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Le forum RobotX 2008 réunit les utilisateurs, les fabricants et les développeurs
de robots autour de 3 thématiques d'actualité:

* les terminaux effecteurs

* la robotique mobile

* la cognitique

RobotX est le fruit d'une réflexion menée par Robot-CH en réponse a la nécessité
de mobiliser une grande diversité d'acteurs pour relever les défis de la robotigue
professionnelle.

Robot-CH est l'association pour la promotion de la robotique en Suisse. Elle a été
fondée en 2002 a Y-Parc, le parc scientifique et technologique d'Yverdon-les-Bains
« portail suisse de la robotique dans sa globalité
« cluster au service de l'industrie
* moteur contribuant a intéresser la jeunesse aux métiers technigues
organisateur de concours internationaux et nationaux de robotique dont
les trés médiatiques EUROBOT et FIRST
partenaire d'organisations telles que Hands-on-Technology, Planéte-
Sciences ou Manufuture.




Typologie des participants

® Industriels

e Laboratoires publics etfou privé

e Département recherche et développement
e Porteur de projets et/ou de technologies
¢ Agence de design

® |nvestisseurs

® [ngénieurs

e |ntégrateurs

Le forum RobotX
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ROSAM-DIFF soutient RobobX 7000

ROSAM-DIFF est un réseau de diffusion et de
partenariat technologique dans le cadre de
projets a la confluence de la mécatronique
des micro-nanotechnologies, des
microtechniques et de la micromécanique.

www.rosam.org

Mercredi 18 juin 2008
08H30 - 17H30
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08.30 - 09.15

09.20 - 09.35

09.40-10.10

10.15-13.00

13.00 - 14.30

Salle | / Thématique A

Effecteurs terminaux :
personnalisez vos robots

Modérateur :
J.-P. Dan / CSEM

Salle 2 / Thématique B

Robotique mobile :
intégration industrielle

Modérateur :
M. Aellen / K-TEAM

Sujet |
De I'éducation
a l'industrie

Sujet 2
Navigation dans le
domaine professionnel

Salle 3 / Thématique C

Cognitique :
la cognition automatisée

Modérateur :
J.-D. Dessimoz / HEIG-VD

Sujet |
Etat de P’art et tendance,
a la place ou en
coopération avec Plhomme

Sujet 2
La cognitique dans le monde
économique et industriel

POSTERS, VIDEO

10.15-13.00

13.00 - 14.30

14.30 - 15.30

Salle | / Thématique A

Effecteurs terminaux :
personnalisez vos robots

Modérateur :
P. Dan / CSEM

Salle 2 / Thématique B

Robotique mobile :
intégration industrielle

Modérateul
M. Aellen / K-TEAM

Sujet |
De I'éducation
a l'industrie

Sujet 2
Navigation dans le
domaine professionnel

Sujet 3
L'énergie, exigences
et opportunités

Salle 3 / Thématique C

Cognitique :
la cognition automatisée

Modérateur :
J.-D. Dessimoz / HEIG-VD

Sujet |
Etat de I’art et tendance,
a la place ou en
coopération avec ’lhomme

Sujet 2
La cognitique dans le monde
économique et industriel

Sujet 3
Robots domestiques,
opportunités et contraintes

2

POSTERS, VIDEO

EXPOSITION,




Sujet 3 Sujet 3
L'énergie, exigences Robots domestiques,
et opportunités opportunités et contraintes

Sujet 3

14.30 - 15.30 Actionneurs

Les sujets ci-dessus seront développés par des personnalités reconnues dans les
milieux de la recherche et de l'industrie dont notamment:

Pr. Bernard Claverie, Directeur de I'Institut de Cognitique, Université Victor Segalen Bordeaux 2;
Pr. Jean-Marc André et Pr. Benoit Le Blanc , du méme institut Victor Segalen; Samuel Gomes,
Maitre de Conférences, Univ. de Technologie de Belfort-Montbéliard; Estelle Frey, Knowllence SA;
Dr. Rachid Alami, Directeur de recherche CNRS, LAAS, Robotics and Artificial Intelligence Group;
Dr. Nicolas Tomatis, Directeur de Bluebotics SA; Julien Tharin, resp. R&D et
Timothée Carron, Projets & Services de K-Team SA, a Y-Parc.

CAFE-CONTACTS
HALL CENTRAL, CAFE

15.30-16.15

STANDS D'EXPOSITION,

DEMONSTRATION

16.15-17.00 HALL CENTRAL

APERITIF DE CLOTURE

17.00 - 18.00 HALL CENTRAL

RobotX 200G . mercredi 18 juin 2008 . Y-Parc

Y-Biz est un format de forum sur une journée créé a Y-Parc pour les professionnels des milieux technologiques
Y-Parc, parc scientifique et technologique d'Yverdon-les-Bains / Suisse

Mercredi 18 juin 2008

Yverdon-les-Bains

RobotX

Le forum professionnel de Robot-CH
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Pour plus d'informations contactez :

Jacques Bally / Y-Parc SA +41 24 423 92 52
Roland Joannais / FRFX +33 62 251 11 58
info@robotx.ch

Inscriptions : www.robotx.ch




Sessions plénieres

9h15 Prof. J.-D. Dessimoz, V.-P. Robot-CH

9h25 Jacques Bally, resp. opérationnel Robot-CH,

Chef de projet Y- Parc

9h50 Prof. B. de Claverie, Dir. Inst. de Cognitique,

Univ. de Bordeaux
10h15 Dr Cédric Calinon, EPFL
10h40 Sessions paralleles 1 et 2
13h Lunch
14h30 - sessions paralléeles 3
15h30 - café-contacts
16h15 - démos
17h - apéro
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Contenu
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e Thématiques A et C - programme

e La Cognitique - Une introduction
* Un exemple - le robot coopératif RH-Y

e Conclusion
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Salle 2/Thématique A
Effecteurs terminaux : personnalisez vos robots

A1 Tendances générales, évolution des terminaux Modeérateur : Mr J.P. Dan, CSEM
10h25 A111 Organes terminaux passifs et actifs pour le micro- Dr Michael Gauthier / Femto-ST
assemblage Besangon
10h55 A13] microFactory - (Swiss Technology Award 2007) A visionary Dr Philipp Glocker / CSEM

Technology for future Assembly Production Systems Alpnach
11h20 A141 Discussion - Table ronde et public
HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 15

Salle 2/Thématique A
Effecteurs terminaux : personnalisez vos robots

A2 Capteurs Modérateur : Mr J.P. Dan, CSEM
11h40 A21|  CSEM Competences and Trends in Image Sensors and Dr Philipp Glocker / CSEM
Processing for Automation and Robotics Alpnach
12h00 A22  Capteurs haptiques Dr Patrick Helmer / CEO Force
Dimension SA
12h20 A23| Discussion - Table ronde et public
13h Lunch-contact
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14h45

15h00

15h15

Salle 2/Thématique A

Effecteurs terminaux : personnalisez vos robots
A3 Actionneurs Modérateur : Mr J.P. Dan, CSEM

A31|  Robotique de haute précision et micromanipulation au Mélanie Dafflon / EPFL
Laboratoire de Systemes Robotiques (EPFL)

A32 ) ) o . Dr S. Henein / CSEM
Les guidages flexibles: application aux robots et & leurs

organes terminaux

A33|  Discussion - Table ronde et public

15.30-16.15

STANDS

16.15-17.00
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Cognitique:
la cognition automatisée

10h40 Etat de I'art et tendance, a la place
ou en coopération avec I'homme

cf. aussi 13h lunch

14h30 Robots domestiques, opportunités
et contraintes

cf. aussi 16h00 café-contacts, 16h25 déemos, 17h
aperitif

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 19

Etat de I'art et tendance, a la place
ou en coopération avec I'homme

10h40 C.17 Etat de I'art et tendance, a la Modérateur: Pr. J.-D.

place ou en coopération Dessimoz, HESSO.HEIG-
avec I'homme vD

10h55 C1.1 Etat de I'art et role de la Pr. Bernard Claverie, Directeur
Cognitique de I'Institut de Cognitique,

Université Victor Segalen
Bordeaux 2

11h40 C1.2 Points de vue croisés sur la Pr. Jean-Marc André, Institut
cognitique 1: perspective de Cognitique
du biologiste
12h05 C1.3 Points de vue croisés sur la Pr. Benoit Le Blanc ,
cognitique 2: perspectives Institut de Cognitique
de l'informaticien
12h30 C1.4 Discussion Table ronde et public
13h15 Lunch-contact
HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 20
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14h30

14h35

15h05

15h25

16h05

Robots domestiques,

opportunités et contraintes

Cc.3

C3.1

C3.2

C3.3

Robots domestiques, Modérateur: Pr. J.-D.
opportunités et Dessimoz, HESSO.HEIG-VD
contraintes

Résultats du projet européen Dr. Rachid Alami, Directeur
Cogniron de recherche CNRS, LAAS,
Robotics and Artificial
Intelligence Group

L'interaction entre robots et Dr. Pierre Lamon, de
humains Bluebotics SA

Discussion - Table ronde et
public

Café -contacts
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La Cognitique — Une introduction

e Définitions
* Exemples d’applications

* Entreprises typiquement concernées
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La Cognitique - Définitions (1de 4)

e Cognitique: Automatisation des
processus cognitifs, intellectuels.

¢ Intelligence - non seulement humaine
mais aussi possible par machine

o Cf. programme de la session

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 24
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La Cognitique - Définitions (2 de 4)

7 _
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* Cognitique: - Automatisation des processus cognitifs, intellectuels
- Nécessité d’'une métrique ad hoc
¢ Intelligence: non seulement humaine; aussi possible par machine
HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 25

La Cognitique - Définitions (3 de 4)

COMMUNICATION

PERCEPTION

[i ENVIRONMENT
ACTION
] Supervisory computer Distributed processors
e
Multi-agent application ARY /" servocontrol
| Communicaton K environment /‘
st -~
——
( IEC61131PLC )
Piaget
\\7//
G#++ Components / 7"\
Linux-based kerel
Windows. \

* Cognitique: - cf. processus de décision et autres fonctions cognitives
- cf. processus individuels ou collectifs; granularités variées
- cf. variété de supports matériels et logiciels

¢ Intelligence: non seulement humaine; aussi possible par machine

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 26
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La Cognitique - Définitions (4 de 4)

D
)

o Cf. programme de la session C:

—-rencontre de la biologie et de la
microélectronique

—applications en gestion de connaissances
(knowledge, logiciels intelligents, CAE) u

— coopération entre humains et robots

* Cf. aussi autres
sessions RobotX:

- haptique et micro-
mouvements

L T

- microinformatique
embarquée, immergée
dans le monde
physique; et formation

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 27

La Cognitique - Applications

* Automatisation de systéemes tres
complexes

* Dialogue homme-machine
- dialogue avec adaptation au contexte
- reconnaissance de la parole et des gens
- sighaux visuels et haptiques
- mouvements et trajectoires coordonnées
- expression avec émotions

¢ Robotique de service

¢ Assistance chirurgicale, aide a la
conduite

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 28
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La Cognitique - Entreprises concernées

e Ziihlke, Elca (cf. dialogue utilisateurs), ABB

* Maxon (moteurs performants)

* Microtechniques (cf. montres: fonctions mais aussi
aspects mode et luxe)

e Capteurs (Kistler, etc.), Cerberus, systémes de
commandes (Saia, Indel, etc. )

¢ Swiss Mobile Consortium

- Bluebotics, Cyberbotics, K -Team, etc.

e Meédical et paramédical (fiabilité)

* Systémes spéciaux, Google, Logitech, services web,
intégration culturelle, Etc.

e Transports du futur (Schindler)?

* Formation?

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 29
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RH-Y (1 de 8)

Robots coopératifs - exemple RH-Y

DECIS

ﬁ} ACTION

COMMUNICATION

PERCEPTION

ENVIRONMENT

PERCEPTION

ACTION

Dialogue and S

Loudspeaker
= =
Supervision

and strategy

Decision making

Trajectory Metion control

management
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Caméra
Ethernet Axis

Boites
de rangements
pour l'utilisateur]

IAutomate
Beckhoff
&
Switch
Ethernet

caoutchouc souple

Capteurs ultrasons
Mesure de la distance
séparant le robot de la personne

PC
Controle du robot
Reconnaissance vocale

Capteur ultrason
Détection
d'obstacles latéraux

while (! InteractionSouhaitee)

{ RH-Y (2 de 8)

Ticks+=1;

// Taskd1();

Task@2(); // Faire un pas

Taskd3(Q); // Lire clavier

Task@4(); // Mouvements PTP

Task@5(); // Stratégie

Task@6(); // Entrées / Sorties

Task@7(); // Affichage

Task@8(); // Mouvements spatiaux

Task@9(); // Gestion de la diode fonctionnement

Task1@(); // Analyse d'images

Task11(); // GestionServoCommandesUSB
// Task13(); // Tester Entree

Task14(); // Communication

Task15Q); // Mesures plan laser

Task18(); // Interpréteur Piaget

lask19(); // Volce dictation

Task2@(); // Dialogue Manager

Task21(); // Map Manager

InteractionSouhaitee=false;

return;
Trobot_camera
robotg — g tamera
Moteur Teameragaabite
24V DC Torobor
[ ]
table .wlsite
Servocommande To_goutsite
Galil
HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 32
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Supervisory computer Distributed processors RH-Y (3 de 8)

Multi-agent application ARY

Communication

Servocontrol

environment
I
TCpiP Architecture
Piaget de commande
de notre robot
C++ Components Modbue mobile
Linux-based kernel cooperatlf
Windows Camera, RH2-Y
Motion Control
Laser Scanner
12: if(!SignalIn(NSIStart))
GoState(6);
else =
GoSTate(20); break;case \
\ v
Exemple | —
20: ApproAGN(Table,30); break;case I -
//Switch light on de code Tables
21: SignalOutAGN(NSOLamp,true) en
break;case H Le robot
22: SleepAGN(0.05); break:case Plaget
//Visual analysis of a row in scene
23: WatchRowAGN(R,CStart,Cstop);
HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 33

RH-Y (4 de 8)

. ol H®
/SN ROBOCUP=
I ATLANTA =
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‘Echo [

|
Exelisten EweSpeak| The path has been completely travellzd

Aussi: Brémes 2006, Suzhou 2008; ... Graz, Autriche 2009??
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EB
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“ MapGrid

isualisation Plan Laser

RH-Y (6 de 8)
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RH-Y (7 de 8)

Fig. 1b Tache « CopyCat » ou le robot évolutif
RH2-Y, mobile, autonome et coopératif, concu
pour Robocup-at-Home, c’est-a-dire pour PPaide
aux taches domestiques, reconnait et reproduit
les mouvements de Phomme (Atlanta 2007)

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 37

RH-Y (8 de 8)

Plateforme omnidirectionelle PO1-Y

Démonstration: « RAH-FastFollow »

HESSO.HEIG-VD, J.-D. Dessimoz, RobotX, 18 juin 2008 38
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Conclusion

* La cognitique concerne Pautomatisation des
processus cognitifs, des processus intellectuels, le
traitement d’information en contextes de forte
abstraction, de grandes connaissances,
d’apprentissage et d’expertise; informatique
intelligente

* Une métrique ad hoc n’est pas encore
universellement acceptée mais les premiers travaux
dans ce sens indiquent que les capacités y relatives,
méme humaines, nont en fait qu’un potentiel
beaucoup plus limité qu’habituellement attendu.

e Impacts futurs sur Phomme et les organisations
encore peu identifiés (déplacement du cognitif vers
émotions, éthique, relationnel, coaching? ex.1: des
échecs vers le poker... ex.2: de la recherche
scientifique vers aventure et le réve... ?). ... La
cognitique assurant, en background.
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