Sujet de stage : Etude et développement sous ROS d’une interface de contréle d’un robot collaboratif 6 axes

Contacts : Laredj BENCHIKH

Notre UFR s’est équipée tres récemment d’un robot collaboratif 6 axes MECA500 de MECADEMIC. Contrairement a la
plupart des autres robots industriels, qui sont habituellement des systémes autonomes complexes, le MECA500 est
un composant d’automation prét a étre utilisé. Ce robot a, entre autres, la particularité d’avoir un contréleur
entierement ouvert et pouvant étre intégré a n'importe quel ordinateur ou automate programmable.
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Figure 1 : Présentation du robot collaboratif 6 axes MECA500 de MECADEMIC

Le programme de ce stage sera le suivant :

Au cours de ce stage, I'étudiant(e) devra dans un premier temps réaliser une recherche des bibliothéques existantes

sous ROS des modeles géométrique, cinématique et dynamique du robot collaboratif 6 axes MECA500 de
MECADEMIC.

Revue bibliographique sur les librairies existantes sous ROS de modeles géométrique, cinématique et dynamique du
robot collaboratif 6 axes MECA500 de MECADEMIC.,

Développement d’une interface sous ROS permettant le control de ce robot
Développement d’une application sous ROS de planification et de programmation de trajectoires de ce robot
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