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Titre du Stage : Etude de la stabilit¢ chez 'homme et application a la robotique humanoide

De par la situation haute de son centre de gravité, I'nomme est naturellement dans une position
trés instable d'un point de vue mécanique lorsqu'il se tient debout. Le systéme nerveux central
assure néanmoins un contrdle du mouvement encore mal compris mais qui garantit la stabilité du
systeme musculo-squelettique de maniére excessivement robuste. Si l'on connait bien les critéres
de stabilité en position statique (centre de gravité a la verticale de la surface d'appui), il en va
tout autrement lorsque les mouvements deviennent hautement dynamiques (marche, course,
mouvement sportif, ...).

Ce projet vise ainsi a déterminer les critéres mécaniques qui
assurent a l'homme une grande stabilit¢ en conditions
dynamique. S'il est communément admis que le Centre des
Pressions (CP) des biomécaniciens encore appelé Zero
Moment Point (ZMP) par la communauté des roboticiens est
un indicateur important de cette stabilité, de nombreuses
questions restent ouvertes quant aux méthodes de calcul de ce
parametre. Le projet vise donc a mettre en place une étude
expérimentale a partir dun ensemble de mesures
biomécanique (motion capture, plateforme de forces, ...) et a
déterminer le paramétre mécanique le plus pertinent pour
I'évaluation de cette stabilit¢ en condition dynamique.
Le stagiaire pourra se baser sur l'expérience forte acquise par le groupe Gepetto du LAAS en
biomécanique et analyse du mouvement. Les résultats de cette étude ont pour objectif d'étre
transférés a des robots humanoides de taille humaine pour lesquels les problémes de stabilité
sont un enjeu majeur encore mal maitrisés. Basé a Toulouse, le groupe Gepetto dispose ainsi du
robot humanoide HRP2; I'un des plus performants au monde; vers lequel les résultats de cette
¢tude seront transférées.




