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Aux sources du mouvement
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Systeme nerveux périphérique
(systéme somatique: proprioception,
méchanorecepteur...)
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La robotique bio-inspirée comme méthode
exploratoire pour identifier les

mécanismes de coordination musculaire

On crée un antagonisme entre les
systemes central et périphérique?
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Oscillatory swimming Undulatory swimming
(standing wave) (propagating wave)



