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Résumé :

BOUACHARI Amel; Doctorat, Université 20 Aottt 1955 Skikda,
2016.

Titre :‘Modélisation et commande d’une main mécanique articulée
pour la saisie d’objets’.

Les robots mobiles sont principalement constitués d’une base pivotante équipée
d’un bras articulé muni d’un préhenseur & son extrémité. La présente étude s’in-
téresse au développement d’'un environnement simulant la manipulation dextre de
robots.

La premiére partie consiste essentiellement & produire la chaine cinématique de
la main articulée & quatre doigts pour ensuite la modéliser aux fins de la saisie
d’objets de formes diverses. Les modéles géométriques direct et inverse sont appli-
qués pour la représentation de quelques postures caractérisant la main humaine, et
pour la saisie de divers objets au bout des quatre doigts respectivement. Le logi-
ciel ‘Matlab’ est appliqué afin de simuler les différentes saisies, et ‘Syngrasp’ afin de
contourner la cinématique en prenant en compte la synergie dans la saisie des objets.

La seconde partie s’intéresse au développement d’un atelier virtuel sous environ-
nement ROS (Robot Operating System) pour la simulation du bras articulé type
‘cob3-3" muni d’une main mécanique pour la saisie d’objets. La simulation est ef-
fectuée sous ‘gazebo’ avec ‘rviz’ comme afficheur. Le langage ‘python’ est utilisé
sur ‘ROS’ pour le développement des scénarios, produisant les configurations inter-
médiaires du robot ainsi que la position de 'objet, la configuration de pose de ce
dernier sur le plateau étant connue. Les configurations de pré-saisie satisfaisantes
seront retenues. L’atelier virtuel a été affiné grace a 'intégration d’une caméra ‘ki-
nect’ sous ‘rviz’ qui servira a la visualisation en temps réel des mouvements de la
main.

Mots clés : Robotique, Préhension, Manipulation mobile, Simulation 3D, Syn-
grasp, ROS, cob3-3, Gazebo, RVIZ, camera kinect.
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Abstract

BOUACHARI Amel; Doctorat, University of 20 Aout 1955 Skikda, 2016.
Title: ‘Modelling and Control of an Articulated Mechanical Hand for Grasping of
Objects’.

Mobile robots are essentially constituted by a movable base equipped with an
articulated arm having a prehenser at its end. The prsent swdy focuses on the
development of an environment simulating the dextral handling of robots.

The first part essentially involves the generation of the four-finger articulated
hand kinematics, and its modelling for the purpose of seizure of objects of various
shapes. The direct and inverse geometrical models are applied for the representation of
some postures that characterize the human hand, and for the grasping of various objects
at the tip the four fingers, respectively. The software 'Matlab' is applied to simulate the
different seizures, and 'Syngrasp' to bypass the kinematics through taking into account the
synergy when grasping the objects.

The second part focuses on the development of a wvirtual workshop under
environmental ROS (Robot Operating System) for the simulation of the articulated arm
type ‘cob3-3' fitted with a mechanical hand for the seizure of objects. The simulation is
carried out under 'gazebo', with 'rviz' as display. The 'python' language is used for the
development of scenarios, ‘ROS’ generating the intermediate configurations of the robot
as well as the position of the object, its resting position on the tray being known. The
satisfactory pre-grasping configurations are retained. The virtual workshop has been
refined through the integration of a 'Kinect' camera under 'rviz' that shall be used for a
real-time visualization of the movements of the hand.

Keywords: Robotics, Prehension, mobile manipulation, 3D Simulation, Syngrasp, ROS,
cob3-3 gazebo RVIZ, kinect camera.
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