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Responsable d’équipe : Création en 2006 de I'’équipe de recherche Gepetto (30 personnes en 2017) dédiée a
I’exploration des fondements calculatoires de I’action anthropomorphe. L’équipe dispose d’une plateforme de
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(Tel Aviv Univ., Weissmann), /talie (La Sapienza di Roma, Pisa Univ., Napoli Univ., SISSA, IIT), Espagne (CSIC,
Zaragossa Univ.), Belgique (ULB Bruxelles), France (ENS Paris, Paris 6, Paris 7, INRIA, College de France).
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