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Résumés i

Résumé :

BOUACHARI Amel ; Doctorat, Université 20 Août 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 à son extrémité. La présente étude s’in-
téresse au développement d’un environnement simulant la manipulation dextre de
robots.

La première partie consiste essentiellement à produire la chaine cinématique de
la main articulée à quatre doigts pour ensuite la modéliser aux fins de la saisie
d’objets de formes diverses. Les modèles 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 l’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 grâce à l’intégration d’une caméra ‘ki-
nect’ sous ‘rviz’ qui servira à 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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