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“Gestion de P'interaction physique homme-robot dans les robots
paralléles a cibles (RPC). Cette recherche porte sur 'avancement
de Pinteraction homme-robot dans les RPC en traitant deux
types principaux d’interactions : les collisions involontaires et la
collaboration intentionnelle. Ces interactions sont ensuite
classées en contacts humain-cible et humain-Plateforme Mobile
(MP), reflétant la diversité des scénarios rencontrés dans les
environnements industriels et logistiques, ou la sécurité et
Pefficacité collaborative sont primordiales.”

Ma recherche aborde les défis posés par les obstacles inconnus et les con-
tacts dynamiques a travers des techniques novatrices de perception et de
modélisation. Les principales contributions incluent : (¢) une valida-
tion inédite d’une méthode de reliche de cible permettant de détecter,
d’identifier et de gérer les collisions humain-cible dans les RPC, accom-
pagnée du développement d’algorithmes adaptatifs de reliche de cible ;
(74) la proposition et la mise en ceuvre d’une nouvelle méthode de dis-
tinction de contact basée sur analyse fréquentielle pour différencier les
contacts humain-robot dans les RPC — une technique extensible 4 des
systemes robotiques utilisant différentes compositions matérielles ; (777)
la conception d’un contréleur & compliance adaptative pour les RPC,
permettant a la MP de suivre des trajectoires prédéfinies tout en adop-
tant un comportement compliant lors de collisions humain-MP; et (iv)
le développement d’un cadre de collaboration humain-MP via interac-
tion physique, assurant une prise en charge sécurisée du contact humain
(en cours).

EXPERIENCE DE RECHER CHE

FEV. 2022 — AOUT 2022 (STAGE)
Stage de Master : « Modélisation, Simulation et Con-
trole d’un Nouveau Systéme de Remorquage Aérien
par Cible pour une Opération Agile »

Encadré par le Prof. Stéphane Caro et un co-encadrant. Réalisation
d’une modélisation par éléments finis, implémentation d’un contrdleur
LQR pour le contrdle du drone, et simulations sous ROS2 et Gazebo.
Suivi de six cours de programmation ROS2 (The Construct) et d’'un
cours en ligne sur les drones de I'Université de Pennsylvanie. Le dépot
GitHub associé¢ a obtenu 10 étoiles supplémentaires.

JUIN 2021 — AOUT 2021 (PROJET)
Projet de Recherche Master 1 : « Commande Prédic-
tive Basée sur le Modéle CARIMA »

Encadré par le Prof. Guy Lebret. Mise en ceuvre d’une commande pré-
dictive sur un syst¢me thermique pour compenser les perturbations ex-
ternes, incluant 2 la fois une étude théorique et des tests hardware-in-
loop en C et Simulink.

SEP. 2019 — MAI 2020 (MEMOIRE)
Mémoire de Licence : « Recherche et Conception d’un
Systeme de Controle de Squelette Virtuel de Bras Basé
sur IMU »

Encadré par le Dr. Konstantin Akhmadeev et le Prof. Wang Meiling.

OCT. 2022 —  Doctorat
Mécanique et Robotique
Ecole Centrale de Nantes

SEP. 2020 — AOUT 2022 Master of Science
SCORE : 3.3/4, BIEN
Advanced Robotics
Ecole Centrale de Nantes

AOUT 2016 — JUIL. 2020 Bachelor of Engineering
SCORE : 85/100, FIRST CLASS HONORS
Département d’Automatique
Beijing Institute of Technology

RECOMPENSES

2022 Dispense de Frais de Scolarité Elite (9000€)
Ecole Centrale de Nantes

2016-2019  Bourse d’Excellence Universitaire
Beijing Institute of Technology

COMPETENCES LOGICIELLES

EXPERT  Matlab, Simulink
AVANCE  C++, Python, BIEX
EXPERIMENTE  ROS2, Gazebo, Linux

FAMILIARISE ~ ROS xacro, CATIA, DELMIA
COMMUNICATION

VULGARISATION  Co-animation d’activités grand public
lors de la Féte de la Science et de la Nuit
Blanche des Chercheurs a2 Nantes, 2024.

SCIENTIFIQUE  Séminaire plénier sur la recherche en
interaction physique humain-robot pour
Manufacturingzr a Nantes, 2025 et
Journée GdR Robotique & Paris, 2025.

EXPERIENCE D’ENSEIGNEMENT

Conception Assistée par Ordinatenr (20 heures)

Participation a Iatteinte des objectifs du cours en dispen-
santle module CAO sur CATIA V5. L'accent est mis sur les
techniques essentielles, notammentla conception de pieces,
de surfaces, la modélisation paramétrique, la conception
détaillée et assemblage, ainsi que la simulation et I'analyse
structurelle, au travers de cours magistraux et de travaux
pratiques.

Conception Mécanique (16 heures)

Appui a l'atteinte des objectifs dans un module avancé de
Conception Mécanique axé sur la conception et loptimisation


https://app.theconstruct.ai/accomplishments/verify/RIAC59B58F0A6C7/
https://coursera.org/share/8c39a3c1e0ca1c0138811b9341e5fde2
https://github.com/GaoHanbang/Aerial-cable-towed-system-carrying-flexible-payloads
https://github.com/GaoHanbang/Aerial-cable-towed-system-carrying-flexible-payloads
mailto:hanbang.gao@ls2n.fr
https://www.github.com/GaoHanbang

Développement d’un systeme de squelette virtuel utilisant le suivi de
mouvement inertiel pour animer les mouvements, avec fusion de cap-
teurs et prototypage de données en Python.

COMPETENCES LINGUISTIQUES

MATERNELLE  Chinois
COURANT  Anglais (Ci+, TOEFL Cy, 2017)
PROFICIENT  Frangais (Cr, DALF Ci, 2025)

NOTIONS  Japonais (A2, Evaluation 4 Nantes Université, 2024)

REFERENCES

Dr. Stéphane Caro

TITRE Directeur de Recherche CNRS
EMPLOYEUR  Laboratoire des Sciences du Numérique de Nantes
PoSTE  Responsable de I'équipe RoMa$S
E-MAIL  stephane.caro@ls2n.fr

Dr. Christine Chevallereau

TITRE  Directrice de Recherche CNRS
EMPLOYEUR  Laboratoire des Sciences du Numérique de Nantes
PoSTE  Responsable de I'équipe ReV
E-MAIL christine.chevallereau@ls2n.fr

structurelle. Lenseignement comprenaitaccompagnement
des étudiants dans la définition des tiches, la conception
conceptuelle, Pélaboration etla conception détaillée a laide
delogiciels de CAO et de MATLAB, dispensés via des travaux
pratiques et des séances de laboratoire. (Mission confir-
mée; détails finaux en attente.)

PUBLICATIONS

Hanbang Gao, Christine Chevallereau, Stéphane Caro. « De-
tection and Management of Human-Cable Collision in Cable-
Driven Parallel Robots. » IEEE Robotics and Automation
Letters, 2024, 9 (12), pp.11698-1170s. (hal-04851656v2)

Hanbang Gao, Christine Chevallereau, Stéphane Caro. « Ad-
vancements in Human-Cable Collision Detection and Man-
agement in Cable-Driven Parallel Robots. » Seventh Inter-
national Conference on Cable-Driven Parallel Robots, Juil.
2025, Hong Kong, Chine. Soumis. (hal-o4912207)

Hanbang Gao, Christine Chevallereau, Stéphane Caro. « En-
hancing Safety in Collaborative Cable-Driven Paralle] Robots:
Contact Distinction and Management for Carrying Tasks. »
IEEE Transactions on Automation Science and Engineer-
ing, 2025. Soumis. (hal-07381238vI)


https://www.ls2n.fr/?lang=en
https://www.ls2n.fr/equipe/romas/
mailto:stephane.caro@ls2n.fr
https://www.ls2n.fr/?lang=en
https://www.ls2n.fr/equipe/rev/
mailto:christine.chevallereau@ls2n.fr
https://hal.science/hal-04851656v2
https://hal.science/hal-04912207
https://uncloud.univ-nantes.fr/index.php/s/4CmG6efkpTp3yCd
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