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LE M2 RODECO (2021-2022) ET SON SUCCESSEUR (2022-2023) 
                                                                                                                P. DANÈS

QUELQUES DÉFINITIONS… 
                                  FORCÉMENT IMPARFAITES (1)
Automatique : modélisation, identification, analyse, commande, observation… des 
systèmes dynamiques

• Boucle “perception-action”

• Discipline transverse, en connexion avec les math. appliquées, la théorie du signal…

• Multiples champs d’application - Lien avec l’instrumentation et l’info. temps réel
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(c) Brian Douglas [extrait]
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QUELQUES DÉFINITIONS… 
                                  FORCÉMENT IMPARFAITES (2)
Robotique : vers la machine dotée de perception, action, raisonnement, en interaction 
(environnement, robots, humains), dotée d’autonomie et d’adaptation

• Boucle “perception-décision-action”

• Confluent/dialogue de multiples disciplines + Corpus scientifique propre

• Différents niveaux architecturaux / degrés d’abstraction / contraintes temporelles

• Quelques verrous : maîtrise du temps, sûreté de fonctionnement, robustesse aux conditions 
environnementales (variabilité, évolutivité), comportements « orientés tâche/mission »…
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QUELQUES DÉFINITIONS… 
                                  FORCÉMENT IMPARFAITES (3)
Robotique : quelques thématiques

• Architectures logicielles - Middlewares

• Conception mécanique               — Instrumentation

• Modélisation cinématique et dynamique              — Commande — Manipulation

• Perception (extéroceptive)

• Fusion multisensorielle - Localisation - SLAM

• Planification du mouvement - Mouvement réactif

• Planification de tâches — Interaction/Coopération HR/RR — Action délibérée…
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MASTER RODECO : 
ROBOTIQUE-AUTOMATIQUE-INFORMATIQUE & DEUX SPÉCIALISATIONS

Robotique et Commande

• Profil “Roboticien-Automaticien”

• Systèmes de commande avancés 
Robotique de manipulation industrielle
‣ haute performance
‣ conditions expérimentales et environnements maîtrisés
‣ quelques mots-clés : dynamique, commande, perception 2D
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MASTER RODECO : 
ROBOTIQUE-AUTOMATIQUE-INFORMATIQUE & DEUX SPÉCIALISATIONS

Robotique et Commande

• Profil “Roboticien-Automaticien”

• Systèmes de commande avancés 
Robotique de manipulation industrielle
‣ haute performance
‣ conditions expérimentales et environnements maîtrisés
‣ quelques mots-clés : dynamique, commande, perception 2D

Robotique et Décision

• Profil “Roboticien-Informaticien”

• Systèmes robotiques intelligents 
Robotique de manipulation et mobile
‣ interaction, autonomie, adaptation
‣ environnements inconnus, dynamiques, évolutifs
‣ quelques mots-clés : perception 3D, gestion de l’incertitude, intégration logicielle
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ORGANISATION GÉNÉRALE MASTER RODECO (1)
Master 1 : commun ISTR-RODECO
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25 EMEAT2CM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS DISCRET ET IDENTIFI-
CATION

3 O 10 12 8

26 EMEAT2DM REPRÉSENTATION ET ANALYSE DES SYSTÈMES NON
LINÉAIRES

3 O 10 12 8

27 EMEAT2EM CONCEPTION ORIENTÉE OBJET DES SYSTÈMES DE
COMMANDE

3 O 10 12 8

28 EMEAT2FM COMMANDE DES SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS DIS-
CRET

3 O 10 12 8

Choisir 2 UE parmi les 3 UE suivantes :
29 EMEAT2GM RÉSEAUX POUR LA COMMANDE DE SYSTÈMES DIS-

TRIBUÉS
3 O 9 9 12

30 EMEAT2HM MODÉLISATION ET COMMANDE DES CONVERTISSEURS
STATIQUES

3 O 12 9 9

31 EMEAT2IM PROBLÉMATIQUES DES SYSTÈMES EMBARQUÉS 3 O 10 10 10

32 EMEAT2KM INITIATION À LA RECHERCHE ET PROJET 3 O 4 4 20

Choisir 1 UE parmi les 4 UE suivantes :
34 EMEAT2VM ANGLAIS 3 O 24
35 EMEAT2WM ALLEMAND 3 O 24
36 EMEAT2XM ESPAGNOL 3 O 24

37 EMEAT2YM FRANÇAIS GRANDS DÉBUTANTS 3 O 24
33 EMEAT2LM INITIATION JURIDIQUE 3 F 24
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C
T
S

O
b
lig
at
o
ir
e

F
ac
u
lt
at
if

C
o
u
rs

T
D

T
P

T
P
D
E

S
ta
g
e

S
ta
g
e
n
e

Premier semestre
EMEAT1AM CONNAISSANCE DE L’ENTREPRISE ET COMMUNICA-

TION
3 O

10 EMEAT1A1 Connaissance de l’entreprise 6 12
11 EMEAT1A2 Communication 4 12

12 EMEAT1BM TECHNIQUES ET IMPLÉMENTATION DE MÉTHODES
NUMÉRIQUES

3 O 10 24

13 EMEAT1CM CONCEPTION DE SYSTÈMES 3 O 10 12 8

Choisir 1 UE parmi les 3 UE suivantes :
14 EMEAT1DM PROCESSEURS ET LOGICIELS POUR LE TRAITEMENT DU

SIGNAL
3 O 8 9 12

15 EMEAT1EM TRAITEMENT DES IMAGES 3 O 14 7 9

16 EMEAT1FM INSTRUMENTATION ET CHÂINE DE MESURE 3 O 8 8 14

17 EMEAT1GM SYSTÈMES À ÉVÉNEMENTS DISCRETS, MODÉLISATION
ET ANALYSE

6 O 20 24 16

18 EMEAT1HM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS CONTINU 2 3 O 10 12 8

19 EMEAT1IM MICROCONTRÔLEUR 3 O 9 9 12

20 EMEAT1JM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS CONTINU 1 3 O 10 12 8

21 EMEAT1KM PERFORMANCE ET ROBUSTESSE DES SYSTÈMES
LINÉAIRES ASSERVIS

3 O 10 12 8

22 EMEAT1TM STAGE FACULTATIF 3 F 0,5

Second semestre
23 EMEAT2AM TECHNIQUES DE MISES EN ŒUVRE POUR LES

SYSTÈMES À ÉVÉNEMENTS DISCRETS
3 O 6 6 18

24 EMEAT2BM OUTILS POUR LA COMMANDE DES SYSTÈMES PA-
RALLÈLES

3 O 10 12 8

7



LE M2 RODECO (2021-2022) ET SON SUCCESSEUR (2022-2023) 
                                                                                                                P. DANÈS

ORGANISATION GÉNÉRALE MASTER RODECO (2)
Master 1 : commun ISTR-RODECO

Master 2 : 444h de présentiel+projet (hors stage)

• TC mutualisé ISTR : 120h (11 ECTS)
‣ Savoir-être ingénieur (AOH), Anglais : 48+24 (7)
‣ COO et Systèmes Temps Réel : 48 (4)

• TC propre à RODECO : 178h (19 ECTS)
‣ Robotique industrielle : 60 (5)
‣ Vision et Traitement d’images 2D : 40 (3)
‣ Optimisation et estimation : 60 (5)
‣ Reconnaissance des formes et Apprentissage 20 (3)

• Spécialisation : 146h (15 ECTS)

• Stage : 4 à 6 mois - Entreprise ou Laboratoire : (15 ECTS)
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‣ Commande linéaire avancée : 40 (3)
‣ Commande non linéaire : 28 (3)
‣ Commande optimale : 28 (3)
‣ Commande de robots : 30 (3)
‣ Conception & Mœuvre commande TR : 20 (3)

‣ IA et Décision : 30 (3)
‣ IA et Traitement de l’Incertain : 30 (3)
‣ Perception 3D : 28 (3)
‣ Robotique mobile & Intergiciel : 28 (3)
‣ RF & Techno vocales : 30 (3)C
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ORGANISATION GÉNÉRALE MASTER RODECO (3)
Ouverture à l’alternance…

• Contrats de professionnalisation depuis Septembre 2016

• Organisation de l’année universitaire en conséquence

… et pour les non-alternants

• Projets inter-disciplinaires ≈ 10 semaines - Clients académiques ou industriels - “Coachs”
‣‣
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‣ Préhension d’objets par un cobot [Sogeti]
‣ Commande non linéaire de drones
‣ Dév. d’une usine connectée de démonstration [Sogeti]
‣ Apollo 11
‣ Construction, modélisation, simulation et commande de 

robots manipulateurs à base de LEGO MINDSTORMS
‣ Quand l’Intelligence Artificielle rencontre la stabilité

‣ Extraction de MNT à partir d’images satellites [CS-SI]
‣ Navigation autonome visuelle
‣ Interface vocale pour une neuroprothèse [Covirtua]
‣ DNN pour la description de contenu audio par 

génération de phrases écrites
‣ Intégration d’un robot collaboratif dans un 

environnement de production à l’aide de ROS
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ORGANISATION GÉNÉRALE MASTER RODECO (4)
Stages

• Automatique, Robotique, Vision, Perception, IA, Apprentissage automatique…

• 4 à 6 mois - France ou Étranger - Entreprises (≈60%) ou Laboratoires (≈40%)
‣ EUROPE, USA, JAPON, SINGAPOUR…
‣ SSII, Automobile, Transports, Défense…  : ASTRIUM, THALÈS, ROCKWELL COLLINS, CNES, 

STAÜBLI, SPIKENET, NAÏO, SOGETI HIGHTECH, ROBOSOFT…
‣ LAAS-CNRS, IRIT, ONERA, INRA, IRSTEA, CEA, INRIA…
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DEVENIR DES ÉTUDIANT·E·S
Carrières professionnelles variées

• Industrie
‣ Ingénieur en entreprise : en robotique, en automatique, études, recherche & développement, 

informatique, intégration, technico- commercial, d’applications… 
‣ Chef de projet, consultant…

• Doctorat, puis
‣ Chercheur CNRS/INRIA, Enseignant-Chercheur
‣ Ingénieur de recherche, Ingénieur R&D

Quelques statistiques
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RENTRÉE 2022-2023

LE MASTER RODECO DEVIENDRA
LE MASTER AUTOMATIQUE-ROBOTIQUE (AURO ?)
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LE FUTUR MASTER AUTOMATIQUE-ROBOTIQUE (1)
Master 1 : commun ISTR-AURO
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25 EMEAT2CM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS DISCRET ET IDENTIFI-
CATION

3 O 10 12 8

26 EMEAT2DM REPRÉSENTATION ET ANALYSE DES SYSTÈMES NON
LINÉAIRES

3 O 10 12 8

27 EMEAT2EM CONCEPTION ORIENTÉE OBJET DES SYSTÈMES DE
COMMANDE

3 O 10 12 8

28 EMEAT2FM COMMANDE DES SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS DIS-
CRET

3 O 10 12 8

Choisir 2 UE parmi les 3 UE suivantes :
29 EMEAT2GM RÉSEAUX POUR LA COMMANDE DE SYSTÈMES DIS-

TRIBUÉS
3 O 9 9 12

30 EMEAT2HM MODÉLISATION ET COMMANDE DES CONVERTISSEURS
STATIQUES

3 O 12 9 9

31 EMEAT2IM PROBLÉMATIQUES DES SYSTÈMES EMBARQUÉS 3 O 10 10 10

32 EMEAT2KM INITIATION À LA RECHERCHE ET PROJET 3 O 4 4 20

Choisir 1 UE parmi les 4 UE suivantes :
34 EMEAT2VM ANGLAIS 3 O 24
35 EMEAT2WM ALLEMAND 3 O 24
36 EMEAT2XM ESPAGNOL 3 O 24

37 EMEAT2YM FRANÇAIS GRANDS DÉBUTANTS 3 O 24
33 EMEAT2LM INITIATION JURIDIQUE 3 F 24
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Premier semestre
EMEAT1AM CONNAISSANCE DE L’ENTREPRISE ET COMMUNICA-

TION
3 O

10 EMEAT1A1 Connaissance de l’entreprise 6 12
11 EMEAT1A2 Communication 4 12

12 EMEAT1BM TECHNIQUES ET IMPLÉMENTATION DE MÉTHODES
NUMÉRIQUES

3 O 10 24

13 EMEAT1CM CONCEPTION DE SYSTÈMES 3 O 10 12 8

Choisir 1 UE parmi les 3 UE suivantes :
14 EMEAT1DM PROCESSEURS ET LOGICIELS POUR LE TRAITEMENT DU

SIGNAL
3 O 8 9 12

15 EMEAT1EM TRAITEMENT DES IMAGES 3 O 14 7 9

16 EMEAT1FM INSTRUMENTATION ET CHÂINE DE MESURE 3 O 8 8 14

17 EMEAT1GM SYSTÈMES À ÉVÉNEMENTS DISCRETS, MODÉLISATION
ET ANALYSE

6 O 20 24 16

18 EMEAT1HM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS CONTINU 2 3 O 10 12 8

19 EMEAT1IM MICROCONTRÔLEUR 3 O 9 9 12

20 EMEAT1JM SYSTÈMES LINÉAIRES À TEMPS CONTINU 1 3 O 10 12 8

21 EMEAT1KM PERFORMANCE ET ROBUSTESSE DES SYSTÈMES
LINÉAIRES ASSERVIS

3 O 10 12 8

22 EMEAT1TM STAGE FACULTATIF 3 F 0,5

Second semestre
23 EMEAT2AM TECHNIQUES DE MISES EN ŒUVRE POUR LES

SYSTÈMES À ÉVÉNEMENTS DISCRETS
3 O 6 6 18

24 EMEAT2BM OUTILS POUR LA COMMANDE DES SYSTÈMES PA-
RALLÈLES

3 O 10 12 8
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devient “Optimisation-Graphes”

regroupée avec EMEAT2FM en “Systº Linº à Temps Discret”

(+) nouveau choix “Introduction à la Robotique”
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LE FUTUR MASTER AUTOMATIQUE-ROBOTIQUE (2)
Master 2 : 396h de présentiel+projet (hors stage) 
Deux options :  AU et RO
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PATRICK DANÈS
patrick.danes@laas.fr

MERCI !
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