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Objectifs RoboSysAut - RSA:
Cours et laboratoires
* Cours — Exposés (4 pps) 64

* Labo — Manipulations typiquement 64

par groupe de 2 (4 pps) 128 périodes
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Fiches d'unités ‘
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[« Revenir laliste Fiche dunité d'enseignement

Robotique et systémes automatisés Ml ==

- Versions  2007PT 2015 PT-TPIEE

Moditir Cotto unité versionnge ost validéo.
Valiiés par Frosio Guido, lo 27.06.2015 3 19:25.

IDENTIFIANT : ‘ORIENTATION(S) RESPONSABLE CHARGE DE TRAVAIL

RoboSysut ELCI: BAIPT, EAI(IPEE)  Jean-Danicl Dessimoz 180 heures s
MTEC: w1 (P, w1 (TPrEE)

LANGUE PRINCIPALE D'ENSEIGNEMENT

Frangais

Périodes encadrées

p
Létudiant-e doit connaitre et savor uliiser les notions sivantes
~bases en programmation générale;
- éléments de calcul matriciel ;
- électronique analogique et numérique;
~bases en construction.
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Conditions pour la programmation automatique de cette unité selon le plan d'études
Létudiant-e doit avoir obtenu une note supérieure ou égale 3 la imite de compensation dans les unités : Réqul, Electroli, MécRa2 ou Régul

L'étudiant-e doit avoir suivi ou suivre en paralléle les unités : SysEIMéca, Microlnfo ou Microlnfo

Objectifs
Alissue de cette unité d'enseignement, I'étudiant-e sera capable de

- analyser une tache & automatiser;

- choisi larchitecture et les composants principaux d'un systéme robotisé, avec une attenti liére pour a cinématique et |
- expliquer les forces et les limites dune solution automatisée.

Afissue des travaux prafiques en laboratoire, I étudiant-e sera en outre capable de :
- décrire un maximum de techniques importantes pour lingénieur, en prioité dans le domaine correspondant au ftre du cours;
- appliquer un robot industriel ou un robot mobile & un cas concret;

- concevoir un poste de travail pour acquisition dimages et analyse de scéne dans un cas concret
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Contenu et formes d'enseignement

Cours 64
Concepts généraux 16
Cinématique d'une chaine 16
Commande des robots et des systémes automatisés 16
Techniques "avancées” d'automatisation 16

Laboratoire 64

“standards” 1 (techniques de base et robots industriels) 32

Manipulations “standards” 2 (robots coopératifs et humanoide) 32

Résumé pour le descriptif de module

Uniquement visible dans le contenu et formes d'enseignement de la fiche de module

Lunité d' ense\gnemem RoboSysAut permet d'acquérir d é en de de robots et de systé tomatisés, avec d'abord
d

Tapport de mult é matique, ainsi que I'apprentissage Ies &léments principaux
darchitecture et de langages de programmation appropriés; enﬁn quelques wmplemems en morceaux choisis sont apporte:
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Bibliographie

Le cours et de laborat t documentés dans des polycopiés et des fichiers de présentation faits par lenseignat, en diapositives
au format powerpoint et pf, disponibles sur le serveur du cours LaRA, répertoires. &
méme des exercices et leur corrigés sont 4 la disposition des étudiants.

lycopiés,

Par ailleurs pour les de laboratoire, Cest géné des fou e etdes Is qui constitue
le meilleur complément.

Contréle de connaissances Note finale

Cours: l'acquisition des matiéres de cet enseignement sera contrdlée au fur et 2 mesure par des tests et des Cours 25%
travaux personnels tout au long de son déroulement. Il y aura au moins 2 tests dune durée totale de 4 périodes. Laboratoire  25%
Laboratoire: ils seront évalués sur la base des rapports de manipulation, & 3 reprises au minimum Examen  50%
Examen: atteinte de lensemble des objects de formation sera vérifiée lors d'un contrdle final commun dune

durée d'au moins 2 heures situé durant la session de printemps.

Fiches [gaps] 4.22 heig-vd php%id=563&
- Versions 2007 PT 2015 PT-TPIEE
Généré ke 167,153 1625 2004
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PREFACE

- 50% général et référence

- 50% ciblé, avec exercices

- cifs://Eistore2.einet.ad.eivd.ch/iai-
LaRA/CoursEtPolycops/

RobotiqueEtAutomatisation/
USR: .... PW: ....

Jean-Daniel Dessimoz

Hes
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TABLE DES MATIERES

Concepts généraux
Cinématique
Commande
Chapitres choisis

rpropdn-~

Jean-Daniel Dessimoz

Hes
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1. CONCEPTS GENERAUX

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 I'organe de
préhension
1.6 Choix d'une solution automatisée (N13)
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2. CINEMATIQUE D'UN BRAS MANIPULATEUR

« 2.1 Introduction et rappels de calcul matriciel (N14)
* 2.2 Analogie graphique pour repéres et
matrices de transformation (N15)
* 2.3 Coordonnées angulaires
* 2.4 Coordonnées homogenes (N16)
« 2.5 Solution cinématique directe (méthode D-H, N17-18)
* 2.6 Probléme cinématique inverse (N19-20)
« 2.7 Jacobien *
+ 2.8 Modéle dynamique *
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3. COMMANDE DES ROBOTS ET DES
SYSTEMES AUTOMATISES

» 3.1 Notion de commande hiérarchisée (N21)
* 3.2 Programmation des systémes 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 (Staubli, ABB, Piaget, etc.) (N28)
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Cours de Robotique et Automatisation industrielles

4. TECHNIQUES "AVANCEES"
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

LABOS

Capteurs (22)
Moteurs (2)

ABB Yumi (40) et Irb 140 (28)

RX-Stéubli (6)
TX-Stiubli (32)

Delta-Bosch (39) et ARIA-Delta (23)
Vision | (acquisition d'images, 9)
Vision Il (analyse d'images, 10)
Vision lll (trait. 2D d'images, 24)

Modelage 3D (11)

HAUTE ECOLE
D’INGENIERIE ET DE GESTION
DU CANTON DE VAUD

www.heig-vd.ch

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)

Institut o
Atomatisation

Industrielle

3D-Ranger (34)
Katana (35)

Kinect (38)

Humanoide NAO (36)

Services cognitifs online Azure-

Microsoft (41)

H

- \LaRA

ue et Automatisation

es
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Groupe 1 de 2 (A), 9 ét. Groupe 2 de 2 (B), 15 ét.
Aeschimann Jonathan
Berger Vincent
9 Bonzon Noémie
Bergmann Elias Bussereau Yann
Corthésy Romain
Cailleteau Maxence Demeusy Jean
Favre Mathias
Fonseca Helder
Flotron Vincent
Huber Michael Gerber Julien
Nicolet Cyril
liat Thom:
Joliat Thomas Nogueira Antoine
Magnenat Pieric Ramseier Cyril
Rochat Maxime
Metsanou Beufo Ernest Martin Romelli Giuseppe
Rozain Jean-Baptiste
Papaux Rémy
Trolliet Aurélien
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2077-10-10] 7] Sance Exos NT0-NT2 puls 2. Cinémalique
matrices de rotation, graphe des transf.

7.3.3.1 info dne courbe (8ch et
optocoupleur (N11),
Ex0 1.4 moteur CC (N12).

2017-10-13] 8| 2. Cinématique mafrices de rofation, graphe des
transf. Exo N13-puis Changement de repére pour
transformation simple. Cinématique coord
homogénes, matr 4x4. graphe des transf. Angles.
e rotation et quaternions. Début sol cin. Directe
(axes, reperes -z, yi xi)

[EXG global 1.7.2 Partie 1 (N13).

[Distrb. Partie 2, 651, texte,ef exos.
Exemple de rappe théorique au
tableau, en préalable & lexercice
n10.

Voir Texemple e rappel Theonque
en préalable & fexercice N10,

Projet a Chuo Q.

Vac_ Automne

2171011
20171020

Vac. Automne

5[Exo N13. . séance dexercices,

Sol cin. Directe (éfiniton, paramétres, matrices).
Puma Robot

(6x0 giobal 1.7.2 Partie 1 (N13). Exo2-1 pos siylo dans
classe, Exo 2-1 orientation (matrice 3x3) stylo dans classe
Exo 2-2 Position stylo matr 4x4 (N14), Ex02.2-1 graphe
transf. (N15), Stylo Rot, excentrée autour du z classe
(N16) , ye. corr. 1h exo robot move A, B depuis P corr.

iple e rappel théoriq
en prealable & fexercice N10,

[Projet & Chuo QM.

2017-10.27] 10|Exos 13-15-16 sulte Sol cin. Directe DH
(matrices, Puma Robot.) . Robot mobile probl. cin.

Direct Robot mobile probl. cin. inverse

Solution cinématique inverse

[ExG yc Exo2-1 pos stylo dans classe, EXo 2-1 orientafion
(matrice 3x3) stylo dans classe Exo 2-2 Position stylo matr|
x4

[Exo 2.2-1 graphe transt. (N15),

Stylo Rot. excentrée autour du z classe (N16) ,
exo robot move A, B depuis P corr

Exo Cin. Dir. 2.5.3.1 repéres (N17)

ouis paramétres et matrices (N18)

Tare annonce projet de bachelor?
nfos 1ére séance CSR, vidéo
Eurobot, Euronews

[Rappel examen

Robotique et Automatisation RSA-TIN — Calendrier du cours et Points de théorie traités
date I [No chapitre et Points de théorie traités. Exercices |commentaires
Effect (@rom) et Plan (talique) ieracif depus déc. 2073 - chapre 4 (avec sondages | o o
"Turning point’}

Z07709-9] 1|7 Plan, Intro, Fiche du cours, MWarips 1abos, Distrb. Iniro, partie 1 (fexte of sides|
[orésentation mutuelle, Directives Jabo, Travail de 16t 1.2), Exercices partie 1,
groupe, Structure dun rapport; vidéos [Mention site serveur, Essais OK
[SuErobots, Clip LaRA RG-Y 2007-2013 connexion au serveur ;

[ Automatica Stéubli puis Yumi-Schunk, Simulation |AnnonceTE's, Annonce docs sur
Yumi RP. serveur: “Mener projet”

2077-0522]  |Remarques préalables -suite (Modgle, SpEcinais, |Exo 0.1 (Modele-Diode), "Traval de groupe" modalies
Dimensionaiité, Apprentissage incrémentl Exo0 0.2 (Spécificité-Yverdon), travail: note gr. note étud. prép
[Premiers pas en programmation visuelle). Exo 0.3 (Apprentissage-Escalier cognit) théorie, exos interactifs, corr.
Historique. Structure o'un robot. Définitions Ex0 0.4 (données a faire, Tableau - dimensionaiite) [feuilles de présence. Essais OK
Caract. essentieles. dd, archi. (début)- SCARA, connexion au serveur
peraiieie, mobites (non-) holonomique. Archi
mobiles,

TG {auires caract Capt Posiion (Ex 0.4 (Tableau (Défin resp. Ne-Ne. Parménide
incr. sincos, - résolveurs, Capteurs extéroceptits- |Exos 1.2.1-1 (N1), (dimension 0) et dimensionaiité des
fin, ye. distance par triangulation et TOF. réf. |DeuxBiocs Dal, et espace artic; 1.2.1-2 Ddl (N2) Imodeles (4 ajouter dans
jauges de contraintes et capteurs de force et 'remarques préalables).

[moments (re. ex-4.3) et camera (re. 4.4)
2770628 4|Exercices, puls Information, Interface pour [DeuxBiocs Ddl, et espace artic; 1.2.1-2 DAl (N2) [afouté dans ‘remarques préalables”
capteurs; Actionneurs pneumn.hydr électr. Ex01.2.1-2 archi rob sphérique(N3),
[Ex01.2.4 DDL pour jambe et pour main (N4)
20771003 5{Exos No-NT (Exo capt ncrém.1.3.1-0.1 (NG), Type d coples papier Voulu?
Exo Captlaser 1.3.2-0.1 capt triangul et plan laser (NG):  [slides+texteexos sans Corr. 7
Ex0 1.3.2.8 colis poste (N7) ;

Z077-1006| 6|Ex0s N&-NG, puis Principes Aclionneurs et [Ex0 7.3.3.2 Info piéce sur ranche(Ng Command repro Partie 2.
[moteurs éiectr. (CC. P&, synchr, brushiess, |Exo Capteur 1% ; 1.3.4.2 débit info Capteur 1%, Sx/s (N9)
asynchr.moteurs.glectr. (4 réluctance et piézo) Partie 1 vue complétement.
Principes Actionneurs et moteurs.électr. (CC,

[PaP synchr, brushless. asynchr.moteurs.électr
(4 réluctance et piézo) . Préhenseurs.
Considérations économigues.

2077-10-31| 11|fin Sol cin. Direce DH (mafrices, Puma Robot.) -
[Robot mabile prob. cin. Direct Robot mobile
|probl. cin. inverse Solution cinématique inverse
et fin partie 2: jacobien, dynamique, Exos N16-17

(Exo Cin. DI 25.3.7 repéres (N17]

Exo Cin. Dir. 2.6.3.1 paramétres et matrices (N18)
repéres - puis matrices corr exo 2.5.3.1 et idem 2.5.4.1
reperes, - puis matrices Cin inv. 2.6.2.1 (N19) yc corr
parties 1 et 2,

exercice inv rob. Mobite, micro et macro probléme (N20)

[Projet & Chuo QM. Mentionné Plan,
Fiche de cours, commander repro
Partie 3, exos 3. 1ére annonce
|brojet de bachelor? Infos 1ére
[séance CSR, vidéo Eurobot,
Euronews . Rappel examen.
|Annonces solde des

exercices. Rappelé TE-1,
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20771107

Repecler T& DI parte 3 (e

T2 Exos N17-17.2-79, Partie 3 début- 3.7 o O D 2537 repers W712; 27772 TEies 2527 54 eglage Assensementave | o corination (V2] dorné Tap. . Car. 5 Gop | Commanda poeap 3 2prcr
Commande hiérarchisée : TA, TOR, PID, syst | paramétres et matrices (N1, et diapos). e | Ziegler Nichols. rammation 3.5., tableat en v, 11317 Indiquer existence des
maillés ; 3.2 début programmation, ye. 1131 pour|Exo Cin. Dir. 2.5.3.1 feperes puis matrices dinstructions 1debut Piaget et 4) 3.5 aem,,/es Ex03.3... traj.cont, diapos pour Parties 3.5.G Piaget et
AP et robot - principes Ex0 2531 et idem 2.5.4.1 repéres, de robots. 4.1 (début) Exo33 axe (N26), Ajouter exo Traj. |35 autres. Commande repro Partie
Cin inv. 2.6.2.1 (N19) ; | de travail. cont. Indiqué corr exo loi mvmt trap. en v avec Excel et |4, exos 4 Distribué Partie 4, exos 4
|Ex0 inv. rob. Mobile, micro et macr site serveur Distribué Pams 4, intro- 4.1~
ZO77 07| T3|Parte 3 debut 37 Commande Férarohisse < T [EXo v fob. Moble. micto ef macro (N20) Rapperr T e s e E w27
TOR, PID, syst mailiés ; 3.2 début Exo 3.1... cste de temps/ agilité régul. et choix de d'un Rapport, 2017-12-01| 20| Exos 25-27. 4.1 (fin) Automatisation d'une place |Exo coordination (N25) ; donné trap. en v., Corr. exo trap. ’Esmbue Pams 4, exos 4 Distribué
programmaton ye. 1151 pour APt o |t decommande(msims) (421 ctues o e propositons Pas o ravei. 4.1 Automatsation dune place de. - |an v, Partio 4 sauf vision, inro - 4.1 - 4.2 {
rincipes; Exos N20- Exo £/5 1131 Bec _ ravail - point C. 42 (débu) consiructon dune [Exo 3.3 o, exos 4 - Caeul moteur furmax ot
2017-11-10] 14] Smte de 3.2 pmymmmalmn Graphe des exercice inv rob. Mﬂbl/e, micro 9! Fomcrs ‘probléme (N20); [Rappeler TE, chaine cinématique - début (Raideur, Abacus Exo 3.3 courbes vit trapéz. 1 axe (N26), Ajouter exo Tri/ |amax). Remarque concernant point
transformations, Exemple Base et Tool pour axe |Exo 3.1...cste de temps, agilité régul. et choix de Drive, réducteur harmonique ,Fréquence propre, |cont. Indiqué corr exo loi mvmt trap. en v avec Excel d'appui avec suspensi
inéaire ; instr. avec PA. PG, stratégie de commande(1ms/1ms) (N21); U, Loi sim., Fact. Qualité, Méthode Exos 28. |site serveur 3.4. 3.4. exo régul.(N27) ; |amortisseur. Voir C:
Questions exos Partie 1-227 Exo E/S 1131 Beckhoff (N22) Exo programm robot, E/S et move (N28) d'évaluation du cours. Annonce TE2)|
23 Exo 3.2 exos du cylindre (move 18, PA (N23),PG,
2017-11-14] TS[TE 1
2017-11-17] 16{Fin programme fype (Cylindres) ef VALZ Ex0 3.1...cste de femps, agilie regul. ef choix de [notes pour TE; proj sem.. Parier 2017-12-05| 21|Exos 26-29. 4.2 construction d'une chaine Exo_programm robot, E/S et move (N28). 4.1 étape 4 | Distribué Partie 4,vision - 4.4
(instructions 1 & fin). Progr cyl lignes , Autres |stratégie de commande(1ms/ms) (N21); |projets de sem. et dipl; mnemazrque (suite): réducteur harmonique (N29): Calcul moteur fivmax et amax).
langages que Val-2 : y c. Val 3. Refait le Exo E/S 1131 Beckhoff (N22); | Fréquer ropre, J, Loi sim., Fact. Qualité, | Remarque concernant point d'appui
orogramme. Exos N21-22, 24 . PG2-200m; wiinods avec suspension ef amortisseur.
Exo expliquer le programme cylindres (N24) Voir Critéres d'évaluation du cours.
2017-11-21| 17|Corr. TE 7 1-10; 3.3 Coordination - 3 vues, Exo 3.1._.cste de temps, agilte rsgul st “choix de. [notes pour TE; projeem Parler _ — | Annonce TE2 Revoir fiche de cours
(coord spat., coord., artic., coord. t), Lois de stratégie de commande(1ms/ms) (N2 [orojets de sem. et 2017-1208] 22|4.2 (suite) Loi sim., Fact. Qualite, Méthode. (Exos partie 4.2 (4-5 exos (foonsigne, K, Kalpha))(N30) ,
[mouvement (ofde commande trapézoldae), |exo avec mouvement du convoyeur; Commance oieon 32 progr Eros 30-3 3.1 axes, £, Q" (N31)
1P, trajectoire continue. Exo N2, 7444 wssmd:\:q:rsmon dimages, TOF; Couleurs
Té[Corr. TE 1, 11-12. 3.3 Coordination - 3 vues Ex0 3.1._.cste de temps, agilité régul. et choix de. [notes pour TE; proj sem.,” Parier P TIEPERIE Em‘; 3031 Evos parlie 4.2 (45 em eonsigne, K, Kaphal) a0,
(coord spat., coord, artic.. coord. t). Lois de stratégie de commande(1ms/ms) (N21); projets de sem. et dip; 4.4 .. Couleurs (4.4p66) (suite), e,emp,e K3, 1, axes, f, Q1
| mouvement (ioi de commande trapézoidale), exo avec mouvement du convoyeur, Exo coordination | Commande polycop 3.2 progr. grandeurs les demiers discrim. ... fot de transfert
P7P. trajectoire continue. Exo N21; 3.4 Réglage | (N25) ; donné trap. en v., Corr. exo trap. 11317 Commande polycop 3.2 points distence et méthode |pivel individuels;
|Asservissement avec Ziegter Nichols. o 35.. raicon £10 53 coubes i rapez. 1 axe pog 1131 commande eoro T il e e e T
Traitement 2D, (1 pixel, correl/convol. Noyau. Exo rouge, sensibilté, couleurs (N33,b,
orient. Roberts, érosion, médian,) e soauiston ojo cyan sur ol i (N34,
ft de transfert pixel individuels;
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RoboSysAut — Calendrier du cours et Points de théorie traités 07.09.17 groupe B [esponsavle s
Robosyshu® L
2017-12-19] 28] Traitement 2D - suife ,( orient. Roberts, érosion, |Exo LUT et pseudo-couleurs (N35); [Rappel TE 2 et annonce séance de . fex 201718 e
| médian: fin); fitrage 1-1. |préparation-réserve Le point sur les RoboSysAULA, | |iste des responsables diexos ‘Groupes et Noms No exercics . N
| Analyse de scénes (points, de coord Image & rapports et comptes-rendus EAl et ML 2017-18. B
table; blobs, contours) Groupes et Noms | No exercice Note  Aeschimann Jonatnan N14
2017-12:22] 26Ex0s 35-36.01 1 02, 37 ex0s LUT et pseudo-couleurs (N35) 77 Janvier pour TE 21 N38.01-0 -
Analyse de scénes -suite (de coord Image & |Exo filtrage extraction bords -10 1 (N36.01 et.02 et non 4
table; blobs, contours) yc début Rec De forme |pas b-e) Berger Vincent N13 Bonzon Noémie N27 v N3
(corrél) rec. de 9 couleurs | Exo filtrage moyenneur 2x3 1 N31 N38b v N
12.2601.05 Vac. De Ne Bergmann Elias N5 Bussereau Yann N15 v N
2018-01-09| 27|Analyse de scénes - suite Rec de Ierme (espace|Exos érosion et labeling (N37) N37 N39 v N6
des caractéristiques, corrél Cailleteau Maxence N6 N7
2018-01-12| 28| Exos 38-39; réserve : Disc. et exercices pour [Exo 4.4.18 périm , surface position orientation (N38) N28 Corthésy Romain N16
préparation pour TE2 Exo ObserverLigne, N26 v e
Exa position d'aprés vision, reconnaissance forme (N39) Forsecarider | N7 Demeusy Jean N29 v N
2016-07-16] 2 Ho N33 Favre Mathias N17
2018:01-19] X Comseton TTED Q7-Q10 Rendu rotes TEZ Huber Michael N8 o
20160123 31|Fin Corr., QTT-Q14, Nofe de groups (rappel Eléments de 4.6 1A - arlicle Elsevier - Vu jusqu’a Nofe e groupe. N33.betc v o2
méthode ef svatuation) expertise” ot Thomas o o Ve
70160728 32{Noles présentalons, labos; discussion ef fin du | Dulte d@léments de 4.6 1A~ arficle Elsevier a5 Dermer cours - notes ndiduslles N34 M
cours expertise”), Suppléments robots exercices lpour travaux de groupe; Gebor S N30
|oréparation pour I'sxamen final 4 la demande (E., L. R. st v
). Magnenat Pieric N10 .
s Noolt Gyl N9 <
2018-01-30] - Fini - Pas de cours - semaime de prep. Me Beufo Ex Il v N9
[ 20166208y K. LE.I_anoncer révision ST rEcap autom yo corr Frés. Prol_SemDipl Metsanou Beufo Emest N ]
/& (Al et cognitique, K. E Apprentis Labyrinthe [ Accéiérometre 7 [r—, N20 v
[Réserve (logique floue ef réseau neuronal) Exos Position par vision en matrice 414 Vérifié tous rapports (Tous rentrs- N36.01 ot M~
corrigés, tous manquants annoncés. 36.02 oy -
Papaux Rémy N12 v
Voir selon iste des Sujets dexamen [36b-e optionnels Rochati N2 v N
[Divers CSR connectique (connecteur comme | exo TClasse Tableau, exo TD18D16Prime fizTable] Hochatlimme —— N3Ot et
composant ; orros 54 parses), Fixé fonction —_— b
Romell Gisseppe N23 e
Exo Darki8 rot a droi N32 a7
|Exo Sol cin dir Dark15 1|19 1.d2,t3 4 T03) [Alloc. Fonctions par écrit Rozain Jean-Baptiste N24 DD:MM
HEIG-VD. | [17.09.2011, ...017.09.07 JDZ VN38.01-04
Trolliet Aurélien N25 H»m
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Faculté de Technologies Industrielles,
Filiéres Microtechniques, EAL EN , EE etc. Robotique et Automatisation industrielles
LaRA - L ire de Robotique et A
Remarques préalables (1de 8)
ROBOTIQUE ET AUTOMATISATION - Connexion a eistore02
INDUSTRIELLES - Nécessité de se focaliser sur un but, a définir (cf. exercice)
- Spécificité ou universalité, il faut choisir (cf. exercice)
- Apprentissages incrémentaux (cf. exercice)
Remarques préalables - Parménide (dimension 0) et dimensionalité des modeles
- Travaux de groupe
\ .
- Structure d'un rapport technique
. ; - Contribution individuelle a la correction des exercices, yc. rappel
Jean-Daniel Dessimoz . Y pp
théorique
fS)  HAUTE EcoLE Institut d Hes
W D'INGENIERIE ET DE GESTION Automatisation [, \LaRA
B DU CANTON DE VAUD i
[} ndustrielle
= WWW~he‘g"’d-Ch Laboratoire de Robotique et Automatisation
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Robotique et Automatisation industrielles
Remarques préalables (2 de 8)

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

De I'extérieur de I'école il est nécessaire d'établir une connexion VPN au
préalable.

1. Sélectionner Connecter un lecteur réseau avec un clic droit sur
l'icone du PC ou depuis I'Explorateur Windows

4 Dossers 6)

ko,

P
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Robotique et Automatisation industrielles
Remarques préalables (3de8)

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

2. Taper le chemin \\eistore2\iai-lara et cocher la case Se connecter a
I'aide d’informations d’identification différentes

Q-
A quel dossier réseau voulez-vous vous connecter ?
a

L z v
Dossier: | \eistored\ai-lera V| [ Parcourt..

Exempl: \\serveur partage

(7 Se reconnecter lors de la connexion

2 3 l'aide d'i

Se connecterd unste e stocker dez documents o des images.

[ Terminer | [ Annuier
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Robotique et Automatisation industrielles

Remarques préalables (4 de 8)

Connexion a \\eistore2\iai-lara (3 de 3)
3. Se connecter avec :
Nom d’utilisateur : robotiqu
(si le domaine est différent de EINET, mettre einet\robotiqu)
Mot de passe :

Entrer les informations d'identification réseau
Entrez vos informations d'identification pour vous connecter : eistore2

[ robotiqu J

Domeine : EINET
(] Mémoriser ces informations

oK Annuler
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Robotique et Automatisation industrielles

Remarques préalables (5 de 8)

Travaux de groupe

- Référence Justeau et Ariane Dumont

- Avantages des travaux de groupe : aide mutuelle, approfondir sa
compréhension en expliquant, force de frappe, meilleurs apprentissages

- Consensus a former sur les objectifs et valeurs; régles et sanctions
- Former les groupes de fagon variable

- Fonctions spéciales : coordination, (préparation et) PV, controle du
temps, avocat du diable... changer de role

- Notation (globale puis répartie selon consensus)

- Schéma typique en 4 phases +-++ (attention a garder "-" minimal, et
non-éliminatoire)
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Robotique et Automatisation industrielles
Remarques préalables (6 de 8)

Structure d'un rapport technique (1 de 2)

- Référence "Mener Projet" JDZ
- Titre: résumé extréme 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, a 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 a 4
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Robotique et Automatisation industrielles
Remarques préalables (7 de 8)
Structure d'un rapport technique (2 de 2)
- Conclusion: en principe, idem résumé
- Références: crédits et renvoi a des infos supplémentaires ailleurs
- Annexes: suppléments éventuels hors de la cohérence forte de la partie
principale du rapport; éventuellement non transmises.
- Premiére introduction
- Composante la plus compliquée a faire.
- Trois composantes, typiquement non numérotées:

1.1 - du plus général (par exemple contexte typique d'un étudiant de votre filiere)
au contexte courant (cf. titre du rapport)

1.2 — composante typique de l'introduction générale:
1.2.a —dire ce qu'il y a déja 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)
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Robotique et Automatisation industrielles
Remarques préalables

Contribution individuelle a la correction des exercices
- Résumé théorique
- Exercices, interactifs, d'introduction

- Exercice principal, interactif
- Corrigé

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

(8 de 8)




