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Ce projet de recherche s'inscrit dans le cadre de la collaboration scientifique entre le
LORIA et le CRAN sur la robotique "bio-inspirée”. |l s'agit de concevoir et mettre en
oeuvre un robot a cables dans le but de suivre en temps réel le vol d'un papillon afin
d'étudier son comportement Les défis scientifiques et technologiques sont multiples :
Modélisation mathématique, développements des lois de commande du robot,
réalisation du robot, implémentation et mise en ceuvre.
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