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Stéphane Régnier est docteur en robotique de I'université Pierre et Marie en 1996. Il est professeur des
universités & Sorbonne Université (anciennement I'université Pierre et Marie Curie) depuis 2009 et membre
de I'Institut des Systémes Intelligents et de Robotique de Sorbonne Université. Il a suivi un parcours
universitaire de type enseignant-chercheur dans le domaine de la microrobofique avec en particulier
I'obtention de I'lUF sénior en 2016.

Stéphane Régnier a encadré plus de 30 doctorantes ou doctorants et publié 7 livres, 10 chapitres de livre,
108 revues internationales, 158 conférences internationales et 11 brevets. || a été éditeur associé des
revues les plus reconnues dans le domaine et obtenu le prix du meilleur papier a l'une des deux
conférences de référence du domaine. Il a participé & 60 jurys de thése dont 35 fois comme rapporteur
et 7 a l'international. Il a participé a la création de deux startups dans le domaine et un des doctorants
qu'il a encadré a obtenu le grand prix au Concours d'innovation, le i-PhD de la BPI.

Il a été coordinateur scientifique de 4 ANR, participé a 6 autres dont il a assuré la responsabilité pour le
laboratoire et a été impliqué dans 7 projets européens.

Outre cette carriere scientifique, il a participé activement & de nombreuses missions de son établissement
en assurant les fonctions de responsable ou responsable adjoint de nombreuses structures comme des
départements de formation de licence et master, école doctorale ou laboratoire de recherche.

Ensuite, il est devenu vice-président délégué a la recherche de I'Université Pierre et Marie Curie en 2016.
La fusion de deux universités, université Pierre et Marie Curie et Paris Sorbonne, et la création de Sorbonne
Université (SU) ont été un travail considérable pendant les années 2016-2018. Sorbonne Université a été
créée avec une organisation en Facultés et il a été élu doyen de la Faculté des Sciences et Ingénierie de
2019 & mai 2024.

Autres responsabilités exercées

e Doyen de la Faculté des Sciences et Ingénierie de Sorbonne Université 2019-2024
e Vice-président délégué aux structures de recherche de I'Université Pierre et Marie Curie 2016-2018

e Co-directeur de I'Ecole Doctorale Sciences Mécaniques, Acoustique, Electronique et Robotique
(SMAER) de I'Université Pierre et Marie Curie (2011-2016)
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