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Thématique

Cette UE vise a former les étudiants a la modélisation géométrique et cinématique des robots mani-
pulateurs séries. A partir d’exemples de taches de manipulation simple telles que de prise dépose ou
de suivi de trajectoire, elle permet d’introduire les concepts de bases de la robotique, tels que ’espace
des paramétres opérationnels, 'espace des paramétres articulaires, les modéles direct et inverse.
Mots-clés : Robot manipulateur série, espace opérationnel, espace articulaire, matrice de rotation, ma-
trice de transformation homogéne, convention de DH, modéles géométriques direct et inverse, modéle
cinématique direct et inverse, jacobienne, singularités, ellipsoide de manipulabilité, redondance et op-
timisation

Prérequis
Afin de suivre cette UE, doivent étre acquis précédemment :
— Connaitre les outils mathématiques suivants : fonctions trigonométriques, calcul vectoriel, al-
gébre linéaire, calcul matriciel
— Savoir paramétrer un solide dans ’espace

Acquis d’apprentissage visés (AAV)
A Tlissue de cette UE, les étudiantes ou étudiants seront capables de :

1. Savoir paramétrer un robot dans l’espace opérationnel avec des paramétres cartésiens

Savoir paramétrer un robot manipulateur dans ’espace articulaire avec la convention de DH
Savoir utiliser les matrices de transformation homogéne dans la composition de déplacement
Savoir écrire le modeéle géométrique direct d’un robot manipulateur

Savoir calculer le modéle géométrique inverse d’un robot manipulateur analytique non redondant

Savoir décrire 'espace accessible par 'effecteur d’un robot manipulateur non redondant
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Savoir analyser la cinématique d’un robot série : mobilité, modéle, jacobienne, singularité, mo-
bilité interne, transmission des vitesses

Séquencement et modalités de ’enseignement (indicatif)
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Semaine ‘ C/TD/TP I Contenu Préparation A AV associé(s) ‘

S1 Cours Rotation et transformation AAV1

S2 Cours Modélisation géométrique des robots séries : paramé- AAV2
trage DH

S3 TD Rotation et transformation AAV1

S4 Cours Modélisation géométrique des robots séries : modéle AAV2-AAV3-
direct AAV4

S5 Cours Modélisation géométrique des robots séries : modéle AAV4-AAV5
inverse

S6 TD Modélisation géométrique des robots séries : paramé- AAV4-AAV5
trage DH

S7 TD Modélisation géométrique des robots séries : modéle AAV4-AAV5
direct et inverse

S9 TP Prise en main du matériel (robot a 4 ddl) AAV4-AAV5

S10 Cours Modélisation cinématique des robots séries AAV7

S11 Cours Modélisation cinématique des robots séries : Jaco- AAVT7
bienne

S12 Cours Modélisation cinématique des robots séries : Singu- AAVT
larités, Redondance, Optimisation

S13 TD Modélisation cinématique des robots séries AAVT

S14 TP Programmation d’un modéle géométrique inverse AAV5-AAV6
d’un robot

Modalités d’évaluation des acquis d’apprentissage (1ére session)

’ Semaine‘ Indiv/collectif‘ Présentiel /distanciel ‘

Type d’examen ‘

AAV évalué(s)

Baréme %

S8 Individuel Présentiel Quiz AAV1-4 15 %
S16 Individuel Présentiel Ecrit AAV1-7 60 %
S14 Individuel Présentiel TP AAV1-7 25 %

2nde session

‘ Session ‘ Indiv/collectif

Présentiel /distanciel

Type d’examen

A AV évalué(s)

Baréme %

2

Individuel Preésentiel

Ecrit

AAV1-7

75 %

1

Individuel Présentiel

TP

AAV1-7

25 %
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