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Modélisation et analyse de la relation entre déficience fonctionnelle des ganglions de
la base et troubles de la marche chez le patient parkinsonien.

Formation requise Durée du stage Possibilité these
Etudiant(e) Ingénieur 3¢me année, Master 2 6 mois, a partir de Février 2015 Possible

Ce stage s’inscrit dans le cadre du projet ANR TECSAN France-Taiwan ECOTECH qui vise a
développer des outils technologiques et méthodologies pour I'analyse de la perte d’équilibre chez le
malade de Parkinson (www.ecotechsan.org).

Le but du stage est de modéliser la relation entre l'activité fonctionnelle (apprentissage et sélection
de l'action) des ganglions de la base et les performances du controle de la marche chez le
parkinsonien.

Le programme de travail inclut :

1. Une analyse de la littérature (références Neuroscience suggérées ci-dessous), sur la
modélisation fonctionnelle des ganglions de la base, en mettant notamment l'accent sur la
relation entre dysfonction et symptomes de la maladie de Parkinson.

2. Etudier la possibilité d’enrichir le modele global de contr6le-commande sensori-moteur de la
perte d’équilibre en cours de développement au laboratoire, par des modeles de sélection de
I'action des ganglions de la base. Le modele de perte d’équilibre est un modeéle rigide a faible
degré de liberté identique a ceux utilisés en robotique humanoide.

3. Etudier les capacités prédictives du modele développé tout en comparant avec les données
expérimentales. Le/la stagiaire mettra 'accent sur l'initiation de la marche, tache pour laquelle
nous disposons de données expérimentales biomécaniques (angles articulaires par systeme
VICON, et forces (et moments) de réaction du sol obtenus par plateforme de force) ainsi que
bioélectriques (signaux EMG ...). I1/elle aura aussi acces a des mesures sur patients.

Encadrement du stage
Prof. Nacim Ramdani, email : nacim.ramdani@univ-orleans.fr, mobile : 06 17 83 35 42.
Plus de détails sur le site : https://agora.bourges.univ-orleans.fr/ramdani

Modalités pratiques : Le stagiaire percevra une indemnité de stage de 532€/mois. Le stage aura
lieu au laboratoire PRISME EA 4229 de I'Université d’Orléans sur le campus de Bourges, IUT de
Bourges, av de Lattre de Tassigny, 18020 Bourges.

Modalité de candidature :
Merci de transmettre une lettre motivation, un curriculum vitae, et le relevé de notes de 'année
antérieure, par e-mail a I'attention de nacim.ramdani@univ-orleans.fr.
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