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Jean-Daniel Dessimoz 

ROBOTIQUE ET AUTOMATISATION 
INDUSTRIELLES 

Faculté de Technologies Industrielles, 
Filière de Microtechniques

LaRA - Laboratoire de Robotique et Automatisation 

�

Objectifs RoboSysAut - RSA:  
Cours et laboratoires 

!  Cours – Exposés             (4 pps) 64 
 

!  Labo – Manipulations typiquement  
                par groupe de 2   (4 pps) 

64 

cf. fiche d'unité sur GAPS (et slides suivantes) 

128 périodes 
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 -  50% général et référence 
-  50% ciblé, avec exercices 
- cifs://Eistore2.einet.ad.eivd.ch/iai-
LaRA/CoursEtPolycops/
RobotiqueEtAutomatisation/ 
  USR: ….  PW: …. 

Cours de Robotique et Automatisation industrielles 
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 1.  Concepts généraux 
2.  Cinématique 
3.  Commande 
4.  Chapitres choisis 
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1.1 Remarques historiques et définitions 
1.2 Caractéristiques techniques essentielles (N1-4) 
1.3 Capteurs et information (N5-11) 
 1.4 Technologie des actionneurs (N12) 
1.5 Caractéristiques de l'organe de  
       préhension  
1.6 Choix d'une solution automatisée (N13) 
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1. CONCEPTS GENERAUX 
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2. CINEMATIQUE D'UN BRAS MANIPULATEUR 

•  2.1  Introduction et rappels de calcul matriciel (N14) 
•  2.2 Analogie graphique pour repères et  

   matrices de transformation (N15) 
•  2.3 Coordonnées angulaires 
•  2.4 Coordonnées homogènes (N16) 
•  2.5 Solution cinématique directe (méthode D-H, N17-18) 
•  2.6 Problème cinématique inverse (N19-20)  
•  2.7 Jacobien * 
•  2.8 Modèle dynamique * 
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3. COMMANDE DES ROBOTS ET DES 
SYSTÈMES AUTOMATISÉS 

•  3.1  Notion de commande hiérarchisée  (N21) 
•  3.2 Programmation des systèmes de commande 

–  3.2.1 Exemple d'application: assemblage d'une pompe 
–  3.2.2 Automates programmables et ordinateurs industriels 

(N22) 
–  3.2.3 Commande des robots industriels (N23-24) 

•  3.3 Coordination des articulations d'un robot (N25-26) 
•  3.4 Commande et asservissement d'axes (N27) 
•  3.5 Etudes de cas (Stäubli, ABB, Piaget, etc.) (N28) 
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4.  TECHNIQUES "AVANCÉES" 
D'AUTOMATISATION 

•  4.1  Automatisation d'une opération de production (N29) 
•  4.2  Conception de la mécanique d'un bras  

  manipulateur (N30-31) 
•  4.3  Sens tactile (capteurs de force et de moments) * 
•  4.4  Vision par ordinateur (N32-N39) 
•  4.5  Modélisation géométrique tridimensionnelle * 
•  4.6 Méthodes de l'intelligence artificielle pour la 

  génération de plans d'action * 

Cours de Robotique et Automatisation industrielles 
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Capteurs (22)   
Moteurs (2)   
ABB Yumi (40) et Irb 140 (28)   
RX-Stäubli (6)   
TX-Stäubli (32)  
Delta-Bosch (39) et ARIA-Delta (23) 
Vision I (acquisition d'images, 9) 
Vision II (analyse d'images, 10) 
Vision III (trait. 2D d'images, 24) 
Modelage 3D (11)  

  

LABOS 
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Génération de plans d'action (21 – 
multiples facettes, yc IA, 
cognitique)   

API, manipulateur, réseau de 
terrain (25) 

Commande de moteurs (27) 
Robot mobile coopératif(30) 
3D-Ranger (34) 
Katana (35) 
Humanoïde NAO (36) 
Kinect (38) 
Services cognitifs online Azure-

Microsoft (41) 

Groupe 1 de 2 (A), 9 ét. 

Berger Vincent 

Bergmann Elias 

Cailleteau Maxence 

Fonseca Helder 

Huber Michael 

Joliat Thomas 

Magnenat Pieric 

Metsanou Beufo Ernest Martin 

Papaux Rémy 
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Aeschimann Jonathan 

Bonzon Noémie 

Bussereau Yann 

Corthésy Romain 

Demeusy Jean 

Favre Mathias 

Flotron Vincent 

Gerber Julien 

Nicolet Cyril 

Nogueira Antoine 

Ramseier Cyril 

Rochat Maxime 

Romelli Giuseppe 

Rozain Jean-Baptiste 

Trolliet Aurélien 

Groupe 2 de 2 (B), 15 ét. 
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RoboSysAut  - MI - 
groupe B 

  Liste des 
responsable
s d'exos 

     RoboSysAut-B 
2017-18    

  

Groupes et Noms   No exercice 

      
Aeschimann Jonathan   N14 

  N38.01-0
4 

Bonzon Noémie   N27 
  N38b 

Bussereau Yann   N15 
  N39 

    

Corthésy Romain   N16 
  N26 

Demeusy Jean   N29 
  

Favre Mathias   N17 
  

    

Flotron Vincent   N18 
  

Gerber Julien   N30 
  

Nicolet Cyril   N19 
  

    

Nogueira Antoine   N20 
  

Ramseier Cyril   N21 
  

Rochat Maxime   N22 
    

Romelli Giuseppe   N23 
  N32 

Rozain Jean-Baptiste   N24 
  

Trolliet Aurélien   N25 
  

  I  Liste des responsables d'exos 
     RoboSysAut-A,  
EAI et MI, 2017-18 

  I  

Groupes et Noms   I  No exercice Note 

          

Berger Vincent       N13 
        N31 

Bergmann Elias       N5 
        N37 

Cailleteau Maxence       N6 
      N28 

          

Fonseca Helder       N7 
      N33 

Huber Michael       N8 
      N33. b et c 

Joliat Thomas       N9 
      N34 

          

Magnenat Pieric       N10 
      N35 

Metsanou Beufo Ernest 
Martin 

      

N11 
      N36.01 et 

36.02 
Papaux Rémy       N12 

      36b-e optionnels 
          

prof. N0-N4 
v N5 
v N6 
v N7 
v N8 

v N9 

v N10 

v N11 
v N12 

v N13 

v N14 

v N15 
v N16 

v N17 

v N18 

v N19 
v N20 

v N21 

v N22 
v N23 
v N24 
v N25 

v N26 

v N27 
v N28 
v N29 
v N30 
v N31 
v N32 
v N33 

v 
N33. b et 

c 
v N34 
v N35 

v 
N36.01 et 

36.02 

- 
36b-e 
optionnels 

v N37 

- 
37b 
optionnel 

v N38.01-04 
v N38b 

- 
38c 
optionnel 

v N39 

Remarques préalables 

ROBOTIQUE ET AUTOMATISATION 
INDUSTRIELLES 

Faculté de Technologies Industrielles, 
Filières Microtechniques, EAI, EN , EE etc.

LaRA - Laboratoire de Robotique et Automatisation 

�

Jean-Daniel Dessimoz 

HESSO-HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, 7 septembre 2017 23

- Connexion à eistore02 
- Nécessité de se focaliser sur un but, à définir (cf. exercice) 
- Spécificité ou universalité, il faut choisir (cf. exercice) 
- Apprentissages incrémentaux (cf. exercice) 
- Parménide (dimension 0) et dimensionalité des modèles 
- Travaux de groupe 
- Structure d'un rapport technique 
- Contribution individuelle à la correction des exercices, yc. rappel 
théorique 
 
 

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (1 de 8)     
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De l’extérieur de l’école il est nécessaire d’établir une connexion VPN au 
préalable. 
1. Sélectionner Connecter un lecteur réseau avec un clic droit sur 
l’icône du PC ou depuis l’Explorateur Windows 
 

Connexion à \\eistore2\iai-lara       (1 de 3)     

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (2 de 8)     
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2. Taper le chemin \\eistore2\iai-lara et cocher la case Se connecter à 
l’aide d’informations d’identification différentes  

Connexion à \\eistore2\iai-lara       (2 de 3)     

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (3 de 8)     
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3. Se connecter avec : 
 Nom d’utilisateur :  robotiqu   

       (si le domaine est différent de EINET, mettre einet\robotiqu) 
 Mot de passe :  … 

Connexion à \\eistore2\iai-lara       (3 de 3)     

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (4 de 8)     
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- Référence Justeau et Ariane Dumont 
- Avantages des travaux de groupe : aide mutuelle, approfondir sa 
compréhension en expliquant, force de frappe, meilleurs apprentissages 
- Consensus à former sur les objectifs et valeurs; règles et sanctions 
- Former les groupes de façon variable 
- Fonctions spéciales : coordination, (préparation et) PV, contrôle du 
temps, avocat du diable… changer de rôle 
- Notation (globale puis répartie selon consensus) 
- Schéma typique en 4 phases +-++  (attention à garder "-" minimal, et 
non-éliminatoire) 
 
 
 
 
 

Travaux de groupe 

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (5 de 8)     
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- Référence "Mener Projet" JDZ 
- Titre: résumé extrême du contenu 
- Résumé: 2 lignes par chapitres 
- TdM automatique (cf. mode plan sous Word, niveau 2 et plus, Titre en 
"texte" plus gros) 
- Introduction 

 - Introduction générale: cas spécial, voir plus bas. 
 - Introduction ordinaire, à tous les niveaux, pour navigation 
  - du plus général au contexte courant 
  - du contexte courant aux composantes du niveau inférieur 

- Chapitres (sauf intro et conclusion):  
 - en principe, mode d'organisation et logique: idem rapport 
 - chapitres équilibrés, typiquement au nombre de 3 à 4 

 
 
 

Structure d'un rapport technique (1 de 2)     

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (6 de 8)     
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- Conclusion: en principe, idem résumé 
- Références: crédits et renvoi à des infos supplémentaires ailleurs 
- Annexes: suppléments éventuels hors de la cohérence forte de la partie 
principale du rapport; éventuellement non transmises. 

- Première introduction 
 - Composante la plus compliquée à faire. 
 - Trois composantes, typiquement non numérotées: 
1.1 - du plus général (par exemple contexte typique d'un étudiant de votre filière) 
au contexte courant (cf. titre du rapport) 

1.2 – composante typique de l'introduction générale: 
 1.2.a – dire ce qu'il y a déjà de plus pertinent dans ce contexte, avec renvoi aux 
références 

      ET 

 1.2.b – dire ce qu'il manque encore; ce qui justifie votre travail 
1.3 - du contexte courant (cf. titre du rapport), aux composantes du niveau 
inférieur (organisation, logique des chapitres) 

 
 
 
 

Structure d'un rapport technique (2 de 2)     

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (7 de 8)     
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- Résumé théorique 
- Exercices, interactifs, d'introduction 
- Exercice principal, interactif 
- Corrigé 
 
 
 
 

Contribution individuelle à la correction des exercices 

Robotique et Automatisation industrielles 

Remarques préalables       (8 de 8)     
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