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Titre : Approche théorique et pratique pour la conception d’'un exosuit du membre supérieur :

optimisation par simulations biomécaniques et commande avec des signaux EMG

Mots clés : exosuit, electromyographique, optimisation, prototypage, admittance

Résumé : Cette thése explore le dévelop-
pement d’un exosuit souple destiné a assis-
ter les mouvements du membre supérieur, en
réponse aux limites des exosquelettes tradi-
tionnels, souvent encombrants et peu adaptés
aux contraintes biomécaniques naturelles des
articulations humaines. En s’appuyant sur une
approche biomécanique et une optimisation
des forces exercées par des cables, ce travail
propose une méthode de conception intégrant

des critéres de confort, de sécurité et d’effica-
cité énergétique, validée par des simulations
biomécaniques et des tests expérimentaux.
La commande du dispositif, fondée sur I'élec-
tromyographie et des données cinématiques,
vise a créer une interaction symbiotique entre
I'utilisateur et I'exosuit, ouvrant ainsi des pers-
pectives pour des applications d’assistance
plus accessibles et ergonomiques dans divers
contextes.

Title: A theoretical and practical approach to the design of an upper-limb exosuit: optimisation
using biomechanical simulations and control via EMG signals

Keywords: exosuit, electromyography, optimisation, prototyping, admittance

Abstract: This thesis explores the develop-
ment of a flexible exosuit designed to assist
upper-limb movements, in response to the lim-
itations of traditional exoskeletons, which are
often bulky and ill-suited to the natural biome-
chanical constraints of human joints. Draw-
ing on a biomechanical approach and the op-
timisation of forces exerted by cables, this
work proposes a design method incorporat-

ing criteria of comfort, safety and energy ef-
ficiency, validated by biomechanical simula-
tions and experimental tests. The device’s
control system, based on electromyography
and kinematic data, aims to create a symbiotic
interaction between the user and the exosuit,
thereby opening up prospects for more acces-
sible and ergonomic assistive applications in
various contexts.
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