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* 5 EXPERTISES TRANSVERSES

MODELISATION
& SIMULATION

17 ingénieurs
et techniciens
+ 1 doctorant

*  Modélisation des matériaux
et des procédés
*  Modélisation de I'outil
de fabrication
*  Modélisation stochastique
* Réduction d'ordre des modéles

o

e

PROCEDES
MATERIAUX
COMPOSITES

21 ingénieurs
et techniciens
+ 4 doctorants

*  Préformes complexes
grande cadence

*  Procédés de formage

* Assemblage et jonction de
piéces structurelles

* Fabrication additive polymére

Simulation & Contrél.e‘
développement conf_qrrn ité
du procédé piéce

PROCEDES
MATERIAUX
METALLIQUES

7 ingénieurs
et techniciens
+ 4 doctorants

* Assemblage et jonction par
soudage (ARC, LASER, FSW)

* Fabrication additive métallique
fil

* Automatisation de la réparation

*  Hybridation des procédés

‘

ROBOTIQUE
& COBOTIQUE

18 ingénieurs
et techniciens
+ 3 doctorants

Mobilité

Perception

Programmation automatique
Controle basé procédé
Interactions avec l'usine
numérique

* Surveillance des procédés
* Automatisation des essais

* Analyse avancée de données

SURVEILLANCE,
INSPECTION &
CONTROLE PROCEDES

12 ingénieurs
et techniciens
+ 4 doctorants

et des structures
non destructifs

(IA, CV...)




EQUIPE ROBOTIQUE: LES BRIQUES TECHNOLOGIQUES

Grande diversité de
pieces / petits
volumes

Grande piéces et

haute précision

Des procédés
complexes

Programmation

automatique

Asservissement Wy
Visuel t

Robots paralléles a
cables

Robotique de
précision

Commande basée !..
procédés -




Responsible R&T : Sébastien

RUBRECHT Organisateur de la ROSCON FR 2024 !
Contribution aux ROSCON :

e ERT ROC Team

17 Research Engineers (2 Expert)
3 Research Directors (part time)
1 Technician
3 PhD Students

Workshop Initiation a ROS2 2025 & 2026
par Ludovic Delval

Pablo SIERRA COSTA (2026): XIRIS Caméra
ROS2 Driver
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https://www.youtube.com/watch?v=ew606Kbt_9A&list=PLJVtMmpQVScbefR1wMWHfmrVZwQhBI73a&index=6
https://www.youtube.com/watch?v=H1BybvfcHpA&list=PLJVtMmpQVScbefR1wMWHfmrVZwQhBI73a&index=15

Pourquoi un driver

Yaskawa ros2_control ?




Qu’est-ce qu’on appelle un driver ?

Interface entre le hardware et le software

Permet de donner des ordres (commandes) et d’avoir des remonté
d’informations du robot (état capteurs,codeurs...)

4 ( \
Application Actionneurs § ;
(ordinateur /

|
smartphone)

(carte électronique) et capteurs _@- i 0i:

’ N

a © Traduction des

commandes

@ = m ® Gestion temps réel
\ y,

\ Y & y, Pilotage des moteurs

Mesure des capteurs
3 J
Retour Retour
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Les robots Yaskawa

LIRT travaille avec plusieurs fournisseurs de robot dont Yaskawa
Pourquoi Yaskawa ?
Trés répandu dans le milieu industrielle notamment en soudage

Fiabilité et robustesse : longue durée de vie en environnement industriel, maintenance prévisible.
Support et formation : réseau mondial de service

Performance : bonnes vitesses d’axe, répétabilité et précision pour taches exigeantes.
cout
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Pourquoi avoir créer un nouveau driver ?

Besoin interne d’interfacage entre nos APl ROS2 et un robot Yaskawa GP7 contr6lé
par une YRC1000

La solution existante he posséde pas les
fonctionnalités nécessaires pour nos besoins internes :

I’application de corrections sur une trajectoire prédéfinie
Une solution temps réel (MOTOROS2 utilise DDS via Ethernet —> non

déterministe)

Ameélioration des vitesses d’exécution pour obtenir de meilleurs performances temps
réel: 50Hz —> 250Hz

Une appétence de la communauté ROS2 pour ce type de projet
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https://github.com/yaskawa-global/motoros2

Pourquoi ros2_control ?

ro2_control permet de créer une interface entre le hardware et le logiciel a partir d’une
architecture standardisée.

On devient indépendant du fabriquant sur la couche logicielle —> On choisit un robot
pour ces performances

On intégre plus vite un nouveau robot sans devoir le programmer / changer son code
On bénéficie d’'un grand nombre de controleur trés performants déja existant

Cette interface évolue dans une couche mémoire définie et optimisée par un
Ressource Manager qui permet une gestion temps réelle des échanges avec le robot.
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MotoROS2




L'architecture MotoROS2

MotoR0OS2 concept 4 j‘(
"
_ S, MotoROS2 suit I'exécuteur ROS 2 DDS
- Builds on rcl & rclc APIs. . standard (non-déterministe)
- Uses regular ROS 2 msg, srv and action definitions :%v
- Uses micro-R0OS architecture. ' =
\ ,z;) Communique via topics, services et
[ User app J L' ’- a actions
[ rclcpp A’r rclpy ] \
= { otoRos2 \ Peut atteindre 100Hz en théorie mais
[ [ e J travaille généralement entre 50 et
80Hz
RMW RMW
FastDDS Micro
XRCE
DDS . ~
[ = | Client Ne peut exploiter les controleurs et

Yaskawa 0S5 Kernel

—
[ " broadcasters ros2_control.
micro-ROS otoPlus
agent ]

User
Robot Controller
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Yaskawa
ros2control driver




Structure du driver Yaskawa ros2control

> N Un driver Motoplus coté controleur
User PP 4 | client UDP (YRC1000 pour le
( Z ) moment)
rclcpp rclpy
( f = ) Echange avec le driver via protocole
L J UDP a 4ms
action
Sty RMW Interfacage avec ros2control en
FastDDS |
= ; ‘ serveur UDP pour :
3 a. >
c == 4 ) Réutilisation de contréleurs
[ Bos \ ] Z ros2control existants sur étagéere
ros2_control controller | ubpP [Motﬁpﬁs RT Drviver with UDP cIientJ . . o
with UDP server / protocol 5 Temps réel car déterministe et

Vitkome 08 Karnel ] haute fréquence 250Hz

Interfacage avec APl ROS2
User Robot Controller ¢ag
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Driver YASKAWA - ROS2_CONTROL fonctionnalités :

Broadcasters:

joint_state_broadcaster : joint_state_broadcaster/JointStateBroadcaster
joint_setpoints_broadcaster : joint_state_broadcaster/JointStateBroadcaster

yaskawa_cartesian_pose_broadcaster : pose_broadcaster/PoseBroadcaster - broadcaster spécifique au driver

Yaskawa ros2_control retournant les positions cartésiennes du TCP dans le repére Robot calculé par le
controleur Robot

Controleurs:

position_controller : position_controllers/JointGroupPositionController

joint_trajectory_controller : joint_trajectory_controller/JointTrajectoryController

cartesian_correction_controller :

yaskawa_cartesian_correction_controller/CartesianCorrectionPathController : controleur spécifique au driver
Yaskawa ros2_control pour appliquer des corrections de trajectoire
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Les controleurs




position_controller:
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joint_trajectory_controller :
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Cartesian_correction_controller:
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Application du
Yaskawa
ros2control driver




Application : Suivi de joint par profilométrie
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First Release !

Version 1.0 disponible :
Repo

https://codeberg.org/IRTIV/Yaskawa_R
0S2_Control_HW_Interface
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Et ensuite ?

Maintenance

Développement/ajout de fonctionnalités
supplémentaires :

speed overflow

cartesian position controler

06/07,/2026


https://codeberg.org/IRTJV/Yaskawa_ROS2_Control_HW_Interface
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1 mail des 20 000 Lieues
44 340 Bouguenais, France
contact@ irt-jules-verne.fr

WWW.IRT-JULES-VERNE.FR

Rejoignez-nous sur :

inyYy O 8

Merci pour votre attention.

A votre disposition pour vos questions...

Maintenance par I'équipe de I'IRT Jules Verne. N’hésitez
pas a nous contacter :

P julien.denis@irt-jules-verne.fr
» alexandre.riviere@irt-jules-verne.fr
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