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Problématique:
Assurer la sécurité d’un humain pendant une tâche de collaboration homme/robot sans 
déclencher l’arrêt d’urgence

Vincent PADOIS: Maître de conférence
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Ingénieurs:
Jimmy DA SILVA & Antoine HOARAU

Applications:

Coopération opérateur/robot pour une tâche industrielle
Anis MEGUENANI

Coopération chirurgien/robot pour opération d’un patient
Lucas JOSEPH



Plan

I. Architecture 

II. Commande par optimisation sous contraintes

III.Détection de personne

IV.Planification de trajectoire dynamique
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Architecture - Software
● Ubuntu patché Xenomai 

● OROCOS

● KDL

● ROS

● qpOASES 6Jimmy Da Silva



Architecture - Software
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Commande par optimisation sous contraintes
● Tâche(s) de positionnement

avec
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● Tâche de régularisation (compensation de gravité sans/avec damping)

ou

● Murs visqueux

avec



Commande par optimisation sous contraintes
● Positions, vitesses et accélérations articulaires
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Pose cartésienne



Commande par optimisation sous contraintes
● Energie cinétique 

Norme ISO/TS 15066
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Commande par optimisation sous contraintes
Quadratic Problem solver : qpOASES
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Commande par optimisation sous contraintes
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Détection de personne - Clustering
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Détection de personne - Fusion
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Détection de personne - Vidéo
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Génération de trajectoire dynamique
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Génération de trajectoire dynamique
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Publications
Control of robots sharing their workspace with 
humans: an energetic approach to safety

A. Meguenani, V. Padois and P. Bidaud IROS, 2015.

Energy based control for safe human-robot physical 
interaction

A. Meguenani, V. Padois, J. Da Silva, A. Hoarau, P. 
Bidaud International Symposium on Experimental 
Robotics, 2016

Contact
Jimmy Da Silva

dasilva@isir.upmc.fr

Opensource

http://rtt-lwr.readthedocs.io/

https://github.com/kuka-isir


