Dessine moil un robot ...



‘ Des robots et moi ...
a N Des robots ... émoi ...
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De quoi parle-t-on ?
Ou sont-ils ?
Des exemples concrets

Penser I’humain

YA
Vision - Haptique



De quoi parle-t-on ?




Robot

du tcheque robota, travail forcé,
mot créé en 1920 par K.Capek
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Un robot est un dispositif mécatronique (alliant
mécanique, électronique et informatique) concu
pour accomplir automatiquement des taches
imitant ou reproduisant, dans un domaine précis,
des actions humaines. La conception de ces
systemes est |'objet d'une discipline scientifique,
branche de |'automatisme nommé robotique.
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Invariants et analogie ...

Le corps humain Les robots

ANALYSE DE L' INFORMATION CONTROLEUR

Transmission de |' action a effectuer...

ACTION MOTEURS
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SAUDE & BEM-ESTAR MEDICINA

Na oficina

Como as novas tecnologias permitem
restaurar - ou mudar - nosso corpo




NTLANS 2016

TAILLE : 1,25M
POIDS : B2 KG

Robot zoo centré ou bio centré
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Robot Mékhano centré

Emergence de la Cobotique
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La robotique dans les programmes du cycle 3

Décrire le fonctionnement d’objets techniques, leurs fonctions et leurs constitutions

» Besoin, fonction d'usage et d'estime.
» Fonction technique, solutions rechniques.

» Représentation du fonctionnement d'un
objet technique.

» Comparaison de solutions techniques :
constitutions, fonctions, organes.

Les éléves décrivent un objet dans son contexte, Ils
sont bamcnésed‘h identifier d? fonctions l:sm'éa par
un objet technique puis a décrire uement
3 Tulde decroquiad main levée ou de achémas,

le fonctionnement observé des éléments
constituant une fonction technique. Les piéces, les
constituants, les sous-ensembles sont inventoriés
par les éléves. Les différentes parties sont isolées
par observation en fonctionnement. Leur role
respectif est mis en évidence.

Repérer et comprendre la communication et la gestion de I'information

» Environnement numérique de travail.

» Le stockage des données, notions
d’algorithmes, les objets programmables.

» Usage des moyens numériques dans un

réseau.
» Usage de logiciels usucls.

Les éléves apprennent a connaitre
I'organisation d'un environnement
numérique. Ils décrivent un systéme technique
par ses composants et leurs rz{:tions. Les
éléves découvrent l'algorithme en utilisant des
logiciels d"applications visuelles et ludiques.

[ls exploitent les moyens informatiques en
pratiquant le travail collaboratif. Les éléves
maitrisent le fonctionnement de logiciels
usuels et s'approprient leur fonctionnement.



La robotique éducative
eMedia
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Les domaines d’application ...

Exploration

: Industriel Militaire
spatiale

Recherche

Médical

Cobot/Robot

Compétition

Domestique

Loisirs Artistique Services




Des exemples concrets




Penser I’humain ou 'humanoide ?

La vallée dérangeante
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https://www.youtube.com/watch?v=3eeDqs8bRT4
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Penser ’lhumain

Droit ethique et robotique

A la question : Qui est responsable
lors d’'un accident d’'un systeme
embarquant une I1A ?
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d'images artificielle
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Machine Learning
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Feature extraction
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Deep Learning
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Feature extraction + Classification
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. Radar longue distance (~250 m)

. LIDAR (=150 m)
. Carmecs U™

. Radar courte «t moyenne portee (-~ 20 m)

- Ultrasons (2-4 m)
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