
Comparaison expérimentale du 
comportement de la cheville du robot 
Nao (dont l’architecture est similaire à 
Roméo) : 

Modélisation et mise en équation du 
problème : 
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Conception et simulation numérique du comportement du moto-réducteur de l’articulation de la 
cheville : 

 
Enjeu :  
Robotique appliquée à 
l’assistance à la personne 
 
Problématique :  
Comment concevoir et 
dimensionner le moto-
réducteur de la cheville du 
robot Romeo afin  qu’il 
puisse aider une personne 
âgée à se lever ?  

Extrait du 
cahier 
des 
charges :  

 

 

 

Influence du rapport de réduction 
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