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Ressources physiques
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Ressources physiques



Ressources physiques



Thèmes abordés
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Automatisation industrielle

Supervision des lignes de production

Robotique industrielle

Robotique
collaborative

Maintenance industrielle

D é v e l o p p e m e n t d e T P v i r t u e l s s u r 5 t h è m e s d e l ’ i n d u s t r i e d u f u t u r

I N D U S T R I E  D U
F U T U R



Robotique Collaborative: Groupe de travail
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L e d é v e l o p p e m e n t d e s c o n t e n u s p é d a g o g i q u e s a u t o u r d e l a c o b o t i q u e e s t e n c h a r g e d ’ u n é q u i p e

m u l t i d i s c i p l i n a i r e d e d i f f é r e n t s c o m p o s a n t s d e l ’ U n i v e r s i t é d e L o r r a i n e .

P h i l i p p e  D u g r a i nJ u a n  G a l v i s

J u l i e n  Z i n s

J e a n - M a r c  P h i l i p p e P a s c a l e  M a r a n g é

M u r i e l  L o m b a r d

E r i c C o l l o t



Supporter la transition pédagogique
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Transition pédagogique du modèle classique vers un modèle centré sur l’élève

C o m p é t e n c e s

R e s s o u r c e s S i t u a t i o n s  

É L È V E

S a v o i r  
f a i r e / a g i r

A p p r e n t i s s a g e  p a r  p r o j e t

C l a s s e s  i n v e r s é e s

L e a r n i n g  b y  d o i n g

A p p r e n t i s s a g e  i m m e r s i f



 Un jumeau virtuel d’un système réel comporte une

modélisation 3D, une modélisation multi physique et

un ensemble d’informations.

 Représentation numérique très fidèle de la réalité

 Scénario d’apprentissage immersif.

 Permet de simuler, explorer et interagir avec une

représentation virtuelle d’un système réel.

 Plateforme de travail collaboratif.

 Multidisciplinaire (CATIA, DELMIA, ENOVIA, SIMULIA).

 Basée sur le cloud.
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Technologies employées

R é a l i t é  
v i r t u e l l e

J u m e a u  
v i r t u e l



17

Méthodologie de développement des TP

DÉFINITION CLÔTUREDÉVELOPPEMENTPLANIFICATION

D é f i n i t i o n  d e s  
o b j e c t i f s  

p é d a g o g i q u e s  p a r  
l e s  e n s e i g n a n t s  

D i a g r a m m e  d e  G a n t t  
d u  d é v e l o p p e m e n t

C r é a t i o n  d u  s u p p o r t  
p é d a g o g i q u e

F o r m a t i o n  d e s  
e n s e i g n a n t s  e t  

u t i l i s a t i o n  d u  T P  

2 sem. 1 sem. 8 sem. 2 sem.



La robotique collaborative
Définition d’un robot (source wikipédia) : Dispositif mécatronique (alliant mécanique, électronique et informatique) capable de manipuler des objets ou

d'exécuter des opérations automatiques selon un programme fixe, modifiable ou adaptable.
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Robot Humanoide

Plateforme mobile Robots domestiques

Robot industriel 
Robot collaboratif 



Intérêts de la robotique
 Facteurs humains :

 Les robots exécutent des activités répétitives et dangereuses pour l’homme.

 Les robots améliorent les conditions de travail et augmentent la sécurité des

postes de travail.

 Facteurs économiques :

 Augmentation de la production et la compétitivité.

 Flexibilité de la production, grâce à la facilité de programmation d’un robot.

19



Source Usine Nouvelle

Evolution du marché global des robots

June 23, 2019 Slide 20



Le robot collaboratif
la place du robot collaboratif

Robotique industrielle classique Robotique industrielle collaborative

Espace de travail 
homme et robot 
totalement séparé

Espace de travail homme 
et robot réuni



- Dans les cellules de travail traditionnelles,
par mesure de sécurité́, utilisation de
cages de protection.

Différents degrés d’opérations collaboratives 

Le robot collaboratif
la place du robot collaboratif

- Avec l’utilisation de robots dits
«collaboratifs», partage de l’espace de
travail entre l’opérateur humain et le robot
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Intérêt de la Cobotique
• Les Hommes collaborent avec les machines

(adapté de B. Lotter)

Nb de diversités PeuBcp

Lot de fab GrandPetit

Fl
ex

ib
ili

té

Faible

Forte

Productivité

Faible

Forte

Assembl. Automatisé

Assemblage Manuel

Assemblage Collaboratif



Le robot collaboratif
Le terme cobotique est issu des mots «coopération» et «robotique», proposé en 1999 par Edward
Colgate et Michael Peshkin, professeurs a ̀ l'Université Northwestern 2.

.

La cobotique se caractérise ainsi par l'interaction entre un opérateur humain et un système robotique.

Qu’est ce que la Cobotique

Cobot Yumi :

• objectif : créer postes de travail collaboratifs Homme/Robot tout en préservant la

sécurité de l’utilisateur.

• Caractéristiques d’un cobot :

• Vitesse et force faible.

• Intégration de capteurs pour détecter une collision entre le robot et l’humain.



Le robot collaboratif

La programmation du robot YUMI se fait à partir de deux

interfaces : le pupitre et l’ordinateur.

• Modes de programmation :

• Programmation par apprentissage.

• Programmation par code.

• Robot collaboratif à deux bras.

• Caractéristiques du robot : légèreté de bras, protections souples,

détection de collisions, fonction de vision intégrée.

• Répartition de taches entre l’humain et le robot.
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1
L’étudiant disposera d’un compte sur la 3DExperience

L’étudiant accèdera à une liste des TP inversés utilisant les jumeaux virtuels des 
installations existantes

3

L’enseignant et l’étudiant utiliseront la 3DExperience pour le suivi des activités, la 
communication et le partage d’informations

2

Modèle pédagogique proposé de TP 
inversés

Mise en application sur l’installation physique

5

Utilisation de la réalité virtuelle pour découvrir les jumeaux virtuels

4
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2h < Temps < 8 h

M o d e t r a v a u x  p r a t i q u e s  M o d e p r o j e t

8 h < TempsD u r é e

Compétences techniques spécifiques: 
Learning by doing

O b j e c t i f Apprentissage par projet: apprentissage transversal, 
travail collaboratif et gestion de projets

 Introduction à la 3DEXPERIENCE

 Présentation du Dashboard créé pour le TP.

 Partage du Dashboard avec les étudiants et le démarrage du
TP en autonomie.

D é r o u l e m e n t
 Introduction à la 3DEXPERIENCE

 Présentation du Dashboard d’introduction..

 Création d’un Dashboard en mode projet

Méthodologie de déploiement
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Niveaux de formations

1

1 Objectifs du cours

2

2 Travail pratique avec vidéos et 
information

3

3 Ressources pédagogiques : 
supports pédagogiques 

4 Documentation recommandé

4

Mode travaux pratiques



29

Poste de travail analysé Conception du poste collaboratif

Exemple : Robotique collaborative

A s s e m b l a g e d ’ u n l u m i n a i r e c r é e p a r l a s o c i é t é E C L A T E C



Exemple : Robotique collaborative
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P a r c o u r s p é d a g o g i q u e

E r g o n o m i e e t s é c u r i t é
s u r l e p o s t e d e t r a v a i l

2 1

P r o g r a m m a t i o n r o b o t i q u e

5

C o n c e p t i o n d ’ u n p o s t e d e t r a v a i l
c o l l a b o r a t i f

3

O p t i m i s a t i o n d u p o s t e d e
t r a v a i l c o l l a b o r a t i f

4

D é v e l o p p e m e n t d e s c é n a r i i d e
r é a l i t é v i r t u e l l e



Évolution pédagogique TP1
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5

Test et validation du programme

4

Exportation du code

Présentation du cas d’étude

2

3

Programmation et simulation du robot

1Présentation du robot

Application : la 3D Experience
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