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2SC6010 - Python pour la

robotique

Responsables : Herve FREZZA-BUET , Jeremy FIX, Joel LEGRAND
Langues d’enseignement : ANGLAIS

Type de cours : Cours ST

Campus ou le cours est proposé : CAMPUS DE METZ

Nombre d’heures d’études éleves (HEE) : 60

Nombre d’heures présentielles d’enseignement (HPE) : 30

Année académique : 2024-2025

Niveau avancé : non

Présentation, objectifs généraux du cours :

Ce cours présente une approche en python de la programmation robotique. On abordera dans une
premiere partie des fondements en python couvrant les thématiques de la programmation orientée
objet, de la programmation systeme/paralléle. On étudiera ensuite plus en détail les aspects
robotiques sur la base de I'écosysteme ROS2. On implémentera une bibliotheque de traitement
visuel pour la navigation qu'on déploiera sur une plateforme robotique réelle Turtlebot. L'ensemble
des réalisations se feront sous Linux avec des outils libres et une partie des TPs permettra aux
étudiants de se familiariser avec cet environnement.

Période(s) du cours (n° de séquence ou hors séquence) :
ST5

Prérequis :

1C1000 : Systémes d’'information et programmation
1C4000 : Traitement du signal

Des connaissances en programmation python sont absolument nécessaires.

Plan détaillé du cours (contenu) :

- TP (2 x 1h30) d'introduction a Linux et a GIT

- CM (2 x 1h30) : Cours programmation objet python

- TP (2 x 1h30) : Programmation orientée objet en python

- TP (2 x 1h30) : Calcul numérique vectorisé efficace avec numpy

- TP (2 x 1h30) : Python multithreadé, multiprocess

- CM (1h30) : Introduction a ROS2

- TP (2 x 1h30) : Tutoriels d'introduction a ROS2

- TP (4 x 1h30) : Détection de lignes et de points de fuite pour I'asservissement visuel d'un Turtlebot
- TP (2 x 1h30) : Navigation semi-autonome et cartographie visuo-guidée

Volume horaire en HPE:
CM : 4.5 HPE
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TP : 24 HPE

Déroulement, organisation du cours :

Le cours est organisé autour de quelques enseignement magistraux accompagnés d'une part
importante de mise en pratique. Les TPs, avec des plateformes robotiques réelles ou simulées,
seront en particulier I'occasion d'implémenter et expérimenter les différents concepts vus en cours.
Cette mise en ceuvre reposera fortement sur ROS2. La programmation se fera en Python et
I'ensemble des expérimentations se dérouleront sous Linux.

Organisation de I'évaluation :

L'évaluation sera réalisée sur la base de comptes rendus de TPs.

Moyens :

Equipe enseignante : Joel Legrand, Hervé Frezza-Buet, Jeremy Fix

Outils logiciels : Uniguement des logiciels libres (Linux, Python, ROS, Gazebo)
Matériel : Turtlebot équipés de LIDAR et caméra 3D

Salles de TP : Salle de TP avec les logiciels pré-installés

Acquis d'apprentissage visés dans le cours :

- Structurer un développement informatigue par une approche objet en python
- Ecrire un code paralléle

- Prendre en main une plateforme robotique

- Code et déployer un ensemble de noeuds ROS2 pour un systeme robotique

Description des compétences acquises a l'issue du cours
C1 : Analyze, design and implement complex systems with scientific, technological, social and
economic dimensions

C2 : Develop broad skills in a scientific or academic field and applied professional areas
C6: Function effectively as an accountable and innovative actor in the digital world
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