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Projet interdisciplinaire

ECTS
5 crédits

Volume horaire

Présentation

Objectifs
A la fin de ce module, l'étudiant devra être capable de :
- mettre en œuvre et d'appliquer à son travail une
démarche de gestion et de management agile selon la
méthode agile scrum pour réaliser un produit,
- de mobiliser et d'articuler un ensemble de
compétences techniques interdisciplinaires afin de
réaliser un système embarqué critique,
- de rechercher de manière autonome et de porter un
regard critique sur des solutions techniques pour
lesquelles il ne dispose pas de connaissances au
préalable afin de répondre à des exigences propres aux
systèmes embarqués critiques,
- de réaliser un produit déployé sur une architecture
hétérogène et communicante embarquée en
garantissant des propriétés de performance,
- de définir les besoins, les exigences et l'architecture
lors du développement d'un produit
- de communiquer dans un contexte interdisciplinaire et
de travailler conjointement avec des acteurs aux
compétences hétérogènes,
- d'adapter la rédaction et la présentation de résultats
scientifiques en fonction du public visé (client, décideur,
évaluateur, grand public) et à travers des supports
variés (présentation, site web, rapport, synthèse,
poster),
- de s'exprimer en anglais dans une langue correcte et
dans un style concis et précis en respectant les
conventions de genre à l'écrit comme à l'oral

Pré-requis nécéssaires
UE de sûreté de fonctionnement, méthodes d'ingénierie
et architecture informatique pour l'embarqué de 5SIEC
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Robotique de Service – Spécialités AE et IR

Présentation

Objectifs
A la fin de ce module, l'étudiant devra pouvoir
expliquer devant un auditoire académique ou industriel
ce qu'est la robotique de service et en quoi elle diffère
de la robotique industrielle ; il aura également été initié
aux bases de la robotique humanoïde et à la difficulté
de contrôler un robot bipède. Ses connaissances
techniques incluront les bases de la robotique des
systèmes articulés : modèles cinématiques direct et
inverse, modélisation dynamique du robot, génération
de mouvements et stabilité de déplacement d'un
robot bipède.

L'étudiant devra être en mesure de modéliser un robot
articulé, de décrire ses composants technologiques et
d'analyser le fonctionnement d'un robot de service dans
son environnement domestique ou professionnel.

Pré-requis nécéssaires
Calcul matriciel, Automatique linéaire
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