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CURVACE – CURVed Artificial Compound Eyes, Procedia Computer Science, Volume 7, 
2011, pp. 308-309.
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A hyperacute optical position sensing device based on eye tremor, in: European Conf. on 
Eye Movements, ECEM, Marseille, France.
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In Proc. of the IEEE Int. Conf. on Robotics and Automation, ICRA ’10, Anchorage, USA, pp. 
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Proceedings of the 32nd European Rotorcraft Forum ERF'32, Maastricht, Netherlands, Paper 
AD09.
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- F. Ruffier, S. Viollet, S. Amic, and N. Franceschini (2003) 
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Conférences internationales sur invitation et sans actes: 7 articles
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Séminaires sur invitation: 15 séminaires
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(sur l’invitation du Dr F. Chavane)

- S.Viollet et F. Ruffier (oct. 2004)
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- N. Franceschini et S. Viollet (2007)
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Voir l’invisible, H. Fox-Keller et J. P. Jex (Eds), Omnisciences, Paris, pp. 214-215.

- N. Franceschini, S. Viollet, and T. Netter (2002)
Vom Fliegenauge zur Roboter-Orientierung 
Bionik, 2ème édition, W. Nachtigall (Ed), Springer, Berlin, Germany, ISBN 3-540-43 660-X, pp. 
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- S. Viollet, and N. Franceschini (2002)
Visual servo system based on a biologically-inspired scanning sensor
Neurotechnology for Biomimetic Robots, J. Ayers, J. Davis and A. Rudolph (Eds), MIT Press, 
Cambridge, USA, ISBN 0-262-01193-X, pp. 57-71.
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Biorobotics, B. Webb and T. Consi (Eds), MIT Press, Cambridge, USA, ISBN 0-262-73141X, 
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Brevets: 6 brevets

- Viollet, S., Kerhuel, L. (2012), Method and device for measuring the angular position of an 
emitting or reflecting object with hyperacuity, May 18th 2012, EP12305554

- Duparré, J., Bruckner, A., Wippermann, F., Zufferey, J. C., Floreano, D., Franceschini, N., 
Viollet, S., Ruffier F., (2009). Artificial compound eye and method for fabrication, Septembre, 
30th 2009, EP09/012409.0. 

- Kerhuel, L., Ruffier, F., Viollet , S., (2009).Method and device for measuring the angular 
velocity of a luminance transition zone and steering aid system for fixation and tracking a 
target comprising at least one such luminance transition zone, Décembre 15th2009, n° 
EP09306237.0. 

- Kerhuel, L., Viollet , S., Franceschini., N, (2009). Method and device for measuring the 
angular position of a rectilinear contrasting edge of an object, and system for fixation and 
tracking a target comprising at least one such contrasting edge, Décembre 2009, n
°EP09306239.



- N. Franceschini, S. Viollet et M. Boyron (2004), Procédé et dispositif de détection en 
hyperacuité d’un bord contrasté sensiblement rectiligne et système de fixation et de 
poursuite fine de ce bord contrasté (brevet CNRS n°04 04352). Numéro de publication : 
EP1738135. Extension mondiale PCT N° WO2005111536.

- N. Franceschini, F. Ruffier, S. Viollet et M. Boyron (2002), Système d'assistance au 
pilotage de l'altitude et de la vitesse horizontale, perpendiculaire à l'aplomb, d'un aéronef  et 
aéronefs équipés de ce système (brevet CNRS N° 02 11454). Numéro de publication : 
EP1540436. Extension mondiale PCT N° ZA200502033.

Vulgarisation/expositions/média

- Le journal du CNRS, La nature pour Modèle, Sept-Oct 2012, N° 268, pp. 20-22. Couverture à partir 
d’une photo du laboratoire.

- Vivre avec les bêtes, France Inter, 16/09/2012

- Des robot avec des yeux de mouche, Mon quotidien (enfant), Mars 2012.

-  Mini-robots volants, capteurs pour aveugle : des yeux de mouche pour modèles, 20 Minutes 
Science, Février 2012.

. Libération, 21 Avril 2009, Les robots font mouche.

• Marseille Hebdo, Décembre 2008.

• La Provence (n°3955), Avril 2008, On va pouvoir voler comme une mouche.

• Ordinateur individuel, (Janvier 2008), Drones d’insectes. 
 
• GEO (n°336, pp. 100), SOS Robots!, Février 2007.

• LE MONDE de l'intelligence (n°8, pp. 58-61), Des robots inspirés des animaux, Février 2007. 

• CNRS INTERNATIONBAL MAGAZINE, Nb 3, Summer 2006, p. 28-30, « Bionics : Fly-by-sight 
microrobots » (par P. Testart-Vaillant), avec 9 photos couleur
• LE POINT N°1752, 13 avril 2006, p. 28 « Dans l’œil de la mouche », article sur nos travaux 
reprenant une figure couleur.

- IEEE SPECTRUM, mai 2006 : « Brain Power », Article mentionnant l’équipe Biorobotique comme 
Laboratoire Européen de pointe dans le domaine  « Vision and Robotics ».

- LE MONDE (11-12 juin 2006, p.16): Article de M. Alberganti faisant référence à nos travaux.
- SALON EUROPEEN DE L’INNOVATION, Paris. Conférence grand public de N. Franceschini                            
(à l’invitation de la revue  LA RECHERCHE), 10 juin 2006
 - TF1 : Le journal de 13 heures (Claire Chazal), samedi 6 mai 2006, séquences video tournées par la 
Chaîne au Laboratoire.

- M6 : Le journal de 20h00: séquence video tournée au laboratoire par la Chaîne et passée en février 
2006

- FR 3 :  Video tournée au laboratoire par la Chaîne  et passée en février 2006
 
- LE JOURNAL DU CNRS,  N°195 : « Des micro-robots fine mouche » (Philippe Testart-Vaillant) 
« Zoom » sur les travaux de l’équipe, avec  9 photos, avr. 2006 


