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www.iai.heig-vd.ch 
www.lara.heig-vd.ch 
 

LaRA - Laboratoire de Robotique et d’Automatisation 

Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Présentation de l’iAi 
et, en particulier, de 

son laboratoire LaRA 

4 novembre 2017, 
  yc extr.prop. PdB 2016 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
2 

LaRA-iAi-HEIG-VD… 

!  HEIG-VD est une composante de la HES-SO; à  Yverdon-les-Bains: 2’000 étudiant-e-s 
!  HES-SO est la plus grande ( env. 21’000 étudiants) des 7 « HES-CH » 
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iAi - institut d'Automatisation industrielle 
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Missions de l’iAi 

!  Formation de base 
!  Ingénieur HES (niveaux Bachelor et Master; >70 doctorants en 

résidence) 
!  Filières principales: Microtechniques, 

             Systèmes industriels, Génie Électrique et Mécatronique, 
 Informatique logicielle ou technique 

!  Post-formation 
!  Recherche appliquée et Développement (Ra&D) 
!  Transferts technologiques et prestations de services 

CeTT: créé en 1996 pour faciliter la Ra&D et promouvoir les 
échanges avec les milieux économiques 

Régi par l’AIT Association vaudoise pour la promotion 
                                  des Innovations et des Technologies 

En partenariat avec le 

Dès 2017: Centre de Ra&D 
de la HEIG-VD 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
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Effectifs de l’iAi 

!  13 professeurs 
!  ~ 20 collaborateurs 

scientifiques et techniques 
!  ~ 50 projets ou mandats 

par année 
!  Environ 3 Mio CHF par an 

de fonds extérieurs 

Chaque année: 

~ 20 étudiants effectuent leur travail de diplôme ou de master; 

~ 150 étudiants reçoivent une formation de base en automatisation 
industrielle; 

~ 6 stagiaires viennent, ~ 3 partent, pour échanges internationaux 
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iAi - institut d'Automatisation industrielle 
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Compétences de l’iAi 

Couplemètre optique 

Capteur de courant 

Robot mobile 
autonome 

!  Techniques de régulation et de commande 
!  Mécatronique 
!  Automatisation (yc. Industrie 4.0) 
!  Robotique (fixe et mobile) 
!  Mesure, instrumentation  

et contrôle de qualité 
!  Instruments optiques et optique industrielle 
!  Génie biomédical 
!  Vision industrielle 
!  Cognitique 

!  Comment faire de bons systèmes, qui aient la compétence de 
changer le monde et la vie des humains? 

!  L’humanité a déjà fait beaucoup, en termes de science et de 
machines; en particulier: 
!  Robots 
!  Systèmes et techniques de traitement d’information: 

!  Technologies des ordinateurs 
!  Microélectronique 
!  Appareils et réseaux de communication 

!  L’humanité a maintenant besoin de machines disposant de leurs 
propres connaissances. Cognition artificielle. Cognitique. 
Agissant dans le monde réel. 

!  Nous continuons de développer Piaget,  comme composant 
important pour réaliser ce type de solutions sophistiquées. 

PFC-Y, Piaget pour la Cognitique 

6 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 12 mai 2017 



4 

Thirsty? 

Yes! 

TeleGrab 
CogniMeasure 

Human & Robot Group 
RG-Y 

in Singapore 

7 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 24 janvier 2017 
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PFC-Y, Piaget pour la 
Cognitique 
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iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 12 mai 2017 

18/07/2014 J.-D. Dessimoz et al., HESSO.HEIG-VD, IAS Conference 2014, WS-ESR 10 

Robotique – L'essentiel  
Grounding and deploying cognition in the real world 

… grounding and deployment … Internal information flows are shown in red, and energy in purple color 
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PFC-Y, Piaget pour la Cognitique 

11 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 12 mai 2017 

PFC-Y, Piaget pour la Cognitique 

« PfC-Y » 
2017-18 

! Au-delà de la 
cognition: 

réalité et 
émotion 

12 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 4 novembre 2017 

Iceberg: http://www.jesuiscultive.com/spip.php?article496 

Continuous 
Value 

Appraisal 

Occasional 
Emotions Dynamic 

goal setting 

http://lara.populus.org/rub/3 

In reference to 
workshop title, we 

suggest that 
intelligence is part 

of cognition, and 
«artificial» means 

machine-based. 
Now reality is all 

what counts, and in 
particular provides 

the necessary 
infrastructure for 

cognition (the 
agent). 

The key limit 
between reality and 

cognitive world is  
modelling, which is 
only possible for a 

specific goal. 
In an agent, 

emotions keep sure 
for survival that the 
appropriate goal is 

dynamically 
selected, in all 

situations. 
Examples in this 

talk will include 
robots serving 

humans, possibly 
navigating in 

buildings. 
 

En contexte 
industriel: 
cf. circuits 
de sécurité  
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PFC-Y, Piaget pour la Cognitique 

« PfC-Y » 2016,7 … 

!  Au-delà de la cognition:  
 réalité et émotion 

!  Applications domestiques et 
industrielles (ressources LaRA 
et notamment Bosch-Delta, 
Cognex and Yumi) 

!  Projets de stages 
!  Publications 
!  Implémentation  

         en C# 

13 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 12 mai 2017 

PFC-Y, Piaget pour la Cognitique 

14 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 27 octobre 2015 

« PfC-Y » 2014, 2015 … 
!  Interaction with smartphones 

and iPad. Improved navigation 
!  Complex order management 

(GPSR) 
!  Social Robotics; Active 

perception (exploration); 
Incremental Development 
(constructivism)  

!  Domestic and agribotics 
applications (ressources LaRA 
et notamment Kinect, NAO,  et 
Stäubli) 

!  Travaux de stagiaires 
!  Publications 
!  Implementation C# 
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« PfC-Y » 2012… : 

!  Robot Groupe de robots 
coopératifs avec NAO 
comme médiateur Humain-
Machine (Ouverture du 
Salon des inventeurs 
Genève) 

!  Applications industrielles 
(Kuka, Stäubli) 

!  Applications spatiales 

!  Travaux de stagiaires 

!  Publications 

PFC-Y, Piaget pour 
la Cognitique 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 26 Novembre 2013 

RH4-Y, Western Switzerland Univ. of Appl. Sc., Yverdon-les-Bains, Robocup @ Home 2009, Graz-Austria 
16 

RH-Y Robot Control 
(yc. Piaget environment) 
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Robots Mobiles Autonomes  

« RH-Y » 2011: 
!  PC embarqué : supervision et stratégie 
!  Nœud Ethernet : communic. internes  
!  Automate programmable: Beckoff BC9000 

pour gestion temps-réel des  capteurs et 
des actionneurs 

!  Caméras couleur, 3D & therm. (Vision, perception) 
!  Capteur de distance laser à balayage 
!  Servocommandes (moteurs roues, bras, 

main) 
!  Environnement multi-agents Piaget pour 

programmation et développement (100 
nano-secondes par tranche temporelle en 
moyenne) 

!  Communication vocale 
!  Applications domestiques et 

indiustrielles (RobocupAtHome, mandat) 

Laundry 2011 

Who is who 2010 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 13 Novembre 2012 
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Open Challenge ‘10 – Humanoid as a Mediator 

!  Scientific aspects 
!  The task requires : 

!  Perception (incl. vocal data) 

!  Gestures, Locomotion 
!  Communication (incl. common 

culture) 
!  Cognition (control, decision-

making, AI) 

!  As usual for Robocup-at-Home: 
!  Integrated, embedded system, 

with real world constraints and  

 
Fig.1 LÕhumano•de Nono, de type Nao, en bas � droite, assure la mˇdiation entre lÕhumain et 
les autres machines (plateforme OP-Y sur laquelle Nono est installˇ  ; et robot RH-Y qui a 
apportˇ  boisson et snacks) 

!   Very significant cognitic performance levels (K: ca 1MLin, E: ca 100kLin/s) 
!    Specially effective in Singapore 2010:  

!  Command of robot OP-Y and RH-Y by robot NAO-Y  (in RIPS etc.) 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, West Switzerland University of Applied Sciences, Yverdon-les-Bains, 13 November 2012 
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Robots Mobiles Autonomes  

« RH-Y » 2006-2010:  
!  PC embarqué : supervision et stratégie 
!  Nœud Ethernet : communic. internes  
!  Automate programmable: Beckoff 

BC9000 pour gestion temps-réel des  
capteurs et des actionneurs 

!  Caméras 3D & couleur (Vision, perception) 
!  Capteur de distance laser à balayage 

Suzhou ‘08 
!  Servocommandes (moteurs roues, bras, main) 
!  Environnement multi-agents Piaget pour 

programmation et développement (100 nano-
secondes par tranche temporelle en moyenne) 

!  Communication vocale 
!  Applications domestiques  

 (RobocupAtHome) 
iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains, 13 Novembre 2012 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
20 

  

Singapour 2010 

Singapour 2010 

Graz 2009 
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Robotique et automatisation 

Robots industriels (4 à 6 ddl) 
 Demaurex (ARIA-Delta), 
Staübli à 6-ddl (Rx, Tx), ABB 
(Irb 140), Comau 

 
Connexions Ethernet 
 
Modules esclaves DeviceNet, 

Modbus 

Commande ouverte 
 
Modification de trajectoire en 

temps-réel 

21 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

22 

 
Manutention robotisée 
 
Optimisation du temps 

de cycle 

Suivi de trajectoires 

Robotique et automatisation 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Suivi robuste de l’état d’un robot industriel. Dans ce cas précis, il 
s’agit de détecter sans délai deux types d’anomalies : le démontage 
de la nacelle du robot et la perte d’objets manipulés 

Robotique et automatisation 

  

  
 

 

Schéma de la solution 
proposée (en bleu) 

Gyroscope et interrupteur à pression 

Robot Delta en production 

Module émetteur (avec détection) et module récepteur 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

24 

Intégration de la couche logicielle IEC61131-3 sur une cible 
embarquée pour la faire coexister avec la commande 
d’automation Cube 

Robotique et automatisation 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Geometrical and physical simulation of Rovers using the 
Webots software 

!  Realization of model of autonomous mobile robots planned for 
the Swiss and Europe robotic Cup. 

!  Modeling and physical simulation of complex autonomous 
mobile robots structures, developed for planetary exploration, 
with the aim of contributing to the evaluation and the 
comparison of their effectiveness as regards overcoming 
obstacles. 

Robotique et automatisation 

25 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Autonomous mobile robots; General structure and 
specific case study 

!  Exchange of knowledge between West Switzerland University of Applied 
Sciences at Yverdon-les-Bains (HESSO.HEIG-VD) and Chuo University 
Faculty of Science and Engineering in Tokyo. 

!  Design and programming of a mobile holonomic platform with kinematic 
redundancy for the locomotion of cooperating articulated robots. 

Robotique et automatisation 

26 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Contributions à la réalisation d’un robot hominoïde 

!  Locomotion simplifiée à l’aide de 4 membres 
!  Facultés cognitives modestes 
!  Apport d’éléments concrets de réalisation 
!  Eléments équivalents en virtuel et en réel (y c. URBI) 
!  Servocommandes, capteurs d’attitude et d’accélération 

Robotique et automatisation 

27 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Multimodal Controller !  The Multimodal controller approach can be viewed as the 
fusion of classical control and fuzzy logic 

!  Various controllers are independantly designed in order to 
match specific conditions, and their responses are merged 
dynamically, in real-time, according to instantaneous 
location in feature space 
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Robotique et automatisation 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Commande Multimodale !  Exemple en espace des caractéristiques 2D 

Robotique et automatisation 

R2 

R3 
R1 

iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Cognitics - cognitique !  Cognitics is a domain which encompasses the science 
and techniques of automated cognition 

!  The MCS framework provides definitions and metrics for 
the quantitative assessment of cognitive entities 

!  Expertise :  
    E=K/∆t [lin/s]  

 

« does it (right and) fast» 

Cognitive  
agent 

nin 

nout 
 * 

+time 

 

Robotique et automatisation 

30 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Programm  
Mittwoch, 26. April 2017
 

08.30 – 09.00 Registrierung der Teilnehmer

09.00 – 09.10 Begrüssung  
Werner Erismann, Präsident Swissrobotics

09.10 – 09.30 Model-Based Design for High-Integrity Software Development in Collaborative Robotics
Sebastien Dupertuis, The MathWorks GmbH

09.30 – 09.50 Einsatz von MRK Robotern – Kollaborierend? / Kooperierend? / Koexistierend? 
Jürgen Weilbacher, MESSER Eutectic Castolin Switzerland S.A

09.50 – 10.10 ActiveCockpit – Interaktive Kommunikationsplattform in der Fertigungsindustrie
Dipl. Ing. Achim Hellerich, FMS-Technik AG / Bosch Rexroth Group

10.10 – 10.30 Kollaborative Roboter im Einsatz
Roger A. Bachmann, Bachmann Engineering AG

10.30 – 11.00 Kaffeepause / Ausstellung

11.00 – 12.00

Keynote
Prof. Fabio Gramazio, ETH 
Im Anschluss
Besichtigung Labor, Besichtigung D-ARCH

12.00 – 13.15 Mittagspause / Ausstellung

13.15 – 13.35 Normen, Zertifizierung und rechtlicher Rahmen
Sebastian Höpfl, Schunk Intec AG

13.35 – 13.55 Teamwork mit dem weltweit stärkste kollaborative Roboter
Pierre Rottet, FANUC Switzerland GmbH

13.55 – 14.15 Experience with Collaborative Robots; Key Factors for Success
Prof. Jean-Daniel Dessimoz, HES-SO

14.15 – 14.45 Kaffeepause / Ausstellung

14.45 – 15.05 Open Robotic solutions & collaborative robot concepts (EN)
Arturo Baroncelli, B&R Industrie-Automation AG / COMAU S.p.a.

15.05 – 15.25 Mensch-Roboter-Kollaboration & Hochleistungsproduktion
Jean-Marc Collet, Stäubli AG

15.25 – 15.40 Lernfähige kollaborative Roboter
Dr. Hansruedi Früh, F&P Robotics AG

15.40 – 15.50 Zusammenfassung, Schlusswort, Ende der Veranstaltung

Kollaborative Robotik – 
Technologie, Einsatz  
und Sicherheit

Inhalt der Tagung
In Gewerbe und Industrie sind Kollaborative Roboter auf dem 
Vormarsch und werden die Produktion nachhaltig verändern. 
Flexibel, schnell und preiswert sind diese mit gerigem Aufwand 
genau dann Einsatzbereit wenn sie gebraucht werden. Heute 
autonom in der Montage von Kleinteilen, morgen an einem 
anderen Ort als Assistenz der Mitarbeitenden. Ohne Schutzgitter 
oder Lichtschranke arbeiten kollaborative Roboter Hand in Hand 
mit Menschen. Die Einsatzmöglichkeiten sind vielseitig und, ver- 
glichen mit klassischen Industrierobotern, beinahe grenzenlos. 
An der Fachtagung zeigen wir auf, wie der Einsatz kollaborativer 
Roboter geplant und erfolgreich realisiert wird. Referenten aus 
Forschung, von Herstellern, Integratoren und Anwendern zeigen 
Möglichkeiten und Grenzen auf und berichten von gemachten 
Erfahrungen. 

Zielgruppe 
Die Fachtagung richtet sich an die Anwender von Robotik- 
Lösungen, Produktionsverantwortliche und Systeminte gratoren, 
die sich ein Basiswissen schaffen und bestehendes Know-how 
aktualisieren wollen. Die Referate aus Theorie und Praxis 
ergeben einen abwechslungsreichen Mix an Wissen und Inputs. 
Die Tagung gibt zudem einen Einstieg in der Beurteilung, wie 
eine Lösung mit Robotern aussehen könnte und was heute mög-
lich ist. Die begleitende Tisch ausstellung ermöglicht es dem 
Besucher zudem, gezielt Automationslösungen auf Realisier-
barkeit und Kosten abzuschätzen.

Netzwerk 
Der Anlass bietet der gesamten Branche vom Hersteller bis zum 
Endanwender die Möglichkeit sich zu vernetzen, neue Kontakte 
zu knüpfen und bestehende zu pflegen. 
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Cognition, Cognitics, and Team Action –  
Five Theses for a Better World  

  
•  Mankind has gained a decisive advantage with cognition 
•  Now we have to Foster Research and Education in Cognition, 

for at least the 5 reasons as follows: 
•  to know the world, to explore and perceive, for modeling 
•  for defining alternative worlds and possible futures, visions, 

anti-causality 
•  for effective control 
•  for large scale, technical deployment of ACS (cognitics) 
•  as a foundation for team action and increased momentum for 

change (social cognitics) 
•  The five theses can be seen both  

•  as a roadmap for the development of simultaneous and 
iterative processes capable to freely forge a better future.  

•  and as paths towards better insights in human and social 
nature  
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First International 
Conference on 
Dextrous Autonomous 
Robots and 
Humanoids 

Yverdon-les-Bains, 19-22 
May 2005 

Robotique et automatisation 

35 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

www.darh2005.org 
 

Design of end-effector for the robotized handling 
of postal parcels 

!  Improvements of handling and sorting of postal parcels. 
!  Design of an end-effector adapted to the multiple tasks which 

compose sorting of the postal parcels. 
 

(Example) 
Projets & Mandats (LaRA)  

36 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 
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Contrôle visuel des 
médicaments en milieu 
hospitalier 

Projets & Mandats (LaRA)  
(Exemple) 

37 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

IAI_LaRa_en_bref 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
38 

Robotique industrielle 
1 - Automatisation d'un processus industriel yc robot humanoïde et/ou autre système (Robot Yumi 

ABB; divers Bobst vision et IHM– 7 sujets; ou production de moteurs à hautes performances, 
partenaire : Etel) 

2-Application de type industriel, avec Robocup@Work ou système de transfert au LaRA 
3-Ajout au robot Bosch/Delta de la vision et intégration du système à l’environnement Piaget 
Robotique de service 
4-Intégration du robot humanoïde NAO à un groupe de robots coopératifs 
5-Développement de robots collaboratifs (ce travail peut concerner plusieurs étudiants) et robot 

mobile autonome à cinématique redondante (cf. Chuo-Tokyo, Japon) 
6- Navigation autonome d’un robot mobile avec capteur Kinect ou application en supermarché et 

grandes surfaces  

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 1-6 de 10)  
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Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 1.1 de 10) 

1a- 

39 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Automatisation d'un processus industriel yc robot humanoïde et/ou autre système  
 Robot humanoïde, partenaire : ABB ;  
 Divers Bobst vision et IHM– 7 sujets;  
 ou Production de moteurs à hautes performances, partenaire : Etel 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
40 

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 2 de 10)  

2- 
 
ou système de 
transfert au 
LaRA 
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Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 3 de 10)  

3-Ajout au robot Bosch/Delta de la vision et 
intégration du système à l’environnement Piaget 
  
Le Laboratoire de Robotique et Automatisation (LaRA) a 
fait l'acquisition et a installé un robot Bosch-Delta avec 
caméra à traitement d'images embarqué Cognex. 
Il s'agit maintenant de coordonner mouvements de robot 
et analyse visuelle de scènes, pour une gamme 
d'applications typiques du contexte industriel. 
Il faut aussi intégrer ce nouveau système à notre 
environnement de développement, commande et 
programmation Piaget , ce qui permet facilement le 
travail en groupe, de robots non homogènes, 
l'automatisation d'applications tirant parti de capteurs 
variés, ainsi que le recours à des techniques 
d'interaction naturelles entre robots et humains. 

41 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Thirsty? 

Yes! 

TeleGrab 
CogniMeasure 

Human & Robot Group 
RG-Y 

in Singapore 

4-5 

42 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

4-Intégration du robot humanoïde NAO à un groupe de robots coopératifs 



22 

iAi - institut d'Automatisation industrielle 
43 

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2016, 5 de 10)  

5 - Développement 
de robots 
coopératifs pour 
l’aide domestique 
(ce travail peut 
concerner plusieurs 
étudiants; cf. 4.) et 
robot mobile 
autonome à 
cinématique 
redondante (cf. 
Tokyo-Japon) (ou 
autre, à BKK?)  

!

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 6 de 10)  

6- 

44 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

Navigation autonome 
d’un robot mobile 
avec capteur Kinect 
ou application en 
supermarché et 
grandes surfaces  

 ou Migros-Siemens? 
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Divers 
7-Animation de robots virtuels avec standards internationaux (cf. USARSim, 
ROS et Gazebo)  

Cognitive  
agent nin nout 

  
+time 

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 7-10 de 10)  

45 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

8-Service web - Logiciel d’aide à l’estimation quantitative de 
caractéristiques cognitives 

9-Traduction de C++ en C# pour le logiciel de certaines 
manipulations au laboratoire de robotique et automatisation, y 
compris pour l’environnement Piaget   

10 - Sujet proposé par l’étudiant ou entrée 
à double pour projets ci-dessus (à discuter)  
NEW: Arduino ou Mindstorm ou Raspberry 
Pi ou? 

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 7 de 10)  

7- 

46 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

07-Animation de robots virtuels avec standards internationaux  

Webots 
GRASP  
USARSim 
ROS 
Gazebo (Linux) 
… 
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Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 8 de 10)  

8- 

CogniMeasure 

47 iAi.LaRA, HESSO.HEIG-VD, Haute Ecole d’Ingénierie et de Gestion, Yverdon-les-Bains 

08-Service web - 
Logiciel d’aide à 
l’estimation 
quantitative de 
caractéristiques 
cognitives  

Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 9 de 10)  

!

!

9- Traduction de C++ en C# 
pour le logiciel de certaines 
manipulations au 
laboratoire de robotique et 
automatisation, y compris 
pour l’environnement 
Piaget   
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Projets Bachelor (LaRA) 
(Propositions pour 2017, 10 de 10)  

10 - Sujet proposé par l’étudiant; ou entrée à double pour projets ci-dessus (à 
discuter)  

 

NEW:  Poste pour la formation de base en "activités créatrices" – Ecoles 
primaires et secondaires 

 - Lego Mindstrom Education 

 - Arduino 

 - Rasperry PI 

 
 - Autre, à définir 
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Projets Bachelor 
(LaRA)  

(Exemple, 2017)  
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	 	 Jérémy	Michaud	
	 	 jeremy.michaud@heig-vd.ch	
	 	 	

	 	 	

	 	

	

Objectif  
L'objectif	 de	 ce	 projet	 est	 de	 créer	 un	 système	 de	 portes	 qui	 peuvent	 s'ouvrir	 avec	 un	
smartphone	au	travers	d'une	page	web	ou	avec	un	tag	RFID	(carte	d’accès).	

Ce	 système	 doit	 être	 suffisamment	 robuste	 pour	 que	 des	 entreprises	 possédant	 plusieurs	
centaines	de	collaborateurs	puissent	l'utiliser.	

Fonctionnement 
La	gestion	des	utilisateurs	se	fait	sur	un	serveur	web.	Pour	ouvrir	une	porte,	 il	suffit	d'être	à	
proximité	 de	 la	 porte	 et	 de	 cliquer	 sur	 son	 smartphone.	 Le	 smartphone	 établit	 la	
communication	entre	le	serveur	et	la	porte	comme	le	montre	le	schéma	ci-dessous.	

	

Technologies 
Partie Serveur 

• Apache	PHP	MySQL		

Partie embarquée 

• Bluetooth©	4	(BLE)	
• Web	Bluetooth	
• nRF52	Series	SoC	
• NFC	contrôleur	PN532	

	

Avantages 
• Partage	d'accès	facile	
• Gestion	simple	et	centralisée	les	droits	d'accès	
• Pas	d'application	native	mais	une	page	web	
• Gestion	avancée	des	permissions	(flexibilité,	agilité,	ubiquité)	

Gestion	d'accès	
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Réseaux (LaRA) (1 de 4) 

rahe.populus.ch 

PfC-Y.populus.ch 
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Réseaux (2 de 4) 

WINS - 
Women in 
Science 
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Robot-Int 
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Réseaux (3 de 4) 

Fédération Internationale d’Astronautique (IAF) 
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Réseaux (4 de 4) 

Echange d’étudiants (LaRA) 
•  Autriche (Univ. Techn. de Vienne) 
•  Canada (Mc Gill Univ., Montréal) 
•  Corée (Konkuk University, Seoul) 
•  France (ESME - Sudria, Paris; Supélec, Paris; Univ. de 

Strasbourg) 
•  Inde (IIT-Indian Inst. of Techn, Kanpur; IIT-Kharagpur; IIT-

Mumbai; IIT-New Dehli; National Inst. Of Techn., Karnataka) 
•  Liban (Lebanese University, Tripoli) 
•  Japon (Chuo Univ. Tokyo) 
•  Thaïlande (Assumption Univ., Bangkok) 
•  Autres (re. aussi iAi) 
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Echange d’étudiants  
(LaRA, 2017) 
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Merci de votre attention 

!  " Site web:  http://iai.heig-vd.ch 
   http://lara.heig-vd.ch 

 

Crédits: 
 
Divers travaux se sont faits en partenariat avec de nombreuses institutions 
qui n’ont pas encore été mentionnées ici, y compris les suivantes : 
Cyberbotics, Contraves Space, EPFL, ISYS, La Poste, Robot-CH, SATW, 
Stäubli, … pour en mentionner quelques unes. Merci aussi aux nombreux 
collègues, ingénieurs et étudiants de l’iAi, présents et passés. 
 
 
HESSO.HEIG-VD, iAi-LaRA, Jean-Daniel Dessimoz, 4.11.2017 
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