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Présentation

J'ai obtenu mon diplôme de l'Université Djillali Liabès (Algérie) en 1997, puis j'ai intégré l'Université Pierre et Marie Curie et obtenu mon Master en Robotique en 1998. De 1998 à 2001 j'ai été doctorant dans l'équipe LSC de l'Université d'Evry Val d'Essone. J'ai ensuite passé 2 ans, de 2001 à 2003, en tant qu'ATER (Attaché Temporaire d'Enseigneent et de Recherche) au CNAM Paris et au Laboratoire LSC. Depuis 2003, je suis maître de conférences à Centrale Nantes (enseignement de la robotique, du traitement du signal, de l'automatique, etc.) et chercheur au LS2N (anciennement IRCCyN) dans l'équipe ARMEN.
Mes activités de recherche s'articulent autour de deux axes de recherche :
· Modélisation, identification, observation et contrôle de systèmes linéaires et non linéaires
· Commande par capteurs et multi-capteurs (SBC).
Mes principales contributions en commande par capteurs/multi-capteurs concernent principalement la recherche et la proposition de nouveaux modèles d'interaction robot-environnement (patterns) afin de proposer des lois de commande dynamiques basées sur des capteurs pour deux domaines d'application : les robots manipulateurs et les systèmes aériens mono et multi-drones.
En robotique aérienne, j'ai principalement travaillé sur la modélisation générique d'engins volants de tout type (rotor (n rotors) ou à voilure fixe) et sur les lois de commande-guidage associées à ces modèles. De plus, depuis la création de l'équipe ARMEN-LS2N, j'oriente mes recherches dans ce domaine vers deux axes :
1. L'étude, la modélisation, la conception et le contrôle d'une nouvelle génération de systèmes de drones (composés de deux ou plusieurs drones) de préhension et de manipulation collaborative (robots volants parallèles, robots de préhension, robots volants à câbles parallèles)
2. Le contrôle d'une flotte de drones (une thématique très récente que je souhaite développer dans les années à venir).
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