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ROBOTIQUE

& COBOTIQUE

MODÉLISATION

& SIMULATION

• 5 EXPERTISES TRANSVERSES
AVEC DES ÉQUIPES EN INTERACTION PERMANENTE

SURVEILLANCE,

INSPECTION &

CONTRÔLE PROCÉDÉS

PROCÉDÉS 

MATÉRIAUX 

COMPOSITES

PROCÉDÉS

MATÉRIAUX 

MÉTALLIQUES

17 ingénieurs

et techniciens

+ 1 doctorant

• Modélisation des matériaux

et des procédés

• Modélisation de l'outil

de fabrication

• Modélisation stochastique

• Réduction d'ordre des modèles

21 ingénieurs

et techniciens

+ 4 doctorants

• Préformes complexes

grande cadence

• Procédés de formage

• Assemblage et jonction de 

pièces structurelles

• Fabrication additive polymère

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

18 ingénieurs

et techniciens

+ 3 doctorants

• Mobilité

• Perception

• Programmation automatique

• Contrôle basé procédé

• Interactions avec l'usine 

numérique

12 ingénieurs

et techniciens

+ 4 doctorants

• Surveillance des procédés

et des structures

• Automatisation des essais

non destructifs

• Analyse avancée de données 

(IA, CV…)

Fin de vie

démantèlement

déconstruction

Contrôle

santé matière

en service

Assemblage

Contrôle

conformité

pièce

Simulation &

développement 

du procédé
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EQUIPE ROBOTIQUE: LES BRIQUES TECHNOLOGIQUES

Grande diversité de 

pièces /  petits 

volumes

Grande pièces et 

haute précision

Des procédés 

complexes

Programmation 

automatique

Asservissement 

Visuel

Robotique de

précision

Robots parallèles à

câbles

Commande basée

procédés
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• ERT ROC Team

Responsible R&T : Sébastien 

RUBRECHT

17 Research Engineers (2 Expert)

3 Research Directors (part time)

1 Technician

3 PhD Students

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 ?
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Qu’est-ce qu’on appelle un driver ?
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Les robots Yaskawa
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Pourquoi avoir créer un nouveau driver ?

https://github.com/yaskawa-global/motoros2


10Confidential. Reproduction / communication of all or part of this document is prohibited © IRT Jules Verne 06/07/2026

Pourquoi ros2_control ?



MotoROS2
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L’architecture MotoROS2



Yaskawa 
ros2control driver
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Structure du driver Yaskawa ros2control
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Driver YASKAWA – ROS2_CONTROL fonctionnalités :



Les contrôleurs 
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position_controller:
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joint_trajectory_controller :
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Cartesian_correction_controller:



Application du 
Yaskawa 
ros2control driver
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Application : Suivi de joint par profilométrie
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Application : Admittance controller
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First Release !

https://codeberg.org/IRTJV/Yaskawa_ROS2_Control_HW_Interface
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Rejoignez-nous sur : 

Merci pour votre attention.

A votre disposition pour vos questions…

Maintenance par l’équipe de l’IRT Jules Verne. N’hésitez 
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julien.denis@irt-jules-verne.fr
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