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Poste ouvert également aux personnes'Bénéficiairesde I'Obligation d'Emploi' mentionnéesal'article 27 delaloi n° 84-
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DIRECTION GENERALE DES SERVICES
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UFR, Ecole, Institut : Université Toulouse 3 Paul Sabatier

Composante de rattachement : Faculté Sciences et Ingénierie

Localisation géographique du poste : Université Toulouse 3, 118 route de Narbonne, 31062 Toulouse

Nom (acronyme + code unité : ex. UMR 1234) : Laboratoire d'analyse et d'architecture des systéemes (LAAS) UPR 8001 —
Laboratoire ZRR

Localisation géographique du poste : Adresse : 7, avenue du Colonel Roche BP 54200 31031 Toulouse cedex 4, France

Section(s) CNU (si plusieurs sections, préciser I’ordre de publication) : 60

Date de prise de fonction : 01/09/2024

Motif et date de début et de fin de la vacance * :

N° poste national *:

N° poste SIRH *:

E I loi* : R

Bsek Fenpe! []Vacant [ Susceptible d’étre vacant
* Rubriques réservées a la DRH
PR MCF

Art. 46.1° Titulaires HDR O Art. 26.1.1° | Titulaires doctorat X

Art. 46.2° MCF + HDR + 5 ans + conditions 0 Art. 26.1.2° | Enseignants du second degré 0
spécifiques

Art. 46.3° MCF + HDR + 10 ans O Art. 26.1.3° | 4 ans d’activité prof. / 0

enseignants associés

Art. 46.4° 6 ans d’activité prof. ou enseignants O Art. 26.1.4° | Enseignants ENSAM O
associés ou MCF IUF ou DR d’EPST

Art. 46.5° MCF + HDR + responsabilités 0 Art. 33 Mutation exclusive MCF 0
importantes

Art. 51 Mutation exclusive PR 0

Art. 46-1 MCF + mandat 4 ans qualité chef
e L]
établissement

Art. 58-1 Détachement européen O

PROFIL COURT DU POSTE : saisie GALAXIE limitée a 2 lignes et 200 signes maximum espaces compris

Génie Mécanique / Conception mécanique et de robots pour I'usinage




Profil court du poste traduit en anglais : (obligatoire)

Mechanical Engineering / Mechanical design / Robot design for manufacturing

Libellé discipline traduit en anglais (obligatoire) + Mots clés (5 maximum) contenus dans la liste
jointe au mail

Mechanical engineering Génie Mécanique

Conception Mécanique

CAO

Productique

Robotique

Champ(s) disciplinaire(s) EURAXESS** :

Engineering - Mechanical engineering

** Obligatoire ou a envisager selon pertinence

PROFIL DETAILLE DU POSTE :

Enseignement

Département d’enseignement : FSI/ Mécanique

Nom du directeur du département : | Alain Bergeon

Téléphone : +33(0) 561558553

Courriel alain.bergeon@univ-tlse3.fr

= Enseignement :

Le département recherche un(e) candidat(e) ayant une solide formation en Génie mécanique en particulier en conception
mécanique et fabrication mécanique. La personne recrutée interviendra essentiellement dans la thématique de la
conception mécanique de la filiere Génie Mécanique, au sein du Département de Mécanique de I'Université Toulouse Il —
Paul Sabatier. Elle sera amenée a intervenir sur I'ensemble du cursus Génie Mécanique, de la licence au master. La
personne recrutée s'impliquera particulierement dans les enseignements de la conception mécanique et de la CFAO. Elle
pourra également étre amenée a enseigner en fabrication mécanique. Pour préparer les étudiants a étre en mesure de
répondre aux défis et aux enjeux de l'industrie du futur, la personne recrutée participera a la création d’enseignements
nouveaux sur le « Design For Manufacturing » prenant en compte toutes les nouvelles technologies de fabrication.

La candidate ou le candidat devra présenter un projet d’intégration en enseignement en élaborant une proposition pour
ces enseignements nouveaux.

Par ailleurs, la personne recrutée sera amenée a s'investir dans le développement d’enseignements suivant des pédagogies
innovantes, dans la dispense d’enseignements en langue anglaise, dans une responsabilité de dipléme, ou dans d'autres
missions d'intérét collectif au niveau de l'université.

Recherche

Nom du laboratoire (acronyme) : Laboratoire d'analyse et d'architecture des systemes (LAAS)

Code unité (ex. UMR 1234) UPR 8001

Nom du directeur de l'unité de recherche : Mohamed KAANICHE

Téléphone : +33(0)5 61 33 62 00

Courriel : direction@Ilaas.fr

Nom du responsable de I’équipe (le cas
échéant) :



mailto:direction@laas.fr

Téléphone :

Courriel :

=  Recherche:

Le département Robotique du LAAS-CNRS est de plus en plus actif dans la conception et la fabrication de prototypes
innovants de robots. Cette action est motivée par la nécessité de développer des systémes ouverts dont la structure et la
mécatronique sont optimisées pour la réalisation de taches spécifiques. Pour cela il est indispensable de faire évoluer
simultanément la conception matérielle de ces machines et leurs capacités de commande et de perception. Dans ce
contexte les équipes de robotique doivent se doter d’une expertise interdisciplinaire couvrant non seulement les aspects
liés au développement logiciel (software) mais également a leur conception matérielle (hardware) qui inclut de fagon
imbriquée la structure mécanique et I'électronique embarquée. Différents prototypes de robots aériens et de quadrupedes
ont ainsi été développés dans le département ces dernieres années et cet axe va étre prochainement renforcé avec la
conception d’'un nouveau robot humanoide. Ces travaux de conception de mécanismes incluent naturellement I'intégration
de moyens de mesure embarqués et sont menés de maniere intégrée avec la définition des lois de commande des
actionneurs. Autrement dit, ils doivent étre réalisés selon une approche de conception collaborative (ou « co-design ») qui
inclut analyse, conception, modélisation et controle. En particulier une succession de travaux conduits au LAAS ces
derniéres années ont permis d’établir les fondements d’un cadre générique, utilisant la performance des calculateurs, pour
optimiser simultanément la structure matérielle et les trajectoires de ces robots, afin d’explorer plus exhaustivement le
champ des possibles au regard des technologies et matériaux disponibles.

Pour mener a bien ces travaux le LAAS-CNRS souhaite recruter un maitre de conférences, spécialiste en conception et
analyse mécanique, pour développer une expertise en lien avec les outils et méthodes de la robotique. En collaboration
avec les chercheurs et ingénieurs du département robotique, les activités de recherche devront étre conduites autour des
objectifs suivants :

e Contribuer a la conception, la modélisation et la simulation des processus mécaniques qui composent les robots (en
particulier les opérations d’usinage telles que le percage, le fraisage et I'ébavurage dans des pieces métalliques et/ou
composites) en interaction avec I'environnement et des opérateurs humains ainsi que I'étude des matériaux et des
structures déformables qui composent les robots.

e Contribuer a la conception et I'intégration d’interfaces d’interaction des systemes robotiques (surfaces de contact,
préhenseurs d’objets rigides ou souples) intégrant des capteurs.

e Contribuer au développement et a l'intégration de systémes d’actionnement innovants, permettant notamment le
déploiement de stratégies de contrdle en position et en effort.

e Apporter son expertise de mécanicien au développement des outils logiciels de co-conception mettant en jeu des
modélisations multi-physiques et des logiciels d’optimisation multi-criteres, notamment pour aider au choix et a la
formulation des différents critéres d’optimisation (énergie, encombrement, manipulabilité, manceuvrabilité, etc.).

e Contribuer au partage de compétences autour de la conception et la fabrication mécanique en robotique en lien avec
I’atelier de mécanique et le Fablab du LAAS.

e Contribuer aux spécifications mécaniques de taches robotiques dans des contextes d’industrie du futur ou de robotique
de service garantissant la sécurité des opérateurs et la qualité des opérations requises.

A travers les activités de recherche de cet enseignant-chercheur, le LAAS-CNRS souhaite renforcer ses interactions avec les
laboratoires toulousains de mécanique (ICA, IMFT) dans la perspective de la conduite de projets collaboratifs.

La candidate ou le candidat devra présenter un projet d’intégration en recherche en proposant une/des orientation(s) de
recherche privilégiée(s).

= Activités complémentaires

=  Moyens (humains, matériels, financiers et autres se rapportant a I’unité de recherche et au département)

Pour anticiper les grands défis interdisciplinaires que posent les systemes et services émergents et a venir, le LAAS-CNRS a
identifié cing axes stratégiques : Energie, Espace, Industrie du futur, Transport/mobilités. Ils sont fondés sur les champs




disciplinaires qui constituent la marque de fabrique du laboratoire depuis sa création : I'informatique, la robotique,
['automatique et les micro et nano systémes. Au sein de ces disciplines, les thématiques de recherche du LAAS s’articulent
autour de 6 départements scientifiques animant I'activité des 26 équipes de recherche, unités de base de la recherche du
laboratoire. Le LAAS travaille ainsi sur divers types de systémes : micro et nano systeémes, systemes embarqués, systémes
intégrés, systéemes répartis a large échelle, systemes biologiques, systemes mobiles, systemes autonomes et infrastructures
critiques, ayant des domaines d’applications tels que : aéronautique, espace, transports, énergie, services, santé,
télécommunications, environnement, production et défense.

= Autres informations (Compétences particuliéres, évolution du poste, rémunération)

ZRR : Obtention de I'autorisation d’accés préalable aux ZRR de l'université impérative (préalable a 'embauche)

L’université met en ceuvre une politique d'égalité en excluant toute discrimination. L'Université encourage et valorise toutes
les candidatures de femmes et d'hommes en fonction de leurs qualifications.
Poste également ouvert aux personnes bénéficiant de la reconnaissance de la qualité de travailleur handicapé.
Pour faciliter la lecture du document, le masculin générique se réfere aussi bien aux femmes qu’aux hommes.

Date Signature avec cachet
du directeur/de la directrice de composante

A Toulouse, le ...... [oninnnnns / 20...

Date Validation du CAC
A Toulouse, le ...... T / 20...

Date Signature du président*

Le président de lI'université Toulouse 3

A Toulouse, le ...... [oninnnnns / 20...

* Leur obtention est du ressort de la DRH




