, UEVE - Paris-Saclay

Les enseignements mentionnés dans la Table 3.3 font référence à la période 2015-2020.
Lors de cette période, nous avons fait évoluer notre offre pédagogique au niveau de l’UFR
S&T. Le cursus de licence SPI du L1 au L3 (avec la participation à un portail au S1
du PCSPI) se décline en 6 parcours : génie informatique, aéronautique, génie mécanique,
automatique & génie électrique, design industriel et robotique industrielle, aux S5 et S6.
Pour ce qui est de l’offre en master, nous l’avons redéfinie dans le cadre de notre intégration
à l’université Paris-Saclay dans deux mentions E3A (avec 4 parcours : SAM 1, ISAS 2,
SAAS 3 et RI 4) et ISC 5 (avec 4 parcours : OPMA 6, OPSL 7 et IN 8), en conservant en
local une mention spécifique de Génie Mécanique.

Le nombre d’étudiants dans un groupe de TD fluctue entre 30 (pour les Masters) et
40 (pour les Licences) étudiants. Les cours de Signaux et Systèmes et d’Instrumentation
sont dispensés pour les étudiants de tronc commun de la Licence 3 SPI (200 étudiants).

Les enseignements reportés n’ont pas été assurés la même année.

Module
Bilan Horaire

Contenu
CM. TD TP

U
FR

ST
-U

EV
E

-P
ar
is-

Sa
cl
ay

Licence
1-2

Conception Éec. (CE11) 6 6 18 Association et théorèmes généreaux.

Signaux (EC451) 10 10 12 Transformation temps-fréquence.

Licence
3

Signaux et Sys. (EC533)* 6 6 16 Analyse des systèmes LTI

Asservissement (EC533)* 8 Régulation des systèmes LTI.

Remise à niveaux (EC643)* 4 4 Transformées Laplace/Fourier

Asserv. Échant. (EC533)* 6 12 12 Régulation des systèmes discrets.

Instrumentation (EC622)* 6 6 16 Chaines de capteurs.

Master
1-2

Automatique (EC721)* 16 16 Commande dans l’espace d’état.

Trait. de Signal (EC722)* 16 16 Sig. aléatoires, notion d’estimation.

Sys. de commande (EC833)* 8 10 16 Commande des sys. nonlinéaires.

Estimation et Préd. (EC831) 16 Estimation spectrale et F. Kalman.

Comm. Intégrée (EC924)* 6 6 16 Freinage, suspension et direction.

Identif. et Comm. (EC935)* 6 6 8 Commande des robots manipulateurs.

Table 3.3 – Répartition des enseignements à l’UFR S&T, UEVE depuis 2015.

3.1.2 Enseignement en Écoles d’ingénieurs et autres Universités

— 2016-2018 : Institut Universitaire de Technologie (IUT), UEVE. En tant
que responsable de module, j’ai assuré des cours sur les bases de statistiques CM/TP

1. Systèmes Automatiques Mobiles
2. Ingénierie des Systèmes Aéronautiques et Spatiaux
3. Smart Aerospace and Autonomous Systems
4. Robotique Industrielle
5. Ingénierie des Systèmes Complexes
6. Organisation et Pilotage de la Maintenance Aéronautique
7. Organisation et Pilotage des Systèmes Logistiques
8. Industrie Numérique

Hichem ARIOUI 13 Dossier de candidature



Chapitre 3. Activités pédagogiques

28h). Les deux groupes (20 étudiants) concernés sont des étudiants en première et
en deuxième année.

— 2006-2012 : École supérieure d’InformaTique, réseaux et systèmes d’IN-
formation (ITIN). En tant que responsable de module, j’ai assuré des cours sur
l’Interfaçage Haptique en Réalité Virtuelle dont le volume est de CM/TP 28h. Le
cours concernait l’Introduction à l’haptique, la commande des dispositifs à retour
haptique, les notions fondamentales pour l’haptique, l’Introduction sur les moteurs
physiques. Les 20 étudiants concernés sont des élèves ingénieurs en deuxième année.

— 2003-2004 : École Supérieure d’Ingénieurs en Informatique et Génie
des Télécommunications -ESIGETEL-. En tant que vacataire, j’ai assuré des
séances de travaux pratiques sur le filtrage numérique, modulation / démodulation
(d’amplitude et fréquentielle) pour des élèves ingénieurs de deuxième année.

— 2003-2005 : École Française d’Électronique et d’Informatique -EFREI-
. A titre d’intervenant externe, j’ai assuré 6 séances de travaux dirigés (TD) sur
les systèmes combinatoire, logique combinatoires, automatisme. Cet enseignement
concernait des élèves ingénieurs de première année. Le groupe est formé de 15
élèves.

— 2007-2008 : Université d’Annaba, Algérie. J’ai assuré un cours en tant qu’en-
seignant invité. L’enseignement concernait deux parties. La première sur l’Inter-
façage Haptique en Réalité Virtuelle et la seconde partie sur les simulateurs et la
simulation de conduite. Les étudiants suivants ce cours sont inscrits en dernière
année de Magister (Master 2 Recherche).

3.1.3 Synthèse

Les pourcentages suivants, moyenne de mes interventions depuis 2003, illustrent la
répartition des enseignements par niveau et par type : cours, travaux dirigés ou travaux
pratiques.

Mes responsabilités de module et mes interventions, détaillées ci-dessus, sont dispensées
essentiellement à des étudiants de Master et dans une moindre mesure aux étudiants de
Licence, voir figure 3.1.

Licence
36%

Master
64%

Figure 3.1 – Pourcentages moyens des interventions par niveau.

Mes interventions par type d’enseignement sont illustrées par la figure 3.2. En effet, une
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partie est dispensée à travers des outils de pédagogie active en Licence ou en Master par
le biais de projets de recherche et de développement ou par suivi et tutorat pédagogique
des stagiaires au sein de leur structure d’accueil.

Projets
6%

TD
38%

Cours
12.5%

TP
43.5%

Figure 3.2 – Pourcentages moyens des interventions par type d’enseignement.

Aussi, l’ensemble de mes supports de cours, TD ou TP sont disponibles sur la pla-
teforme E-media 9. Cette dernière permet l’échange et l’interaction avec et entre les étu-
diants. Elle m’a permis de leur proposer des QCM ou tests à la fin des cours et la remise
des rapports et compte-rendu de TP.

Enfin, et dans le cadre de l’aide à l’orientation et des dispositifs mis en place pour la
lutte contre l’échec, je suis, depuis 2015, enseignant référent pour des étudiants de première
année de Licence. Cela consiste à suivre un groupe d’étudiants sous la forme d’entretiens
individuels au cours de l’année afin de dresser un bilan sur leurs études (réussites et
difficultés rencontrées) et de les réorienter si nécessaire.

3.2 Montage de filières/modules

Je prends part régulièrement aux réunions notamment pédagogiques de mon départe-
ment Génie Électrique. Ces réunions ont été intenses, de 2013 à 2015, avec la refonte des
programmes pour la nouvelle accréditation au titre du contrat 202-2025. J’assure depuis
2014 la responsabilité du parcours Automatique et Génie Électrique (AGE) de
la licence 3 Sciences Pour l’Ingénieur. À ce titre, j’ai participé à la préparation de l’offre
de formation pour les contrats quinquennaux 2015-2020 et 2020-2025. J’ai donc monté
ou redéfini plusieurs modules (outils de simulation, signaux et systèmes, asservissements
continu et échantillonné), mené des réflexions sur les demandes de moyens en maquettes
de TP afin de consolider au mieux les acquis des étudiants.

Concernant les unités d’enseignements, l’évolution de mes responsabilités de modules
depuis mon recrutement est illustrée par la figure 3.3.

9. E.MEDIA, Plateforme pédagogique de l’UEVE. https://emedia2018.univ-evry.fr
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Figure 3.3 – Évolution de la responsabilité de modules.

Par ailleurs, je représente l’UFR S&T lors des salons et autres évènements
(journées portes ouvertes, fêtes de la science, présentation du métier aux ly-
cées, encadrement d’élèves de 4ème ou de BTS.) pour disséminer nos formations et
nos recherches et expliquer les débouchés possibles en poursuite d’étude (master, doctorat)
ou en termes d’embauche.

3.3 Relations internationales
En accord avec la direction de l’UFR Sciences et Technologies, j’ai proposé la mise

en place d’accords de coopération avec des universités francophones alimantant en grande
majorité nos formations de la licence au master. L’objectif est de faire découvrir nos
formations et nos laboratoires de recherche afin d’envisager de futures collaborations.
Un autre objectif est d’attirer les meilleurs étudiants vers nos masters recherche et doctorat.

En décembre 2018, avec mon collègue Nicolas Séguy, directeur adjoint de l’UFR S&T,
nous avons visité trois (03) universités et écoles de renom en Algérie : 1) École Nationale
Supérieure d’Informatique (ESI), 2) École Polytechnique d’Alger et 3) l’Université de
Sciences et de Technologies Houari Boumediène (USTHB). Cette action a été financée
par un appel à projet du service des relations internationales de l’UEVE.

Les premières discussions ont été très encourageantes et s’orientent vers le montage
de formations co-diplomantes (exemple de l’ESI) et des collaborations scientifiques avec le
laboratoire d’automatique de l’ENP d’Alger.

Notre stratégie vise à améliorer la visibilité de nos formations pédagogiques, l’interna-
tionalisation de nos formation et d’alimenter nos masters de recherche et doctorats avec
un flux maitrisé d’étudiants.
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4 Activités administratives &
Représentations

4.1 Responsabilités & Représentations

Depuis mon recrutement, j’ai porté une attention particulière à la conciliation entre les
activités d’administration et celles d’enseignement et de recherche. J’ai donc pris diverses
responsabilités au sein de l’UFR S&T et au niveau des instances universitaires.

4.1.1 Responsabilités Pédagogiques

— Responsable du parcours Automatique et Génie Électrique (AGE) de la
Licence 3 Sciences Pour l’Ingénieur, depuis 2014.

— Responsable du laboratoire d’électronique de l’UFR S&T (2006-2009).
— Responsable des stages professionnels Master 1 et Master 2 (2003-2006).
— Responsable des emplois du temps de toutes les filières de l’UFR S&T (2004-

2006).

4.1.2 Responsabilités Administratives

— Directeur du Département Génie Électrique de l’UFR S&T, depuis 2015.
— Chargé de mission auprès du président de l’UEVE : Appel à Projets de Re-

cherche, 2015-2019.

4.1.3 Instances et Conseils

— Membre élu de laCommission Recherche du Conseil Académique de l’UEVE,
2015-2019.

— Membre de laCommission d’Investissement de la Recherche (CIR) de l’UEVE,
2015-2019.

— Président des Commissions de recrutement d’ATER et de second degré
(PRAG / PRCE), 2015-2018.

— Membre de la Commission des Moyens de l’UFR S&T, depuis 2020.
— Membre élu du Conseil de l’UFR S&T, UEVE, 2011-2015 et puis invité depuis

2015.
— Membre du bureau de direction de l’UFR S&T, depuis 2015.
— Membre élu du Conseil du laboratoire IBISC, depuis 2015.
— Membre du Conseil de Perfectionnement de l’UFR S&T, UEVE, depuis

2012.
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— Membre de la commission de spécialistes des sections 61 et 63 de l’UEVE,
depuis 2004.

— Membre titulaire de la commission de spécialistes des sections 61 et 63 de
l’Université Paris-Sud, 2006-2008.

— Membre du vivier de spécialistes externes dans les sections 61 et 63 de l’UPEC,
depuis 2009.

— Membre élu du Conseil Scientifique de l’UEVE, 2007-2010.

4.1.4 Réseaux et Sociétés Savantes

— Membre de la Commission des programmes - Institut Convergence DA-
TAIA, Université de Paris-Saclay, 2015-2018.

— 2015 - ..., Membre de l’institut ICODE de l’université Paris-Saclay. Fédération des
thématiques de l’automatique et de la décision.

— 2003 - 2004, Membre de l’action spécifique CNRS, numéro 131 sur les " Inter-
faces et Informations Haptiques " dans le cadre du RTP 15 " Interfaces Médiatisées
et Réalité Virtuelle ".

— 2003 - à ce jour, Membre des groupes de travail des GDR ISIS, MACS et
Robotique.

Ci-après, je détaillerai trois responsabilités où j’évoquerai en détails le périmètre des
responsabilités ainsi que les actions menées.

4.1.5 Direction du département Génie Électrique

Je suis directeur du département depuis 2015 réélu à l’unanimité en juin 2018.
Á l’image des autres départements de l’UFR Sciences & Technologies, le département

Génie Électrique a connu une importante évolution : 04 recrutements entre 2015 et 2019
et un poste prévu pour la rentrée 202-2021. Le département Génie Électrique compte pas
moins de 21 membres enseignants (02 PRCE), enseignants-chercheurs (14), ATERs (02)
et moniteurs (06) ainsi que 36 intervenants issus des autres départements de l’UFR, des
composantes de l’UEVE ou du monde socio-économique.

L’offre de formation au sein du département, que je pilote depuis 2015, est animée
par quatre (04) groupes pédagogiques et est essentiellement centrée sur les disciplines des
sections 61 & 63 du CNU. Composée de 82 modules, elle est organisée en 15 parcours et
filières de la Licence 1 au Master 2.

Par ailleurs, je gère un volume horaire total proche de 4400 heures par an (18% en
cours, 32% en TD et 50% en TP), tout en sachant que l’offre statutaire ne dépasse pas les
3200 heures. Pas moins de trois (03) réunions de département sont organisées par an pour
répartir les enseignements et discuter les adéquations pédagogiques.

Sur le plan des investissements, le renouvellement du matériel et des maquettes péda-
gogiques a été un franc succès. En effet, nous répondons aux différents appels à projets
(CIIF, CFA-EVE, SCFC, fonds propres) afin de renforcer la qualité de nos équipements.
Notre offre pédagogique est à fort potentiel professionnalisant. Une réunion annuelle est
dédiée à ces investissements.

Durant mes années de direction, j’ai œuvré dans plusieurs actions dont :
— Incitation aux demandes de financements et la dotation en maquettes pédagogiques

en prévision de la nouvelle accréditation (Licence & Master).
— Recrutement de nouvelles forces pédagogiques (enseignants, enseignants-chercheurs

et/ou vacataires) afin d’accueillir dans de bonnes conditions les flux étudiants pré-
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vus à la hausse, de faire baisser la pression sur nos collègues et de leur offrir de
véritables conditions d’épanouissement en recherche.

— Initiation des partenariats pédagogiques avec les acteurs industriels.
— Mise à disposition, au profit des étudiants, de l’ensemble des supports pédagogiques

via les différents outils de communication (E-MEDIA, Mooc.)
— Intégration du pôle STIC Évryen durablement dans le paysage Saclaysien.
— Adossement de la recherche pour une offre pédagogique (2020-2025) répondant aux

éxigences de l’Université cible de Paris-Saclay.
Enfin, et depuis la rentrée 2017-2018, j’assure le tutorat des nouveuax maîtres de

conférences stagiaires.

4.1.6 Chargé de Mission : Appel à Projets de Recherche

La précédente équipe présidentielle, 2014-2018, m’a confié la mission de l’accompa-
gnement opérationnel des enseignants chercheurs dans leurs démarches administratives et
aussi dans la veille intelligente aux appels à projets de recherche (nationaux et
européens).

En amont de ces tâches, ma mission, telle que je l’ai défendue auprès de la présidence,
concerne le suivi des appels à projets (nationaux ou européens) et la transmission de
l’information adéquate aux interlocuteurs concernés. À ce titre, j’ai instauré une lettre
mensuelle, en collaboration avec les services de la recherche, qui récapitule l’ensemble des
appels à projets en cours et à venir.

L’objectif premier de ma mission est d’inciter les enseignants chercheurs de l’UEVE à
proposer des projets ou à intégrer des consortiums existants. Un travail d’information et
d’explication, par le biais des séminaires ou de rencontres avec les acteurs (ANR, SATT),
est essentiel auprès de nos collègues. J’ai aussi participé à l’élaboration de la stratégie de
l’établissement en matière de valorisation et culture scientifique en vue de l’évaluation de
l’établissement par l’HCERES.

Cette mission a été assurée en collaboration avec la commission de la recherche et
le pôle relations entreprises et monde économique (REME). Dans ce cadre, j’ai assisté à
plusieurs réunions de présentation d’appels à projets au ministère de la recherche et à
la commission européenne (dans le cadre des projets H2020) à Bruxelles et participé à
différents salons industriels.

4.1.7 Montage de la nouvelle offre de formation

Dans le cadre des contrats quinquennaux 2015-2020 et 2020-2025, je suis référent de la
formation du parcours Automatique et Génie Électrique (AGE) de la Licence 3 Sciences
Pour l’Ingénieur. L’objectif de cette formation est de permettre au futur diplômé d’ac-
quérir des compétences spécifiques aux domaines de l’électrotechnique, de l’informatique
industrielle et de l’automatique. Avec de solides bases dans ces domaines, il sera capable
d’appréhender les technologies de pointe liées à de nombreux secteurs d’activités, notam-
ment les véhicules intelligents et les systèmes embarqués que nous préparons dans le cadre
du Master Systèmes Automatiques et Mobiles (SAM) dans la mention E3A de l’université
Paris-Saclay.

Le parcours AGE, lancé en 2015, enregistre un franc succès. Les premiers indicateurs
de réussite sont divers ; à savoir, le nombre d’étudiants inscrits (50 étudiants), le bon
niveau des étudiants inscrits (la moitié de la promotion est reçue à la première session),
l’attractivité de la formation. La prochaine étape consiste en l’intégration de la Licence
SPI dans la nouvelle offre de formation de l’université de Paris-Saclay.
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Mon travail a consisté en des missions de recrutement, environ 500 dossiers traités
par an, au suivi des étudiants (avis de poursuite d’études et attestation d’assiduité) et
l’animation des Journées Portes Ouvertes.
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5 Résumé des activités de recherche

5.1 Synthèse des thèmes de recherche et principales contri-
butions scientifiques

Durant mes travaux de thèse, je me suis intéressé à la commande des dispositifs à
retour haptique en interaction avec des environnements virtuels distants. Cette distance
sous-entend un délai de transmission qui peut induire, généralement, l’interaction haptique
en instabilité. Les stratégies de commande originales que j’ai proposées sont aujourd’hui
encore des références dans le domaine des systèmes de téléopération [97,15,93]. L’applica-
tion de ces approches a donné lieu à des expérimentations consistant à naviguer au sein
d’environnements virtuels se trouvant, à chaque fois, en France, en Allemagne, en Grèce
ou au Brésil [94] (protocole client-serveur).

Systèmes de sécurité
2009-2019 : Développement des
fonctions de risques et des
systèmes de transport intelligent
tels les vitesses excessives, la
perte de contrôle, systèmes
d'alertes et sécurité préventive.

Les véhicules à deux-roues
2012-2019 : Aspects de Modélisation,
estimation et reconstruction des entrées
inconnues, contrôle & automatisation,
reconstruction de trajectoire.

Simulation de conduite
2004-2015 : Conception et commande
des plateformes de restitution de
mouvement pour la formation à la
conduite des véhicules 4/2 roues.

Rendu haptique
1999-2012 : Commande des
dispositifs haptiques en
présence de retard de
transmission.

1999

2019

Figure 5.1 – Chronologie de mes axes de recherche.

Depuis mon recrutement, j’ai monté des collaborations solides avec l’IFSTTAR 1 (fu-
sion de l’INRETS et du LCPC) et l’IEF d’Orsay (puis SATIE) en abordant des pro-
blématiques sensiblement différentes de celles liées à l’interfaçage haptique. Si le thème

1. Institut Français des Sciences et Technologies des Transports, de l’Aménagement et des Réseaux
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fédérateur de “la modélisation et la commande” est resté inchangé, le cadre a été élargi.
Avec une équipe-projet propre, nous avons abordé, d’une part, les problématiques liées à
la conception jusqu’à la commande des plateformes de restitution de mouvement (simula-
teurs de conduite) et d’autre part, la mise en place de systèmes de sécurité et d’assistance
pour les conducteurs des véhicules à deux-roues motorisés. Je me suis fortement investi
dans ces nouveaux axes de recherche, ayant un positionnement scientifique original.

La figure (5.1) illustre la chronologie et l’évolution de mes thèmes de recherche.

Á présent, et en parallèle des activités de recherche sur les véhicules à deux-roues mo-
torisés, je m’intéresse à des problématiques d’automatique théorique. L’axe de recherche
concerne essentiellement l’estimation d’états dynamiques pour différentes classes de sys-
tèmes (linéaire, hybride, LPV ou non-linéaire) ainsi que la reconstruction d’entrées incon-
nues. Les techniques abordées sont diverses : observateurs à mode glissant, observateurs
non-linéaires de type Takagi-Seguno, observateurs à entrées inconnues.

Véhicules à deux-roues

Simulation
de conduite

Re
nd
u
ha
pt
iqu
eà l’homme

Assistance Co
ntr

ôleSécurité

Perception

Figure 5.2 – Complémentarité des axes de recherche.

Mon activité de recherche peut être divisée en trois actions différentes que sont (fi-
gure [5.2]) : l’automatique du rendu haptique en présence de retard de communication,
la simulation et les simulateurs de conduite et plus récemment les véhicules à deux-roues
et le développement de nouveaux systèmes d’alertes aux conducteurs. Les aspects théo-
riques (figure [5.3]) qui ont accompagnés ces thématiques seront abordés au fil des sections
ci-après.
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Figure 5.3 – Applications vs Méthodes.

5.2 Automatique du rendu haptique

5.2.1 Interfaçage haptique

Les applications centrées humain, telles que les interactions haptiques, sont de plus en
plus nombreuses et variées. Cette variété nécessite parfois une mise en place et un contrôle
complexe, de par la nature des systèmes interconnectés (figure 5.4) :

— l’opérateur humain ;
— l’interface haptique ;
— l’environnement virtuel (EV) ;
— le canal de transmission.

Figure 5.4 – Schéma simpliste d’une interaction haptique

Les applications haptiques mettent en interaction un opérateur humain avec un en-
vironnement virtuel. Cette interaction peut faire appel au sens de touché (rugosité), le
sens kinesthésique (effort) ou le sens tactile (thermique) de l’humain. Le fonctionnement
perceptif est donc associé à la fonction motrice chez l’humain et à des caractéristiques
particulières qui distinguent ce sens du reste (vision, odorat).
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5.2.2 Stabilisation du rendu haptique en présence de retard

Le couplage entre les techniques de réalité virtuelle, à base d’environnements virtuels,
et les systèmes de téléopération à retour d’effort ont permis la mise en place d’interaction à
rendu haptique distribuée sur le réseau. Cette distribution sur les réseaux rend possible la
réunion de plusieurs expertises sur une même maquette virtuelle et de ce fait la réalisation
de tâches jusque-là impossibles.

Par ailleurs, cette mise en place provoque de manière inévitable des retards de transmis-
sion. Les problèmes provoqués par ces latences sont anciens et sont devenus dernièrement
encore plus complexes du fait des fluctuations dues aux congestions du réseau (retard
variable).

A ces problèmes d’instabilités, dans les systèmes de téléopération, causés par le retard,
les chercheurs ont proposé deux types de solutions :

1 – logicielles basées sur le concept de la téléprogrammation. Ce concept consiste à désac-
tiver les commandes bilatérales classiques et sont remplacées par deux boucles de
contrôles locales.

2 – automatiques faisant appel à la théorie de la passivité ou celle des commandes pré-
dictives. La faible transparence en présence d’un temps de retard important reste un
handicap majeur pour ce type de commande.

Pour répondre à ces problèmes, j’ai proposé deux approches afin de stabiliser le rendu
haptique. La première solution est une commande prédictive basée sur l’identification du
modèle du dispositif haptique utilisé. La commande est une extension du prédicteur de
Smith aux systèmes de téléopération avec deux avantages majeurs :

a) l’approche ne nécessite aucune information, a priori, sur le retard [96,95] ;
b) l’approche est extensible directement au cas du retard de transmission variable, [68,88].

L’intérêt de cette nouvelle approche est de permettre, sur la seule connaissance du
modèle de l’interface utilisée, une simulation haptique intuitive et transparente et ce quelles
que soient les conditions d’expérimentation, notamment un temps de retard important,
[91].

Ces travaux, reconnus par la communauté scientifique du domaine, ont été diffusés
via plusieurs chapitres de livres, revues et publications dans des congrès internationaux
[21,20,15,91]. L’objectif à long terme consiste à étendre ce schéma de commande pour les
dispositifs haptiques à modèle non-linéaire, en se basant sur des considérations énergé-
tiques.

La deuxième solution, passive, concerne l’extension de l’approche basée sur le principe
des variables d’onde aux cas de retard variable [92].

Les expérimentations que j’ai menées pour la validation des deux approches “prédictive
et passive”, en présence de retards de communication, se sont avérées très convaincantes et
font toujours référence dans le domaine [93, 15]. Fort de cette expérience, j’ai participé ac-
tivement à plusieurs réseaux nationaux : AS CNRS “Interfaces et Informations Haptiques”
et Européen : Réseau d’Excellence “INTUITION”.

Plus récemment, et en collaboration avec Philippe Hoppenot (laboratoire IBISC) dans
le cadre du Projet Européen CompanionAble 2, je me suis intéressé à une nouvelle recherche
visant à développer un support de stimulation cognitive et de gestion de la thérapie pour
des personnes âgées atteintes de troubles cognitifs (maladie d’Alzheimer). Dans le cadre de
ce projet, nous avons donné à l’opérateur distant (personnel soignant ou de télévigilance)

2. Integrated Cognitive Assistive and Domotic Companion Robotic Systems for Ability and Security
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un moyen d’interaction avec la personne à domicile sous la forme d’une commande à
distance du robot mobile semi-autonome via un dispositif haptique ou joystick à retour
d’effort, [68,65].

Les premières conclusions subjectives sont basées sur le retour des sujets ayant expé-
rimentés le système de téléopération. Pour ces utilisateurs, le rendu visuel ne pourra se
substituer au rendu haptique que dans certains cas “simples”. D’autres critères objectifs
ont été élaborés tels que : le temps d’exécution de la tache, la facilité du contrôle.

5.3 Simulation de conduite

Cette thématique de recherche a pour cadre une collaboration très étroite entre trois
centres de recherche : l’IFSTTAR, l’IEF 3 et le laboratoire IBISC. L’objectif initial était
la mise en œuvre de systèmes d’aide à la conduite sur simulateurs de conduite à base fixe.
Ces systèmes consistaient en un système de direction actionné afin de servir comme un
dispositif haptique rendant une information, entre autres, sur la nature de l’interaction
pneu-chaussée. Cette problématique a amorcé les travaux de thèse de Monsieur Hakim
Mohellebi [90].

Depuis 2005, j’ai pris la responsabilité de l’animation de cette thématique au sein
du laboratoire. J’ai pu poursuivre les travaux déjà engagés ainsi qu’élargir le spectre de
nos activités en passant d’architectures à rendu d’effort à des architectures à rendu de
mouvements à base mobile, pour des applications de simulation de conduite afin d’étudier
le comportement des conducteurs. Cette deuxième catégorie est, à mon sens, plus complète
et aussi pluridisciplinaire que les interactions haptiques. En effet, la simulation de conduite
aborde à la fois des thèmes de recherche sur le système de perception chez l’homme et
des thèmes de recherche sur la robotique de façon générale (conception, modélisation
mécanique, contrôle/commande, sécurité routière).

La simulation de conduite consiste à donner l’illusion à un conducteur humain qu’il
se déplace dans un environnement routier au volant d’un véhicule, l’environnement et
le véhicule étant virtuels à l’exception des organes de contrôle-commande du véhicule.
L’illusion de mouvement propre est un phénomène complexe qui met en jeu les capteurs
proprioceptifs de l’être humain, notamment les systèmes visuel et vestibulaire, ainsi que
les représentations de la position et de l’équilibration du corps dans l’espace.

L’utilisation d’un simulateur de conduite apporte un certain nombre d’avantages indé-
niables : sécurité d’utilisation, conception de véhicule, comparaison des conducteurs, for-
mation et sensibilisation des conducteurs aux manœuvres d’urgences, essais de différents
milieux (urbain ou autoroutier). Il constitue, de ce fait, un outil de recherche essentiel
permettant de mener des recherches sur leur comportement au sein du trafic routier, est
donc un enjeu majeur en termes de sécurité routière.

Dans cette thématique, mes travaux ont porté sur les simulateurs de conduite (automo-
bile ou motocycle) dans le cadre de deux projets Predit-ANR : SIMACOM 4 et VIGISIM 5.
Le travail de recherche a concerné, d’une part, la mise au point de trois prototypes de simu-
lateurs dont un dédié pour la conduite des véhicules à deux-roues et les deux prototypes
dédiés à l’automobile. D’autre part, nous avons travaillé sur l’amélioration des rendus
multimodaux pour une meilleure présence du conducteur dans son monde virtuel de si-
mulation, par l’application de techniques basées sur le retour d’effort, la restitution de

3. Institut d’Electronique Fondamentale
4. Simulateur pour l’apprentissage de la conduite des deux-roues motorisés
5. Simulateur de détection des altérations du comportement de conduite liées à l’attention et à la

vigilance
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mouvements et l’assistance à la conduite.
Une synthèse détaillée de nos contributions sur le thème de simulation de conduite,

pour les conducteurs de véhicules à deux-roues motorisés, a fait l’objet de deux ouvrages
parus en 2013 et en 2014 [16,17].

5.3.1 Contributions

Si la conception de simulateurs automobiles est un champ de recherche très actif depuis
de nombreuses années, la simulation de conduite “moto” reste balbutiante avec très peu
de prototypes dans le monde. La question de l’immersion est probablement encore plus
complexe pour un véhicule à deux-roues que pour un quatre-roues du fait notamment
des questions d’équilibre. Plus concrètement, trois points caractérisent mes activités de
recherche en cours :

Conception et réalisation de plates-formes à faible coût

Il est à noter que la complexité d’un simulateur de conduite ne reflète en aucun cas sa
fidélité à restituer tous les mouvements. Pour cette raison, il était intéressant de proposer
des solutions ciblées à base de plates-formes mobiles bas-coût, destinées principalement
aux écoles de formation, établissements hospitaliers et autres utilisateurs. Le système doit
donc être commercialisable et les solutions techniques doivent en tenir compte. Ces simu-
lateurs “low cost” sont destinés pour des applications particulières, telles que l’étude du
comportement humain dans des milieux urbains (situations accidentogènes, étude de la
contrôlabilité/maniabilité.) Par ailleurs, la simplicité de ces architectures mécaniques est
compensée, généralement, par des artifices logiciels (sonore, visuels) ou matériels (vibra-
tions, vent) afin d’arriver à un degré d’immersion comparable à celui des simulateurs haut
de gamme existants.

Cette thématique de recherche concerne le développement d’architectures mécatro-
niques pour la simulation de conduite automobiles et motocycles. Elle aborde des aspects
de conception et de réalisation que nous pouvons synthétiser comme suit :

— Choix des ressentis pertinents et de sélection des mouvements : première étape dans
la caractérisation des simulateurs de conduite. Lors de cette étape nous définissons,
suivant l’application pour laquelle est dédiée cette plate-forme mécanique, les res-
sentis à privilégier et les mouvements, linéaires et/ou de rotation, permettant leur
reproduction [90,89,83]. À la suite de cette étape vient la proposition de la ciné-
matique de la plate-forme en répondant au cahier des charges défini précédemment
[82,12].

— Technologies d’actionnement et de transmission de mouvements : cette phase concerne
le dimensionnement de la plate-forme en termes d’effort ou de couple, d’accéléra-
tion et de vitesse et la façon dont nous souhaitons reproduire les mouvements tels
que la réduction et la transformation de mouvement [76,13,11]. Cette étape trouve
toute son utilité, aussi, lors de la synthèse des algorithmes de commande néces-
sitant la connaissance a posteriori des couples maximums délivrés par le système
d’actionnement [87].

Modélisation des simulateurs de conduite

La dynamique des véhicules terrestres est très différente de celle des avions pour lesquels
les simulateurs de conduite ont été initialement conçus. Cette dynamique est généralement
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riche (accélération/décélération fréquentes) comparée à celle des avions. La dynamique des
simulateurs moto est encore plus complexe à cause du rapport poids-puissance.

Nos travaux de recherche concernent particulièrement la modélisation des plates-formes
de simulation ayant des architectures série et/ou parallèle [12,11]. Par ailleurs, le processus
d’identification des paramètres inertiels est évidemment considéré [78,13].

Les différents modèles (cinématique et dynamique) constituent une interface impor-
tante entre, d’un côté, les actions et consignes du conducteur appliquées sur la plate-forme
et, de l’autre côté, le module de contrôle et de restitution de mouvements. Le but de ces
modèles est de reproduire un maximum d’effets inertiels et de respecter des contraintes
temps-réel, en vue de son implantation dans une boucle de simulation centrée sur l’homme.
Plusieurs modèles dynamiques, pour les véhicules de deux-roues, ont été améliorés voire
proposés pour répondre aux exigences précédentes [81,79,77,10].

Commande des plateformes de restitution

Les divers modèles sont utilisés, en priorité, pour l’exécution des trajectoires générées
par les modules de commande, appelés aussi algorithmes de restitution de mouvements. Il
existe trois types d’algorithmes dans la littérature, à savoir, l’algorithme classique, l’algo-
rithme adaptatif et celui optimal. L’algorithme le plus commun est celui appelé classique
pour des considérations de simplicité de mise en œuvre ainsi que le respect des contraintes
temps-réel [87,86]. Afin d’optimiser le rendu de cet algorithme, nous avons mis en place une
technique de synthèse de paramètres sur des considérations objectives, telles que la course
disponible, les accélérations atteignables, la technologie d’actionnement utilisée [87]. Par
ailleurs, nous avons mis en place une démarche objective pour le choix des paramètres

Les approches de commande existantes souffrent de quelques inconvénients où leur
utilisation est faite sur la base d’un compromis à privilégier :

— L’algorithme basé sur la commande optimale utilise une erreur “sensitive”, en com-
parant la sortie du modèle véhicule virtuel, afin d’avoir des sensations proches de
celles des situations de conduites réelles ;

— L’algorithme basé sur la commande adaptative, contrairement au précédent algo-
rithme, ne prend pas en compte les aspects perception et il s’adapte en fonction
des courses disponibles.

Pour toutes ces raisons, nous avons développé d’autres types de commandes promet-
teuses telles que la commande prédictive généralisée (GPC), [14]. Ce travail a été réalisé
dans le cadre de la thèse de Monsieur Mohamed Larbi Saidi en coopération avec Monsieur
Ahmed Abbassi de l’Université de Annaba (Algérie).

Réalisation de plates-formes de restitution de mouvements

Les travaux menés dans le cadre de nombreux projets ont donné “naissance” à trois
simulateurs de conduite fonctionnels, deux d’entre eux sont dédiés à la simulation de
conduite automobile [90,89, 67] (figure 5.5) pour l’étude comportementale.
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Figure 5.5 – SIM2 et le Simulateur “Lacet” : deux simulateurs de conduite à 2 degrés
de liberté munis de retours d’effort sur guidon

Le dernier dispositif est un simulateur de conduite pour les véhicules à deux-roues qui
constitue le premier prototype en France, [84,78,74,73]. Ce dernier simulateur est dédié,
entre autres, à la conduite en milieu urbain et à la prévention des situations de danger
telles que le dérapage de la roue arrière ainsi que l’apprentissage au bon dosage des freins
(figure 5.6). Le simulateur “moto” a été réalisé dans le cadre de la thèse de Monsieur
Nehaoua et exposé au mondial de l’automobile en 2008.

Figure 5.6 – Simulateur de conduite deux-roues à 5 degrés de liberté

5.4 Sécurité routière : Application aux motocycles

Mes travaux de recherche sur les simulateurs de conduite, plus particulièrement pour
les véhicules à deux-roues, m’ont permis d’initier une nouvelle thématique émergente sur
le développement de systèmes de sécurité capable de détecter les situations de conduite
critiques. Cette nouvelle thématique est motivée par le fait que les véhicules à deux-roues
souffrent “d’insuffisance sécuritaire” comparés aux véhicules standards, pour lesquels les
progrès ont permis d’atteindre des niveaux de sécurité très satisfaisants. La thématique est
complexe du fait de la nature du véhicule : la dynamique fortement non linéaire, l’équilibre
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précaire lors de la conduite, le rapport masse/puissance. De ce fait, nous trouvons très peu
de travaux en comparaison aux véhicules quatre-roues.

A l’heure actuelle, les véhicules à deux-roues motorisés constituent un moyen de trans-
port de plus en plus convoité, notamment pour les possibilités qu’il offre afin d’échapper
aux congestions de trafic routier. Ce constat est justifié par le nombre de ces véhicules
circulant quotidiennement et impliquant un trafic de plus en plus dense. Néanmoins, ce
phénomène conduit à l’explosion du nombre d’accidents et par conséquent un grand nombre
de victimes classant ainsi, les motards dans la catégorie des usagers très vulnérables. A
première vue, le développement des aides à la conduite actives pourrait résoudre le pro-
blème de contrôlabilité du véhicule mais cette solution est peu envisageable, dès lors qu’il
s’agit de pertes de contrôle irréversibles qui constituent, par ailleurs un pourcentage très
important des accidents en tant que véhicule seul. De plus, l’adaptabilité des aides actives
sur les véhicules à deux-roues motorisés est peu évidente. Actuellement, l’accent est mis
sur le développement des systèmes de sécurité prévenant le conducteur de deux-roues suf-
fisamment en amont d’un danger pour éviter la situation conflictuelle, c’est le cas des aides
préventives. Depuis peu, nous avons entamé l’étude du freinage actif sur les motocycles
(dosage de freins, recherche du glissement optimal.) ainsi que de nouvelles techniques de
reconstruction de trajectoire des motocycles en se basant sur des techniques de perception
visuelle.

Nos premiers développements concernent ce cadre et y contribuent au niveau de la
modélisation, l’identification de paramètres, l’estimation d’états dynamiques et d’entrées
inconnues, l’analyse de la dynamique limite et la mise en place de plateforme expérimentale.
Ainsi, plusieurs points ont été traités :

5.4.1 Aspects de modélisation

La modélisation des V2RM est un sujet complexe qui a suscité beaucoup d’intérêt
ces dernières années. En effet, à la différence des V4RM, le développement d’un modèle
théorique faisant intervenir la dynamique latérale nécessite la prise en compte du roulis
qui ne peut être négligé puisque dans certains scénarios extrêmes il peut dépasser les
40◦. De plus, les études de l’interaction dynamique conducteur-V2RM ont démontré des
phénomènes propres à cette catégorie de véhicules tels que le contre-braquage pendant la
prise de virage.

Aussi, l’élaboration d’un modèle dynamique rigoureux pour les véhicules à deux-roues
reste une tâche complexe. Les différents travaux liés à ce sujet présentent des modèles sim-
plifiés dépendant fortement de la problématique traitée. En effet, l’analyse de la maniabilité
ou du contrôle du mouvement de ces véhicules autour des trajectoires en quasi-équilibre
telles que, le mouvement en ligne droite ou en virage, est en général basée sur un modèle
linéaire qui découle de la théorie des petites perturbations [114]. Ce type de modèle ne
fournit qu’une idée locale sur la dynamique des véhicules à deux-roues, et il ne peut pas
être utilisé comme un générateur de consignes dans la problématique de la simulation de
conduite. La littérature propose également des modèles non linéaires pour décrire au mieux
la dynamique des motocycles.

Conscient de ces exigences, j’ai entamé des recherches, en collaboration avec Monsieur
Nicolas Séguy, sur la modélisation des véhicules à deux-roues avec prise en compte de la
contrainte temps-réel exigée dans les applications de simulation de conduite. Un premier
travail a été lancé dans le cadre d’un post-doc de Monsieur S. Hima ayant pour objectif
la mise en place de modèle dynamique d’un deux-roues en se basant sur la technique de
Newton-Euler récursif [81,79]. Cette technique permet pour une structure arborescente,
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avec des articulations simples, d’utiliser les données cinématiques du corps antécédents
afin de calculer la dynamique du corps en question. Par conséquent, le nombre d’opéra-
tions est considérablement réduit ainsi que le temps de calcul, en plus de la simplicité
de mise en œuvre. Nous avons adapté cette approche aux véhicules à deux-roues afin de
refermer la chaine cinématique convenablement avec les efforts de contact pneu-chaussée.
Par ailleurs, nous avons apporté plusieurs modifications aux différents modèles existant
dans la littérature pour l’adapter à nos applications de simulations de conduite. Ce dernier
travail a été réalisé dans le cadre de la thèse de L. Nehaoua, en proposant une extension
à la dynamique moto par l’ajout de degrés de liberté nécessaires pour la génération de
trajectoires, tels que la dynamique longitudinale, les effets de la suspension ainsi que le
transfert de charge [10].

L’implémentation de ces différents modèles dynamiques dans les applications de simula-
tion de conduite nécessiterait la connaissance de quelques paramètres inertiels du véhicule
(identification) ainsi que les forces extérieures agissant sur la moto, telles que : les forces
de contact pneu-chaussée, les forces aérodynamiques ou encore le couple du conducteur.
Cette dernière action est très difficile à mesurer et est considérée comme entrée princi-
pale du modèle dynamique qu’il va falloir estimer. Pour ce faire, nous avons développé
plusieurs outils d’estimation [69] : le premier basé sur la connaissance du modèle de la
colonne de direction du simulateur. Le deuxième travail a été amorcé en collaboration
avec le Professeur Leonid Fridman durant son séjour dans notre laboratoire. L’approche
consiste en l’application d’algorithmes à mode glissant d’ordre supérieur (HOSM) [9] ou à
gain d’observation variable (VGSTA) [64].
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Figure 5.7 – Cinématique d’un V2RM.

Depuis les années 1970 de nombreuses recherches ont été menées pour développer des
modèles dynamiques spécifiques VDRM. La complexité des couplages entre dynamique
longitudinale et latérale nécessite généralement la séparation en deux modes dynamiques
distincts : “ in-plane " désignant la dynamique longitudinale et “ out-plane " pour la
dynamique latérale. Il existe un large panel de modèles de dynamique latérale pour les
V2RM, allant du simple pendule inversé jusqu’au modèle multi-corps composé de 9 corps
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et autorisant pas moins de 16 DDL, figure (5.7). Parmi les modèles les plus connus on peut
citer ceux de R. Sharp (1970, 1994 et 2004) ou encore [10]. Dans ce contexte, nous avons
développé plusieurs variantes des modèles dynamiques pour V2RM pour les considérations
d’observation, de contrôle avec prise en compte de la tâche temps-réel pour les aspects
pratiques [49,7].

5.4.2 Sécurité préventive

Dans ce cadre, et avec Monsieur S. Mammar, j’ai co-dirigé deux thèses de l’université
d’Evry Val d’Essonne.

La première thèse, celle de Monsieur H. Slimi, avait pour objectif la détection des
accidents liés à une perte de contrôle en virage. Nous avons proposé une assistance au
conducteur l’informant d’une possible vitesse excessive. Les premières recherches nous ont
permis d’établir plusieurs fonctions de risque permettant de calculer le roulis et la vitesse
longitudinale acceptables lors de la prise de virage [75,72,71]. Le calcul de ces seuils de
sécurité sont évalués à partir de connaissances sur la dynamique propre de la moto, sur
les attributs de la route (élévation, pente.) et le comportement du conducteur (adhérence
mobilisée). Ces derniers éléments sont basés sur la conception d’observateurs pour des
modèles linéaires de véhicules. Nous avons détaillé, en particulier, un premier observateur
proportionnel intégral (PI) en présence d’entrées inconnues (couple conducteur). Dans un
deuxième temps, l’application de l’observateur PI pour l’estimation conjointe du vecteur
d’état et des entrées inconnues (dévers de la route, moment de lacet et force du vent) a
été réalisée.

La seconde thèse, celle de Monsieur Ch. Chenane, s’est inscrite dans la continuité de
la précédente thèse. Une partie non négligeable a été consacrée à la mise en place de
fonctions de risque relatives à l’angle de roulis limite en situation de virage [53]. Dans
ces travaux, le succès des fonctions de risque est tributaire de la qualité des estimateurs
utilisés. Des d’observateurs de types P2I (proportionnel double intégrateurs) ont été testés
sur deux modèles dynamiques différents [59, 60]. Le premier modèle est un pendule inversé
où l’objectif est d’estimer l’angle de roulis du véhicule ainsi que les attributs de la route.
Le deuxième modèle est une structure à deux corps où l’objectif, en plus du précédent,
est d’estimer la dynamique de la direction (action du conducteur.), le modèle complet
étant réécrit en forme polytopique Takagi-Seguno). Une synthèse H∞ était nécessaire pour
rendre robuste l’estimation des états vis-à-vis des bruits de mesure et autres incertitudes
paramétriques [104, 59, 60].

Par ailleurs, et dans le cadre de la thèse de Monsieur P-M Damon que j’ai dirigée,
nous nous sommes intéressés à la synthèse d’une nouvelle fonction de risque pour la ca-
ractérisation du comportement de braquage des motos (sur et sous-virage). Alors que les
approches conventionnelles utilisent des approches cinématiques, nous avons proposé une
méthode originale basée sur l’interprétation des indicateurs (∆Y : écart latéral et ∆ψ :
angle de cap relatif) estimés par des techniques de perception visuelle [4,33]. L’utilisation
de la vision permet de s’affranchir de nombreuses contraintes comme la connaissance de
la dynamique du véhicule (voir section 5.5.3).

La fonction de risque que nous proposons est basée sur l’analyse de trois variables,
figure (5.10) :

— ξδ : le ratio de braquage calculé grâce à la vision,
— ∆̇Y : la dynamique de l’écart latéral à la ligne de référence,
— ∆̇ψ : la dynamique de l’angle entre les tangentes aux trajectoires du véhicule et

celle de la ligne de référence.
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L’étude de ξδ est commune à beaucoup de travaux abordant l’analyse du comportement
de braquage. Néanmoins, l’introduction de ∆̇Y et ∆̇ψ est totalement nouvelle. Ces deux
derniers indices définissent clairement les critères pour la caractérisation du comportement
de braquage à partir de ces trois variables. La prochaine étape concerne l’extension de
cette approche aux cas de virages avec clothoïde et améliorer la robustesse en fonction de
l’horizon de prédiction et des conditions extérieurs défavorables.

Enfin, de nouvelles fonctions quantifiant le risque sont en cours de développement et
concerneraient le calcul des temps (TLC) et des distances (DLC) au franchissement des
lignes.

5.4.3 Sécurité active

Les travaux sur le thème de la sécurité routière se sont poursuivis avec la thèse de
Monsieur M. H. Dabladji, que j’ai dirigée, sur la synthèse d’observateurs pour les véhi-
cules à deux-roues où le modèle dynamique est fortement non-linéaire (couplage entre les
dynamiques longitudinale et latérale, force de contact pneu-chaussée.) [102, 54, 49, 50,
52, 51]. L’objectif étant de proposer un système de freinage actif permettant au conduc-
teur de négocier les virages en toute sécurité. L’estimation de la dynamique devrait être
plus fine : forces de contact et autres facteurs de glissements prenant en compte la varia-
tion de la vitesse longitudinale. Nous avons travaillé sur l’estimation robuste de ces états
dynamiques sans connaissance a priori des caractéristiques pneumatiques. Nos récents dé-
veloppements, [7, 6, 50], tentent d’estimer les adhérences disponibles pour un système de
freinage qui s’adapte aux variations de l’adhérence de la route. Pour ce faire, nous avons
synthétisé, dans une nouvelle base de temps, une commande à mode glissant ayant pour
consigne un glissement optimal favorable pour un freinage efficace. Ce glissement optimal
est calculé par un algorithme Maximum Power Point Tracker (MPPT).

Par ailleurs, nous étudions une nouvelle approche, faisant abstraction à l’algorithme
MPPT, qui, en une seule étape, assure l’estimation des états dynamiques et l’identification
des paramètres pneumatiques permettant d’estimer l’adhérence maximale, sous certaines
conditions (domaine de linéarité des forces de contact).

L’ensemble des techniques développées pour les véhicules de deux-roues motorisés ont
été testées sur la plate-forme de simulation BikeSim. Les tests expérimentaux sur le Scooter
électrique du laboratoire ont donné d’excellents résultats [44].

5.5 Commande et Observation des V2RM

5.5.1 Reconstruction d’états dynamiques et des entrées inconnues

Les systèmes de transport intelligents (STI) pour les motos nécessitent la prédiction de
la situation du véhicule et la mesure ou l’estimation de ses états dynamiques afin d’évaluer
les limites de manœuvrabilité du véhicule ou de proposer des systèmes de sécurité.

Cependant, la mesure directe de tous les états, les entrées et les paramètres de la
dynamique des motos ainsi que les attributs de l’infrastructure est improbable. En effet,
plusieurs variables sont difficiles à mesurer pour des raisons économiques ou techniques
comme le couple de direction, l’angle de roulis, les forces pneumatiques, l’adhérence de la
route et sa géométrie.

Pour répondre à ces problématiques, nous avons proposé plusieurs contributions sur
l’estimation simultanée de la dynamique latérale, les forces latérales et la dynamique de
direction en utilisant :
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1. des approches par mode glissant d’ordre supérieur pour une vitesse longitudinale
constante [8,52] pour l’estimation de la dynamique latérale.

2. des approches par mode glissant d’ordre supérieur pour l’estimation de la dynamique
longitudinale [49].

3. des approches polytopiques (TS) en partant du modèle dynamique de Sharp 1971.
L’estimateur est un observateur avec découplage des entrées inconnues, incluant la
propriété d’ISS et prenant en compte la variation de vitesse longitudinale [51,40]
pour l’estimation de la dynamique latérale.

4. des approches LPV en partant du modèle dynamique de Sharp 1971 pour une es-
timation simultanée des états dynamiques et les paramètres basées sur les sorties
retardées [35]. Une approche est proposée pour contourner la condition de décou-
plage non satisfaite au départ.

5. des approches adaptatives à entrée inconnue pour les systèmes polytopiques (TS),
incluant la propriété d’ISpS et prenant en compte la variation de vitesse longitudinale
[47] pour l’estimation de la dynamique latérale.
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Figure 5.8 – Résultats expérimentaux & Plateformes.

6. des approches adaptatives pour les systèmes polytopiques (TS), incluant la condi-
tion de l’excitation persistante [29] pour l’estimation de la dynamique latérale et
l’identification des raideurs pneumatiques.

7. des approches algébriques avec différenciateurs à mode glissant [42,50] pour l’esti-
mation de la dynamique latérale.

8. des approches différentielles (à mode glissant ou Luenberger nonlinéaire) couplées
à des approches basées vision [52] pour l’estimation de la dynamique latérale et les
attributs de la route.
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9. des approches de perception visuelle basées sur des techniques d’Inverse Perspective
Mapping pour la reconstruction des angles d’Euler, le comportement de direction et
la trajectoire [32].

L’ensmeble de nos algorithmes d’estimation ont été testés sur la plateforme de simu-
lation BikeSim et certains d’entres eux sur nos véhicules instrumentés [44], figure (5.8).

5.5.2 Identification des paramètres des V2RM

L’observation des états dynamiques et la reconstruction des entrées inconnues pour les
V2RM est un défi encore en exploration. En effet, la difficulté de ces approches réside dans
la finesse des modèles de synthèse et par conséquent dans la disponibilité des paramètres.
Pour exemple, une moto avec un modèle à deux-corps comprend pas moins de 34 para-
mètres géométriques et inertiels : centre de gravité, la répartition des masses, les raideurs
penumatiques, les masses/inerties.

Afin de contourner ce problème, nous avons fait appel à plusieurs approches d’identi-
fication et d’observation et proposé de nouvelles techniques très prometteuses. Parmi ces
approches nous avons utilisé :

— des approches algébriques [42].
— des approches différentielles basées sur la descente de gradient [41]
— des observateurs à entrées inconnues avec sorties retardées [35,??].
Cette dernière technique est très originale. Après une écriture de la dynamique véhicule

sous la forme suivante : {
˙̄x(t) = Āx̄(t) + B̄ū(t) + D̄ȳθ

ȳ = C̄x̄(t) (5.1)

Une struture d’observateur à entrée inconnue d’ordre complet{
ż(t) = Ny,ẏz(t) + Ly,ẏy(t) +Gyu(t)
x̂(t) = z(t)−Hyy(t) (5.2)

est proposée pour le système augmenté avec des sorties retardées. Cette augmentation
permet, entre autres, à déverrouiller la condition de découplage (rank(C̄D̄) 6= rank(D̄))
du fait du grand nombre des paramètres à identifier par rapport aux sorties disponibles.
Sous certaines conditions (persistence de l’excitation.), cette condition est déverrouillée
pour le système suivant : {

ẋ(t) = Ax(t) +Bu(t) +Dyθ
y = Cx(t) (5.3)

avec,

A =


Ā · · · 0n
... . . . ...

0n · · · Ā

B =


B̄ · · · 0n×nū
... . . . ...

0n×nū · · · B̄

Dy =


D̄ȳ
...

D̄ȳτm

C =


C̄ · · · 0nȳ×n
... . . . ...

0nȳ×n · · · C̄


avec : rank(CD) = rank(D).
Dans le cadre du projet ANR VIROLO++, nous avions à identifier 34 paramètres de

3 véhicules avec 8 sorties (l’angle de direction et sa dérivée, les vitesses angulaires, les
vitesses de rotation des roues et l’accélération latérale). Les résultats sont visibles sur la
figure 5.9.
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Figure 5.9 – Identification de paramètres inertiels d’un V2RM.

5.5.3 Reconstruction de trajectoires des V2RM

Nous abordons dans cette section nos travaux récents sur la conception d’observa-
teurs basés sur des techniques de perception visuelle pour l’estimation de la dynamique du
V2RM. L’objectif ici est d’estimer des variables dynamiques pertinentes aux fonctions de
risque qui calculent des indicateurs de danger (perte de contrôle) et/ou des consignes de
commande (maintien de la voie, trajectoire de sécurité.) Contrairement aux observateurs
algébriques et différentiels, l’approche basée vision contourne les difficultés liées à l’utili-
sation d’un modèle mathématique du véhicule et les incertitudes afférentes. De plus, les
solutions originales que nous avons proposées ne requièrent qu’une architecture matérielle
basique fixée à l’avant du véhicule. Cette dernière comprend une caméra conventionnelle,
une centrale inertielle.

Ce travail a été réalisé dans le cadre de la thèse de Monsieur P-M Damon et en
collaboration avec Professeur K. Youcef-Toumi, directeur du Mechatronics Reaserch Lab
au MIT (USA).
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Figure 5.10 – Position d’un V2RM sur la chaussée.

Dans un premier temps, nous avons proposé un premier estimateur pour prédire la
géométrie de la route (rayon de courbure) sur un horizon de plusieurs dizaines de mètres
ainsi que reconstruire, de manière simultanée, la position relative du V2RM (∆Y position
latérale et ∆ψ angle de lacet relatif à la route) à une des lignes délimitant la chaussée [33],
figure (5.10). À partir des mesures de l’IMU, l’algorithme d’estimation se base sur la pro-
jection perspective inverse afin d’extraire les coefficients du modèle clothoïde de la route.
Dans un deuxième temps, nous avons discuté un estimateur original pour reconstruire
l’angle de roulis du V2RM [32]. Ce dernier requiert seulement l’usage d’une caméra.

Figure 5.11 – Motorcycle Curve Assist (MCAS).
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Finalement, nous nous sommes intéressés à la synthèse d’une fonction de risque concer-
nant la détection les situations de sous et de survirages [34]. En pratique, il s’agit de carac-
tériser le comportement de braquage du véhicule comme neutre, survireur ou encore sous-
vireur à des fins de détection et d’anticipation de sorties de route ou de pertes de contrôle.
Comparée aux approches cinématiques, notre solution originale basée sur la perception
visuelle s’affranchit de nombreuses contraintes. En effet, elle ne nécessite aucunement la
connaissance des paramètres du véhicule ou l’installation de capteurs. Elle contourne éga-
lement une éventuelle étape d’estimation préalable des dérives pneumatiques. De plus, elle
est beaucoup plus riche en information. En effet, la détection des sous ou survirages est
généralement basée sur l’analyse d’un indicateur bien connu qui est le ratio de braquage.
Dans ce cadre, nous avons proposé d’introduire deux nouveaux indicateurs. Il s’agit des
vitesses de l’écart latéral et de l’angle de lacet relatifs entre la trajectoire du V2RM et
celle d’une ligne de référence de la chaussée, figure (5.11).

Tous les algorithmes présentés dans cette partie ont été validés avec le simulateur
BikeSim. Ces simulations ont montré l’énorme valeur ajoutée générée par l’introduction des
techniques de perception visuelle dans le développement des systèmes d’aide à la conduite
en faveur des motards. Certains de ces résultats sont disponibles au liens ci-desssous :

Figure 5.12 – Moto KTM 1290 S Adventure munie d’un système de perception visuelle.

— Un module pour la détection des situations de sous et survirages et l’alerte en virage
ou Motorcycle Curve Assist (MCAS) : vidéo 1
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— Un module pour la détection de la vitesse excessive et l’alerte en virage ou Motor-
cycle Curve Assist (MCAS) : vidéo 2

— Un module pour la détection de la prise de virage dangereuse (MCAS) : vidéo 3
Néanmoins, ces nouvelles techniques nécessitent encore beaucoup d’améliorations. Pre-

mièrement, une étude de robustesse est indispensable dans les zones d’ombre sur la chaus-
sée, l’obstruction partielle des marquages, peinture des marquages altérée. Il serait éga-
lement intéressant d’aborder le cas où d’autres véhicules sont présents dans l’horizon de
prédiction de la géométrie de la route. Pour finir, et dans le cadre de deux stages de master
2 SAM, nous sommes actuellement dans une phase de validation expérimentale de ces al-
gorithmes sur des vidéos récemment acquises avec la KTM 1290 Adventure du laboratoire,
figure (5.12).

Nos travaux actuels concernent la caractérisation par des techniques de perception vi-
suelle de quelques indicateurs intéressants comme : la distance et le temps aux croisements
de ligne (DLC & TLC) pour les véhicules à deux-roues motorisés.

5.6 Résumé des principales contributions scientifiques
Les principaux apports scientifiques de mes activités de recherche sont :
— Des apports scientifiques sur les approches (prédictives et passives) de stabilisation

du rendu haptique en présence de retard de transmission constant ou variable pour
des applications d’ingénierie concourantes ou collaboratives ;

— Des apports scientifiques sur les algorithmes de restitution de mouvement pour les
simulateurs de conduite, notamment une méthode de paramétrage des filtres de
restitution type Washout ;

— Mécatronique, caractérisation et commande des plateformes à faible coût pour la
restitution de mouvement pour les véhicules à quatre et à deux-roues ;

— Trois (03) prototypes innovants et opérationnels de simulateurs de conduite.
— Développement et application de plusieurs techniques d’estimation pour des appli-

cations de transport terrestre (état du véhicule, conducteur et son environnement) :
— Observateurs avec des techniques à mode glissant ;
— Techniques d’estimation algébrique (inversion de modèle et différent-ciateurs.) ;
— Observateurs polytopiques pour des systèmes dynamiques nonlinéaires ;
— Observateurs linéaires robustes (Proportionnel Double intégral, Luenberger.)
— Techniques d’estimation basées vision pour la reconstruction et l’analyse de

trajectoire de véhicule.
— Contrôle-commande des systèmes dynamiques : systèmes de téléopération, plate-

forme de restitution de mouvement et des véhicules autonomes.
— Développement de systèmes de sécurité pour l’alerte aux conducteurs des véhicules

à deux-roues (fonctions de risque, étude du comportement de direction, perte de
contrôle, vitesse excessive.)
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6 Animation et coopérations
scientifiques

6.1 Animation d’équipes-projets

Après mon recrutement, j’ai pris la co-responsabilité 1 du groupe “Réalité Virtuelle
et Haptique” (RVH) du Laboratoire Systèmes Complexes (LSC). Cette responsabilité s’est
traduite dans un premier temps par le suivi du réseau d’excellence INTUITION en par-
ticipant aux différentes réunions sur la structuration de la Réalité Virtuelle en Europe
et dans le monde. En 2003, j’ai commencé par le suivi de Monsieur H. Mohellebi, ins-
crit en première année de thèse, sous la direction d’A. Kheddar. Ce dernier m’a sollicité
afin d’orienter les recherches vers la conception de plateformes mobiles à bas-coût et ainsi
que de consolider la collaboration naissante avec l’IFSTTAR (ex-INRETS) sur les
aspects de simulation de conduite.

Lemontage d’une équipe autour des activités de simulation de conduite a commencé
concrètement à partir de ma deuxième année de recrutement. À partir de cette année, j’ai
participé au montage de deux projets PREDIT-ANR (2005-2009), dont j’étais le
responsable scientifique, et ainsi qu’à la demande de subventions auprès de plusieurs
institutions et tutelles (UEVE, Genopôle, la Région Ile-de-France.) Ces moyens m’ont
permis, d’une part, l’acquisition d’importants matériels pour la réalisation de plates-formes
mobiles, et d’autre part, le recrutement des doctorants, d’un post-doctorant et de plusieurs
stagiaires de Master ainsi que d’attirer des collègues au sein du laboratoire vers cette
nouvelle thématique. À cette période le laboratoire LSC s’est restructuré, après la fusion
avec le laboratoire LAMI, autour de nouvelles équipes et nouveau laboratoire IBISC. Je
menais mes recherches au sein de l’équipe VASCO.

La composition de l’équipe-projet, dont j’avais la charge, était la suivante :
— 02 maîtres de conférences, dont moi-même et Nicolas Séguy ;
— 02 doctorants inscrits à l’UEVE, l’un affilié à IBISC et le deuxième à l’IFSTTAR ;
— 01 post-doctorant recruté pendant la durée des deux projets PREDIT-ANR.
Dans une moindre mesure et à partir de la fin de l’année 2008, j’ai collaboré avec

Philippe Hoppenot, dans le cadre du projet intégré européen CompanionAble, sur
la mise en place d’un système d’interaction haptique via le réseau Internet pour le contrôle
d’un robot mobile dédié à l’assistance aux personnes dépendantes. Lors de ce travail, j’ai
pu diriger les reflexions autour de cette interaction et aussi encadré un post-doctorant et
un stagiaire de Master2.

Par ailleurs, j’anime depuis 2009 la nouvelle thématique autour de la sécurité
des véhicules à deux-roues motorisés que j’ai initiée avec Saïd Mammar. J’apporte
mes compétences en modélisation des véhicules, détection des situations accidentogènes,

1. avec Pierre Joli. Le précédent responsable, A. Kheddar, étant parti en détachement CNRS au Japon.
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assistance au conducteur. J’ai co-encadré quatre (04) thèses de Messieurs H. Slimi, Ch.
Chabane, H. Dabladji et P-M. Damon.

L’activité autour des véhicules à deux-roues s’est très bien développée ces dernières
années et est devenue un axe de recherche majeur au laboratoire et de l’équipe SIAM 2

(ex-SIMOB). L’équipe s’est agrandie avec 1 professeur, 5 MCF et plusieurs doctorants et
stagiaires depuis 2012. J’ai initié et/ou participé à plusieurs projets de recherche
dont : deux fonds de rayonnement pour la recherche (FRR-UEVE), deux projets ANR
(VIROLO++, APADrone non retenu), deux projets européens (HERMES non retenu,
VISTA en cours d’expertise).

Les applications développées au sein de notre équipe-projet sont réputées pluridisci-
plinaires du fait de l’association de plusieurs systèmes de natures différentes (biologique,
mécatronique, informatique, diversité de capteurs). Cette pluridisciplinarité requiert donc
des compétences extérieures obtenues par le biais de coopérations fortes. J’ai instauré,
par conséquent, plusieurs collaborations fructueuses avec divers laboratoires : IFST-
TAR, Laboratoire SATIE, Gendarmerie Nationale, LS2N, MRL MIT (États-Unis), PO-
LIMI (Italie), Technische Universität Darmstadt (Allemagne). Enfin, je développe en ce
moment plusieurs partenariats industriels afin d’assurer un transfert technologique des
solutions développées et des compétences acquises depuis une dizaine d’année.

Actuellement, mon rôle au sein de l’équipe SIAM consiste en l’animation et le pi-
lotage de l’axe mobilité, spécifiquement autour des véhicules à deux-roues motorisés.
Pour atteindre nos objectifs scientifiques, je collabore avec pas moins de 9 membres
du laboratoire IBISC au sein de l’équipe SIAM, AROBAS ou l’équipe IRA2. En effet,
des compétences interdisciplinaires entre termes de perception, de techniques de vision,
d’apprentissage profond ou d’interfaçage homme-machine sont requises. D’autres travaux
fédérateurs sur la commande référencée vision pour les drones sont en cours.

6.2 Collaboration avec d’autres équipes de recherche

6.2.1 Relations nationales

— 2015 - à ce jour : Laboratoire des Sciences du Numérique de Nantes
(LS2N). Mes collaborations avec Ph. Chevrel, dans la cadre du projet VIROLO++,
portent sur les aspects de reconstruction de trajectoire des véhicules à deux-roues
motorisés.

— 2009 - à ce jour : Laboratoire Central des Ponts et Chaussées de Paris
(LCPC). Mes collaborations avec H. Imine, directeur de recherche, portent sur les
aspects d’automatisation d’un véhicule de deux-roues et co-encadrement de thèse de
A. Khettat. Nous avons aussi co-encadré (Février-Juillet 2009) un stagiaire de Mas-
ter2, K. Belharet, sur la modélisation des véhicules deux-roues par des techniques
basées sur le Bond Graph. Publication commune [69].

— 2007 - à ce jour : Centre de Recherche en Informatique, Signal et Au-
tomatique de Lille (CRISTAL UMR CNRS 9189). Mes collaborations avec
R. Merzouki, Professeurs des universités, sur la modélisation des véhicules à deux-
roues par des techniques de Bond-Graph et co-encadrement de stage de Master2, K.
Belharet. Par ailleurs, nous avons co-organisé la conférence CISA’08 où Merzouki
s’est chargé du Programme de la conférence. Publications communes : [18] et un
chapitre de livre [19].

2. Signal, Image et AutoMatique
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— 2003 - à ce jour : IFSTTAR. Mes collaborations avec S. Espié, directeur de
recherche, portent sur le développement de simulateurs de conduite véhicule auto-
mobile et moto. Les travaux communs ont été assurés essentiellement dans le cadre
de la co-tutelle de 03 thèses : H. Mohellebi, L. Nehaoua et A. Khettat ainsi que
plusieurs stages de Master. Publications communes : [90, 87, 86, 83, 82, 13, 12, 11].

— 2005 - à ce jour : Institut d’Electronique de France (IEF). Collaboration
avec S. Bouaziz, Professeur à Paris Sud, dans le cadre des projets PREDIT-ANR
SIMACOM et VIGISIM et le projet VIROLO++ sur les aspects architecture de
communication pour les applications de simulation de conduite et les systèmes
d’alertes.

— 2008 - 2010 : Hôpital Raymond Poincaré à Garches. Collaboration avec
l’équipe du Professeur F. Lofaso sur la mise en place d’un simulateur pour personnes
à mobilité réduite en vue de l’apprentissage et l’aide au choix de fauteuil roulant.

— 2008 - 2009 : Institut National de Recherche sur les Transports et leur Sé-
curité (INRETS-LEPSIS). Collaboration avec R. Lobjois, chargé de recherche
INRETS, dans le cadre d’un projet ANR Jeunes Chercheuses - Jeunes Chercheurs
pour la mise au point d’une plate-forme de simulation pour l’étude du comporte-
ment conducteur moto dans la prise de virage.

— 2005 - 2006 : Laboratoire Signaux et Systèmes (L2S). Collaboration ponc-
tuelle avec A. Sid-Ali sur l’implémentation de lois de commande robustes sur une
interface haptique dans le cadre de la thèse de L. Burlion.

— 2003 - 2008 : IRISA de Rennes. Collaboration avec A. Lécuyer, chargé de
recherche INRIA, dans le cadre du Réseau d’Excellence INTUITION, [115].

— 2000 - 2001 : Commissariat à l’Énergie Atomique (CEA). Collaboration
avec C. Andriot et A. Micaelli sur les algorithmes de commande de dispositifs
haptiques en présence de retard de transmission.

6.2.2 Relations internationales

— 2018-... : Technische Universität Darmstadt, Allemagne, avec Prof. Raphael
Pleß. Reconstruction de trajectoire des V2RM. Un séjour (01 mois) de recherche
de ma doctorante, Mlle Fouka, est prévu en juillet 2019.

— 2018-... : École nationale Supérieure d’Informatique, Algérie, avec Prof.
Mouloud Koudil. Montage de formations et recrutement de nouveaux doctorants.

— 2018-... : École Nationale Polytechnique, Algérie, avec Prof. Madjid Berkouk.
Montage de formations et recrutement de nouveaux doctorants.

— 2017-... : Institut Polytechnique de Milan POLIMI, Italie, avec Prof. Sergio
Savaresi. Calibration des systèmes de perception pour les V2RM. Un séjour (02
mois) de recherche de ma doctorante, Mlle Fouka, a été réalisé en mars-avril 2018.
Publication commune : [31].

— 2012-... : Mechatronics Research Laboratory, MIT, USA, avec Prof. K.
Youcef-Toumi. Assistance préventive pour les conducteurs des deux-roues. Un sé-
jour (10 mois) de recherche de mon doctorant, M Damon, a été réalisé entre sep-
tembre 2017 et juin 2018. Publications communes : [4,34,33,32].

— 20012 - ... : Laboratoire d’Automatique de Jijel, Algérie). Collaboration
avec H. Boubertakh, Maître de conférences, dans le cadre du co-encadrement de
thèse de N. Cherrat. Plusieurs séjours des deux chercheurs ont été réalisés au labo-
ratoire IBISC. Publications communes : [5,37, 38,45].

— 2010 - 2014 : Université Autonome de Mexico, Mexique. Collaboration
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avec Prof. Leonid Fridman, Professeur. Problématique : techniques d’observation
à mode glissant pour les véhicules à deux-roues motorisés. Publications communes
[65, 54,8]

— 2008 - 2013 : Laboratoire d’Ingénierie Mathématique (LIM), Tunisie.
Collaboration avec A. Abichou, Professeur, dans le cadre de l’organisation de la
conférence CISA 2009 en Tunisie.

— 2008 - 2012 : Saint Mary’s University(SMU), Halifax, Canada,). Collabo-
ration avec A. Merabet, Assistant Professeur, dans le domaine de la commande des
machines électriques et des robot mobiles. Publications communes : [80,70].

— 2008 - 2014 : Sharjah University, Emirates Arabes Unies. Collaboration
avec Bettayeb, Professeur, dans le domaine de la commande des dispositifs hap-
tiques.

— 2004 - 2008 : Laboratoire d’Automatique et Signaux d’Annaba, Algérie).
Collaboration avec H. A. Abbassi, Professeur et directeur du laboratoire, dans
le cadre du co-encadrement de thèse de L. Saidi et de la co-organisation de la
conférence CISA 2008 en Algérie. Publications communes : [14,18].

6.2.3 Partenariats industriels - Naissants

Le caractère confidentiel des partenariats exige de les aborder succinctement.
— 2018 - ... : DRUST, France. Le projet de collaboration concerne la mise en

place de système de maintenance prédictive pour les véhicules. Plusieurs projets de
financement sont en cours de montage : stages, thèse cifre et projet ANR.

— 2018 - ... : IAV France. Le projet de collaboration concerne la mise en place
de système de perception pour l’automatisation des véhicules. Plusieurs projets de
financement sont en cours de montage : stages, thèse cifre et projet ANR.

— 2018 - ... : HEEX Technologies. Le projet de collaboration concerne la mise en
place de système de perception pour l’automatisation des véhicules.

— 2018 - ... : MAIF. Le projet de collaboration concerne la mise en place de système
de sécurité préventive pour les véhicules à deux-roues motorisés.

6.3 Projets et financements

La recherche que je mène au niveau de l’équipe SIAM sur les systèmes d’aide à la
conduite est recherche interdisciplinaire. Conscient de la validation de nos travaux théo-
riques, je me suis inscris dans une recherche active de financements auprès de nos tutelles
ainsi que d’appuyer le recrutement d’ingénieur plateformes. Je cite, ci-dessous, que les fi-
nancements retenus. La liste des demandes non-retenues est, tout aussi, importante. Nos
résultats pratiques, sur les plateformes de simulation de conduite ou de motos, permettent
un vulgarisation plus rapide dans des revues ou conférences prestigieuse et aident à la
visibilté de nos travaux de recherches.

6.3.1 Projets de recherche

— 2019 - 2022 : VISTA Projet Européen "soumis", dans le cadre de l’appel à
projet Mobility Growth 2.7. Tangible solutions for Vehicles and Infrastructure made
for increasing Safety in the context of fuTure mobility and Automated vehicles.

— 2016 - 2020 : VIROLO++ Projet ANR, dans le cadre de l’appel à projet
Transport Durable et Mobilité. La problématique concerne l’étude de la prise de
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virage en moto : applications à la formation et aux STI (Systèmes de Transport
Intelligent). Budget : 192 Ke. Responsable scientifique.

— 2008 - 2012 : Projet Intégré Européen du 7ème PCRD, CompanionAble
(Integrated Cognitive Assistive & Domotic Companion Robotic Systems for Ability
& Security). Plus de 20 partenaires européens (chercheurs, industriels, médecins et
académiques). Budget : 270 Ke.

— 2006 - 2009, Dans le cadre des projets PREDIT-ANR : SIMulateur de détection
des altérations du comportement de conduite liées à l’attention et à la VIgilance
(VIGISIM). Responsable scientifique. Budget : 40 Ke, durée 4 ans. Les par-
tenaires sont :
� Institut National de Recherche sur les Transports et leur Sécurité (INRETS)
� CHU Bordeaux, Université de Caen (UPRES EA2131)
� Centre de recherche du service de santé des armées (CRSSA, La Tronche)
� Institut d’Electronique de France (IEF), University of Paris 11, Orsay
� DEVELTER, SARL, Voisin le Bretonneux.

— 2006 - 2009, Dans le cadre des projets PREDIT-ANR : SIMulateur pour l’Ap-
prentissage de la COnduite de 2 roues Motorisés (SIMACOM). Responsable
scientifique. Budget : 62 Ke, durée 4 ans. Les partenaires sont :
� Institut National de Recherche sur les Transports et leur Sécurité (INRETS)
� Centre européen d’études de sécurité et d’analyse des risques (CEESAR)
� Institut d’Electronique de France (IEF), University of Paris 11, Orsay
� DEVELTER, SARL, Voisin le Bretonneux.

— 2003 - 2008, Réseau d’Excellence INTUITION (thematIc NeTwork on vir-
tUal reality and virtual environments applicaTIONs for future workspaces, 6ème

PCRD), Contract IST-NMP No 507248. Responsable scientifique. Budget : 600
Ke, durée 4 ans et plus de 60 partenaires européens (chercheurs, industriels et aca-
démiques).

6.3.2 Financements

— 2015 - ... : Budget Plateforme Véhicules, ce budget récurrent sert à maintenir
et remettre à jour les systèmes de peception et d’alimentation des véhicules à deux
et trois-roues disponibles au laboratoire. Porteur. Budget annuel : 5 Ke.

— 2017 - 2018 : Financement de 2 séjours au Mechatronics Reaserch Lab
à Cambridge (USA), Appel à projet de la Commission Recherche par le Fond
Rayonnement Recherche (FRR) & action incitative du laboratoire. Porteur. Bud-
get : 8 Ke.

— 2017 - 2018 : Maquette pédagogique, Système de Contrôle de vol, Appel à projet de
la Commission d’Investissement et Innovation pour la Formation (CIIF). Budget :
22 Ke.

— 2016 - 2017 : Achat d’une moto KTM 1290 Adventure S et une caméra
SWIR. Appel à projet de la Commission d’Investissement pour la Recherche (CIR).
Porteur. Budget : 30 Ke.

— 2015 - 2016 : Achat d’un système de capteurs et une station de Deep-Learning
GPU. Appel à projet de la Commission d’Investissement pour la Recherche (CIR).
Porteur. Budget : 20 Ke.

— 2010 - 2011 : Financement Laboratoire d’une Action Incitative “AI” en vue de
l’instrumentation du Scooter électrique disponible au laboratoire IBISC. Porteur.
Budget : 6700 e.
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— 2009-2011 : Dotation Genopôle pour financement d’un équipement semi lourd
type robot Hexapode dans le cadre de la réalisation d’un simulateur de fauteuil
roulant. Porteur. Budget : 23 Ke.

— 2009 - 2010 : Bonus Qualité Recherche (BQR) de l’Université d’Evry Val d’Es-
sonne pour la réalisation d’un simulateur de fauteuil roulant. Porteur. Budget :
27 Ke.

— 2009 - 2010 : Financement Laboratoire d’une Action Incitative “AI” : Soutien à
l’équipement de la plate-forme expérimentale scooter électrique, Laboratoire IBISC.
Porteur. Budget : 6400 e.

— 2008 - 2009, Bonus Qualité Recherche (BQR) de l’Université d’Evry Val d’Es-
sonne pour le prolongement du financement de thèse de Lamri Nehaoua. Porteur.
Budget : 10 Ke.

— 2007 - 2008, Bonus Qualité Recherche (BQR) de l’Université d’Evry Val d’Es-
sonne pour l’organisation de la conférence CISA’08. Porteur. Budget : 7 Ke.

— 2005 - 2006, Bonus Qualité Recherche (BQR) de l’Université d’Evry Val d’Es-
sonne pour la mise en place d’un simulateur deux-roues. Porteur. Budget : 15
Ke.
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Figure 6.1 – Chronologie des projets de recherche et financements.
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6.4 Séminaires, communications et autres manifestations

6.4.1 Séminaires

J’ai participé à plusieurs manifestations scientifiques en tant que conférencier ou invité :
— Colloques internationaux : présentations de plusieurs communications [52, 94,82,76,75,

74,73,68,46,36,33,30].
— Colloque nationaux : présentation de communications aux Journées de Jeunes Cher-

cheurs en Robotique [109] ainsi qu’au Journées Nationales sur la Recherche en
Robotique [106].

— Session plénière à JDATIM’12, Annaba, Algérie [63].
— Présentation d’un article invité à International Conference on Control Modelling

and Diagnostic [88].
— Séminaire : présentation des travaux sur la stabilisation du rendu haptique en pré-

sence de retard [108], Groupe de travail sur les Systèmes à Retard (GDR MACS).
— Séminaire : présentation des travaux sur le rendu haptique et applications, séminaire

interne Génopole [107].
— Diverses présentations internes au laboratoire IBISC : séminaire, journées des per-

manents.

6.4.2 Organisation des manifestations

Je suis initiateur de la Mediterranean Conference on Intelligent Systems and Auto-
mation (CISA). Cette conférence a pour but de donner aux chercheurs, en particulier du
bassin méditerranéen mais aussi ceux du monde entier, l’opportunité de discuter sur les
défis de la recherche scientifique en robotique et l’automation, de renforcer les collabora-
tions bilatérales, ainsi que de partager les opinions sur les nouvelles directions et actions
à mener pour relancer la recherche dans les pays du sud. La conférence CISA, se voulait
périodique avec une fréquence d’une fois par an. Le succès des deux premières éditions est
manifeste et se traduit par une participation importante de chercheurs venant des quatre
coins du monde.

— Organisation d’une Session Invitée sur “Two-Wheeled Vehicles : Dynamics and
Control” à IEEE System Man and Cybernetics, Banff, Canada.

— Organisation International Conference on Automatic control, Telecommunication
and Signals (ICATS’15), Annaba en Algérie.

— Participation à plusieurs “International Program Committee” : ICNSC 2013/2014,
EuroHaptics 2006, CISA 2009, ICOTS 2011/2012, Ro-Man 2015 et ICATS 2015, .

— Organisation d’une Session Invitée sur “Two-Wheeled Vehicles : Dynamics and
Control” à 9th Mediterranean Conference on Control and Automation, June 23-25
2011, Corfu, Greece.

— Chairman de la 1st Mediterranean Conference on Intelligent Systems and Auto-
mation (CISA’08) qui s’est déroulée du 30 juin au 02 juillet à Annaba en Algérie.
231 papiers reçus et 92 acceptés de chercheurs venant 18 pays différents. Site de la
première édition : http ://lsc.univ-evry.fr/cisa08/doku.php

— Participation à l’organisation de la conférence EuroHaptics 2006 qui s’est déroulée
à Paris en Juin 2006.

— Participation à l’organisation des Journées des Jeunes Chercheurs en Robotique,
2001 qui s’est déroulée à Évry en Juin 2001.
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6.5 Rayonnement

6.5.1 Sélections

— Plus de 100 articles référés publiés. H-index : 18 et près de 1000 citations
(source : Google Scholar).

— Prime d’Encadrement Doctoral et de Recherche (PEDR), 2016-2020.
— 2018, 2nd Best Regular Paper, [36] , à IEEE International Conference on

Networking, Sensing and Control (ICNSC’18), Zuhai, Chine, March 27 - 29.
— Prime d’Excellence Scientifique (PES), 2012-2016.
— 2005, Sélection du papier [90] parmi les meilleurs papiers de la 5th International

Conference on Machine Automation, (ICMA’04) et sa publication [22] en tant que
chapitre de livre ayant pour titre : Mechatronics for Safety, Security and Dependa-
bility in a New Era, édition de Elsevier Science and Technology Books.

6.5.2 Vulgarisation et Invitations

— 2018, H. Arioui, “Exposed Users and Training Aspects”, Plenary Speacker, Lab-
Meeting Nouvelles Mobilités, Parc d’Exposition, La Villette, Paris, France, 19 oc-
tobre 2018, invité par le comité d’organisation d’Autonomy Région Ile de France.

— 2017, H. Arioui, “La place des véhicules à deux-roues”, PARIS-SACLAY SPRING
Days, Campus Urbain de Paris-Saclay, France, 23 mai 2017, invité par le comité
d’organisation, SATT Paris-Saclay.

— 2006, Conférencier invité en session plénière durant International Conference
on Control Modelling and Diagnostic, (ICCMD’06), Annaba, Algérie, Mai 22-24
2006, sur invitation du comité d’organisation.

— 2005, H. Arioui, “Réalité virtuelle et rendu haptique”, Séminaire interne de Génopole-
Recherche, Evry, France, 25 mars 2005, invité par le comité d’organisation.

— 2004, H. Arioui, “Stabilisation d’un système de téléopération en présence de re-
tard de transmission par des méthodes prédictives”, Journées Systèmes à Retard
(SAR’04), Paris, France, 18 March, 2004, Invité par P-A Bliman (comité d’orga-
nisation).

6.5.3 Activités éditoriales dans des conférences

— 2018, Chairman de la session “Advanced Safety Systems (III)” à 21st IEEE
International Conference on Intelligent Transportation Systems (ITSC’18), Maui,
Hawaï, USA, November 4-7.

— 2018, Chairman de la session spéciale “Advanced Vehicular and Transporta-
tion Technologies for Smart Mobility and Traffic Control” à 21st IEEE International
Conference on Intelligent Transportation Systems (ITSC’18), Maui, Hawaï, USA,
November 4-7.

— 2018, Chairman de la session “Session on Advanced Safety Systems” à 21st

IEEE International Conference on Intelligent Transportation Systems (ITSC’18),
Maui, Hawaï, USA, November 4-7.

— 2018,Co- Chairman de la session “Networking Satellites and Unmanned Ground
Vehicles with Innovative Sensors and Sustainable Software for Smart, Clean, and
Healthy Urban Environments” à IEEE International Conference on Networking,
Sensing and Control (ICNSC’18), Zuhai, Chine, March 27-29.
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— 2017, Co-Organisation d’une Session Invitée sur “Two-Wheeled Vehicles : Dy-
namics and Control” à IEEE System Man and Cybernetics, October 5-8, Banff,
Canada.

— Prime d’Excellence Scientifique (PES), 2012-2016.
— 2011, Co-Organisation d’une Session Invitée sur “Two-Wheeled Vehicles : Dy-

namics and Control” à 9th Mediterranean Conference on Control and Automation,
June 23-25, Corfu, Greece.

— 2011,Chairman de la session “Delay System II” à American Control Conference
(ACC’11), San Francisco, California, USA, June 29 - July 1.

— 2009, Chairman de la session “Assistive Robotics III” à International Symposium
on Robot and Human Interactive Communication (ROMAN’09), Japon, Septembre
27 - Octobre 2, 2009.

6.5.4 Jurys de thèse

— 2018 :
Etudiant : M. Walid Amokrane
Titre : Docteur de l’INSA de Bourges
Sujet : Développement d’un Actionneur Magnétique pour le Guidage Robotisé de
Particules dans la Cochlée .
Rôle : Rapporteur
Date de soutenance : 04 décembre 2018.

— 2018 :
Etudiant : M. Pierre-Marie Damon
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Estimation pour le développement de systèmes d’aide à la conduite des
véhicules à deux-roues motorisés.
Rôle : Directeur de thèse
Date de soutenance : 26 juin 2014.

— 2017 :
Etudiant : M. Onyango Stevine Obura
Titre : Docteur de l’Université de Paris-Est
Sujet : Behaviour Modelling and System Control with Human in the Loop.
Rôle : Rapporteur
Date de soutenance : 12 février 2017.

— 2016 :
Etudiant : M. Lyès Mellal
Titre : Docteur de l’INSA de Bourges
Sujet : Modélisation et commande e microrobots magnétiques pour le traitement
ciblé du cancer.
Rôle : Examinateur
Date de soutenance : 07 décembre 2016.

— 2016 :
Etudiant : M. Gerardo Ayala Jaimes
Titre : Docteur de l’Université de Lille 1

Hichem ARIOUI 48 Dossier de candidature



Chapitre 6. Animation et coopérations scientifiques

Sujet : Supervision of over-actuated steering system of mobile omnidrive heavy
vehicle.
Rôle : Rapporteur.
Date de soutenance : 15 décembre 2016.

— 2015 :
Etudiant : M. Habib Dabladji
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Vers un système de sécurité semi-actif pour les véhicules à deux-roues mo-
torisés.
Rôle : Directeur de thèse.
Date de soutenance : 04 décembre 2015.

— 2014 :
Etudiant : M. Chabane Chenane
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Analyse et reconstruction de la dynamique des Véhicules à Deux-Roues
Motorisés (VDRM) et détection de situations limites de roulis.
Rôle : Co-Directeur de thèse.
Date de soutenance : 26 juin 2014.

— 2012 :
Etudiant : M. Hamid Slimi
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Système d’Assistance à la Conduite pour Véhicules à Deux-Roues Motori-
sés.
Rôle : Examinateur et responsable scientifique
Date de soutenance : 10 janvier 2012.

— 2008 :
Etudiant : M. Lamri Nehaoua
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Conception et réalisation d’une plate-forme mécatronique dédiée à la simu-
lation de conduite des véhicules deux-roues motorisés.
Rôle : Examinateur et responsable scientifique
Date de soutenance : 10 décembre 2009.

— 2007 :
Etudiant : M. Adel Merabet
Titre : Docteur de l’Université du Québec à Chicoutimi
Sujet : Commande non-linéaire à modèle prédictif pour une machine asynchrone
Rôle : Rapporteur
Date de soutenance : 27 mai 2007.

— 2006 :
Etudiant : M. Mohamed Larbi Saidi
Titre : Docteur de l’Université d’Annaba
Sujet : Implémentation de lois de commande prédictives pour le contrôle des plates-
formes à restitution de mouvement.
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Rôle : Examinateur
Date de soutenance : 02 juillet 2006.

6.5.5 Comité de thèse

En plus de mes doctorants, j’ai participé à plusieurs comtés de suivi de thèse, dont :

— 2018 :
Etudiant : M. Mohamed Tahoun
Titre : Docteur de l’INSA de Bourges
Sujet : Sensor-based control and estimation for robot-robot and human-robot col-
laborative manipulation.
Directeurs : Omar Tahri, Youcef Mezouar et Juan Antonio Corrales Ramon.

— 2018 :
Etudiant : M. Azzedine Zarrrouk
Titre : Docteur de l’INSA de Bourges
Sujet : Vision-based robotic platform from magnetic robot.
Directeurs : Omar Tahri, Karim Belharet et Antoine Ferreira.

— 2017 :
Etudiant : M. Navid Ghasemi
Titre : Docteur de IFSTTAR & Université de Bologna, Italie
Sujet : Identification de la dynamique de la plateforme de restitution du mouve-
ment d’un simulateur de conduite, et amélioration de son contrôle .
Directeurs : Hocine Imine et Andrea Simone

— 2016 :
Etudiant : M. Fida Ben AbdAllah
Titre : Docteur de l’Université d’Evry Val d’Essonne
Sujet : Modélisation et commande d’une grue volante à câbles suspendue par un
dirigeable gros porteur.
Directeurs : Lotfi Béji

6.5.6 Activités de relecture

Lecteur pour les revues, liste non exhaustive :
— IEEE Transactions on Intelligent Vehicles, depuis 2017.
— IEEE Transactions on Automatic Control, depuis 2015.
— IFAC Automatica, depuis 2016.
— IEEE Transactions on Control System Technology, depuis 2014.
— IEEE Transactions on Robotics, depuis 2010.
— IEEE/ASME Transactions on Mechatronics, depuis 2008.
— IEEE Transactions on Vehicular Technology, depuis 2007.
— Journal of Intelligent Robotics and Systems, Springer, régulièrement depuis 2003.

Lecteur pour des congrès internationaux, liste non exhaustive :
— International Conference on Smart Homes and Health Telematics, depuis 2011.
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— IEEE Intelligent Vehicles Symposium (IV), depuis 2010.
— IEEE International Conference on Intelligent Transportation Systems (ITSC), de-

puis 2009.
— IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics (AIM),

depuis 2009.
— Mediterranean Conference on Intelligent System and Automation (CISA), 2008.
— IEEE European Control Conference (ECC), depuis 2007.
— EUROHAPTICS et WORLDHAPTICS, depuis 2006.
— IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS),

depuis 2006.
— IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA), 2005,

2007.
— IEEE Conference on Decision and Control (CDC), depuis2005.
— IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), depuis 2004.
— IEEE Multi-Conferences on Control (ICCA, ISIC), depuis 2003.
— IEEE Robot and Human Interactive Communication (ROMAN), depuis 2003.
— IFAC World Congress. depuis 2002.
— IEEE/ASME American Control Conference (ACC), depuis 2002.
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7 Activités d’Encadrements

J’ai participé à divers encadrements de thèses de doctorat, stage de Master2 et Master1
ou de post-doctorants. Concernant les thèses de doctorat, sept (08) ont déjà été soutenues
et trois (02) sont en cours. Du fait de la pluridisciplinarité de certains sujets de thèse, leur
suivi a nécessité le concours de plusieurs compétences et ont été co-encadrées avec des
collègues au sein du laboratoire IBISC.

Par ailleurs, j’ai bénéficié de la prime d’excellence scientifique (PES), entre 2012 et
2016, puis de la prime d’encadrement doctoral et de recherche (PEDR) entre 2016 et
2020.

7.1 Encadrements de Post-Doctorants

— Avril 2009 - Octobre 2009
Post-doctorant : Zheng Dai
Sujet :Téléopération via Internet de Robots pour Assistance à domicile de personnes
à mobilité réduite.
Professeur responsable : Philippe Hoppenot
Encadrement : H. Arioui (80%), Ph. Hoppenot (20%)
Financement : Contrat de CDD, Projet Européen CompanionAble.
Résumé : Le maintien à domicile des personnes âgées atteintes de troubles cognitifs
requiert des moyens de télévigilance afin d’assurer la sécurité de la personne et
la possibilité de stimuler cognitivement la personne pour l’aider à conserver son
autonomie. Des moyens de détection de ces situations alarmantes et de stimulation
cognitive commencent à exister, mais ils se heurtent encore à des problèmes de
fiabilité et d’efficacité principalement dus à l’éloignement des personnels soignants.
Le travail effectué par Z. Dai concerne principalement la mise en place d’une archi-
tecture de simulation haptique afin de permettre à l’opérateur distant d’entrer en
interaction avec le patient par l’intermédiaire du robot mobile. La deuxième partie
de ce post-doc était la mise en œuvre des résultats précédents sur une architecture
d’interaction opérateur / robot mobile existant.
Position actuelle : Maître Assistant en Chine.

— Février 2006 - Novembre 2008
Post-doctorant : Salim Hima
Sujet : Modélisation dynamique d’un véhicule deux-roues, en vue de la génération
de trajectoires pour un simulateur de conduite.
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Encadrement : H. Arioui (100%)
Financement : Contrat de CDD, Projets SIMACOM et VIGISIM.
Résumé : Deux tâches ont été confiées à Salim Hima :
La première tâche concernait le développement d’un modèle dynamique fin d’un vé-
hicule deux-roues pouvant respecter des contraintes temps-réel ou de rapidité d’exé-
cution par rapport approches dites classiques (Lagrange, Newton). Cette technique
de modélisation se base sur la récursivité de l’approche de Newton. Nous avons
adapté cette approche à la moto afin de refermer la chaine cinématique convena-
blement avec les efforts de contact pneu-chaussée modélisés via un système de "
ressort-amortisseur ". Une validation dudit modèle obtenu est requise. Ce travail a
été assuré dans le cadre du projet PREDIT ANR SIMACOM.
La deuxième tâche consiste en la modélisation, la commande et la mise en marche
du simulateur "Lacet". Dans cette partie, l’aspect technique est prédominant du fait
du recul que nous avons sur ce type de simulateur. Nous nous sommes intéressés,
par ailleurs, à l’importance du mouvement de lacet dans un simulateur de conduite
sur véhicule et son impact sur les lésions provoquées lors de la conduite sur un
simulateur. Ce travail a été assuré dans le cadre du projet PREDIT ANR VIGISIM.
Position actuelle : Enseignant-chercheur, École d’Ingénieur.

7.1.1 Récapitulatif

L’activité d’encadrement des pos-doctorants peut être résumée par le tableau suivant :

Post-doctorants Périodes Mots clés Conf. / Revues
Zheng Dai Avr.-Oct. 09 Haptique et Robotique Mobile 1 / 0
Salim Hima Fév. 06-Nov. 08 Simulateurs de Conduite 5 / 2

7.2 Encadrements de thèses

7.2.1 Thèses en cours

— Octobre 2018 - Décembre 2021
Doctorant : Sushil Sharma
Sujet : Perception visuelle pour les véhicules à deux-roues motorisés (V2RM).
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Directeur de thèse : Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (50%) et H. Hadj-Abdelkader (50%)
Financement : Bourse de thèse du ministère.
Résumé : L’objectif de cette proposition de thèse est d’étudier et de proposer de
nouveaux schémas basés sur la vision pour le développement des aides à la conduite
en faveur des motards. Le doctorant devra exploiter les données issues d’une ca-
méra et la géométrie projective afin de proposer des solutions pour l’estimation
et la prédiction d’indicateurs dynamiques pertinents à des fins d’alertes en cas de
situations dangereuses. On parlera alors de systèmes passifs.

— Octobre 2017 - Décembre 2020
Doctorant : Rayane Benyoucef
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Sujet : Reconfiguration bilatérale d’une horde de drones : Application à la locali-
sation 3D
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Directeur de thèse : Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (20%), L. Nehaoua (40%) et H. HadjAbdekader (40%)
Financement : Bourse de thèse du ministère.
Résumé : L’objectif de cette thèse est d’investiguer des solutions pour des problé-
matiques liées l’estimation de la direction/position 3D relative dans un contexte de
formation de robots volants à des fins de manutention. Une spécificité particulière
de cette manutention concerne la manipulation d’objets de formes géométriques
différentes. Cette contrainte exige une localisation 3D et une reconfiguration en
continu de la horde de drones.

7.2.2 Thèses soutenues

— Octobre 2016 - Décembre 2019
Doctorant : Majda Fouka
Sujet : Contribution to parametric identification and observation of powered two-
wheeler vehicles.
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Directeur de thèse : Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (40%), L. Nehaoua (50%) et S. Mammar (10%)
Financement : Projet ANR VIROLO++.
Date de soutenance : 05 Décembre 2019 avec la mention très honorable devant
le jury

Mme. C. S. Maniu Professeur, L2S, Paris-Saclay Présidente
Ph. CHEVREL Professeur, LS2N, Nantes Rapporteur
R. LOT Professeur, Université de Padoue, Italie Rapporteur
A. RAUH Professeur, Université de Rostock, Allemagne Rapporteur
M. M’SAAD Professeur, ENSICAEN, Caen Examinateur
L. NEHAOUA Maître de Conférences, UEVE Encadrant
M. S. MAMMAR Professeur, UEVE Co-directeur
M. H. ARIOUI Maître de Conférences HDR, UEVE Directeur

Résumé : L’objectif de cette thèse est l’étude de la prise de virage en moto, et
des applications possibles à la formation et aux systèmes de transport intelligent.
Alors que les systèmes de sécurité développés en faveur des véhicules de tourisme
ont amplement contribué à la diminution des risques sur la route, le retard dans
le développement des systèmes de sécurité pour les motos est manifeste. De plus,
malgré quelques systèmes existants, les conducteurs de motos les utilisent mal ou
pas du tout. Ceci est dû à une mauvaise formation et cela ne contribue donc pas à
l’amélioration de leur sécurité.
La thèse se focalise sur l’identification paramétriques des motos prototypes, l’es-
timation des paramètres pertinents de la dynamiques moto en se basant sur des
techniques d’observation et la mise en place de fonctions quantifiant le risque pour
proposer des systèmes préventifs et d’alertes afin d’assurer la sécurité des conduc-
teurs.
Position actuelle : ATER à l’UEVE.

— Octobre 2015 - Novembre 2018
Doctorant : Pierre-Marie Damon
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Sujet : Estimation pour le développement de systèmes d’aide à la conduite des
véhicules à deux-roues motorisés
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Directeur de thèse : Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (35%), D. Ichalal (35%), H. Hadj-Abdelkader (30%)
Financement : Bourse de thèse du ministère.
Date de soutenance : 04 Décembre 2015 avec la mention très honorable devant
le jury

M. Ph. CHEVREL Professeur, LS2N, Nantes Président
Th-M GUERRA Professeur, Université de Valenciennes Rapporteur
Ph. MARTINET Directeur de Recherche, INRIA, Nice Rapporteur
M. GOUIFFES Maître de Conférences HDR, Paris Sud Examinateur
K. YOUCEF-TOUMI Professeur, MIT, Cambridge USA Examinateur
H HADJ-ABDELKADER Maître de Conférences, UEVE Examinateur
M. S. MAMMAR Professeur, UEVE invité
M. H. ARIOUI Maître de Conférences HDR, UEVE Directeur
D. ICHALAL Maître de Conférences, UEVE Examinateur

Résumé : L’objectif de cette thèse est de proposer des algorithmes d’estimation
d’informations dynamiques du V2RM, nécessaires à la détection de situation à
risque, ne sont pas mesurables ou alors elles impliquent l’utilisation de capteurs
onéreux. Finalement, que ce soit pour des raisons techniques ou économiques, le
recours aux outils d’estimation modernes s’inscrit parfaitement dans le cadre du
développement des systèmes d’aide à la conduite des V2RM. Ils permettent l’esti-
mation de la dynamique tout en réduisant le nombre de capteurs et en contournant
la problématique de non-mesurabilité de certains états. Une première partie des tra-
vaux est dédiée aux observateurs basés modèles. À cette occasion, un observateur
à entrées inconnues, un observateur de Luenberger non-linéaire et un observateur
algébrique ont été proposés. Quant à la seconde, elle aborde l’estimation basée sur
des techniques de perception visuelle. Dans cette partie, un premier algorithme a
été proposé pour estimer la position du V2RM sur la chaussée tout en prédisant la
géométrie de la route. Ensuite, une extension de ce travail a été développée pour
reconstruire l’angle de roulis du V2RM seulement à partir d’images. Pour finir, une
fonction de risque basée vision a été étudiée afin de caractériser le comportement
de braquage du V2RM. Les travaux de cette deuxième partie ont été réalisés au
MIT (USA) pendant le séjour (10 mois) de Monsieur Damon au MRL.
Position actuelle : Ingénieur de recherche à V-Motech.

— Septembre 2012 - Décembre 2015
Doctorant : Habib Dabladji
Sujet : Vers un système de sécurité active pour les conducteurs des véhicules de
deux-roues motorisés
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Directeur de thèse : Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (40%), D. Ichalal (40%), S. Mammar (20%)
Financement : Bourse de thèse du ministère.
Date de soutenance : 04 Décembre 2015 avec la mention très honorable devant
le jury
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D. KOENIG Maître de Conférences HDR, GIPSA-Lab Président
Th-M GUERRA Professeur, Université de Valenciennes Rapporteur
A. CHARARA Professeur, UT Compègne Rapporteur
T. HAMEL Professeur, Université de Nice Examinateur
S. SAVARESI Professeur, Polytechnique de Milan Examinateur
M. S. MAMMAR Professeur, UEVE Co-Directeur
M. H. ARIOUI Maître de Conférences HDR, UEVE Directeur
D. ICHALAL Maître de Conférences, UEVE Examinateur

Résumé : Les travaux de recherche abordés dans le cadre de cette thèse concernent :
1) l’estimation robuste des états dynamiques des motocycles, 2) la proposition d’un
système de sécurité actif pour permettre au conducteur de freiner dans les condi-
tions optimales (sans glissement ou perte de contrôle). Dans ce cadre, j’ai fait la
demande d’un financement de thèse pour l’observation des états dynamiques des
motos. Les défis à relever pour cette thèse sont ceux relatifs à l’observation des
systèmes dynamiques fortement non-linéaires.
Position actuelle : Ingénieur R&D chez Bosch France.

— Septembre 2010 - Juin 2014
Doctorant : Chabane Chenane
Sujet : Analyse et reconstruction de la dynamique des Véhicules à Deux-Roues
Motorisés (VDRM) et détection de situations limites de roulis
Laboratoire d’accueil : IBISC, UEVE, Évry.
Professeur responsable : Mr Saïd Mammar & Hichem Arioui
Encadrement : H. Arioui (40%), D. Ichalal (40%), S. Mammar (20%)
Financement : Bourse de thèse du ministère.
Date de soutenance : 26 Juin 2014 avec la mention très honorable devant le jury

M. N.K. M’SIRDI Professeur, Université de Marseille Président
A. C. VICTORINO Maître de Conférences HDR, UTC Rapporteur
M. BASSET Professeur, Université de Haute-Alsace Rapporteur
S. GLASER Ingénieur TPE, IFSTTAR Examinateur
M. S. MAMMAR Professeur, UEVE Directeur
M. H. ARIOUI Maître de Conférences HDR, UEVE Co-Directeur
D. ICHALAL Maître de Conférences, UEVE Examinateur

Résumé : Dans l’optique d’un système d’alertes implémentés sur un véhicule de
deux-roues, afin de prévenir le conducteur face à des situations dangereuses, j’ai
fait la demande d’un financement de thèse pour l’observation des états dynamiques
des motos. Cette observation est essentielle pour le bon fonctionnement du système
d’alertes. Les défis à relever pour cette thèse sont ceux relatifs à la qualification du
risque de chute ou de la détection des vitesses excessives des véhicules à deux-roues
motorisés lors de la prise de virage.
Position actuelle : Ingénieur R&D SS2I chez ALTRAN.

— Octobre 2009 - ...
Doctorant : Amine Khettat
Sujet : Automatisation du pilotage d’un deux-roues motorisé : modélisation dyna-
mique, instrumentation et contrôle
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Laboratoire d’accueil : LEPSIS, UMR INRETS-LCPC, Paris.
Professeur responsable : Mr Samir Bouaziz, Professeur à l’université de Paris
12.
Encadrement : H. Arioui (25%), H. Imine (25%), S. Espié (25%), S. Bouaziz
(25%)
Financement : Bourse du LCPC-IFSTTAR.
Résumé : Les travaux proposés dans le cadre de cette thèse concernent : 1) la mise
au point d’un système de capteurs permettant la validation de modèles dynamiques
de motos réelles, 2) le développement d’un modèle de dynamique moto à base de
technique de Bond Graph prenant en compte les aspects motorisation et informa-
tions capteurs, 3) la validation du modèle dynamique, 4) le développement d’un
algorithme de contrôle de la trajectoire d’une moto dans plusieurs configurations :
conduite en fil, changement de voie, prise de virage. et 5) la validation de l’algo-
rithme de contrôle par le biais d’une confrontation entre les résultats simulés et les
résultats issus des expérimentations réalisées sur piste avec la moto "automatisée".
On s’appuiera sur le prototype de moto dont on complètera l’instrumentation et
sur les dispositifs de mesure et d’enregistrement de la dynamique moto pour mener
les expérimentations sur piste.
Cette thèse a été abandonnée pour des raisons de santé du doctorant.
Position actuelle : Ingénieur R&D chez Valéo.

— Septembre 2007 - Janvier 2012
Doctorant : Hamid Slimi
Sujet : Vers une assistance à la conduite préventive des véhicules de type deux-
roues motorisés
Professeur responsable : Mr Saïd Mammar
Encadrement : H. Arioui (50%), S. Mammar (50%)
Financement : Contrat de CDD, Projet ANR e-Motive.
Date de soutenance : 10 Janvier 2012 avec la mention très honorable devant le
jury

M. N.K. M’SIRDI Professeur, Université de Marseille Président
M. D. KOENIG Maître de Conférences HDR, Grenoble Rapporteur
M. M. DJEMAI Professeur, Université de Valenciennes Rapporteur
M. S. Mammar Professeur, UEVE Directeur
M. S. Espié Directeur de Recherche IFSTTAR Examinateur
M. H. Arioui Maître de Conférences HDR, UEVE Examinateur

Résumé : Le travail de thèse s’inscrit dans la thématique de la compréhension de
la dynamique des 2 roues permettant la détection de situations accidentogènes afin
de proposer des systèmes d’assistance préventive. Les objectifs peuvent être listés
comme suit : 1) acquérir la connaissance sur le comportement des véhicules à deux-
roues dans les situations précédant l’accident, 2) prouver la faisabilité des systèmes
capables de détecter une situation critique à bord de la moto, et 3) Concevoir un
simulateur à bord du système afin d’avertir le conducteur et/ou activer les systèmes
passifs ou actifs de sécurité.
Position actuelle : Ingénieur R&D à Peugeot PSA.

— Février 2005 - Décembre 2008
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Doctorant : Lamri Nehaoua
Sujet : Conception et réalisation d’une plate-forme mécatronique dédiée à la si-
mulation de conduite des véhicules deux-roues motorisés.
Laboratoire d’accueil : IBISC-CNRS EA4526 & MSIS-INRETS.
Professeur responsable : Mr Abderrahmane Kheddar
Encadrement : H. Arioui (90%), A. Kheddar (10%)
Financement : Contrat de CDD Projet Européen ToucHapsys (18 mois), Contrat
CDD INRETS (18 mois) et BQR UEVE (03 mois).
Date de soutenance : 10 Décembre 2008 avec la mention très honorable devant
le jury

M. K. Youcef-Toumi Professeur au MIT, Cambridge, USA Rapporteur
M. F. Pierrot Directeur de Recherche au CNRS, LAAS Rapporteur
M. J. C. Popieul Professeur, Université Valencienne Président
M. A. Kemeny Directeur de Recherche, Renault Examinateur
M. A. Kheddar Directeur de Recherche CNRS Directeur
M. S. Espié Directeur de Recherche LCPC Examinateur
M. N. Séguy Maître de conférences à l’UEVE Examinateur
M. H. Arioui Maître de conférences à l’UEVE Examinateur

Résumé : Centrée sur la formation à la conduite des 2 roues motorisés, le cadre de
cette thèse a pour objectif de définir les spécifications d’un simulateur de conduite
permettant l’apprentissage des comportements pertinents en situations de freinage
d’urgence, et ce pour des 2 roues équipés ou non de système(s) d’assistance(s)
au freinage. L’objectif sera de répondre aux caractéristiques de coût et de trans-
portabilité du simulateur cible tout en préservant les sensations nécessaires à la
formation.
Position actuelle : Maître de Conférences à l’UEVE.

— Octobre 2001 - Décembre 2005
Doctorant : Hakim Mohellebi
Sujet : Conception et réalisation de systèmes de restitution de mouvement et
de retour haptique pour un simulateur de conduite à faible coût dédié à l’étude
comportementale du conducteur.
Laboratoire d’accueil : IBISC-CNRS EA4526 & MSIS-INRETS.
Professeur responsable : Mr Abderrahmane Kheddar
Encadrement : H. Arioui avec A. Kheddar(50%), S. Espié (50%)
Financement : Bourse INRETS.
Date de soutenance : 10 Novembre 2005 avec la mention très honorable devant
le jury

M. J. L. Vercher Directeur de Recherche au CNRS Rapporteur
M. J. C. Popieul Professeur, Université Valencienne Président
M. A. Kemeny Directeur de Recherche, Renault Rapporteur
M. A. Kheddar Directeur de Recherche CNRS Directeur
M. S. Espié Directeur de Recherche LCPC Examinateur
M. P. Gauriat Ingénieur de Recherche à l’INRETS Examinateur

Résumé : Les travaux entrepris dans le cadre de cette thèse ont donné naissance
à un premier simulateur de conduite à base mobile muni de 2 degrés de liberté.
Ces deux mobilités concernent le mouvement longitudinale et le mouvement de
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rotation du siège. Des tests de validation matérielle ainsi que psychophysiques ont
été menées sur cette plate-forme.
Position actuelle : Ingénieur de Recherche à Renault-Guyancourt.

— Septembre 2000 - Juillet 2006
Doctorant : Mohamed Larbi Saidi
Sujet : Implémentation de lois de commande prédictives pour le contrôle des pla-
tesformes à restitution de mouvement.
Laboratoire d’accueil : LASA, Annaba & IBISC-CNRS EA4526.
Professeur responsable : Mr Hadj Ahmed Abbassi, Professeur.
Encadrement : H. Arioui (40%), H. A. Abbassi (60%)
Financement : Chargé de cours à l’Université de Annaba (en parallèle de la
préparation de la thèse).
Date de soutenance : 02 Juillet 2006 avec la mention très honorable devant le
jury

M. M. A. Bedda Professeur, KFU, Arabie Saoudite Président
M. N. Doghmane Professeur, Université Annaba Rapporteur
M. H. Tebbikh Professeur, Université Guelma Rapporteur
M. H. A. Abbassi Professeur, Université Annaba Directeur
M. H. Arioui Maître de Conférences, UEVE Examinateur

Résumé : Le travail de cette thèse concernait le développement de nouvelles stra-
tégies de commande basées sur des techniques prédictives. Monsieur Saidi a passé
3 stages, d’une durée d’un mois à chacun, afin de tester ces approches basées sur
des techniques Generalized Pridictive Control (GPC) sur des platesformes de res-
titution de mouvement.
Position actuelle : Maître de Conférences à l’Université d’Annaba, Algérie.

7.2.3 Récapitulatif

L’activité d’encadrement des thèses peut être résumée par le tableau suivant :

Doctorants Taux d’Encad. Période Soutenue Conf. / Revues
Sushil Sharma 40% Oct. 18-Déc. 21 En cours 0 / 0

Rayane Benyoucef 40% Oct. 17-Déc. 20 En cours (1) / 0
Majda Fouka 40% Oct. 16-Déc. 19 En cours 8 / (2)

Pierre-Marie Damon 40% Oct. 15-Nov. 18 Oui 9 / 2
Habib Dabladji 40% Sept. 12-Déc. 15 Oui 8 / 2

Chabane Chenane 40% Sept. 10-Juin. 14 Oui 5 / 0
Amine Khettat 25% Oct. 09- ... Non 1 / 0
Hamid Slimi 50% Sept. 07-Jan. 12 Oui 8 / 0

Lamri Nehaoua 90% Fév. 05-Déc. 08 Oui 11 / 3
Mounir Saidi 40% Sept. 00-Juil. 06 Oui 0 / 1

Hakim Mohellebi SR Jan. 03-Déc. 05 Oui 3 / 1

7.3 Encadrements de Master2 et d’Ingénieurs
— Février 2019 - Juillet 2019
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Etudiant : Massinissa Afettouche
Intitulé du Master : E3A SAM, UEVE - Paris-Saclay.
Sujet : Perception dynamique non-intrusive pour moto haut de gamme.
Encadrement : H. Arioui (33%), P-M Damon (33%) & L. Nehaoua (33%)
Financement : Projet ANR VIROLO++.
Résumé : Ce stage a pour objectif d’établir un protocole d’écoute du bus de
communication. En effet, cette méthode nous intéresse puisqu’elle est totalement
passive, non-intrusive et permet de récupérer les informations des capteurs déjà
présents sur le véhicule. Le stagiaire devra identifier la nature du bus utilisé et les
identifiants associés à chaque information. Il aura pour mission de développer un
programme permettant d’écouter le bus en temps réel et d’envoyer les informations
vers un algorithme annexe.

— Février 2019 - Juillet 2019
Etudiant : Brahim Fellag
Intitulé du Master : E3A SAM, UEVE - Paris Saclay.
Sujet :Intégration de contrôleurs pour l’automatisation d’un Scooter.
Encadrement : H. Arioui (33%), P-M Damon (33%) & L. Nehaoua (33%)
Financement : Projet ANR VIROLO++.
Résumé : L’objectif de cette proposition stage s’inscrit dans la continuité de
travaux de recherche entrepris depuis une dizaine d’année. Après avoir étudié et
analysé la dynamique moto, identifier-observer-estimer-reconstruire les états dyna-
miques et les paramètres pertinents, cette proposition achève la boucle de contrôle-
commande des véhicules à deux-roues afin d’investiguer de nouvelles pistes vers les
systèmes de sécurité active.

— Février 2017 - Juillet 2017
Etudiant : Amine Hamouche
Intitulé du Master : E3A SAM, UEVE - Paris Saclay.
Sujet :Observateurs Interconnectés pour l’estimation, basée vision, des états dyna-
miques de la moto
Encadrement : H. Arioui (40%), H. HadjAbdelKader (40%) et D. Ichalal (20%).
Financement : Projet ANR VIROLO++.
Résumé : L’objectif de ce projet consiste à proposer de nouvelles approches, per-
mettant d’estimer les états dynamiques d’un véhicule à deux-roues en utilisant des
observateurs et des techniques de traitement d’image, tout en assurant une robus-
tesse par rapport aux variations de l’angle de roulis et la vitesse longitudinale.
Position actuelle : Ingénieur de développement chez AKKA Systems.

— Février 2016 - Juillet 2016
Etudiant : Hyun-jun Bae
Intitulé du Master : Master STI, Paris Sud.
Sujet :Intégration de contrôleurs pour l’automatisation d’un Scooter : identification
des paramètres
Encadrement : H. Arioui (50%), D. Ichalal (50%).
Financement : Projet ANR VIROLO++.
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— Février 2015 - Juillet 2015
Etudiant : Yakoub Saadi
Intitulé du Master : Master2 INSA Lyon.
Sujet :Vers un système de sécurité semi-actif pour les véhicules à deux-roues mo-
torisés.
Encadrement : H. Arioui (50%) et D. Ichalal (50%).
Financement : Laboratoire IBISC.
Position actuelle : Doctorant à l’ESTACA.

— Février 2010 - Juillet 2010
Etudiant : Lounis Temzi
Intitulé du Master : Réalité Virtuelle et Systèmes Intelligents (RVSI), UEVE.
Sujet :Téléopération de Robots Mobiles et reconstruction d’environnement à partir
des données capteurs.
Encadrement : H. Arioui (100%).
Financement : Projet Européen CompanionAble.
Résumé : Dans le cadre de ce stage, le travail de recherche proposé au candidat
est une suite naturelle des travaux initiés dans le cadre du Post-Doc de Z. Dai. Ce
stage a pour but de finaliser la première partie du post-doc par la mise en place d’un
protocole de communication, type client-serveur, pour la téléopération à distance
du robot mobile suivie d’une batterie de tests avec des partenaires Espagnols dans
le cadre du projet CompanionAble.

— Février 2009 - Juillet 2009
Etudiant : Karim Belharet
Intitulé du Master : Réalité Virtuelle et Systèmes Intelligents (RVSI), UEVE.
Sujet :Modélisation d’un véhicule de deux-roues par technique de Bond Graph et
validation expérimentale.
Laboratoire d’accueil : LEPSIS-LCPC, IBISC-CNRS Fre3190 & LAGIS-CNRS,
Lille.
Encadrement : H. Arioui (40%), H. Imine (40%) et R. Merzouki (20%)
Financement : Contrat LCPC.
Résumé : Le travail du stage demandé à K. Belharet a consisté à recenser, dans
un premier temps, les différents types de modèles deux-roues qui existent en litté-
rature et la compréhension des comportements dynamique de ce type de véhicules.
En fonction de la complexité et de la nature de ces modèles, la deuxième phase
du stage a concerné le développement des outils Bond Graph nécessaires à la mo-
délisation d’un véhicule deux-roues. Les techniques de modélisation basées sur les
Bond de Graph semblent être les plus adéquates à cette problématique du fait de
leur capacité à décrire le comportement d’un système quelconque ayant différentes
sources d’énergie (électrique, mécanique, pneumatique).
Position actuelle : Enseignant-chercheur à la HEI, Chateauroux.

— Février 2008 - Juin 2008
Etudiant : Saber Ammer
Intitulé du Master : Réalité Virtuelle et Systèmes Intelligents (RVSI), UEVE.
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Sujet :Modélisation et commande d’un simulateur de conduite automobile muni de
2 degrés de liberté.
Encadrement : H. Arioui (100%)
Financement : Projet VIGISIM.
Résumé : Dans le cadre du projet PREDIT-ANR VIGISIM, j’ai confié à S. Am-
mer les modélisations cinématique et dynamique de la plate-forme de restitution de
mouvements. Cette architecture consistait en deux degrés de liberté (mouvements
longitudinale et latérale). D’une autre part, il a avait pour tâche la synthèse d’algo-
rithmes de Washout classique afin de générer les meilleures trajectoires d’excitation
de la mécanique.

— Février 2006 - Juin 2006
Etudiant : Nadjib Debache
Intitulé du Master : Génie Electrique et Informatique Industrielles, UFR S&T -
UEVE.
Sujet : Implémentation de lois de commande sur carte micro-contrôleur pour l’as-
sistance à la conduite sur simulateur : Application à un retour d’effort sur le volant.
Laboratoire d’accueil : IBISC-CNRS & MSIS INRETS.
Encadrement : H. Arioui (50%), S. Espié (50%)
Financement : Contrat INRETS.
Résumé : L’intervention au sein du projet simulateur SIM2 consiste à réaliser un
module permettant de contrôler la réactivité d’un volant de la cabine de conduite
en associant un retour actif sur ce dispositif impératif pour améliorer la présence
au sein de l’environnement virtuel. L’idée principale est donc de restituer tous les
effets inertiels qui peuvent se produire sur le volant tels que : dynamique de la
chaîne de direction, effets du contact-pneu chaussée.
Une deuxième mission lui a été confiée aussi où le but était l’étude de la faisabilité
d’un siège vibrant suivant une texture prédéfinie de la chaussée. Pour des raisons
de limitations de bande passante de la technologie utilisée, nous avons abandonné,
plus tard, cet axe de recherche.
Position actuelle : Ingénieur chez Valeo.

— Février 2005 - Septembre 2005
Etudiant : Karim Tourbah
Intitulé du Master : Réalité Virtuelle et Maîtrise des Systèmes Complexes
(RVMSC), UEVE.
Sujet : Mise en place d’une application de rendu haptique collaboratif distribuée
via le réseau.
Laboratoire d’accueil : IBISC-CNRS Fre3190.
Encadrement : H. Arioui (100%)
Financement : Réseau d’Excellence INTUITION.
Résumé : L’objectif de ce stage concerne l’étude des interactions haptiques colla-
boratives en utilisant des techniques de réalité virtuelle (RV) et le développement
de technologies permettant la transmission de données multi-sensorielles (interfaces
multimodales et hétérogènes).
Position actuelle : Ingénieur de développement chez Cap Gemini.
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— Février 2002 - Septembre 2002
Etudiant : Mounir Mana
Intitulé du Master : Réalité Virtuelle et Maîtrise des Systèmes Complexes
(RVMSC), UEVE.
Sujet : Implémentation de lois de commande prédictives pour la stabilisation du
rendu haptique en présence de retard de transmission.
Encadrement : H. Arioui (50%), A. Kheddar (50%)
Résumé : Le stage réalisé par M. Mana consiste à implémenter des lois de com-
mande sur un site réel, pour la stabilisation des interactions haptiques en présence
de retard de transmission. Ces derniers peuvent être constants ou variables comme
le cas d’Internet (une des applications a fait l’objet d’une connexion avec un ser-
veur installé à l’université de Berlin en Allemagne). L’interface haptique utilisée
est un PHANToM avec 3 degrés de liberté. Les lois de commande utilisées ont été
développées dans le cadre de ma thèse où deux approches principales prédictives
et passives ont été mise en œuvre. Les tests de ces commandes ont été réalisés en
interaction avec des environnements virtuels canoniques simples où les algorithmes
de détection de collisions sont rapides.
Position actuelle : Ingénieur de développement dans une SSII.

— Février 2000 - Septembre 2000
Etudiant : Philippe Arramon (Ingénieur de l’IIE)
Sujet : Exploitation du rendu haptique pour la visualisation de données volumiques.
Encadrement : H. Arioui et A. Kheddar (90%), Jean-Louis Pajon (10%)
Financement : Institut Français du Pétrole (IFP).
Résumé : Pour ses études géodésiques, l’IFP utilise un nombre de logiciels d’ana-
lyse et d’interprétation de différents relevés et caractéristiques terrestres (sismiques,
acoustiques, exploration pétrolière.). Ces logiciels disposent de fonctionnalités per-
mettant la visualisation sous une forme facilement interprétable de ces données.
Or il s’avère que seule la modalité visuelle, pour le rendu de ces données, est in-
suffisante. Le but de ce stage a été l’ajout de la modalité haptique comme une
composante complémentaire au rendu visuel.
Mon implication dans ce stage était limitée à la synthèse d’un contrôleur basé sur
le principe du couplage virtuel et permettant l’atténuation des vibrations pour une
bonne perception des champs de données.
Position actuelle : Ingénieur de développement chez Dassault Aviation.

7.3.1 Récapitulatif

L’activité d’encadrement des stages de masters2 peut être résumée par le tableau sui-
vant :
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Stagiaire Taux d’Encad. Période Master
Massinissa Afettouche 33% Fév. 19-Juil. 19 E3A SAM - UEVE/UPS

Brahim Fellag 33% Fév. 19-Juil. 19 E3A SAM - UEVE/UPS
Amine Hamouche 40% Fév. 17-Juil. 17 E3A SAM - UEVE/UPS
Hyun-Jun Bae 50% Fév. 16-Juil. 16 E3A STI - Paris Sud/UPS
Yakoub Saadi 50% Fév. 15-Juil. 15 Master2 INSA Lyon
Lounis Temzi 100% Fév. 10-Juil. 10 Master RVSI - UEVE
Karim Belharet 40% Fév. 09- Juil. 09 Master RVSI - UEVE
Saber Ammer 100% Fév. 08- Juil. 08 Master RVSI - UEVE
Nadjib Debache 50% Fév. 06- Juil. 06 Master GEII - UEVE
Karim Tourbah 100% Fév. 05- Sept. 05 Master RVSI - UEVE
Mounir Mana 50% Fév. 02- Sept. 02 DEA DVMSC - UEVE

Philippe Arramon SR Fév. 00- Sept. 00 Master RVSI - UEVE

7.4 Autres encadrements
Par ailleurs, j’ai participé régulièrement à des encadrements de groupes de projet,

formés de 4 à 5 étudiants de Master 1 Professionnel. Ces suivis ont été assurés dans le cadre
des projets Etude Recherche et Développement (ERD) à l’UFR Sciences et Technologies.
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