UNIVERSITE DE POITIERS

Référence GALAXIE : 4862

Numérodansle Sl local :

Référence GESUP :
Corps:

Article:

Chaire:

Section 1:

Section 2 :

Section 3:

Profil :

Job profile:

Research fieldsEURAXESS :

Implantation du poste :
Localisation :

Etat du poste:

Code postal dela localisation :

1898

Maitre de conférences

26-1-1

Non

60-M écanique, génie mécanique, génie civil

Enselgnements dans |es domaines de |a conception mecanique, modelisation de
structures, realite virtuelle. Recherche en modelisation dynamique multicorps,
mecatronique.

Teachingsin the field of mechanical design, modelisation, virtual reality. Research in
multibody dynamics, mecatronics

Engineering  Design engineering
Engineering Mechanical engineering
Engineering  Systems engineering

0860856N - UNIVERSITE DE POITIERS
Poitiers

86000

Vacant

Adressed'envoi du

15, RUE DE L'HOTEL DIEU

dossier : BAT E5- E7; TSA 71117
86073 - POITIERS CEDEX 9
Contact M. GUILLAUME RIBOT
administratif : RESPONSABLE SERVICE GESTION ENSEIGNANTS
N° detéléphone: 05.49.45.30.58 0549453067
N° deFax : X
Email : recrutement-ec@univ-poitiers.fr
Datede prisedefonction : 01/09/2024

Mots-clés:

Profil enseignement :
Composante ou UFR :
Référence UFR :

IUT Poitiers-Niort-Chatelleraul t

Profil recherche:
Laboratoirel:

Application Galaxie

UPR3346 (201019365K) - Institut P' : Recherche et Ingénierie en Matériaux, M écanique
et Energétique

Oul

Poste ouvert également aux personnes'Bénéficiairesde I'Obligation d'Emploi' mentionnéesal'article 27 delaloi n° 84-
16 du 11 janvier 1984 modifiée portant dispositions statutairesrelatives a la fonction publique del'Etat (situationsde

handicap).

Leposte sur lequel vous candidatez est susceptible d'étre situé dansune" zone arégimerestrictif' au sensdel'article
R.413-5-1 du code pénal. Si tel est le cas, votre nomination et/ou votre affectation ne pourront intervenir qu'apres
autorisation d'acces délivrée par le chef d'établissement, confor mément aux dispositions del'article 20-4 du décr et n°84-

431 du 6 juin 1984.

Le profil détaillé setrouve en pages suivantes




Informations Complémentaires

Enseignement :

Département d'enseignement : Génie mécanique et productique
Lieu(x) d'exercice : IUT de Poitiers

Equipe pédagogique :

Nom directeur département : Xavier MILHET

Tel directeur dépt. : 05 49 45 34 13

Email directeur dépt. : xavier.milhet@univ-poitiers.fr

URL dépt. : https://iutp.univ-poitiers.frigmp/

Description du profil enseignement :

Le département Génie Mécanique et Productique de I'lUT de Poitiers recrute un Maitre de
Conférences en conception mécanique. Le/la candidat.e devra s’investir dans les trois parcours du
BUT proposés a Poitiers (démarche d'innovation, modélisations de structures, de mécanismes,
optimisation de formes 3D, modélisation multi-physiques, réalité virtuelle). Le/la candidat.e doit
posséder une bonne expérience de la conception mécanique industrielle et la mise en ceuvre de
concepts d'innovation. Une bonne connaissance des logiciels de CAO ainsi qu'une expérience
d’enseignement dans le supérieur sera appréciée. Outre les compétences dans le domaine de
'enseignement, le candidat devra participer au suivi pédagogique des stagiaires et au tutorat des
alternants (BUT2 et BUT3). Nous recherchons un.e candidat.e qui sera disposé.e a prendre la
responsabilité, a court ou moyen termes, de taches administratives au sein du département.

Mots-clés (5 max) : Conception mécanique, modélisation multi-physiques, innovation

Recherche :

Lieu(x) d'exercice : Département Génie Mécanique et Systémes Complexes, Institut Pprime
UPR CNRS 3346, Université de Poitiers

Nom directeur labo : Karl JOULAIN
Tel directeur labo : 05 49 49 74 19

Email directeur labo : karl.joulain@univ-poitiers.fr

URL labo : https://pprime.fr/

Descriptif labo :

L'institut Pprime est un laboratoire d’environ 600 personnes qui conduit des travaux de recherche
dans des problématiques scientifiques relatives aux domaines du transport, de I'énergie et de
I'environnement. Il est structuré en trois départements dont les thémes sont centrés respectivement
sur la physique et la mécanique des matériaux, sur les fluides, la thermique et la combustion et sur le
génie mécanique et les systémes complexes. Le département "Génie Mécanique et Systemes
Complexes" est bati sur l'objectif de proposer une approche intégrée, de type systéeme, pour
appréhender le comportement mécanique des structures et des systéemes complexes. Il est articulé
autour de quatre axes de recherches en génie mécanique (CoBRA, PEM, RoBioSS et TriboLub) ou la
culture du couplage entre I'expérimentation et la modélisation est prédominante. Cette approche
stimule la transversalité entre les axes et favorise la cohérence des activités de recherches.
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Descriptif projet :

L’équipe RoBioSS propose une approche de recherche originale a l'intersection entre biomécanique
et robotique afin de répondre & des enjeux sociétaux et industriels relatifs au bien-étre, au sport, a la
santé, a l'assistance a la personne et a l'industrie 4.0. Elle s'intéresse aux mouvements et aux
interactions de I'humain et/ou du robot évoluant dans un environnement dynamique.

Les objectifs scientifiques de I'équipe RoBioSS se déclinent a travers trois grandes thématiques
« Dynamique du mouvement », « Interactions physiques et systémiques » et « Assistance
mécatronique et cobotique ». Il s’agit de mesurer, comprendre, modéliser, reproduire et améliorer les
performances motrices, les mécanismes de perception et de coordination, et la maitrise des
interactions ; que ce soit chez des sportifs de haut-niveau, chez des sujets pathologiques, ou pour
concevoir des robots collaboratifs, dextres, agiles et slrs. Pour atteindre ces objectifs, I'équipe
développe ainsi des approches théoriques et expérimentales centrées sur la coordination des
systemes multicorps (évaluation du mouvement humain, préhension et manipulation robotique,
robotiqgue collaborative et ouverte, robotigue humanoide). Elle congoit des démonstrateurs
mécatroniques, véritables plateformes de simulation et de validation pour les modeéles développés.
Ces études permettent a I'équipe de jouir d'une reconnaissance et d’'une visibilité nationale et
internationale.

Pour soutenir ces activités de recherche, I'équipe met en ceuvre la plateforme nationale « DextRobUP
» dédiée a la manipulation dextre et a la robotique industrielle, ouverte et collaborative de
I'Infrastructure de Recherche Robotex 2.0 (https://ftirrex.fr/iplateforme/dextrobup/) ainsi que la
plateforme dédiée a I'analyse du mouvement humain HUMARNS (https://tirrex.fr/plateforme/humans/).
Dans ce contexte, I'équipe s’inscrit dans la thématique propre a la robotique d’assistance a '’humain
dans son environnement et particulierement dans I'industrie du futur. Les développements récents et
novateurs ont ainsi permis d’ouvrir des perspectives porteuses dans le domaine de la manipulation
dextre et dans le contexte de I'Equipex+ TIRREX sur la thématique de la robotique de manipulation
dans les grands espaces (TIRREX XXL). Elle s’inscrit également dans 2 PIA « Sport de tres haute
performance » : PerfAnalytics et DDAY.

Description du profil recherche :
Le candidat devra proposer un projet de recherche qui s’inscrit dans au moins un des trois objectifs
scientifiques de I'équipe ROBIOSS. Le projet proposé par le/la candidat(e) consolidera les
compétences théoriques et expérimentales de I'équipe en s’inscrivant dans la continuité des
développements propres a la modélisation dynamique multi-corps, a l'optimisation et la synthése de
mouvements optimaux. Le champ applicatif concernera en particulier le mouvement de I'étre ’humain,
la manipulation robotisée, la robotigue humanoide et plus généralement les architectures
cinématiques variées pouvant étre opérées en interaction avec I'humain. Plus spécifiguement, il/elle
participera aux développements théoriques et technologiques des futurs dispositifs innovants de
'équipe et contribuera au développement spécifique d’outils de modélisation dynamique efficace et
rapide. Enfin il est attendu du/de la candidat(e) qu’il/elle s’'investisse dans la valorisation et le partage
des travaux conduits aux niveaux local, national et international.
Les compétences attendues du candidat sont donc la maitrise :
- de la modélisation dynamique multicorps, que ce soit pour I’humain ou pour une structure
robotisée quelconque ;
- des techniques d’optimisation sous contraintes appliquées a la synthése de mouvement
optimaux et/ou de mécanismes ;
- de la technologie mécanique appliquée aux robots, brique de base nécessaire a une
conception efficace ;
- des langages et environnements courants de programmation (Matlab, Python, C++, codes de
calculs formels).

Une connaissance des systémes d’analyse du mouvement humain serait appréciée.
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