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on Advanced Robotics, Tokyo (JP), Sept. 1985.

[219] C. LAUGIER, J. PERTIN, « Graphic simulation as a tool for debugging robot control programs », in : First Int.
Symposium on Design and Synthesis, Tokyo (JP), January 1984.

[220] C. LAUGIER, J. TROCCAZ, « Couplage d’un systéme de simulation de robot avec un terminal de synthéses d’images
», in : Premiere Colloque Image, CESTA, Biarritz (F), May 1984.

[221] C. LAUGIER, « Robot programming using a high-level language and CAD facilities », in : Robotics Europe
Conference, Brussels (B), June 1984.

[222] C. LAUGIER, B. DUFAY, « Geometrical reasoning in automatic grasping and contact analysis », in : PROLAMAT,
Leningrad (USSR), May 1982.

[228] C. LAUGIER, « Détermination automatique de prises d’objets a partir d’indices morphologiques locauz », in :
Proc. AFCET Reconnaisance des Formes et Intelligence Artificielle, Nancy (F), Sept 1981.

[224] C. LAUGIER, « A program for automatic grasping of objects with a robot arm », in : Proc. of the Int. Symp. on
Industrial Robots., Tokyo (JP), Oct 1981.

[225] C. LAUGIER. — « Les concepts liés a la caractérisation d’un dessin imparfait en CAO ». — In : Actes du congres
de Reconnaissance des Formes et Intelligence Artificielle, AFCET-IRIA. — Toulouse, Sept 1979.

[226] C. LAUGIER. — « An approach to characterize ill-defined drawings in CAD ». — In : EUROGRAPHICS 79. -
Bologna, Italy, Oct 1979.

[227] C. LAUGIER. — « [llustration dynamique de programmes & 'aide d’une console de visualisation ». — In : Panorama
de la nouveauté informatique, Congrés AFCET-IRIA. — Nov 1976.

Invited Papers & Keynote Papers

[228] C. LAUGIER, « Will Future Robots Really Share our “Living Space” ? ». Singapore Robotic Games 2004 (SRG’04),
Singapore, May 2004. Plenary Talk (without an original written paper).

[229] C. LAUGIER, « Towards “Automated Roads” : Some projects and New technologies ». In IEEE Int. Conf. on
Intelligent Transportation Systems (ITSC 2002), Singapore, Sept 2002. Keynote paper.

[230] C. LAUGIER, S. SEKHAVAT, L. LARGE, J. HERMOSILLO, AND Z. SHILLER, « Some steps towards autonomous
cars ». In Proc. of the IFAC Symp. on Intelligent Autonomous Vehicles, pages 10-18, Sapporo (JP), Sept 2001.
Keynote paper.

[231] C. LAUGIER, C. MENDOZA SERRANO, AND K. SUNDARAJ, « Towards a realistic medical simulator using virtual
environments and haptic interaction ». In Proc. of the Int. Symp. on Robotics Research, Lome (AU), Nov 2001.
Invited paper.

[232] C. LAUGIER, M. PARENT, « Towards Motion Autonomy for Future vehicles », in : Robotics Research, J. M.
Hollerbach et D. E. Koditschek (éditeurs), Springer, 2000. Invited paper.



[233] C. LAUGIER, D. D’AULIGNAC, F. Boux DE CASSON, « Modeling Human Tissues for Medical Simulators », in :
Proc. of the IEEE-RSJ Int. Conf. on Intelligent Robots and Systems, Takamatsu (JP), Nov. 2000. Invited paper.

[234] C. LAUGIER, « Motion autonomy and advanced man-machine interface technologies », in : Int. Conf. on Control,
Automation, Robotics and Vision, Singapore (SG), Dec. 2000. Invited tutorial.

[235] C. LAUGIER, « Information Technology in Autonomous Vehicles », in : Proc. of the Int. Conf. on Information
Technology, Damascus (SY), April 1999. Invited paper.

[236] C. LAUGIER, M. PARENT, « Towards Motion Autonomy for Future vehicles », in : Proc. of the Int. Symp. on
Robotics Research, Snowbird (US), Oct 1999. Invited paper.

[237] C. LAUGIER, M. PARENT, « Towards a new Urban Transport System involving Automated Vehicles », in : Actes
de la conf. sur les Véhicules Electriques, p. 146-150, Grenoble (FR), Nov 1999. Invited paper.

[238] C. LAUGIER, P. GARNIER, T. FRAICHARD, I. PAROMTCHIK, A. SCHEUER, « Motion Planning and Sensor-Guided
Manceuvre Generation for an Autonomous Vehicle », in : Field and Service Robotics, A. Zelinsky (éditeur),
Springer, 1998, p. 60—67. Invited paper.

[239] C. LAUGIER, « Towards autonomous vehicles for future intelligent transportation systems », in : Atti del Sesto
Convegno della Associazione Italiana per Ulntelligenza Artificiale, p. 251-258, Padova (IT), Sept 1998. Invited
paper.

[240] C. LAUGIER, C. BARD, M. CHERIF, A. JOUKHADAR, « Solving complex motion planning problems by combining
geometric and physical models : the case of a rover and of a dextrous hand. », in : Algorithmic Foundation of
Robotics, K. Goldberg, D. Halperin, J. Latombe, et R. Wilson (éditeurs), Eds, USA, 1995. Invited paper.

[241] R. HOrAuUD, C. LAUGIER, C. BARD, B. TRIGGS, « Integrating Planning, vision and visual servoing for automatic
grasping », in : Technology Transfer Workshop on Industrial Vision Autonomous Robots Medical Imaging, Leuven
(B), June 1994. Invited paper.

[242] C. LAUGIER, « Solving complex task-level programming problems in robotics using physical modelling », in :
Automation’94, Taipei (TAI), July 1994. Invited paper.

[243] J. Coutaz, J. CROWLEY, C. LAUGIER, « Apport de l'intelligence artificielle & la communication Homme-Machine
», in : Actes des 4émes Journées Nationales du PRC-TA, Oct 1992. Invited paper.

[244] C. LAUGIER, « Autonomous robots in non-manufacturing applications », in : Canada-France Workshop on
Intelligent Robotics : The Dawn of Intelligent Robots, Ottawa (CA), May 1992. Conférence invitée sans édition
d’actes.

[245] R. Avnami, R. CHATILA, M. GHALLAB, C. LAUGIER, J. LAUMENT, « Robotique et intelligence artificielle », in :
Actes des 3émes Journées Nationales du PRC-IA, B. Bouchon-Meunier, Hermes, p. 411-473, 1990. Invited paper.

[246] C. LAUGIER, « Planning robot motions in the SHARP system », in : NATO Advanced Research Workshop on
CAD-Based Programming for Sensory Robots, 11 Ciocco (IT), July 1988. Invited paper.

[247] C. LAUGIER, J. LATOMBE, « Systémes de programmation pour la robotique », in : MICAD, Paris (F), Feb 1985.
Invited paper.

[248] C. LAUGIER, J. TROCCAZ, « SHARP : A system for automatic programming of manipulation robots », in : 8rd
Int. Symp. on Robotics Research, O. Faugeras et G. Giralt (éditeurs), MIT Press, Paris (F), 1986, p. 125-132.
Invited paper.

[249] C. LAUGIER, J. POUPLARD, « Systémes de programmation des robots : Solutions industrielles et Problemes

militaires », in : Journées Science et Défense “Vers la robotique théditre dépération”, Toulouse (F), May 1985.
Invited paper.

Technical Reports

[250] M. YGUEL, C. TAYy, K. MEKHNACHA, C. LAUGIER, « Velocity Estimation on the Bayesian Occupancy Filter for
Multi-Target Tracking », INRIA Research Report, January 2006.

[251] M. CHERIF, M. VDAL, C. LAUGIER, « A Roadmap-based Algorithm for Planning Handling Operations in
Changing Industrial Plants », Research Report n° 3629, Inst. Nat. de Recherche en Informatique et en Automatique,
Feb 1999.

[252] C. LAUGIER, V. A. YAKUBOVICH, « Universal Regulators for the Motion Control of Nonholonomic Vehicles »,
Rapport scientifiqgue du projet n°97-01, Institut franco-russe A.M. Liapunov, Univ. de Moscou (RU), June 1999.

[253] C. LAUGIER, T. FRAICHARD, P. GARNIER, I. E. PAROMTCHIK, A. SCHEUER, « Sensor-based control architecture
for a car-like vehicle », Research Report n°3552, Inst. Nat. de Recherche en Informatique et en Automatique, Oct

1998.
[254] UNIVERSITIES OF GENOVA, GRENOBLE, KARLSRUHE, LEUVEN AND OXFORD. — « SECOND : SEnsory CONtrolled
Dextrous robots ». — Intermediate report, year 2, Projet Esprit3-Bra Second 6769, June 1994.

[255] M. CHERIF, C. LAUGIER, A. LUCIANI, « Projet SHARP : Operation Robotique Spatiale (Téléprésence) »,
Research report, Projet Région Rhone-Alpes, Grenoble (F), Nov 1994, Rapport de fin de contrat.



[256] M. CHERIF, C. LAUGIER, A. LUCIANIL — « Projet SHARP : Opération Robotique Spatiale (Télé-présence) ». —
Rapport de fin de contrat, projet région rhone-alpes, Grenoble (F), Nov 1994.

[257] C. MILESI-BELLIER, C. LAUGIER, AL., « SECOND : SEnsory CONtrolled Dextrous robots. Work Task 4.2,
Grenoble Demonstration 1, and Work Task 2.1 », Research report, Projet Esprit3-Bra Second 6769, June 1993.

[258] C. MILESI-BELLIER, AL. — « SECOND : SEnsory CONtrolled Dextrous robots. Work Task 4.2, Grenoble Demons-
tration 1, and Work Task 2.1 ». — Deliverable report, Projet Esprit3-Bra Second 6769, June 1993.

[259] C. LAUGIER, O. AL-CHAMI, A. IJEL, P. ADENIS, « Planification et controle d’exécution d’opérations de manipu-
lation de pieces mécaniques par un robot mobile/manipulateur dans un contexte de maintenance », Rapport final,
Contrat DRET, Dec 1993.

[260] UNIVERSITIES OF GENOVA, GRENOBLE, KARLSRUHE, LEUVEN AND OXFORD. — « FIRST : Fundamentals of
Intelligent Reliable Robot Systems ». — Final report, ESPRIT-BRA 3274, Feb 1992.

[261] T. FRAICHARD, M. HAsSsOUN, C. LAUGIER. — « Projet Prolab II : Etat des réflexions et des spécifications ». —
Rapport, EUREKA EU-153, Sept 1992.

[262] O. AL-CHaMI, I. AMMAR, P. ADENIS, C. LAUGIER. — « Planification et contréle d’exécution d’opération de
manipulation de pieces mécaniques par un robot mobile/manipulateur dans un contexte de maintenance : études
et réalisation du support de perception mobile ». — Rapport final sur contrat DRET nN° 90041, LIFTA, Nov 1992.

[263] C. LAUGIER, O. AL-CHAMI, A. IJEL, P. ADENIS. — « Planification et contréle d’exécution d’opération de mani-

pulation de pieces mécaniques par un robot mobile/manipulateur dans un contexte de maintenance ». — Rapport
final, Contrat DRET, Dec 1992.
[264] C. LAUGIER, A. LUCIANI, S. JIMENEZ. — « La fonction simulation physique ». — Rapport de fin de phase 3,

VAP-RISP, January 1991.

[265] C. LAUGIER, A. LUCIANI, S. JIMENEZ, « La fonction simulation physique », Research report, Lab. d’Informatique
Fondamentale et d’'Intelligence Artificielle, January 1991, Projet VAP-RISP.

[266] T. FRAICHARD, C. LAUGIER, « Smooth trajectory planning for a car-like vehicle in a structured world », Research
Report n°1448, Inst. Nat. de Recherche en Informatique et en Automatique, Unité de Recherche Rhone-Alpes, June
1991.

[267] O. AL-CHAMI, L. DESHAYES, P. D1 Giacomo, C. LAUGIER, « Planification et controle d’exécution d’opération de
manipulation de piéces mécaniques par un robot mobile/manipulateur dans un contexte de maintenance : études et
réalisation du support de perception mobile », Research report, Contrat DRET no 90041, 1991, Rapport semestriel.

[268] O. AL-CHAMI, L. DESHAYES, P. D1 Giacomo, C. LAUGIER. — « Planification et contréle d’exécution d’opération
de manipulation de pieces mécaniques par un robot mobile/manipulateur dans un contexte de maintenance : études

et réalisation du support de perception mobile ». — Rapport Semestriel No 1 nN° 90041, DRET, Grenoble, July
1991.

[269] UNIVERSITIES OF GENOVA, GRENOBLE, KARLSRUHE, LEUVEN AND OXFORD. — « FIRST : Fundamentals of
Intelligent Reliable Robot Systems ». — Reporting period : September 1990 - august 1991, ESPRIT-BRA 3274,
Sept 1991.

[270] T. FrRAICHARD, M. HAssoUN, C. LAUGIER. — « Copilote électronique pour un véhicule automobile : modules
planification de trajectoires et controle d’exécution ». — Rapport d’activité, EUREKA EU-153, Dec 1991.

[271] C. LAUGIER, E. MAZER, C. BELLIER, « Etude des systémes mécaniques évolués, rapides et dotés d’intelligence
artificielle : programmation automatique des mouvements d’un robot dans une cellule d’assemblage », Research
report, Lab. d’Informatique Fondamentale et d’Intelligence Artificielle, July 1990, Rapport de synthése finale sur
convention de recherche DRET-LRP no. 87/160.

[272] C. LAUGIER, E. MAZER, C. BELLIER. — « Etude des systémes mécaniques évolués and rapides et dotés d’intel-

ligence artificielle : programmation automatique des mouvements d’un robot dans une cellule d’assemblage ». —
Rapport de synthése finale sur convention de recherche nN° DRET-LRP 87/160, Contrat DRET, July 1990.

[273] UNIVERSITIES OF GENOVA, GRENOBLE, KARLSRUHE, LEUVEN AND OXFORD. — « FIRST : Fundamentals of
Intelligent Reliable Robot Systems ». — First year progress report, ESPRIT-BRA 3274, Sept 1990.

[274] T. FRAICHARD, M. HASSOUN, C. LAUGIER. — « Copilote électronique pour un véhicule automobile : modules
planification de trajectoires et controle d’exécution ». — Rapport d’activité, EUREKA EU-153, Dec 1990.

[275] C. LAUGIER, « Geometric reasoning in motion planning », Research Report n°932, Inst. Nat. de Recherche en
Informatique et en Automatique, November 1988, 40 pages - Soumis & International Journal of Robotics Research
(Juillet 1988).

[276] C. LAUGIER, « Traitement des incertitudes en programmation automatique des robots », Research Report n°933,
Inst. Nat. de Recherche en Informatique et en Automatique, Nov 1988. 46 pages (no. 695-1 IMAG).

[277] C. LAUGIER, J. TROCCAZ, A. IJEL. — « Planification et exécution d’opérations de manipulation en environnement
partiellement structuré ». — Rapport nN° 85-198, Rapport final sur convention DRET, Nov 1988.

[278] C. LAUGIER. — « Geometric reasoning in motion planning ». — Rapport nN° 932, INRIA, Nov 1988.

[279] C. LAUGIER. — « Traitement des incertitudes en programmation automatique des robots ». — Rapport nN° 933,
Rapport de recherche INRIA, Nov 1988.



[280] C. LAUGIER, « Influence du raisonnement géométrique dans le choix ddne prise d’objet », Research Report n°414,
Inst. d’Informatique et de Mathématiques Appliquées de Grenoble, Dec 1983. 81 pages.

[281] C. LAUGIER, E. MAZER. — « Méthodes pour la programmation automatique des robots ». — Rapport nN° 445,
Rapport de recherche IMAG, Nov 1984.

[282] C. LAUGIER, C. EVIEUX, J. PERTIN-TROCCAZ, « Un systéme de simulation graphique de robots incluant une ges-
tion élémentaire des incidents et des capteurs », Research Report n°421, Inst. d’Informatique et de Mathématiques
Appliquées de Grenoble, Grenoble (F), March 1984.

[283] C. LAUGIER, J. TROCCAZ. — « La programmation graphique en robotique ». — Rapport nN° 82-219, Rapports
sur contrat ADI, Mars et Décembre 1984.

[284] C. LAUGIER. — « La programmation des robots : expression textuelle et expression graphique ». — Rapport nN°
387, Rapport de recherche IMAG, Juillet 1983.

[285] C. LAUGIER. — « Le langage LM-GEO et la simulation graphique en robotique ». — Rapport nN° 82-219, Rapports
sur Contrat ADI, Mars et Décembre 1983.

[286] C. LAUGIER, J. PERTIN. — « Automatic grasping : a case study in accessibility analysis ». — Rapport nN° 342,
Rapport de recherche IMAG, Dec 1982.

[287] C. LAUGIER, « LISP-3D : logiciel graphique pour la manipulation et la visualisation de scénes tridimensionnelles
», Research Report n°328, Inst. d'Informatique et de Mathématiques Appliquées de Grenoble, Sept 1982. 38 pages.

[288] J. LATOMBE, M. DYMETMAN, A. GRUMBACH, C. LAUGIER, A. Lux, E. MAZER, J. MIRIBEL, « Le projet
PANDORE : Robotique et Intelligence Artificielle », Research report, Inst. d’Informatique et de Mathématiques
Appliquées de Grenoble, Dec 1980.

[289] C. LAUGIER. — « Visualisation d’objets tridimensionnels dans un contexte interactif ». — Rapport nN° 78-7-0389,
Rapport sur contrat DGRST, Juillet 1979.

[290] C. LAUGIER, « Choix d’un matériel de traitement d’image adapté aux recherches menées en Robotique & 'FIMAG
», Technical report, Inst. d’Informatique et de Mathématiques Appliquées de Grenoble, Nov 1979.

[291] C. LAUGIER. — « Etude de quelques problémes liés & la saisie de données graphiques. Application & la saisie de
dessins industriels & I’aide d’une tablette a digitaliser ». — Rapport nN° 78-129, Rapport sur contrat IRTA, Dec
1978.

[292] C. LAUGIER, Y. GARDAN. — « Implantation de GRIGRI sur le centre CAO de MICADO. Constitution d’une

bibliotheque de sous-programmes 2D ». — Rapport nN° 78-129, Rapport sur contrat IRIA, Dec 1978.

[293] C. LAUGIER. — « Illustration dynamique de programmes & ’aide d’une console de visualisation : Utilisation dans
un contexte pédagogique ». — Rapport nN° 75-050, Rapport sur contrat IRTA, Mai 1976.

[294] C. LAUGIER, F. MARTINEZ. — « Visualisation interactive de graphes - Graphes hiérarchisés et réseaux séries-
paralleles ». — Rapport nN° 74-432, Rapports sur contrat DRME, Juin 1975.

[295] C. LAUGIER. — « Illustration dynamique de programmes & ’aide d’une console de visualisation ». — Rapport nN°
75-050, Rapport sur contrat IRIA, Novembre 1975.

[296] C. LAUGIER, A. LEDUC-LEBALLEUR, M. Lucas, F. MARTINEZ. — « GRIGRI : Logiciel de base pour 'utilisation
des consoles de visualisation graphiques ». — Rapport, Rapport de recherche IMAG, 1975.

Non Scientific Journals & Video Proceedings

[297] C. LAUGIER, C. MENDOZA, « L’immatériel au bout des doigts ». La recherche, Numéro spécial “Les nouveauz
robots”, Février 2002.

[298] C. LAUGIER, G. DOBIAS, « Les technologies ITS au Japon ». Transport/Environnement/Circulation, (167) :15-24,
2001.

[299] C. LAUGIER, F. MAUGIERE, J.F. BASSEREAU, M. STOLTZ, O. GAGNIERE, « Le toucher ». La découverte, no.
275, Feb 2000.

[300] C. LAUGIER, J. TROCCAZ, « Comment faire saisir un objet par une main de robot? », Courrier du CNRS, Feb
1993. Numéro spécial sur I'Informatique.

[301] J. BOISSONNAT, C. LAUGIER, J. LAUMOND, « Planification de mouvements pour un véhicule planétaire », Bulletin
de Liaison de la Recherche en Informatique et Automatique, 139, October 1992, p. 40-44.

[302] 1. E. PAROMTCHIK, C. LAUGIER, « Automatic Parallel Car Parking », In : Video-Proceedings of the IEEE Int.
Conf. on Robotics and Automation., April 1997, Produced by Inria (3 min.).

[303] I. E. PAROMTCHIK, C. LAUGIER, « Automatic Parallel Parking and Returning to Traffic », In : Video-Proceedings
of the IEEE Int. Conf. on Robotics and Automation., May 1998, Produced by Inria (3 min.).



Softwares & Patents

[304] C. Coug, C. LAUGIER, P. BESSIERE, TH. FRAICHARD, « Risque 1 : Method and related Devices for Vehicle Driving
Assistance ». Technology currently used in several industrial R€D contracts. Patent no. 0552735. September 2005.

[305] M. YGUEL, K. MEKHNACHA, C. LAUGIER, « Risque 2 : Improved Method and Devices for Vehicle Driving
Assistance ». Technology currently used in several industrial R€SD contracts. Patent no. 0552736. September 2005.

[306] K. SUNDARAJ, C. LAUGIER, « 3D-Light : Library for the Interactive Simulation of 3D Animated Scenes ». In-
ternal use at INRIA Rhéne-Alpes. Software registred at APP (no. IDDN.FR.001.110026.000.S.P.2005...000.10000).
February 2005.

[307] K. SunDARAJ, C. LAUGIER, « ColDetect : Collision Detection Library for Rigid and Deformable bodies
». Internal use at INRIA Rhéne-Alpes. Also available on our Web page. Software registred at APP (no.
IDDN.FR.001.280011.000.S.P.2004.000.10000). September 2003.

[308] C. MENDOZA, K. SUNDARAJ, C. LAUGIER, « VisteoPhysic : Library for the Simulation of Interac-
ting Rigid and Deformable Bodies using FEM and LEM models ». Internal use at INRIA Rhone-Alpes.
Also transfered to the XL-Studio company for an industrial application. Software registred at APP (no.
IDDN.FR.001.210025.000.S.P.2004.000.10000). June 2003.

[309] K. SUNDARAJ, C. LAUGIER, « VDM : Library for the Simulation of Deformable Biological Tissues ». Internal use
at INRIA Rhéne-Alpes. Also used at the Aesculap Company in a prototype system for Knee Arthroscopy. Software
registred at APP (no. IDDN.FR.001.280012.000.S.P.2004.000.10000). September 2003.

[310] A. JOUKHADAR, A. DEGUET, C. LAUGIER, « AlaDyn3D : Dynamic Simulation Library for Deformable Bodies
». Internal use at INRIA Rhone-Alpes during several years. Also available on our Web page. Software registred at
APP. 1998.

[311] A. JOUKHADAR, C. LAUGIER, « ROBOT¢ : Dynamic Simulation Library for Robotics ». Internal use at INRIA
Rhone-Alpes during 2 years. Also used by the GETRIS IMAGES company for an industrial application. Software
registred at APP. 1996.

[312] C. LAUGIER, « LISP3D : 3D Graphics Library for LISP users ». Internal use at IMAG Grenoble during several
years. 1979.

[313] C. LAUGIER, F. MARTINEZ, « GRIGRI : Interactive Graphics Library ». Internal use at IMAG Grenoble during
several years. Also used in the CAD center of the MICADO company. 1975.



