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interventionnelle dédiée aux procédures percutanées guidées par IRM, 2éme Congres de la Société Frangaise
de Résonance Magnétique en Biologie et Médecine (SFRMBM), Grenoble, France, March 2015.
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Chambéry, France, December 2014.
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Nantes, France, July, 2002. (communication invitée).

- 12—



[5-Koc99]

H. Kog, D. Knittel, M. de Mathelin, G. Abba. Modélisation et commande de systémes de transport de bande.
Journées Doctorales d'Automatique JDA'99, pages 173-176, Nancy, France, September, 1999.

6 Patent applications (8 international + 4 national)

[4-deM14]

[4-Zor14]

[4-Zor12]

[4-deMO08]

[4-01t07]

[4-Leb06]

[4-deMO05]

[4-deM04]

de Mathelin M., M. Neumann, L. Cuvillon, E. Breton. Automatic multimodal real-time tracking of moving
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de Mathelin M., B. Maurin, B. Bayle, J. Gangloff, O. Piccin. Dispositif de maintien et de déplacement
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positioning and orientation device and needle holder comprising one such device. Publication WO
2006/035143, 6 avril 2006. Brevet US délivré le 1¥ février 2011 sous le n° US 7,881,823 B2.
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