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Intr oduction

Le mémoired f+'5 TXH MH YRXV SUp&¥B QWHWHKYWH GH OfHQVHPEOH GH PH
de recherche, de pédagogie, G D GPLQL ¥tVWd&J itamsieit de technologie mené es depuis
bient6ét quinze ans. LTHQVHPEOH GH PHV DRMIVRIOXPHHWWVRXUQP YHUV OTLQ
effet, que ce soit dans mes enseignement s ou ma recherche , la notion de projet industriel

est prédominante et est le ciment entre toutes ces actions .

Dans mes activités de recherche, la frontiere peut parfois étre difficile a définir entre
application industriel le et recherche industriel le. Dans tous mes travaux, je porte une
attention particuliére a cette différenciation. Cependant, cette richesse de projets lies a

OTLQGXVWULH PYDPgQH j XQ ODUJH VSHE &t polr G pupavy L Yabolige¥ etGLYHUV F
finalisées 3RXU DXWDQW HW MH YRXV OH GpPRQWUH SDU OD VXLWH LO H
de ces travaux une ligne conductrice forte qui met en évide nce le couplage modélisation et
expérimentation.

Ma démarche , qu $lle concerne les domaine V GH OD 5HFKH U Fris¢igneGiéht,O e
Odrnistration  ou encore du transfert, commence nécessairement par une phase de
UpDOLVDWLRQ GYTH[SpULPH QdpiialigérReld sSRIX WWTNIQ PH SHUPHWWHQW G L
XQH SKDVidov&ifin qui elle -méme va susciter un nouveau besoin ou une nouvelle
DSSOLFDWLRQ TXfLO YD IDOORLU H[SPULPHQWHU«HW PRQ DFWLYL'
permanente.
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Partie I. NOTICE | NDIVIDUEL LE

1. CURRICULUM VITAE

GARNIER Sébastien Maitre de conférences

Né le 30 septembre 1971 a Caen

Marié, 3 filles 'H OTXQLYHUVLWp
Enseignement Recherche :
IUT de Nantes Laboratoire des sciences du numérique

2 avenue du Pr Jean Rouxel de Nantes (LS2N )
BP 539, 44475 Carquefou cedex UMR CNRS 6004

1 rue de la noe,
BP92101, 44321 Nantes

Parcours et Formation

Depuis 2000 Maitre de conférences | @fjiversité de Nantes DX VHLQ GH Of,87 GH 1DQWHYV

1999 - $7(5 j OM8QLYHUVLWp H VIDIQNEN Ngne3, GH

1996 -2000 Doctorat

Titre : Détermination de paramétres descriptifs de [I'état d'usure d'outils pour le
développement d'un systéeme de surveillance automatique de l'usinage en fraisage
Jury
Président : LE MAITRE F. 3URIHVVHXU j Of(&1
Rapporteur ANG6(/0(77, % 3URIHVVHXU j OT(16 &%$&+$1
BRISSAUD D. Professeur au 0,13 *UHQREOH
Examinateur : LUCAS M.F. Maitre de conférences | Of(&1
FOURNEAU R. Dr Professeur et directeur CERISIL Belgique ,
Directeur de thése FURETB., ODVWUH GH FRQIpUnivedrésy j OF
Membre in vité: SCHWEITZER A. PDG de la société DIGITAL WAY

1995-1996 6 HUYLFH PLOLWDLUH DX VHILQ GX *pQLH GH Of

1997 -1998 DEA en Génie Mécanique, Option &0%2 HW 3URGXFWEcdieX Eenjrale fe
Nantes au sein du  Labor atoire d'Automatique de Nantes

Titre : Recherche des configur ations articulaires optimales d'un robot redondant + méthode
neuronale.

Recherche

Domaine de compétences
X Procédure expérimentale,
X Modélisation et identification,
x Processus de parachévement, étudié au travers
o Des moyens :Commande Numérique et robot,
o0 Procédé : fraisage (outil & dents, outil & concrétions diamantées), percage &
poncage,
0 Matériaux métallique & composite,
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Encadrement

Masters recherche

oo

Theéses doctorales soutenues 5
(Ritou 40%, Havette 30%, Caillaud -Boudellier 30%, Lecerf -Dumas 30%

, Ambiehl 30% )

Théses doctorales en cours 1

(Ngoufack 40%)

Théses doctorales a venir 1

(Paquet 40%)

Communications scientifiques

Publication internationale avec comité de lecture référencé
Publication internationale avec comité de lecture

Chapitre d uvrage

Conférence internationale avec comité de lecture

Article en colloque francais

PR NN

(2N

Projets en lien avec la recherche

X X X X X X X X X X X X

Projet UGV/Alu Composite (FUI),
Projet UsinAE (FUI),

Projet Défi Composite (OSEO),
Projet ECOWINGBOX (FUI),
Projet COROUSSO (ANR),

Projet RoboFin (IRT Jules Vernes),
Projet COMET (IRT Jules Vernes),
Projet QuaUsi (FUI),

Projet CROX ( DGA),

Projet COROMA (Projet Européen),
Projet Rodeo (Projet Europée),
Projet BatiPrint (Projet de Maturation),

'pS{WV GH ORJLFLHOV j O1$33

2011
2012

Dépbt de brevet

- /RILFLHO GILGHQWLILFDWLRQ GHVY UDLGHXUV GH URERW
- TUDLWHPHQW GH GRQQpPHYV LVVXHV GTXQ ODVHU SRLQW S

2012

2013
2014

2016
2016
2016

2017
2017

- Dispositif de poncage comprenant des moyens de changement de

disque abrasif ,

- Procédé et systéme de contrdle d'un poncgage orbital ,

- SURFpGp HW GLVSRVLWLI SRXU OD PHVXUH GX VXLYL C
charge ,

- Fabrication additive de mur béton ,

- Interface de surveillance de couplage robotisé ,

- Systéme de mesure a résolution sous -pixel pour le positionnement de

deux URERWY ORUV GTXQH WKkFKH GH FRQWU{OH QRQ GHVWU X
- 6\VWgPH GH FRXSODJH GH FKDvQDJHYVY GTDUPDWXUH

- 6\VWgPH GH FRXSODJH GY{DUPDWXUH PpWDOOLTXH SDL
picot oblique ,

Matiéres enseignées

Mathématique
Statistique

niveau GMP1 durant 3 ans  (15h/an cours & TD),
niveau GMP1 durant 6 ans (30h/an TD),
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% XUHDX G 9 pW Xi@kHu GMP1 depuis 2000 (15h/an TP),

Informatique VBA niveau GMP1 depuis 2000, responsable de la matiere depuis 2006 (30h
ancours TD & TP) ,

Informatique Base de donné  es
niveau GMP2 depuis 2010 (15h/an TP),

CAO niveau GMP1 depuis 2000 (15h/an TP),
CAO - surfacique niveau Licence I12P responsable de la matiere depuis 2000 (30h/an
Cours & TD),

FAO - 2axes ¥ niveau licence I12P durant 8 ans (15h/an cours, TD & TP),
CN avancée niveau | icence 12P depuis 2008 (15h/an),
FAO - 3 et 5axes niveau licence 12P depuis 2008 (15h/an cours, TD & TP) ,
Robotique niveau licence ICMIR depuis 2012 (4 a 8h/an TD) ,
Robotique niveau GMP2 depuis 2014 (8h/an cours, TD & TP) ,

(Le s heures données effectives dépendent du nombre de groupes et GX QRPEUH GILQWHUYHQDQWYV

Valorisation  * projet industriel

Projet industriel QLYHDX *03 %XUHDX GY{pWXGH HW IDEULFDWLRQ GHSXL
LQGXVWULHOV VRQW PHQpPpV DYHF dbtd\de HBWRi@SEHY GTpW:
DQQpH GX GpSDUWHPHQW *03 $ SDUWLU GTXQ FDKLHU C
de concevoir, de réaliser et de mettre en fonctionnement chez un client
le projet étudié.

2000 - ODFKLQH GH VROOLFLWDWHQéE MXrQddr YRLW XUH

2001 - Projet sur une Micro Turbine en inconel 717

2003 - Bouche Artificielle  + Enitia

2004 - BURWRW\SH GY83%

2005 - 6\VWqPH GH PLVH- Dé&nHhtdbD€ pour bateau 420 + SUAPS

2006 -07 - Banc de mise en charge de karting + Société SodiKart

2008 - Banc test pour v alidation de joint hydraulique +
Société SAH LEDUC

2009 - BURFHVVXV GTXVLQDJH SRXU 19 RoropdsioH ga& (& -
Concours CEC

2010 - Transmission innovante a rendement maximum * Mr Voisine

2011 - BURFHVVXV GITXVLQDJH SRXUz 9RuWIdNU électld &ue -
Concours CEC

2012 - Changeur de disque de pongage sur machine roto orbitale -
IRCCyN

2013 - Prototype de parachévement robotisé portable +|RCCyN

2014 - Découpe de joint de cardan + Société Trellborg

2015 - Imprimante 3D de grandes dimensions - IRCCyN

2016 - Effecteurs pour impression 3D robotisée - IRCCyN

Organisation de Workshop niveau licence professionnelle
,O VIDJLW GTXQH QRXYHOOH IRUPH SpGDJRJLTXH TXH QRXV DYR
FROOQqJXHV GX GpSDUWHPHQW HQ VILQV SLdu B&phdb GahtaPingoDoRQ GH
DYHF OHTXHO QRXV DYRQV GH QRPEUHX[ pFKDQJHV ,0 VIDJLW
GIpWXGLDQWY GH OD OLFHQFH SURIHVVLRQQHOOH , 3 GH FRQFHY!

record (8 a 12 jours suivant le cas) un proto « échelle 1 » du syste me étudié.
2013 - 5pDOLVDWLRQ GTXQH PDFKLQH &1 GH GpWRXUDJH HW G
de bois open source,
2014 - 5pDOLVDWLRQ GTXQ FRQFHSW FDU SRXU QLYUDLVRQ GH I
2015 - Réalisation d'un engin quadricycle a pédales pour livraison,
2016 - Réalisation d'exosquelettes,

Administratif
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Responsable de la communication GH OfpTXLSH &0%$2 BURGXFWLTXH GH O¢Y,5&

3 ans, gestion du site web ),

&KHI GIDWHQGH2009 gestion du personnel (2 techniciens) , gestion des
commandes SRXU OfTHQVHP BOsHless ptojets pédagogiques, technique et de
recherche EXGJHW DQQXHO Y JHVWLRQ GX SDUF PDFKLQHV
etc..

Co-organisateur des Assises MUGVY 2008 (Machine et Usinage a Grande Vitesse)  Nantes
160 participants

2001 - 2007 : responsable des spécialités MOPP et CIP de la licence LPGI (24 étudiants
volume Horaire 150hrs/an) ,

Participation au Comité de Spécialiste s GH OfXQLYHUVLW pd@ant 1423w H V
2008 -2009 : Création de la licence I2P avec 2 options MPP & C IP, directeur des études
(28 étudiants - gestion emploi du temps et note s xvolume annuel 450h ),

2009 -2013 : Responsable de la Licence 12P, Directeur des études (gestion emploi du

temps et note s),

Mise en place de Course En Cours du point de vue techniqu e (depuis 2009),
Participation a différents comité s GYLQYHVW LsV \tenrél Qsinage Belotti, Robot
.U .U $*9 « et a la mise en place de ces moyens de recherche et de
formation,

Co-organisateur de la Conférence Nationale AIP -Priméca 200 9, Montalb ert, 180
participants,

Participation au groupe de création du master ITI (interdisciplinaire en technologies
innovantes) j 07,87 GH 1DQWHYV RXYHUWXUH SUpYXH HQ
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2. ACTIVITE D ENSEIGNEMENT

ORQ HQYLURQQHPHQW S ULUQHIPHIW GHHWQ VAHT , 85. Meld ehdei@ridhtent s
ont été et sont encore tres diversifié s, par choix, PDLVY DXVVL SDUFH TXH FTd&W OD W
FH GpSDUWHPHQW Re OTHQVHLJQHPHQW VH IDLW HQ pTXLSHENSpGDJR.J
HITHW M YL Qdurd dernohhigydlise s matiere s, et VL SRXU XQ FHUWDLQ QRPEUH GYH!
M{IDL SULV OD UHVE RBREDE L bdMlp s,Gpour les autres MT\ SDUWhFLSH
PILPSUpJQDQW GX SRUO€WollegHesY XHde leurs PpWKRGRORJLHV GTHQVHLJIQ!
Cette fagon de faire est trés enrichissante et plutdt source de partage, de dynamisme et
GILQQRYDWLRQ SpGDJRJLTXH

Je PH SURSRVH G fsup8mtémddoat OHV HQVHLIJQHPHQWYV GRQW MI{DL OD UH
ferai a la fin de cette section un point sur quelques projets industriels mené s avec des
étudiants, les autres projets traités sont en annexes de ce mémoire. Les projets industriels
sont un des points fort du département GMP de Nantes . | Is sont aussi trés consommateur S
de temps, mais sont également une excellente forme de pratique pé dagogique mélant
activité s de synthése, réalisation s concréte s et travail en équipe.

2.1. Cours Informatique +tGMP 1&2

Je pilote ce module en premiére année, MIDVVXUH OHVprapess ket pfoduit les
supports de TD et TP. Deux collegues PIDVVLVWHQWIGB&R K. OHV

Dans le déroulement de cet enseignement , le fil conducteur reste classique pour un
FRXUV GYLQIRUPDWLTXH PDLV VDFKDQW TXfLO VYDGUHVVH j GHV pWXC
une connotation « bhoiteaoutils @ TXH OHV pWXGLDQWYV RO WeLWHIVEGSAUB SU
exploiter FH TXH OTRQ FRQVWDWH FKDTXH DQQpH DYHF OHV SUDWLTXH\
stage. Le cours aborde des notions de VBA sur Excel. Si le cours met en place toute s les
QRWLRQV GY{DOJRULWKPLTXH LO DERUGH GH PDQLgQUH LPSRUWDQWH C
Machine), qui a pour LQWpUrWwW pm§ ikididuélpour les étudiants.

Dans ce cours en particulier, Nhfegre les outils informatiques, permettant une
innovation pédagogie int HUDFWLYH /YXWLOLYVXW URdgmandey » &HVW OF KKDX [
outre son DVSHFW GfpY Do memetR @nplus, GILQFOWHMWUX G tedeQikV djdistance
sur les notions abordées HQ O D XW R télex@OueW ¢elui-ci quand il le souhaite et autant
GH IRLVY TXYLO OH YRXGUD GLUHFWHPHQW VXU VRQ (l7.La@g¥isiltéH 1XPpU|
dans la mise en place de ce ux-ci a été de trouver le moyen TXYLOV QH GHdsHRQR&OQHQW

saisie systémat ique avec des réponses retrouvées sur la toile. Ces QCM sont cour ts, ils
incitent GRQF OfpWXIBd 2Quar gour améliorer sa note. Une limitation aboub
répétition s parait pour ce cours optimale afin de ne pas solliciter des comportements
déviants.

/[FLQFLWDWLRQ GXUDQW OHV F&eX &ites ¢t Yormude Q<sudsionvaditbur du VBA
leur permet de prendre de bonne s habitude s de programmeur

Ma participation , avec un collégue , aux modules de deuxiéme année sur les bases de
données QRXV D SHUPLV G v a&itd/reptahain @sinotions vue s en premiere année
sur le VBA. Nous avons pu constater OfLQWpUrw GH OD UHSULVH GH FHV VDY
apprentissage. &THVW XQ SOXV SRXU GHV WHFKQLFLHQV VXSpULHXUV GH SR
etles exploit er | GLIIpUHQWYV QLYHDX[ GDQV OfHQWUHSULVH
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2.2. CAO Hormes complexe niveau Licence I2P

,O VIDJGW LFLUH HQ VRUWH TXH OHV pWXGLDQWY GH OLFH@FH SURIFE
notions de base nécessaire s a une bonne compréhension de la création surfacique et
T Xafhsi ils puissent les exploiter complétement dans leurs propres conceptions . Aprés une
SUHPLqUH pWDSH VXU OD FRQVWUXFWLRID FGApliMdy© DdsUndtio@Ddg VvV O 1
continuité des courbes de Bézier, B spline, C spline et enfin T spline. Nous pouvons alors
aborder la constructio  n des premiéres surfaces au travers des surfaces canonique s de base
(sphere, cylindre) ainsi que des transformations élémentaire s déja maitrisé es
FRQFHSWXHOOHP HieV8ur % HhEFRHdDs entre surface, découpe et jointure. Vien t
ensuite la notion pl us complexe de balayage. J9Y D[HaRédagogie sur la construction de ces
VXUIDFHV DYHF OHV QRWLRQV GH FRXUEH GYDUPDWXUH SRVLWLRQQDQ
DLQVL =Q+FWINJH HW OTRULHQWDWLRQ GX SURILO GDQV FH GHUQLHU
abordée avec les surfaces multi -sections. Bon QRPEUH G {HEHJWeBen étayer ces
notions au cours des 30 heures du module.

2.3. Stage pour le profil MPP de la licence 2P

Notre volonté, lors de la création de la licence 12P en 2008 a été de mettre les étudiants
du profil MPP (Maitrise des Procédés de Production) HQ FRQGLWLRQ DILQ TXfLOV P

OTHQVHPEOH GH OD FKDVQH QXPpULTXH /HXU IRUPDWLRQ HVW RUJDQL
GXUpH GTXQH VHPDLQH

Le premier est le module commande numérique «ava ncée». Notre objectif est
GIDPpOLRUHU OD FR& Qiadhmasi@eriimande numérique de nos étudiants . Ces
étudiants formés vont SDUWLU GDQV O 1L Q GtscWineign HsupeReRiPdpécialiste  de la
fabrication $1LQ G 1D Fl&ésXcphhhkitsances nécessai res a la bonne maitrise des moyens de
production , ils doivent comprendre les limites physiques des machines de production.

Différents aspects sont abordés tel s que la géométrique, la cinématique et la dynamique
des machines «Aprés quelques cours et T D, n ous réalisons une série de 4 TP de 4h sur

1. La géométrie machine au travers de tests % DOO0O%DU DILQ GTHQ GpGXLUH XQH F
capabilité machine,
2. /D SUpSDUDWLRQ GTRXWLO DYDQW SURGXFWLRQ
X montage en pince et frettage ,
x Utilisation de banc de pré réglage ,
X 6RQQDJH VWDWLTXH DYHF PDUWHDX GYTLP $B& 8 pthve d@F FpOpURP
notions de souplesse et de fréquence propre
x Validation des conditions opératoires au vue des résultats obtenues (go , no go),
3. Mise en place du sonnage dynamique afin de mesurer | L P S Dde Womportement
dynamique de la broche HW GH FRPSUHQGUH OHV OLPLWHY GYfXQ VRQQD.
non tournante
4. Cinématiqgue machine : mise en évidence des notions de jerk, Gafcélération , de
vitesse de continuité de trajectoire.

Le second stage con FHUQH OYXVLQDJH D[H OPYR X&/st&gk7 , MTLOQWHUYLHQV | «
fin du PRGXOH SRXU H[SOLTXHU OD QRWlattjQe, GflquE Défikirkdds DhotidhR de
fort enlevement matiere (forte avance, forte profondeur de passe, tréflage) , et pour
propos er une méthodologie de choix des conditions opératoires associé eV j OTRSpUDWLRQ
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Le Troisieme stage TXH M{DLFRQ@QpfH UQithg® de forme s complexe s, il est détaillé
ci-apres .

Et enfin, le dernier concerne la métrologie appliquée , entre autre, aux pieces que les
étudiants ont  usinées .

2.4. FAO zformescomplexeet5 axes

Durant ce stage, nous utilisons Power Mill de DELCAM FIHVW XQ ORJLFLHO SOXV SH
que Catia pour les aspects formes complexes et 5 axes . Aprés une présentation des
différentes stratégie s de finition de forme gauche avec les outils hémisphériques, nous
revenons sur la chaine numérique. Durant 4h, nous alternons sur un simple balayage entre

FAO et usinage sur un centre Herml| e 5 axes, nous modulons les différents paramétres

SHUPHWW D Qlreidd fuRliteé tout en essayant de maintenir la productivité initiale . La

piece SHUPHW GJLOOXVWUHU FHV WUDYDX[ QRXV GLVSRVRQV GH
Les notions de diamétre outil, hauteur de créte, tolérance radial e, tolérance longitudinal e,

lissage CN, dépincag e et enfin régulation sont abordé es.

Figure 1 3LqFH GH 7S SRXU OfXVLQDJH GH IRUPH FRPSOH[H

Pour la mise en application de s notions abordé es, les étudiants recoivent par groupe de
deux ou trois, une piéce ou plusieurs piéces permettant la réalisation de moule ou de
master (maitre modeéle) . lls doivent réaliser ces pieces en effectuant une analyse critique de
OD SKDVH GH ILQLWLRQ DILQ GH SURSRVHU GHV YRLHV GYDPE®OLRUDW.L
est divers comme un moule de  club de golf( RX HQFRUH OH PDVWHU GTXQ ED
modélisme (Figure 3]}.

Figure 2 : Moule de club de golf constitué de trois Figure 3 0R G g O hh mea§t¥r de bateau de
parties modélisme

Lors de ces stages, nous développ ons une pratiqgue de couplage des formations qui est
trés intéressante car elle rend la réalisation fonctionnelle ; les travaux des étudiants ont un
aboutissement qui dépasse leur formation . Cette année , nous proposons 5 projets, trois
sont soumis par les étudi  ants de la licence IMOC avec des piéces permettant la mise en
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°XYUH GH GL$IprocBd® % (pr é imprégné, RTM, moulage de résine chargée ..) les deux
GHUQLHUV pWDQW OD UpDOLVDWLRQ GTXQ PDVWHU SsBXangXé&lisFPQRs EL
par les étudia nts GMP.

2.5. Robotique

Ce cours en GMP est récent puisque la robotique vient de revenir dans le module
GIYDXWRPDWLT X @gPrdgrdmen® Pédagogique National) GX *03 -9YDL FKRLWL 8TRULHQ
cours, TD et TP, autour de la prise de  conscience de deux aspects majeurs enrobotique . Le

premier concerne la capabilité du robot par rapport a son archit ecture (boucle de mesure
/cout) . Différentes machines sont comparées tel que les commandes numériques et les
robots suivant des points de vue de commande ou de concep tion . Le second présente la

QRWLRQ GTHVSDF HavBcls \aslcbriséyiiehdds :

X VXU OfKpWpURJIpQpLWp GH QYHVSDFH GH WUDYDLO
X les singularités,
X la notion de redondance cinématique .

$X FRXUV GHV 7' OHV pWXGLDQWY DSSOLTXHQW FHV QBWLRQV V
JDPPH GY{XVL{RdukH4)avec unrobot (Figure 5) etla notion de configuration multiple.

Figure 4 JDPPH GIXVLQDJélsWwpi2OLV Figure 5 :miseen place GT1XQ XVLQDJH U
SLgFH GY P

Au cours du TP, les étudiants reviennent sur les QRWLRQV GYfHVSDFH DUWLFXODLU
sur le trés classique «  pick and place ».

Avec les étudiants de la licence professionnelle  ICMIR (Industrialisation, Conduite et
0DLQWHQ D Q Rdflatiar, Rootisées) rattachée j 01,87 GH /D 5RFKH dgnt WuneRQ
partiede s TPalieu j O71,87 GH 1DQWHV VXRUECD SRERWALTXH HW 3URFpGpV GH
nous abordons les stratégies de programmation des robots . /TREMHFWdel déta&riner
dans quelles limites on peut utilise r une stratégie dfIDSSUHQWLVVD &¢tioird Xé&1 avet) DM
quelle précision HQ IRQFWLRQ GX URERW (QILQ QRXV WUDLWRQV OH FDV G
externe , comme un laser de distance, dans la boucle de commande afin de ¢ onstater des
gainsde précision TXH OTRQ SHXW HVSpUHU
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2.6. Projets industriel s en GMP 2

$ QJT,de Nantes , dans le département GMP |, le stage en entreprise des étudiants est
réalisé entre la premiére et la seconde année. Cette organisation nous permet de réaliser un
projet industriel durant la seconde année.

&RPPH MH dgd &bbrdé succinctement précédemment, | es projets ont pour objectif
de traiter des cas concret s HW GIDSSOLTXHU OHV G pirduUIg KamationX H \Les
groupes sont constitué s de 6 a 8 étudiants .Ent UH OHV DQQpHYV HW , DeXdiurE UG TK XL
hor aire attribué a cette activité a diminué . Actuellement, les étudiants ont au minimum 4h
par semaine dédié s a ce projet pour ensuite, DSUqV OD ILQ GH OYfpaRLmpHS8HLYLOH
semaine au dernier semestre . Les dernieres semaines GH O 1D Q@@ Hquasiment
enti erement consacrées a ces projets. La demande des projets peut étre émise par un
industriel, un laboratoire, une associ ation, un particulier et bien s U Of,87ménk Lpour
V 1 D Xéfliper ou promouvoir la formation . Les étudiants sont soumis a un calendrier précis
nous permettant de rythm er OIYDYDQFHPHQW:GH SURMHW

Revue critique de faisabilité,
Revue critique de conception,
Revue critique de définition,
Revue critique de réalisation.

X X X X

Ce calendrier permet de valider ch acune des étapes primordiales a OD UpDOLVDWLRQ G
produit. Ces projets sont enca GUpV SDU XQ ELQ{PH GsTMNeQY Hdvdr@ Dojours
JDUGHU j OfHV@GRWWHT REMHFWLI HVW HW UHVWH OYDSSUHQWLVVDJH GH
ainsi obligation de moyens mais pas de résultats, ce qu i est clairement indiqué dans la
convention remise au client.

&H PpPRLWHDRGSt aussi pour moi le moyen de promouvoir cette pédagogie au
travers de projets industriels souvent ambitieux qui est comme MH OfDL GpMj GLW >
excellente approche de la pédagogie participative et active

3DUPL OHV TXDWRU]JH SURMHWY LQGXVWULHOV TXH MYDL two€p DPHQQp
que je vais détailler ci  -aprés, les autres sont consultables dans les annexes de ce mémaoire.

x Casindustriel :Banc de mise en char ge de karting  + Société SodiKart

X Promotion du département BURFHVVXV GIXVLQDJH SRXY p@opulshXUH & (&
électrique

x Projet innovant : Changeur de disque de poncage sur machine roto orbitale -
IRCCyN
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a banc de mise en charge de karting

Ledemandeu r : +Société SodiKart
Enseignant encadrant . GARNIER Sébastien
/( /2 &9 Bébastien
1RPEUH GTpWXGIBDQWYV
Contexte : le service de développement de SodiKart souhaite pouvoir tester différentes

structure s afin de confirmer les calculs théoriques de déform ation des parechocs.

Objectif : Concevoir et réaliser un b  anc de caractérisation de déformation des pare -
chocs &H EDQF GRLW SHUPHWWUH OTDSSOLFBWINRDIEKNH | eR heésmelHQ GLIIp
GH OD GplRUPpH HQ GIDXWUHV SRLQWigté é¢stREMésteMblperdinée@D VRF
matiére de sécurité et la fiabilité des kartings de location

Réalisation des étudiants :le projet a été réalisé sur deux années et finalisé. Ce banc
test est toujours utilisé pour la R&D de SodiKart

Fig. 6 : karting de la société SODIKART Figure 7 :Réalisation de la plateforme
b Projet Course En Cours (version électrique )
Le demandeur :IUT de Nantes -Département GMP
Enseignant encadrant . GARNIER Sébastien

CARDIN Olivier

1RPEUH GTpWXGEDQWYV

Contexte : Course en Cours est un concept pédagogique créé par Renault et Dassault
Systéme pour promouvoir la démarche de conception -réalisation dans laquelle les éléves de
colleges ou lycées doivent concevoir et usine r une voiture de course a échelle réduite.

Lors du concours national , le systéme de propulsion a gaz a chang é en une propulsion
électriqgue. Les dimensions du brut ont changées . elles ont été fixé es au volume maximal
GI1XQ FKDROWL [de modeéle de machine étant répandu parmi les participant s au
concours) . Cette compétition , depuis son apparition , a un réel succés. Nous avons
commencé avec 8 équipes de collégien s HQ QRXV VRPPHV DXMRXUBI§HKXL HQ
grosse académie avec plus de 2 20 équipes inscrites.

Objectif : L §bjectif princip al était GIDXWRPDWLVHU O DBesl ioiudds.F D \BtarR @
centre technique de la région, nous devions fournir a la fois le processus FAO et une
TXDUDQWDLQH GH PRQWDJH GYXVLQDJH
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Figure 8 : Répartition des piéces pour l'usinage en Figure 9 : Montage d'usinage permettant les trois

strato conception posages
Réalisation des étudiants : aprés une analyse du montage précédemment réalisé,
une conception plus robuste a été mise en place. Le m ontage a été réalisé par strato -

conception (Figure 8 LO D pWp GpFOLQp SOXV GﬂXQHdé’pMiﬁ)THDgQ{WQ)LQH GH IRLV

Le processus de fabrication des voitures a exploité des fonctionnalités avancées sous

CATIA (Figure 10). La notion de publication a été utilisée. Les publications permet tent, en
renseignant les surfaces surla voiture des collégiens , sa mise en position  automatique ( un

appui plan, un appuilinéaire, un appui ponctuel) 'DQV XQH VHFRQGH SKDVH OYDXWRF
GHV SKDVHV G 1X MVia)ie Hest également  réalisée .

Figure 10: Mise en place d'un processus d'usinage automatisé dans CATIA via la publication

c Changeur de disque de poncage sur machine roto orbital e
Le demandeur : IRCCyN =+ Capacité (Samuel BONNET)

Enseignant encadrant : GARNIER Sébastien
1RPEUH GpWXGEDQWYV

Contexte : Dans le cadre de nos travaux de recherche sur le poncage robotisé, nous
avons étudi é le pongage réalisé avec une ponceuse roto orbitale. Le changement de papier
abrasif sur ce type de moyen portatif est complexe et pour autant absolument nécessaire
DILQ GYHQYLVDJHU XQH DXWRPDWLVDWLRQ GX SURFpGp

Objectif : Concevoir un systeme de petite taille afin g XILO SXLVVH rWUHeHBEDUTXp
permettra le changement aut omatique de papier sur une ponceuse roto orbitale  installée sur
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un robot. Les deux contraintes principaleséta ien W OYDOLJQHPHQW GHV WURXV GYDVSL
papier et le plateau support ,et OTDVV XUD Q Fobnreg flexn@éden place de celui -ci (aucune
erreur possible, un poncage sans papier étant catastrophique)

Réalisation des étudiants : /H SURMHW D pWp XQ VXFFqV /HV pWDSHV G
papier existant, le positionnement de la ponceuse SRXU OHV WURXV GfDsSenJDWLRQ
place du papier neuf, e tenfin , le controle de la présence  GTXQ SDSLHU RQW (Figpe YDOLGp

& Figure 12).

Figure 11 : CAO du changeur de disque de Figure 12 : Maquette du changeur de disque sur
poncage ponceuse roto orbitale
Aprés réception du projet, celui -ci a été fiabilisé, et la fonction stockage des papiers

usagés a été ajoutée .

Un dépbt de brevet a été réalisé, avec l'aide de la SATT Ouest Valorisation qui a vendu
une licence d'exploitation de ce systéme a une entrepris e francaise qui réalise des cellules
robotisées de pongage. Une vingtaine de systemes de changement automatique d'abrasif
ont été implantés dans l'industrie en Europe, la SATT percoit 12,5% du montant des ventes
et reverse a I'Université de Nantes.
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3. ACTIVITE DE RECHERCHE : ENCADREMENT DE THESES

/HV WKpPDWLTXHV TXH M{DERUGH VRQW D[pHV VXU GHV SURFpGpV D’
premiéres théses concernaient le procédé de fraisage , les applications ciblés nous ont
DPHQpVY j FRQVLGpUHU OXVLQDJH URERWLVpPY 7RXW QDWXUHOOHPHQW
SDU OfXWLOLVDWLRQ GH FHV GHUQLHUV GHV WUDYDX[ RQW GpEXWp I
roboot GDQV OYREMHFWLI GH OfDPpOLRUHU

Dans cette partie, jH OLVWH GHV GLIIpUHQWHV WKgVHV TXH M{DL SX HQ
partie référence dans la rédaction de mon projet recherche.

Thése Période

Mathieu RITOU (30%)  09/2003 t12/2006

(surveillance, fraisage) ]

Benjamin HAVETTE (30%) 09/2007 - 01/2011

(pilotage, fraisage) ——

Aude CAILLAUD/BOUDELIER (30%) 09/2007 t112/2011

(fraise a concrétions diamantées) I —

Claire LECERF/DUMAS (30%) 09/2008- 12/2011

(fraisage , robot, rigidité ) F—
09/2011410/2014

Raphaél POIREE (50%)
(pongage , matériaux tendre)

09/2012- ??/2016

David GUERIN (30%)
(Rigidité, robot sur rail)
03/2014- ??/2016

(Qualité de trajectoire, robot)

Tableau 1 *DQWW OLpH j OTHQFD G U H(Rdit @vexe HLNsted ep\thddé encadrées

Sutea PD WKgqVH VXU OD VXUYHLOODQFH GMWMLOBRKUMXLYD LRPHM HV U
sur la maitrise des procédés de pro