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Solutions

Proposition d'une méthode globale :
Identification;

Détection, diagnostic;

Réaction;

Insertion de ces mécanismes au sein de
COTAMA
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olérance aux fautes

Le diagnostic est souvent lié aux fautes hardwares:

e réactions : reconfiguration du hardware.

Les architectures de contréle posseédent toutes des
meécanismes de tolérance aux fautes.
Mais la détection des fautes reste treés ciblée:

e Pas d’'identification, le nombre de fautes monitorées
reste faible.

Et les types de réactions restent limitées et spécifiques
a la mission.

=> Utilisation de I'ensemble des mécanismes pour
améliorer la fiabilité des robots.
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Module Global d’'Observation :

1. Récupération des informations des modules
d’observation.

2. Diagnostic.
3. Mise a jour de I'état des modules.

Superviseur Contextuel :
e Sur evéenement du MGO,

e En fonction du contexte (état actuel, état des
modules, sévérité des fautes),

=> Envoi d'un événement spécifique a la réaction.
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Décomposition de
I'objectif en sous-objectif.
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Interaction homme robot:
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2 types d’adaptation:

e Erreur moyenne,
utilisation d'un sous-
objectif dégradé.

e Erreur faible,
re-paramétrage du
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onclusion

Méthodologie globale améliorant la fiabilité des
architectures de controle des robots.

Identification des fautes détectables, étude de leur
criticite.

Mécanismes de détection, diagnostic :
e Modularité des mécanismes de détection.

* Possibilité de configurer la détection.
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onclusion

Réaction aux fautes :
 Possibilité d'implémenter différents types de réactions.

e Utilisation des capacités décisionnelle de I'architecture.

Insertion de ces mécanismes dans une architecture.

e QOutil fourni aux utilisateurs pour améliorer facilement
la fiabilité du robot.

» Souplesse des solutions fournies.
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Perspectives

Valider 'expérimentation avec le robot seul (plus de
HIL).

Plateforme expérimentale pour la validation du
comportement des algorithmes robotiques.

Etudes des modes d’interaction homme robot.

Implémentation complete du niveau décisionnel
(COTAMA v2).
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