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NMPEANCIIOBME

Mpeanaraemoe nocobue npegHasHavyeHo Af1s1 MOMOSHEHNUS CNO-
BapHOro 3anaca npogeccuoHanbHoOW JIEKCUKOM Ha (DpaHLYy3CKOM SA3bi-
Ke, a TalkoKe AN pa3BUTUS y CTYAEHTOB HaBbIKOB MUCbMEHHOrO nepe-
BoAa C paHLy3CKOro si3blka Ha PYCCKWIA, aHanu3a cofepxaHusi u
npeobpa3oBaHMsl TEKCTOB, @ TaKXKe CMbIC/IOBOrO CBEPTbIBAHWUS WH-
¢dopmaummn. TMocobue COCTaBNEHO C MCMOSIb30BAHUEM QYTEHTMYHbIX
TEKCTOB MO pPOBOTOTEXHUKE Pa3HOW KaTeropuu CIOXHOCTU, PasHOro
TUMNA U CTUAS: HaydHasl CTaTbsl, pekflaMHbIi TEKCT, UHTEPBLIO — ANS
0TPaboTKM HaBblka COCTaB/IEHMSI aHHOTALMIA U pe3toMe.

YyebHoe nocobue pasgeneHo Ha Tpu 4actu. B nepsoi npea-
CTaBEHbl TEKCTbI A5 ayAUTOPHOW paboThl, BO BTOPOW — TEKCTbl AN
CaMOCTOSTENbHOWM paboThl, TPETbS YaCTb COAEPXKUT TEOPETUYECKYIO U
NpPaKTUYeCcKyto MHMOPMaLMIo Mo aHHOTUPOBaHWIO M pedeprpoBaHmio
TEKCTOB.

K Ka)xgoMy TeKCTy MepBOM YacTy nocobus mpuaratloTcs: cnu-
COK JIEKCMYECKMX €MHUL W psa 3afaHui. Jlekcvka aaeTcs Afist Toro,
YTObbI 06paTVITb BHMMaHWE CTYAEHTOB Ha KI/HOYEBbLIE U Hanbonee
CNTIO>XXHbl€ C/10Ba TEKCTa. 3a,anV|;| COCTaBneHbl Ansa OTpa6OTKVI HOBbIX
C/TIOB M BbIpa)XeHWI, @ Takke Ans 6onee AeTafbHOrO MOHWMAHUS CO-
LlepXXaHus TekcTa.

Bonpockl, KoTopble MpeACTaBfeHbl B KOHLE MepBONM YacTu no-
cobwus, HanpaBneHbl Ha paboTy C TEKCTOM AN COCTaBJ/IEHMS] @HHOTa-
uMn 1 pedeprpoBaHMsl TEKCTOBOro Matepuana. MpenogaBaTtenb UMe-
€T BO3MOXXHOCTb Bbl6paTb M3 NpeanoXXeHHoro Crncka Te BOMpPOCHI,
KOTOpble 6onee Bcero noaxoaart Ansg AaHHOro TeKCTta.

[lns NpoBEPKM YCBOEHHbIX HABbLIKOB CTyAEHTaM npeanaralTcs
TEKCTbl U3 BTOPOM YacTu Nocobust Ans caMOCTOsITENIbHOM paboThbl Hag
coctaBneHveM pedepata u/mnam aHHoTaumm.

B TpeTbel yacTu CTyAeHTbl HalnayT KpaTKylo MHdbopMaumio o
nopsiake, NpaBuaax U pekoMeHaauusi aHHOTMPOBaHWS U pe3toMUpo-
BaHUA TEXHUYECKUX TEKCTOB Ha Cl)paHLl,y3CKOM SA3blKE, a TakKXXe JIeKCU-
Ky W peyeBble KNMLIE C NEPEBOAOM Ha PYCCKMI S3blK ANA NMpakTude-
CKOW 0TpaboTkM HaBblka aHanM3a 1 nepeckasa TekcTa.
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YACTb 1. TEKCTbI /11 AYAUTOPHOM PABOTbI.

Text 1. Des robots pour tout, des robots pour tous?

http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-
bsi/contenu/c/1248108361444/des-robots-pour-tout-des-robots-pour-
tous/

© Photo de Jedi.RC (licence Creative Commons)

Le nombre de robots devrait dépasser le chiffre de 11,5
millions, selon l'institut de statistiques IFR (International Federation of
Robotics). Les gouvernements japonais et sud-coréen ne s’y sont pas
trompés et ont investi plusieurs centaines de millions de dollars ces
dix derniéres années. La robotique a fini par gagner les faveurs de
I'Union Européenne qui multiplie également ses investissements et ses
travaux en recherche et développement dans ce domaine. Mais quels
robots ? Pour quels usages ? Faisons le point sur I'évolution des
robots et sur I'évolution des hommes qui vivent en compagnie, en
synergie, ou méme en symbiose avec des robots.

Le robot industriel est apparu dans les années 1960 dans le
secteur automobile. Sous I'effet combiné des progres techniques et de
la baisse des colts, le nombre de robots industriels en activité s'est
multiplié de fagon vertigineuse. Parmi les robots, les robots industriels
restent majoritaires.

De nombreuses universités (UPMC...), des instituts
d'enseignement technologique (IUT, CNAM...), des organismes de
formation continue, associations (Planéte sciences, Pobot...) , ou
méme des écoles primaires dans le cadre de projets d'éducation
scientifique, proposent aujourd’hui des formations a la robotique. La
robotique personnelle est en plein essor séduisant une communauté
d'utilisateurs et de passionnés de plus en plus vaste. Les robots
ludiques et les robots gadgets sont devenus trés prisés. Les robots
domestiques arrivent auprés du grand public afin de les soulager des
taches les moins intéressantes : le robot aspirateur Roomba a été
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vendu a prés de 5 millions d'exemplaires dans le monde ! Quant aux
robots de compagnie destinés a aider les personnes handicapées, les
personnes agées, ou a accompagner les enfants, ils font aujourd'hui
I'objet de projets de recherche tel que ROMEO ou Icub.

Les techniques de la robotique suscitent un intérét
grandissant, notamment dans le domaine médical : intervention
chirurgicale, suppléance fonctionnelle, rééducation. Les recours aux
robots se multiplient également pour I'exploration en milieux difficiles

exploration planétaire, exploration des fonds marins, des zones
irradiées ou toxiques, des zones a déminer, ainsi que sur le front
guerrier...

Face a la généralisation des robots dans la sphére domestique
des problémes de sécurité ou d'éthique pourraient surgir. Quels sont
par exemple les effets psychologiques induits sur une personne
(enfant, personne agée) laissée seule des heures avec une machine ?
Par ailleurs, les robots humanoides copient I'aspect et imitent de
mieux en mieux le comportement humain et ce mimétisme
grandissant peut déstabiliser. Trés technophiles, les Japonais ne
connaitraient pas les mémes réticences que certains Européens face
aux robots humanoides.

Le développement rapide, sinon exponentiel, de la robotique
dans les sociétés modernes présente t-il un danger pour I'homme ?

Vocabulaire:

dépasser npeBbllLaThb

gagner les faveurs 3aBoeBaTb 6/1aroCKIOHHOCTb

baisse (f) des colits CHWXXEHNE CTOMMOCTU

de fagon vertigineuse HEBEPOSITHO BbICTPO

en plein essor B CaMOM pa3srape

personnes (f) andicapées NI0AN C OrpaHMUYEHHbIMK
BO3MOXXHOCTSIMU

susciter nopoxaaTb, Bbi3blBaTb

exponentiel ObICTPLIA U HEYKNOHHBI

MepeBeauTe Ha (ppaHUY3CKUMA A3bIK Cnegylolue cCnosa
U BbipaeHus:

PoboToTexHuka, Hay4yHo-uccnegoBsaTenbckue paboTbl, koMbu-
HUPOBaHHLIN 3 DEKT, MPOMBbILNIEHHBIA POBOT, Hay4YHOe 06pa3oBaHueE,
po60T-UrpyLuKa, poboT-rafXeT, AoMallHWi poboT, PO6OT-KOMMNAaHbOH,
noBeAeHNe YerioBeka.
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OTBeTbTe Ha BOMPOCbI K TEKCTY:
1. Ou les gouvernements des pays du monde font des
investissements ?
Ou et quand est apparu le premier robot industriel ?
Quels types des robots exist-il aujourd’hui ?
Dans quels domaines on utilise des robots ?
Quels problemes de sécurité ou d'éthique puissent
apparaitre dans la société moderne ?

vihwn

3apaiite Bonpocbl No-¢paHLy3CKU K BblAesIeHHbIM C/10-

BaM B Npea/ioXKeHUsaX:

1. Les techniques de la robotique suscitent un intérét grandissant,
notamment dans /e domaine médical.

2. Le robot aspirateur Roomba a été vendu a pres de 5 miflions
d'exemplaires dans le monde.

3. Les robots Aumanoides copient l'aspect et imitent /e
comportement humain.

Text 2. Quatre notions pour comprendre (1e partie)

http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-
bsi/contenu/c/1248108361444/des-robots-pour-tout-des-robots-pour-
tous/

L'Homme réve depuis I'Antiquité de faire exécuter par des
acteurs autres que Ilui-méme des taches ou des activités qu'il
considére comme aliénantes, fatigantes, dangereuses, ou simplement
ennuyeuses. Le mot robot apparait pour la premiere fois en 1921
dans une piéce de théatre tchéque, "robota" signifiant travail forcé.
Une multitude de récits littéraires témoignent de la fascination
gu’exerce sur nous la création d’'une forme de vie artificielle : a titre
d’exemples en 1818 le Frankenstein de Mary Shelley et au XXéme
siecle les ceuvres d'Isaac Asimov, écrivain de science-fiction qui a
souvent exploité le théme du robot dans ses romans.

Dés I'époque médiévale, des mécanismes capables d'exécuter
des taches humaines ont été imaginés et construits. Le concept de
robot s’est véritablement répandu a la fin des années 1950 et au
début des années 1960. L'industrie automobile étant alors en pleine
expansion, les robots industriels sont devenus les assistants des
travailleurs en usine. Au milieu des années 70, I'ordinateur entre en
scéne et révolutionne la robotique. La machine prend désormais des
initiatives.
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Parce qu'il est trés difficile de reproduire le mouvement de la

marche, il a fallu longtemps encore avant de voir surgir le premier
humanoide. (C'est a Léonard de Vinci que l'on doit le schéma du
premier robot humanoide a la fin du XVe siécle.)
D'un point de vue technique, un robot est une machine dotée de
capteurs qui lui permettent de percevoir son environnement, et d'un
systéme électronique ou informatiqgue qui controle, au moins en
partie, ce qu'effectue le robot en fonction de ce qu'il pergoit.

En pratique, cette définition recouvre une trés vaste diversité
de machine. Par exemple, les bras articulés et programmables dans
les usines automobiles, les aspirateurs qui font le ménage tout seul,
les robots ludiques et électroniques des magasins de jouets, ou les
robots bio-mimétiques en forme de singe ou de poisson que I'on
rencontre parfois dans les laboratoires universitaires de recherche.

Vocabulaire:

aliénant (e) HECBOWCTBEHHbIV (as1)
artificiel (le) WCKYCCTBEHHbIN (as1)

science-fiction (f) Hay4yHas daHTacTMka

ordinateur (m) KOMMbIOTEP
mouvement (m) ABWXKEHWe
capteur (m) JaTumK
diversité (f) pa3Hoobpasue
percevoir BOCMPUHMMATb, OLyLaTb

MepeBeanTe Ha (ppaHLY3CKMA A3bIK Ciegylowue c/1oBa
M Bblpa)keHuA:

Bocnpou3secT ABMXXEHWE, OMacHas AesATENbHOCTb, CHabXeH-
HbI AaTUMKaMu, SNEKTPOHHAs CUCTEMA, OMNpeAeSIEHNE, MEXaHNYECKas!
pyKka, 610-MUMETUYECKMIA pOBOT, BOCMPUHMMATL OKPYXKAIOLLYIO Cpeay.

OTBeTbTE Ha BOMPOCbI K TEKCTY:

1. De quoi réve 'homme depuis I'Antiquité ?

2. Quand le mot robot apparait-il pour la premiére fois ?

3. Quand le concept de robot a-t il été véritablement dévelopé ?

4. Quelle invention technique a favorisé le développement de la
robotique ?

5. Qu'est ce que c'est qu’un robot d'un point de vue technique ?

6. Quels types de robot peuvent-étre recouvrés par la définition

mentionnée dans la texte ?
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Text 3. Quatre notions pour comprendre (2e partie)

http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-
bsi/contenu/c/1248108361444/des-robots-pour-tout-des-robots-pour-

tous/

Les principaux sujets de recherche actuels en robotique
portent sur les interactions homme-robot, la reconnaissance vocale, la
reconnaissance gestuelle et émotionnelle, la reconnaissance de
situation, I'apprentissage et les technologies de coopération des
robots. Il faut inventer des matériaux et faire évoluer les capteurs. Les
problématiques de I'énergie et de I'autonomie constituent des freins
aux développements de la recherche.

La Corée du sud et le Japon sont aujourd’hui en avance dans
le développement et le déploiement de la recherche en robotique. La
mise en place du pdle de productivité "Cap Robotique" en 2009 donne
a la France et a I'Europe un nouvel élan dans ce domaine. Le projet
Romeo labellisé par le p6le de compétitivité Cap Digital vise a
développer un robot humanoide destiné a devenir un véritable
assistant des personnes en perte d'autonomie d'ici 2015. Quant au
projet européen RobotCub il a pour objectif d'étudier le
fonctionnement de notre cerveau, le développement cognitif, la prise
de décision en analysant le comportement du petit robot humanoide
iCub.

Isaac Asimov, écrivain américain surtout connu pour ses
ceuvres de science-fiction, a créé le terme robotique, et les trois lois
protégeant les étres humains qui en découlent. L'idée générale est
gue le robot est, par définition, fiable et inoffensif pour I'Humain.

Face au développement de la robotique, de nombreuses
personnes ont exprimé leur préoccupation quant a la nécessité
d'introduire des régles éthiques, des régles morales élémentaires dans
les applications technologiques. C'est la premiére fois dans ['histoire
que I'humanité se rapproche du défi de reproduire une entité
intelligente et autonome. Des notions complexes comme ['autonomie,
I'apprentissage, la conscience, I'évaluation, le libre arbitre, la prise de
décision, la liberté, les émotions, et beaucoup d'autres doivent étre
analysées.

Un autre probléme se profile : quelle est la place de I'Homme
dans une société investie par des robots dont lintelligence et
I'autonomie rivalise avec la sienne ?
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Vocabulaire:

interaction (f) B3aMMoAENCTBME

reconnaissance (f) pacrno3HaBaHue

apprentissage (m) o0by4yeHne

labellisé 3anyLeHHbIn (3a), MapKupo-
BaHHbIV

cerveau (m) MOo3r

comportement (m) noBefieHNe

fiable HaAeXHbIW, JOCTOMHbIN A0-
BEpUs

conscience (f) CO3HaHue

MNepeBeanTe Ha (bpaHUY3CKUMIA A3bIK creaylolme c/ioBa

U BblpaXxeHus:

CoepxuBaTb pa3BuTHE, pa3paboTka W Pa3BUTME UCCNEN0BAHWUN,

pacro3HaBaHUE XXEeCTOB W 3MOLMI, HEMOLIHbIE NOAN, KOTHUTUBHOE
pasBUTHE, NMPUMEHEHNE TEXHOMOIMIA, cBo6oAa BOMW, NMPUHSTUE peLle-
HWSI, MHTENINEKT.

Ul

OTBEeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:
Quels sont les principaux sujets de recherche actuels en
robotique ?
Quels sont les facteurs qui freinent le développement de la
recherche ?
Quels sont les pays qui jouent un r6le de premier plan dans le
développement de la robotique?
Quelle est l'idée principale du Projet Romeo ?
Quel est I'objectif de ce Projet ?
Quelles notions complexes doivent étre analysées par
I'humanité ?

3apaiTe Bonpochbl No-(ppaHLy3CKU K BblAe/IeHHbIM CJlo-

BaM B npennoXxXeHunax:

1.

2.

Isaac Asimov, écrivain américain surtout connu pour ses aeuvres
de science-fiction, a créé le terme robotigue.

Face au développement de la robotigue, de nombreuses
personnes ont exprimé Jeur préoccupation quant a la nécessité
d'introduire des régles éthigues.
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Text 4. Robot

http://www.larousse.fr/encyclopedie/divers/robot/88768

Le mot « robot » a été créé en 1920 par I'écrivain tcheéque Karel
Capek, dans une de ses pieces de théatre (R.U.R. [Rossum's
Universal Robots]), pour dénommer un androide construit par un
savant et capable d'accomplir tous les travaux normalement exécutés
par un homme.

e Dans les ceuvres de science-fiction, machine a l'aspect humain,
capable de se mouvoir, d'exécuter des opérations, de parler.

e Appareil automatique capable de manipuler des objets ou
d'exécuter des opérations selon un programme fixe, modifiable
ou adaptable.

e Personne qui agit de facon automatique.

e En apposition, indique un appareil a commande automatique ou
désigne quelqu'un dont l'automatisme a quelque chose
d'inhumain : Avion-robot.

e Bloc-moteur électrique combinable avec divers accessoires
permettant d'effectuer différentes opérations culinaires. (On dit
aussi robot ménager.)

Un robot se compose d'un socle, d'au moins un bras muni
d'organes de préhension (généralement des pinces, parfois des
ventouses ou des électroaimants), d'actionneurs pneumatiques,
hydrauliques ou électriques, de capteurs de position, de pression, etc.,
et d'organes de traitement de l'information. C'est la nature de ces
deux derniers types d'organes qui permet de classer les robots en
quatre catégories de complexité croissante.

Les robots les plus simples et les plus nombreux sont des
automatismes séquentiels a cycle simple ou multiple, fixe ou
modifiable d'aprés la nature des piéces a manipuler. Lorsque le trajet
de la « main » est complexe, on peut « enseigner » au robot les
mouvements d'un opérateur humain en les enregistrant sur une
bande magnétique. Le troisiéme niveau est constitué par les robots a
commande numérique, dont la programmation nécessite I'emploi de
langages spéciaux. Enfin, les robots « intelligents » sont capables de
prendre des décisions d'apres leur état et celui de leur environnement,
et sont dotés pour cela de capteurs évolués et d'une grande capacité
de traitement de linformation. Ils savent reconnaitre la forme et
I'orientation des objets sur un écran de télévision et sont capables de
réagir a la prononciation de mots appartenant a un certain
vocabulaire.
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Vocabulaire:
dénommer 0603HaUYNTb
a l'aspect humain YeNIoBEKOMOA06HbII
se mouvoir OBUraTbCs
organes de préhension opraHbl 3axBaTa
actionneur (m) NPUBOAHON MEXaHU3M, Npu-

BOA

séquentiel NporpaMMUpPOBaHHbIA,  Mo-
criefoBaTeNbHbIN

modifiable N3MEHSIEMbIN

MNepeBeanTe Ha (bpaHLUYy3CKMIA A3bIK cnegylolme c/loBa
M Bblpa)keHus:

BbinonHsATe paboTbl, CoBEpLIATL AEMCTBUSA, ABUraTb NpPeaMeThl,
MHEBMaTWUYECKWA MPUBOA, AATYMK AaBneHusi, obpaboTka MHbOpMa-
UMK, poboT C UMPPOBLIM YNpaBlEeHNEM, YCOBEPLUEHCTBOBAHHbIE AaT-
YMKM, pacrno3HaTb OpMy 1 MOSIOXKEHWE NpeaMeTa.

OTBeTbTe Ha BOMNPOCHI K TEKCTY:

1. Qu'est-ce que le mot «robot» créé par l'ccrivain tchéque Karel
Capek signifiait en 1920 ?

2. Quelle définition du mot « robot » refléte le mieux la science de
la robotique ?

3. De quoi se compose un robot ?

4. Quels sont les quatre catégories de robots et leurs
caractéristiques principales ?

Text 5. De l'ordinateur au cerveau artificiel

http://www.scriptol.fr/robotigue/anatomie-androide.php

Comme un personnage dans un jeu en 3D, I'androide, dotée de
programme de reconnaissance spatiale et vocale, est capable d'agir
de facon semblable a celle d'un étre humain. Pour aller plus loin dans
l'indispensable capacité d'apprentissage, les chercheurs travaillent a
l'invention d'un cerveau artificiel fonctionnant avec des sortes de
neurones. Une équipe d'IBM est en train d'élaborer un algorithme
capable de retranscrire une carte détaillée du cerveau humain, dans le
but d'en reproduire les fonctions en simulant un systeme équivalent.

IBM travaille sur une architecture d'ordinateur enti€rement
nouvelle qui veut imiter le fonctionnement du cerveau humain. On
ignore quand un prototype de cette technologie verra le jour, car on
en est au stade des études de conception.
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En fait on s'efforce surtout de comprendre comment le cerveau
fonctionne avant de commencer a mettre en oeuvre une
implémentation. Ensuite on pourra créer un hardware et un logiciel
qui saura imiter les sens de perception afin de pouvoir traiter des
guantités considérables de données directement a partir de
I'environnement. On veut créer un ordinateur qui soit en interaction
avec le monde réel et notre environnement et qui puisse réagir de
facon intelligente en fonction des directives qui lui sont données.

Les logiciels actuels sont définis selon la méthodologie suivante:
on définit les moyens de résoudre un probléeme, puis on écrit
I'algorithme qui implémente ce moyen. Mais notre cerveau fonctionne
d'une facon opposée: il part des algorithmes qu'il posseéde déja et les
adapte a chaque nouvelle situation ce qui lui permet de réagir a tout
changement.

Si l'on pouvait réaliser un ordinateur de ce genre, ses
applications porteraient sur une infinité de domaines. On aurait pu par
exemple éviter la crise économique en prenant en compte tous les
parametres de I'économie mondiale afin de prédire son évolution, puis
de définir les actions pour éviter les dérives.

Pour réaliser son cerveau artificiel, IBM compte sur les
nanotechnologies, un domaine encore mal exploré mais qui pourrait
fournir le niveau de miniaturisation nécessaire pour imiter le cerveau.
Il travaille en conjonction avec le DARPA (qui a mis au point quelques
modeles de robots étonnants), et plusieurs universités.

Vocabulaire:
reconnaissance (f) y3HaBaHue, pacrno3HaBaHue
élaborer pa3pabaTbiBaTb
s'efforcer CTPeMUTLCS
mettre en oeuvre OCyLlEecTBUTb
logiciel (m) nporpaMMHoe obecneyeHune
données [aHHble
implémenter BHeaApATb
en conjonction COBMECTHO

MepeBeanTe Ha PpaHUY3CKMA A3bIK CrieaylolmMe CnoBa
U BbIpaXeHunsa:

BocnponsBectn ABMXKEHWE, WUCKYCCTBEHHLIM MO3r, obecneynTb
YPOBEHb MWHMATIOpPU3aLMM HEOBXOAMMbIM AN UMUTALUMKU  MO3ra,
npeackasaTtb pa3BuUTHe, CPeACTBa peleHns npobnemol, obpabaTtbiBaTbh
3HaUMTENIbHOM 0ObEM AaHHBIX.
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OTBEeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:

1. Pourquoi I'androide est-il capable d'agir de fagon semblable a
celle d'un étre humain ?

2. Sur quoi travaille IBM actuellement?

3. Qu'est-ce qu'il faut pour créer un logiciel qui saura imiter les sens
de perception ?

4, Comment fonctionne notre cerveau ?

5. Sur quoi compte IBM pour réaliser son cerveau artificiel ?

3apaiite Bonpocbl No-¢paHLy3CKU K BblAesIeHHbIM C/10-
BaM B Npea/ioXKeHUsaX:
1. Les chercheurs travaillent a /invention d'un cerveau artificiel
fonctionnant avec des sortes de neurones.
2. Ensuite on pourra créer un logiciel qui saura imiter les sens de

perception.

Text 6. La robotique industrielle et de service

http://www.bulletins-electroniques.com/rapports/smmi1 025.htm

Auteurs : TROPATO Jean-Charles

En 2006, Bill Gates, le pére de linformatique moderne,
considére que l'industrie de la robotique est semblable a I'industrie de
I'informatique d'il y a trente ans. Le marché de la robotique est en
pleine expansion, et beaucoup de pays entendent miser dessus. En
trente ans, l'informatique personnelle s'est développée au point que
I'ordinateur se trouve désormais au centre de notre vie quotidienne. I
y a de fortes chances pour que d'ici trente ans, la robotique occupe
une place au moins aussi importante.

La robotique telle qu'elle se congoit actuellement peut se
décomposer en deux types : la robotique industrielle et la robotique
de service. La robotique industrielle existe depuis longtemps et on
compte de nos jours plus d'un million de robots industriels dans le
monde. La robotique de service quant a elle s'installe de plus en plus
dans les maisons des particuliers. La robotique de service prend
souvent la forme de robotique domestique, c'est-a-dire des robots
utilisés pour des tdches ménageéres : on estime a 5 600 000 le nombre
de robots domestiques et 3 100 000 celui des robots a vocation de
loisir répartis sur le globe en 2010. La robotique de service prend une
place grandissante dans les hopitaux, les lieux publics et notre vie
quotidienne.

La robotique est un domaine a la croisée de nombreuses
disciplines : mécanique, informatique, électronique, énergétique... Elle
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constitue ainsi un trés bon indicateur de I'avancée technologique dans
tous ces domaines puisqu'elle nécessite en général des technologies
de pointe, tant au niveau de la miniaturisation que des performances.
Les systémes robotisés sont soumis a de trés fortes contraintes,
notamment d'exécution temps-réel, de communication avec
I'environnement, tant en entrée qu'en sortie (capteurs et actionneurs),
d'autonomie et d'intelligence artificielle. Toutes ces contraintes en font
une technologie complexe, dont la maitrise caractérise assez bien le
niveau d'avancée scientifique et technologique global d'un pays.

A la téte de ce secteur en pleine expansion, on cite souvent des
pays comme le Japon pour la robotique de service, les Etats-Unis pour
la robotique militaire ou I'Allemagne pour la robotique industrielle.

Vocabulaire:
considérer cynTaTh, monaraTb
a la croisée Ha nepekpecTke
performances napameTpsbl, paboune xapak-
TEPUCTUKM
contrainte (f) 0653aTenbLCTBO
maitrise (f) MacTepcTBO,  TEXHM4YecKoe
COBEPLUEHCTBO
niveau (m) YPOBEHb

MepeBeanTe Ha (PpaHLY3CKMA A3bIK CriegylollMe C/10Ba
M BblpakeHus:

MoBceaHEBHAs! XW3Hb, KOMMbIOTEPHAs WHAYCTPUSl, MPOMbILU-
NeHHasi poboToTeEXHMKA, poboTOTEXHMKA B cdepe ycnyr, AoMallHue
[ena, nokasaTesb TEXHOIOMMYECKOro Nporpecca,

06K HAYYHO-TEXHUYECKUIA YPOBEHb.

OTBEeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:
Comment s'est développée l'informatique personnelle ?
Quels deux types de la robotique existent actuellement ?
Quelle forme prend souvent la robotique de service ?
Ou I'on trouve |'application de la robotique de service ?
Avec quelles disciplines est liée la robotique ?
Quelles sont les contraintes qui font de la robotique une
technologie complexe ?

oA WN
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Text 7. Les trois lois de la robotique

http://mbrobot.e-monsite.com/pages/cours-de-robotiqgue/les-trois-
lois-de-la-robotique.html

Ce sont les trois axiomes suivants :

e Premiére Loi : Un robot ne doit pas porter atteinte a un étre
humain ni, en restant passif, laisser cet étre humain exposé
au danger.

e Deuxiéme Loi : Un robot doit obéir aux ordres donnés par
un étre humain sauf si de tels ordres entrent en contradiction
avec la Premiére Loi.

e Troisiéme Loi: Un robot doit chercher a protéger son
existence dans la mesure ou cette protection n‘entre pas en
contradiction avec la Premiere Loiou la Deuxieme Loi.

Plus connu du grand public, notamment grace au blockbuster I-
Robot avec Will Smith, ces trois lois de la robotique sont considérées
incomplétes. En effet, dans l'ceuvre d’Asimov apparaissent deux
robots particuliers, R. Daneel Olivaw et R. Giskard Reventlov. Par leurs
réflexions, ils arrivent a la conclusion que les robots doivent aussi
considérer la protection de I'humanité dans son ensemble. Ces robots
formulent la Loi Zéro de la robotique ainsi :

e Loi Zéro : Un robot ne peut nuire a I'humanité ni, en restant
passif ni, permettre que I'humanité souffre d’un mal.

Les Trois Lois sont donc modifiées ainsi :

e Premiére Loi: Un robot ne peut porter atteinte a un étre
humain ni, restant passif, laisser cet étre humain exposé au
danger, sauf en cas de contradiction avec la Loi Zéro.

e Deuxiéme Loi: Un robot doit obéir aux ordres donnés par
les étres humains, sauf si de tels ordres sont en contradiction
avec la Loi Zéro ou la Premiére Loi.

e Troisiéme Loi : Un robot doit protéger son existence dans la
mesure ol cette protection n’est pas en contradiction avec la
Loi Zéro, la Premiére ou la Deuxiéme Loi.

Les conséquences de la Loi Zéro sont considérables : elle donne
le droit aux robots de s’attaquer a des Hommes, si ces Hommes
mettent I'hnumanité en danger. C'est justement le théme principal dans
le film I, robot, ou I'I.A VIKI (mémoire centrale de la firme robotique)
arrive a la conclusion logique que la plus grande menace pour
I'Homme est 'Homme Iui méme et décide d'enfreindre la 1re loi pour
protéger I'Humanité.
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Vocabulaire:

loi (f) 3aKOH

atteinte (f) Bped, NnoBpexaeHne
obéir CnywaTbCs, NOAYNHATLCS
nuire BpeanTb

conséquences nocneacrems
enfreindre HapywaTtb, 06xoanTb
menace (f) yrpo3sa

MepeBeanTe Ha (ppaHLY3CKMA A3bIK CreaylomMe crioBa
M Bblpa)keHus:

HaHecTn Bpea, BCTynaTb B NMPOTUBOPEUME, NOTMYECKUI BbIBOA,
3alMLLAThL CBOE CYLLECTBOBAHWE, NOC/IEACTBUS 3aKOHa.

OTBeTbTE Ha BOMPOCHI K TEKCTY:
1. Combien de lois de la robotique existe-il ?
2. Quand on a inventé la Loi Zéro ?
3. Quelles conséquences de la Loi Zéro ont été montrées dans le
film I-Robot?

3apaiite Bonpocbl No-¢paHLy3CKU K BblAesIeHHbIM C/0-
BaM B Npea/IoXKeHUsX:
1. /TA VIKI arrive a la conclusion logique que /a2 _plus grande
menace pour ['Homme est ['Homme lui méme.
2. Un robot doit obéir gux ordres donnés par les étres humains.
3. Elle donne /e droit aux robots de sattaguer a4 des Hommes.

Text 8. Qu'est-ce que la biorobotique?

Source : Encyclopédie Universalis, article de Philippe COIFFET

Une autre ambition récente de la robotique est l'intégration des
robots dans un environnement humain. On constate alors qu'agir dans
cet environnement est plus aisé si le mode de locomotion du robot
offre les mémes performances que celle de I'homme, en volume
occupé, en agilité et en capacité de franchissement d'obstacles divers.
Il n'y a certes pas que la locomotion bipéde humaine (que I'on
transforme parfois en locomotion quadrupéde quand on est a quatre
pattes ou en locomotion serpentiforme quand on rampe...) qui puisse
satisfaire les contraintes environnementales de la société humaine.
Mais on ne peut nier l'intérét du mode de locomotion de I'homme si
on peut l'imiter correctement. De méme, les taches matérielles
demandées au robot étant celles habituellement exécutées par
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I'homme, le systéme de manipulation ne saurait trop s'éloigner de
celui de I'nomme pour répondre en toute occasion aux demandes de
ce dernier.

Enfin, agir en coopération ou en symbiose avec I'homme d'une
maniéere similaire a celle d'un compagnon ou d'un collegue de travail
suppose une communication homme-robot qui imite la communication
homme-homme. Or celle-la est a la fois gestuelle et orale. Enfin,
psychologiquement, I'homme trouvera plus de motivations d'échanges
avec une machine humanoide qu'avec une machine d'apparence
vraiment différente.

Tout ceci incite a passer de la robotique a la biorobotique qui
fait référence au vivant en général, au-dela de I'hnumanoide ou de
I'androide.

La biosphére ne comporte pas que des humains mais une
infinité d'espéces animales, de la bactérie au mammifére, et une
infinité d'especes végétales, du champignon au séquoia géant.

Les roboticiens s'intéressent beaucoup aux animaux, d'une part
pour comprendre et éventuellement imiter les phénomenes de
locomotion et d'intelligence collective, mais aussi parce que les robots
animaloides ou zoomorphes peuvent rendre des services et trouver
des marchés que ne pourraient satisfaire des humanoides. Ainsi, dans
le domaine ludique, des robots-chien ou chat ou phoque ou autres ont
vu le jour comme animaux de compagnie, malgré la faiblesse de leurs
performances. Il y a méme des robots-poisson. Ces types de robots
ont aussi leur utilité dans I'enseignement de I'automatique et de la
robotique ou de la conception des mécanismes.

De méme, certaines applications seront mieux satisfaites par
exemple par un robot serpentiforme que par toute autre machine.
Ainsi en est-il pour la détection de présence humaine sous des
décombres suite a un tremblement de terre ou toute autre
catastrophe. Un serpent peut s'introduire dans de petites
anfractuosités et s'approcher des victimes.

Vocabulaire:
environnement (m) cpena, OKpyxeHue
locomotion (f) nepeaBmxeHne
ramper nonsaTb
inciter nobyxxaaTb, 3aCTaBnATb
mammifére (m) MAeKoMMTaoLLMI
performances (f, pl) nokasatenu, ahheKTUBHOCTb
anfractuosité (f) HEepOBHOCTb, yrnybnexue,
TpewmHa
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MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMWA A3bIK Cegylowme c/10Ba
M Bblpa)keHus:

MpeooneHne pasfiMyHbI TPYAHOCTEN, MPSAMOXOXAEHWUE, 3KO-
NOTMYECKME OFPaHUYEHMSs, UYeNiloBeYeckoe O06LIecTBO, duanyeckme
3a/lauum, KOMMYHMKaUUs Mpy NMOMOLLYM XXECTOB, MOTMBaLMSi B3aUMOAEN-
CTBUS, 6ECKOHEYHOE UYNCIIO BMAOB XXMBOTHbIX, KOMNIEKTUBHbIN pasyM.

OTBeTbTE Ha BOMPOCHI K TEKCTY:

1. Quelle est une autre ambition récente de la robotique ?

2. Quand est-il plus aisé d'agir dans I'environnement humain ?

3. Qu’est-ce que la biosphéere inclue ?

4. Pour quoi les roboticiens s'intéressent-ils beaucoup aux
animaux ?

5. Quelles seront les applications mieux satisfaites par un robot

serpentiforme ?

Text 9. Applications

http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-
bsi/contenu/c/1248108361444/des-robots-pour-tout-des-robots-pour-
tous/

Robot industriel

Le robot industriel est a l'origine de I'ére robotique. Il existe
depuis les années 1960. La grande source d'inspiration et d’argent a
I'époque est I'industrie automobile en pleine expansion : les robots
viennent remplacer les ouvriers dans les taches pénibles et
dangereuses (peinture, soudure) et se présentent sous la forme d'un
ou plusieurs bras se terminant par un poignet. Ces machines
effectuent généralement la méme fonction de facon cyclique.

Depuis les années 1960 la robotique industrielle a beaucoup
évoluée proposant un éventail de matériels de plus en plus
sophistiqués. Le contexte du marché du travail a changé lui aussi et
I'arrivée de ces machines au sein de l'entreprise n'est pas toujours
bien pergue.

Robotigue médicale

Depuis plus d'une décennie, le corps médical,
traditionnellement a I'écoute des évolutions technologiques, a
entrepris d'utiliser des systémes robotiques. C'est la précision et la
dextérité des robots qui a suscité cet intérét.
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Suivant l'exemple américain les hoOpitaux européens
s'équipent. Sur les 1100 robots Da Vinci en activités dans le monde,
800 se trouvaient dans des hdpitaux américains, moins de 200 en
Europe, dont 21 en France (cf Science et Vie, juin 2009). Actuellement
environ 10 % des opérations chirurgicales réalisées dans le monde
font appel a des robots-chirurgiens, et ce chiffre est en constante
évolution.

Robot d'exploration, de surveillance, et robots militaires

Ils explorent la planete Mars, déminent les champs de bataille,
opérent dans les zones irradiées, ou sondent les profondeurs
abyssales. Les robots d’exploration en milieux difficiles, voire tout a
fait impraticables pour I'homme, se substituent a ce dernier pour
sonder, secourir, opérer, en autonomie ou téléguidé ; des missions a
moindre colt puisque les conditions de viabilité et de sécurité sont
moindres.

Les robots militaires ont des missions similaires a celles
évoquées précédemment et sont utilisés dans le cadre de militaire, la
détection d'armes chimiques, comme engin de rapatriement, mais
aussi comme arme a feu téléguidée...

Robot de service domestique, robot compagnon-assistant

Les robots commencent a entrer dans nos maisons, le marché
de la robotique domestique est en pleine évolution. Avec la tondeuse
Automower ou l'aspirateur Roomba, les robots ménagers connaissent
un grand succés et plusieurs dizaines d’industriels sont aujourd'hui sur
ce marché.

Les robots sont également mis au service des personnes
handicapées ou agées pour leur offrir des soins et un regain
d'autonomie. Le robot d‘assistance musculaire HAL peut permettre
aux personnes handicapées de retrouver |'usage de leurs membres.
Paro, le bébé phoque, est utilisé comme animal de compagnie dans
les maisons de retraite.

Robot jouet, robot gadget

Les passionnés "passifs" révent et manipulent des robots alors
gue les passionnés "actifs" en construisent. Pour s'initier a domicile,
on peut s'aider de livres ou de kits de robotiques accessibles a divers
niveaux. Par ailleurs, les ateliers et sections dédiés a ce domaine dans
les écoles comme dans les universités se multiplient. Pour parfaire
leur technique, certains s'inscrivent a des compétitions organisées en
vue de stimuler la créativité telles que la fameuse Robocup avec ses
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robots footballeurs.

Vocabulaire:
pénible TPYAHBbIA
dextérité (f) CHOpPOBKa
susciter C03/aBaThb, Bbi3blBATb
exploration (f) nccnegoBaHue
impraticable HEOCYLLIECTBUMBIN, HenpuMe-
HUMBII
sonder pasBeabiBaTb, KOHTPOIMPO-
BaTb
maison (f) de retraite [OM npecTapesnbIx
dédié MOCBSILLEHHBIV

OTBEeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:
A quoi servent les robots industriels ?
2. Qui a suscité I'intérét du corps médical d'utiliser des systémes
robotiques ?
3. Combien d'opérations chirurgicales réalisées dans le monde
font appel a des robots-chirurgiens ?
Quelles missions ont des robots d'exploration ?
Que permet le robot d'assistance musculaire aux personnes
handicapées ?
6. Quels types de robots conaissez-vous ?

=

vk

Text 10. Le robot Da Vinci

http://www.agoravox.fr/actualites/sante/article/le-robot-da-vinci-
30119

Que feriez-vous si un chirurgien habitant sur un autre continent
que le votre vous proposait de vous opérez dans I'hopital le plus prés
de chez vous ? Avec la technologie d’aujourd’hui, I'étrange proposition
est désormais possible !

En effet, ce type de robot a été développé au cours des années
90. Celui-ci est controlé a distance par les mains de I'habile chirurgien
21
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a l'aide de télémanipulateurs et de caméras. On I'a baptisé le robot
« Da Vinci », puisque ses créateurs étaient unanimement d’accord que
Léonard de Vinci fut I'étre humain le plus intelligent de I'Histoire.

De prime abord, le robot a été concu pour des manipulations
fines puisqu’il peut opérer un patient aussi bien que le ferait le
manipulateur, soit le chirurgien. Celui-ci controle a la perfection les
deux bras du robot, a un point tel qu'il peut saisir un objet de
quelques millimétres, comme un élastique par exemple. Les
manipulations sont donc précises aux millimétres prés, sans quoi le
robot mettrait la vie du patient en danger. Dans le méme ordre d‘idée,
le chirurgien doit cependant développer une certaine habileté avec le
robot, puisque les manipulations sont faites avec deux tiges de métal.
La caméra démontre les opérations en trois dimensions et permet de
grossir I'image plus de huit fois. Par la suite, le robot n‘opéere pas a
I'aide du traditionnel bistouri. Il s'agit plutét d’'un « électrobistouri »
qui libére de petites décharges a faible courant qui permet alors de
couper ce quon désire. De plus, les tremblements possibles du
chirurgien sont totalement éliminés par Da Vinci.

Toutefois, un désavantage est a considérer : les mouvements
du chirurgien sont inversés. En effet, si le chirurgien tourne vers la
gauche, le robot répondra par la droite... de quoi donner des maux de
téte ! Ensuite, les colts d'une opération transatlantique par
I'entremise du robot Da Vinci coltent cher, puisque limage est
transmise par un satellite afin d’assurer une précision des plus
prudentes. On avait d’ailleurs assisté a une opération célébre
derniérement, soit un chirurgien de New York opérant quelqu’un de
Strasbourg. La facture s'élevait a plus de 1,2 million de dollars
ameéricains...

Quoi qu'il en soit, la technologie présente en Da Vinci nous
réserve sans nul doute bien des surprises et des patients guéris. Ce
robot porte bien son nom aprés tout !

Vocabulaire:
habile NOBKWUW, YMenbliA
baptiser OKpeCTWUTb, AaTb NPO3BULLE
unanimement €MHOracHoO
tige (f) de métal METaNNYECKUIA CTEPXKEHD
dimension (f) n3MepeHune
bistouri (m) XMPYPruyecknii HoX, ckasb-
nesb
éliminer UCKSTIOYaTb, YCTPaHSTb
inversé obpaTHbIii, MPOTUBOMOMNOX-
HbIl
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MepeBeanTe Ha (PpaHLY3CKMA A3bIK Ciegylowue c/oBa
M Bblpa)keHus:

KOHTpONMpOBaTb Ha PacCTOSIHAM, M3/yYaTb TOK HWU3KOro pas-
pAfa, oYeHb TOYHbIE MAHUMNYNALMK, YBENUUYUTL U306paxeHne B BO-
CeMb pas, Pa3BUTb HaBbIKW.

OTBeTbTe Ha BOMPOCbI K TEKCTY:
Que peut faire le robot « Da Vinci » ?
Qui controle les deux bras du robot ?
Pourquoi la vie du patient, est-elle hors de danger ?
Pourquoi le chirurgien doit-il développer une certaine habileté
avec le robot ?
A l'aide de quoi opére le robot « Da Vinci » ?

PN

v

Text 11. Mécatronique

http://www.mecatronique.fr/mecatronique

Mécatronique : démarche visant l'intégration en synergie de la
mécanique, |'électronique, l'automatique et linformatique dans la
conception et la fabrication d'un produit en vue d’augmenter et/ou
d’optimiser sa fonctionnalité. (extrait de la norme NF E 01-010)

Cette démarche, qui permet d'obtenir des performances
supérieures aux solutions traditionnelles, de réaliser de nouvelles
fonctionnalités, et de rendre les produits mécatroniques plus
compacts, nécessite la mise en place d’'une approche coopérative inter
disciplinaire.

La mécatronique est un élément fort du marketing de
Iinnovation : elle a le pouvoir de créer de la valeur ajoutée. En
supprimant des frontiéres existantes, elle permet de satisfaire des
fonctions supplémentaires, d’accroitre la prestation au client, de
développer une offre nouvelle tout en baissant les colts. L'objectif
n‘est pas une course a la technicité ; il s'agit d’offrir une réponse a
des exigences auxquelles il n'était pas possible de satisfaire
auparavant. La mécatronique contribue en outre au respect des
réglementations de plus en plus sévéres et peut apporter une plus
grande slreté de fonctionnement (fiabilité, disponibilité,
maintenabilité, sécurité). C'est une solution stratégique majeure pour
se différencier de la concurrence et créer de la valeur ajoutée.

Le développement mécatronique implique aussi une adaptation
de I'organisation du travail et impose d'abandonner la conception par
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module ou par technologie au profit d’une vision globale (appelée
également approche systémique ou holistique). Cette approche
contribue a la performance de l'entreprise, qui doit étre capable de
s'organiser dans un nouveau type de processus ; elle présente l'intérét
majeur d'élever durablement I'entreprise dans la chaine de valeur, en
passant d’'une offre « composants » a une offre « solutions », et de
favoriser son adaptation aux mutations des marchés. Les liens entre
fournisseurs et clients se trouvent resserrés et ces derniers, fidélisés.

Vocabulaire:
conception (f) pa3paboTka, MpoeKTUpoBa-
Hue
démarche (f) noaxoA, MaHepa paccyXaaTb
valeur (f) ajoutée pobaBneHHas CTOMMOCTb
accroitre YMHOXaTb, YBENYMBATb
fiabilité (f) HaZEeXHOCTb
maintenabilité (f) 3KCMyaTaunoHHas TEXHOJO-
TMYHOCTb
contribuer cnocobcTBoBaTb
fournisseur (m) NOCTaBLLMK

MepeBeanTe Ha PpaHUY3CKUA A3bIK cregylollMe C/oBa
M BbipaeHus:

OnNTUMM3NpoBaTb (QYHKLMOHANbHbIE BO3MOXHOCTW, WHTEpAWUC-
UMNINMHAPHOE COTPYAHWMYECTBO, AOMNOSHUTENbHbIE (YHKUMK, U3Me-
HAKOLWMECA PbIHKN, peam30BaTb HOBbIE BO3MOXXHOCTU, CU/TIbHOE 3BEHO
MapKeTWHra MHHOBaLMI, 6€30MacHOCTb 3KCMnyaTauuu, B MHTepecax
06LLEero MHeHus.

OTBeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:
Qu'est ce que c'est que la mécatronique ?
Cette démarche, que permet-elle ?
Quel pouvoir a la mécatronique ?
Pourquoi la mécatronique est-elle une solution stratégique
majeure ?
5. Qu’est-ce que implique le développement mécatronique ?

AN

3apaiTe Bonpochbl No-(ppaHLy3CKU K BblAe/IeHHbIM CJlo-
BaM B NpeQ/io)KeHusXx:
1. La mécatronique peut apporter une plus grande sdreté de
fonctionnement.

24



praBﬂeHI/Ie AUCTAHIIMOHHOTO O6y‘{eHI/I${ U NMOBbIIIEHU A KBaJ’[I/I(bI/IKaLU/II/I

CDpaHL[yBCKHI:I A3BIK CIIEHaJIbHOCTHU

2. Cette approche contribue a la performance de l'entreprise.
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CMUCOK 3AAAHWUIN ANA PABOTbI C TEKCTOM

( [1PEeriogaBaresib MoXxer Bb/5MpaTb KO/INYECTBO U TOPSAOK BOIMNPpOCOB
COr/iacHo LeJIsM 3aHATUA )

1. MpocMoTpuTe CTaTbio U KPaTKO OXapakTepusyiTe ee:
- KTO aBTOp CTaTby,
KaKol TeMe MOCBsLLIEHa CTaTbS,
- OTHOCWTCS /M laHHas CTaTbsl K Ballel creumanbHoCcTK,
- KaKuMe peKoMeHAaLun CoAepXUT CTaTbs,
- Balle MHEHMWE O MPAKTUYECKOW LIEHHOCTM CTaTby.
BbinuwinTe BbIXOAHbIE AaHHbIE CTATbW.
3. Onpepenute xapakTep TeKcTa: OnucaHue, MOBECTBOBaHWE, CO06-
LLEeHMe, pacCy>kKaeHne, U3NoXeHue.
4. MpounTanTe cTaThblo U onpeaenute (chopMynmMpynTe) ee Lefb.
5. Onpepenute, KOMy agpecoBaHa CTaTbs.
6. OxapakTepu3ynTe TEMaTUKY, MOSIHOTY M HOBW3HY COOGLUEHHbIX B
CTaTbe CBEAEHWN.
7. Onpepenute NpakTUYECKYIO 3HAYMMOCTb CTaTbW.
8. MpounTaitTe cTaTbto U chopMynupyiiTe 3adayu, MNOCTaB/IEHHbIE
aBTOpamu.
9. CocTaBbTe nepeyeHb NpobneM, 3aTPOHYThIX B CTaTbe.
10.Kpatko chopmynupyitte npobneMy, KOTOPOIN MOCBSILEHA [AaHHas
cTaThbs.
11.BbinnwmnTe (cchopmynupyiite) pekomeHaaumm (MHeEHUS) aBTOPOB U
CKaXkunTe, HAaCKONbKO OHU MOTYT 6bITb NONE3Hbl YATATENIO.
12.[laiiTe TOYHbIV NepeBOd Ha PYCCKUIA S3blK 3arosioBka CTaTbu U OM-
peaenuTe, COOTBETCTBYET /I OH COAEPXKAHMWIO.
13.CcdopmynupyiiTe TOUKY 3peHUsi aBTOPOB Ha MpeaMET MCCenoBa-
HUS.
14.YkaxuTe aBe (BCe) TOUKM 3peHUs, pacCMaTpuUBaEMbIE B TEKCTE.
15.CcopmynmpyeT BbiBOAbI aBTOPOB CTaTbM.
16.YkaxuTe ab3al, B KOTOPOM AAETCS MMaBHbIN BbIBOA aBTOpA.
17.MpounTainte NQ ab3au TekcTa M CPOPMyNMpynTE €ro OCHOBHYHO
MbIC/b.
18.Bbigenute knro4deBble nNonoxeHus absaua N9..
19.KpaTko nsnoxute cogepxxaHve absaua NQ..
20.BblpasuTe coaepxaHue Kaxaoro absaua TekCTa OAHMM npeasoxe-
HUEM.
21.BbigenuTe 13 kaxgoro ab3aua MonoXKeHus, KoTopble, Mo Ballemy
MHEHMIO, HeobxoaMMO BKIIOUUTL B pedepar.
22.TpouTnTe TEKCT, pa3fennte ero Ha CMbIC/IOBbIE YacTu U o3arfiaBb-
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TE UX.

23.BHMMaTeNIbHO MpOoYTUTE CTaTblo M BbIAENUTE €€ KitoYeBble dpar-
MEHTbI.

24.BblgennTe OCHOBHblE pasfienbl CTaTbM U nepeaanTe coaepXaHue
KaXkAoro Ux HMUX OAHWM — ABYMSI NPEeASIOXKEHMSIMU.

25.BoinuwinTe npeanoXxeHusi, KOTopble MOMOryT BaM KpaTKO W3fo-
XWUTb CcoAep)XaHue CcTaTbu.

26.Bbinnwnte KoyeBble npeanoXxeHus (pparMeHTbl) M3 KaXaoro
ab3aua.

27.0TMeTbTe npegnoxerus (ab3aubl), KOTOpblE MOryT 6bITb ONYLLEHbI
6e3 ywepba ans cogepxaHmsa TekcTa.

28.Pasgenute CTaTbio Ha BCTYMNJIEHWE, OCHOBHYIKO 4acTb W 3aKsoye-
Hue (BblBOAbI aBTOpA), HaMMLUUTE KPaTKOE W3/I0KEHME OCHOBHOMO
COAEPXaHNs TEKCTA MO AaHHOW CXEME.

29.CocTaBbTe nnaH Tekcra.

30.CocTaBbTe (KpaTKWi1) NnaH cTaTbu B BUAE BOMPOCOB.

31.CocTtaBbTe nnaH pedepara CraTbMm.

32.Mepedpa3npyitTe rMaBHYO MAE TEKCTA W Bblpa3uMTe ee CBOMMU
C/I0BaMMm.

33.CocTaBbTe aHHOTAUMIO K TEKCTY, UCMNOSb3ys pekoMeHJauun u nek-
CUYECKMe KiuLe 13 yactu 3.

34.CocTtaBbTe pedepaT TekcTa, MCNoNb3ys peKoMeHAaUMn U nekcmye-
CKMe Knuwe mu3 yactu 3.
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YACTb 2. TEKCTbI /191 CAMOCTOSITE/IbHOM
PABOTDI.

Text 1. Le véhicule intelligent, atout maitre de la
sécurité routiere

http://www.cnrs.fr/cw/dossiers/dosrob/accueil/decouvrir/service/vehic
ule.html

Le renforcement de la sécurité routiére passera inévitablement
par une amélioration de nos véhicules.

En effet, une voiture capable de reconnaitre I'état de la route,
de prévenir le conducteur du moindre probléme et d'adapter son
comportement réduirait considérablement les risques d'accident.
"Dans quelques années, de nombreux indicateurs rejoindront le
compte-tour et le compteur de vitesse sur nos tableaux de bord,
prévoit Nacer Kouider M'Sirdi, responsable de I'équipe Transports,
Routes et Véhicules intelligents (TRVI) du LRV (Laboratoire de
Robotique de Versailles). Par exemple, un petit cadran évoluera du
vert au rouge en passant par le jaune selon I'adhérence de la route."
Dans cette optique, son équipe de recherche étudie plus
particulierement le nombre et le type de capteurs, ainsi que les
composants informatiques, a installer sur un véhicule selon les
capacités de réactions souhaitées.

Pour cela, les chercheurs du TRVI disposent d'un outil
remarquable appartenant au Laboratoire Central des Ponts et
Chaussées (LCPC) de Nantes et qui ferait palir d'envie le professeur
«Q», fournisseur de James Bond en gadgets de tout poil. Il s'agit
d'une Peugeot 406 sur-équipée de capteurs en tous genres. Des
accélérométres sont placés dans la carrosserie, sur les roues et les
pare-chocs de ce véhicule d'essais ; des capteurs de vitesse angulaire
mesurent chaque rotation, méme infime, du prototype. De méme, les
débattements de suspensions sont constamment surveillés. "En outre,
la voiture dispose d'une centrale inertielle, d'un GPS différentiel et de
plusieurs capteurs qui mesurent ses déplacements suivant les trois
directions de I'espace ainsi que ses mouvements angulaires, explique
N.K. M'Sirdi. Enfin, des télémeétres laser mesurent également la
distance entre le pare-choc avant et le sol."

L'intérét de ces capteurs n'est pas mince puisqu'il permet
d'estimer la forme précise de la chaussée (les capteurs permettent
d'établir un profil de la route a l'aide d'estimateurs embarqués),
rendant ainsi les simulations plus réalistes. De plus, ils pourraient
devenir un outil efficace pour les constructeurs de routes qui se
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doivent de repérer les défauts pour les réparer. Les chercheurs
envisagent d'ailleurs que nos véhicules de demain soient capables de
communiquer avec les infrastructures routiéres. Un exemple ? "Votre
voiture détecte que la chaussée est particulierement glissante ou
présente un défaut, explique le scientifique. Aprés vous en avoir
averti, elle se met en relation avec le réseau via des bornes situées a
c6té de la route. Résultat? Les automobilistes sont prévenus du
danger dix kilométres a I'avance par des panneaux lumineux."

Text 2. Que faut-il en attendre ? Les futures capacités

http://www.linternaute.com/science/technologie/dossier/robots/8.sht
ml

Les progrés observables a ce jour nous satisfont mais a dire
vrai, les impatients que nous sommes veulent davantage savoir ce
que les robots peuvent nous apporter a l'avenir. Quels seront les
robots de demain, vers quoi s'oriente la future robotique ?

Esquisse des futures capacités

Bien entendu, la robotique cherche a perfectionner ses trois
axes fondamentaux de recherche. Les robots futurs seront donc
capables de mieux nous assister, compléter et remplacer. Pour
comprendre l'ampleur des futurs changements induits, présentons
quelques projets.

Imaginez des voitures, bus et taxis sans chauffeur. Et si, c'est
possible, enfin bientot. Les procédés techniques ne sont pas encore
tout a fait établis. En effet qui dit véhicule sans chauffeur dit aussi
systéme GPS trés performant, et justement c'est la que le bas blesse.
En milieu urbain, les nombreux batiments sont des obstacles de poids
au développement du projet : ils empéchent le GPS de communiquer
avec son satellite.

La robotique va également se reconcentrer sur l'industrie. La
mise au point de "robots paralléles" encore appelées "araignées"
permettra de gagner en efficacité et en précision. Cela vaut aussi bien
sUr pour le domaine médical. Pourquoi ? Comme des pieuvres, ces
robots seront armés de plusieurs bras. Pour porter, soulever, etc., ils
seront bien plus performants car le poids de la charge se répartit sur
différents bras et non un unique.

Des robots qui copient le vivant

Les créateurs de ces alliés de choix n'entendent pas a s'arréter
a des aptitudes basiques. Non, ils ne vont pas chercher a les
humaniser, rendez-vous compte, il nous a fallu presque 4 millions
d'années d'évolution pour que I'Homme parvienne a ce que nous
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sommes aujourd'hui. Il serait impossible de créer de tels robots. Mais
I'nomme est trés doué pour copier la nature. Ce sont donc des
modeles puisés dans le monde vivant qui nous entourent qui vont étre
suivis pour améliorer les robots : fourmis, blattes, rats, chiens, etc.
Tout cela dans le but de confier aux robots une capacité d'adaptation
d'intégration, d'interaction avec des membres d'un groupe, etc.
Recréer un systeme sensoriel, obtenir des outils de communication, se
repérer et avoir conscience de I'espace dans lequel on évolue, montrer
ses émotions : voila ce qui attend le futur riche des robots.

Ceci est la robotique évolutive : leur donner une plus grande
autonomie, des capacités d'adaptation aux changements méme
imprévus, les munir d'ordinateur émotionnel. Que de mots propres a
I'Homme. Avons-nous du souci a se faire pour l'avenir ? Non, mais
pour prévenir le moindre mal, il est nécessaire d'établir des regles.

Text 3. Les nouveaux KUKA, champions de la vitesse

http://www.kuka-

robot-

ics.com/fr/pressevents/news/NN 120521 AUTOMATICA Industrial Ro
botics ABC.htm

e

i
Augsbourg/Munich, Mai 2012 — KUKA Roboter GmbH présente
sa nouvelle famille de petits robots: la série KR AGILUS. L'agile KR
AGILUS se distingue par sa polyvalence aussi bien dans les espaces
réduits que dans tous types d’environnements. Nouveau membre de

la famille KUKA, ce robot compact se caractérise par sa rapidité, des
temps de cycle courts et un haut niveau de précision et de sécurité.

Un robot “a tout faire” extrémement rapide

Compacts, précis, agiles et rapides : les robots de la série KR
AGILUS sont les nouveaux champions de la vitesse. Lorsqu'il s'agit de
taches de manutention, notamment Pick & Place, le KR AGILUS offre
des résultats impressionnants, combinés a des temps de cycle réduits.
De plus, la famille de petits robots fonctionne avec une grande
précision, permettant ainsi une production de haute qualité. Sa vitesse
et sa précision donnent au KR AGILUS des performances uniques dans
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sa catégorie de charge. Le modéle de base, KR 6 R900 sixx, avec son
poids de 51kg, peut transporter jusqu'a 6kg. Le KR AGILUS est
destiné a des applications dans lindustrie générale ; partout ou
I'automatisation avec faibles charges est nécessaire, comme dans les
secteurs de I'électronique ou de I'emballage, le nouveau petit robot
KUKA est le choix idéal pour ce travail. Dans les mois a venir, il sera
suivi par de nouvelles variantes de charge dans les versions Standard,
agro-alimentaire, salle blanche et Waterproof.

Multi-fonctions dans un espace minimum

Le systeme d'alimentation en énergie du KR AGILUS est intégré
dans le robot pour économiser de I'espace. Il comprend un cable
Ethernet de 100 Mbit, trois électrovannes (air comprimé), un tuyau
d'air direct, 6 entrées numériques et 2 sorties digitales. Le KR 6 R900
sixx peut atteindre des points tout prés de sa base de fixation et
également dans l'espace situé au-dessus de sa téte. Sa portée
maximale est de 901 mm. Ce n'est pas seulement sa combinaison
idéale taille-maniabilité-portée qui Iui permet de s'adapter a des
espaces réduits, mais aussi le fait qu'il peut étre implanté aussi bien
au sol, au plafond que sur un mur. Une grande souplesse méme dans
les petits espaces de travail — pas de probléeme pour le KR AGILUS!

Controleur compact et haute flexibilité

Comme ses grands fréres de la série QUANTEC, le KR AGILUS
est piloté par la technologie de commande KR C4 — dans une version
compacte, qui combine les performances éprouvées de la KR C4 et un
volume réduit. Avec son architecture ouverte, la KR C4 compact peut
controler non seulement les robots KUKA, mais aussi des axes
externes, pour un maximum de flexibilité, évolutivité, performances et
ouverture dans un espace minimum. Ce contrbleur robuste et de
haute qualité est concu pour une faible maintenance et une
optimisation de l'efficacité énergétique.

Coopération homme-robot en toute sécurité

La taille du KR AGILUS est sans doute petite, mais sa
technologie « Safe » est grande. C'est le seul robot de sa catégorie a
fonctionner avec la fonction SafeOperation de KUKA qui simplifie et
améliore grandement la coopération homme-robot. Les composants
logiciels et matériels de KUKA.SafeOperation surveillent les vitesses et
les espaces de travail du robot et des axes externes. Ceci évite de
mettre en place des systémes mécaniques de surveillance des axes et
ouvre de nouvelles options plus économiques pour la configuration
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des cellules ou pour l'interaction homme-robot.

Vitesse, flexibilité, simplicité et sécurité sont les piliers d'une
solution d'automatisation réussie. Avec le KR AGILUS - le dernier né
de la famille KUKA — ces principes sont désormais développés avec
succes dans le secteur des « small robots ».

A propos du groupe KUKA Roboter

La société KUKA Roboter GmbH, dont le siege est situé a
Augsbourg en Allemagne, appartient au groupe allemand KUKA AG.
Elle est considérée comme I'un des fournisseurs leaders de robots
industriels sur le plan international. Les compétences clés de
I'entreprise regroupent le développement et la production ainsi que la
commercialisation de robots industriels, de commandes, de logiciels et
d'unités linéaires. L'entreprise est leader en Allemagne et en Europe
et se positionne a la troisiéme place sur le plan international. Le KUKA
Robot Group emploie environ 2 750 personnes dans le monde entier.
En 2011, un chiffre d'affaires de 616,3 millions d'euros a été atteint.
L'entreprise est présente avec 25 filiales sur les marchés les plus
importants d'Europe, des Etats-Unis et d'Asie.

Text 4. Les machines peuvent-elles imiter le cerveau
humain ?

http://www.cite-sciences.fr/fr/conferences-du-
college/seance/c/1248117808043/-/p/1239022827697/

Table ronde

Samedi 16 avril 2011 a 15h a l'auditorium de la Cité des
sciences
Intervention de Lyle Long (professeur émérite a I'Université de
Pennsylvanie, Etats-Unis)

Cette conférence décrira comment les robots pourraient devenir
"conscients" dans un avenir proche. Les définitions psychologique,
philosophique et neurologique de la conscience seront examinées. Un
robot pourra étre "conscient " dans un futur proche dans le domaine
de l'ingénierie si les développements technologiques continuent a leur
rythme actuel (microprocesseurs, algorithmes de calcul, neurosciences
et logiciels). Etant donné la complexité de la cognition et de la
conscience humaine que l'on souhaite reproduire, une architecture
adaptée, des capteurs et des actionneurs seront nécessaires pour se
rapprocher du cerveau d’'un homme. Une fois les robots "conscients",
nous serons en mesure de les répliquer facilement, ce qui conduira a
d'importantes questions éthiques et sociales.
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Y

Intervention de Fabien Lotte (chargé de recherche a I'Institut
national de recherche en informatique et automatique (INRIA),
Bordeaux-Sud Ouest)

Les interfaces cerveau-ordinateur sont une forme émergente
d'interfaces permettant a un utilisateur d’envoyer des commandes a
un ordinateur uniqguement grace a son activité cérébrale. Dans cette
présentation, nous verrons tout d'abord comment se mesure I'activité
cérébrale et quels types d'états mentaux peuvent étre utilisés afin de
piloter une telle BCI. Ensuite, nous étudierons brievement comment il
est possible de détecter automatiquement un état mental donné a
partir des signaux cérébraux mesurés chez I'utilisateur.

Enfin, nous nous intéresserons aux applications des BCI. En
effet, les BCI peuvent étre des outils de communication formidables
pour les personnes gravement paralysées. Elles peuvent également
étre des interfaces innovantes pour des applications plus grand public
telles que les jeux vidéos et la réalité virtuelle. Nous verrons ainsi qu'il
est possible d'explorer un musée virtuel en utilisant uniqguement son
activité cérébrale, grace a une BCI. Cette présentation finira en
évoquant quelques perspectives prometteuses.

Intervention de Leonid Perlovsky (université d'Harvard, Etats-
Unis, conseiller technique au Laboratoire de recherche des forces
aériennes)

L'esprit humain est beaucoup plus puissant que les ordinateurs.
Pouvons-nous comprendre comment fonctionne I'esprit et le combiner
ainsi avec la puissance des ordinateurs ? La conférence traitera des
modeles mathématiques de l'esprit. Je cherche les raisons pour
lesquelles la logique ne peut expliquer I'esprit et pourquoi la logique
dynamique doit étre utilisé.

La logiqgue dynamique est une base pour le développement
d'algorithmes cognitifs alliant puissance de I'esprit avec la puissance
des ordinateurs. De nouveaux types d'algorithmes d'ingénierie sont en
cours de développement dans des domaines, oU les tentatives
précédentes ont échoué. Nous expliquerons les évolutions actuelles
des algorithmes pour la compréhension du langage, de l'interaction
entre le langage et la pensée, pour expliquer et prédire I'évolution des
langues et des cultures. Il devient possible pour les ingénieurs de
rentrer dans les domaines de la philosophie et de l'art en tentant
d’expliquer pourquoi et comment notre cerveau pergoit la musique,
pourquoi notre esprit a besoin de cette musique.
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Intervention de Hiroki Sayama (département de bio-ingénierie de
I'université Binghamton, Etat de New York, Etats-Unis.

Les organismes biologiques croissent et se reproduisent sans
difficulté. Toutefois, aucun des systémes d'ingénierie concu et
construit par I'homme n'a jamais montré de tels comportements
biologiques avec succes. Les chercheurs en "vie artificielle" ont essayé
de s'attaquer a ce probléeme a la fois théorique (c'est-a-dire
mathématique, une question de calcul) et physique (c’est-a-dire
robotique, biochimique). Dans mon exposé, je voudrais faire une
bréve introduction aux études de machines capables d'autoréplication,
de résumer les réalisations développées jusqu'ici, et d'évoquer la
discussion sur un sujet tout a fait unique.

Text 5. AUTOMATICA 2012 : Rendez-vous mondial de de
I'automatisation, mécatronique et robotique

http://www.abmecatronique.com/automatica-automatisation-
robotique-mecatronique 6012/

2 mai 2012

Par Damien Weber

Du 22 au 25 mai prochain se tiendra I'un des plus importants
salons de robotique industrielle et automatisation au monde. Ce
rendez-vous international impressionne ne serait-ce que par ces
quelques chiffres : plus de 800 exposants et 30000 visiteurs pour les
meilleures années.

Outre la présences d‘industriels majeurs sur ses stands, les
organisateurs proposent également une gamme compléte de services
et rendez-vous : forums, « Awards », tables rondes des PDG
« Robotics », etc.

Notons également la présence cette année de deux expositions
spéciales dédiées a la production automatisée de composites, ainsi
gu‘a la fabrication de batteries d’accumulateurs.

Les enjeux économiques et les défis techniques de des deux
secteurs que sont la batterie et les composites sont énormes. Selon
les estimations des experts, le chiffre d'affaire des matériaux
composites a fibre, devrait doubler d‘ici 2015 pour atteindre 14
milliards d’euros. S'il est plus difficile a prévoir, I'avenir radieux et
latent des batteries (propulsés par les appareils portables, et de plus
en plus les véhicules électriques) n’en n‘est pas moins important. Ces
secteurs mettent en jeu des technologies de pointes qui doivent
assurer une fabrication et production de haute qualité, sans failles et
constante. D'ou I'importance qu'ils leurs sont accordés cette année.
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Les autres points clés de ce salon sont : la coopération
homme/machine, I'automatisation au service de la santé, les
techniques d’'assemblage et de manutention, le traitement de l'image
3D.

Malgré la priorité donnée aux professionnelles, AUTOMATICA
consacre une journée aux jeunes (souvent mis a |'‘écart) pour
répondre a leurs questions et leur donner le go(it de l'industrie, et
ainsi, préparer l'avenir du secteur.

AB Mécatronique sera présent sur place les 22 et 23 mai pour
couvrir I'événement et rencontrer les acteurs de ce salon.

Informations  pratiques et inscription : site officiel
d’AUTOMATICA
Représentation pour la France et Monaco : site de Promessa
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YACTb 3. NPABUJIA AHHOTUPOBAHUNA U
PE®EPUPOBAHUA TEXHUYECKNX TEKCTOB

HaBblkn aHHOTMpOBaHMSA 1 pedeprupoBaHNs TEXHUYECKOrO TeK-
CTa MNo3BOAAOT Jlerye NMOHUMaTb CMbICIT YMTAaeMOro Matepuana, bbicT-
PO M3BeKaTb HYXHY MHMOpPMaUmio U3 TEKCTa M ee (PUKCMpoBaTb.

AHHOTMPOBaAHMEM Ha3blBAaeTCS MPOLECC COCTaB/eHUs KpaT-
KUX CBEAEHWUIA O NeYaTHOM Mpou3BeaAeHUU (KHUre, CTaTbe, AOKIaae U
T.A.), NO3BONSIOWMNX CyaAUTb O UenecoobpasHocTn ero bonee aetanb-
HOro usyyeHus. Npn aHHOTUPOBAHMM YUMTLIBAETCA COAep)KaHMe npo-
n3BeAeHus, ero HasHavyeHne, LeHHOCTb M HanpaBAEeHHOCTb.

AHHOTaUMA — KpaTKasl XapaKTepuCTuKa TeKCTa C TOYKK 3pe-
HUS coaepXaHusi, OpMbl, YNTATENBCKOrO Ha3HaYeHMs U Apyrnx oco-
6eHHOCTEN, AOMNONHALUX 6UBNMorpacdryeckoe onucaHue.

AHHOTaUMSa AOo/MKHA ObITb M3/10XKEHA NPOCTbIM A3bIKOM 6e3 uc-
NMONb30BAHNS HEHYXXHbIX M MasIONOHSTHLIX TEPMMHOB. OHa AO/MKHa B
oKaTol (opme coobllaTb, 0 YEM rOBOPUTLCS B TEKCTE U KaKue Teo-
peTnyeckne u/unm NpakTMyeckne 3HaHus Jaet 310 npomsseaeHue. Mo
CBOEMY COAEPXKAHMWIO aHHOTaUMK BbIBalOT HECKONbKMX TUMOB, OAHAKO
onucaTesnbHas UCNosb3yeTCs Yalle Bcero.

OnucaTenbHass aHHOTaUMS — OMUCaHWE COAEepXXaHWs TeKCTa C
MOMOLLIbI0 6E3/IMYHBIX KOHCTPYKLUMI B hOpMe KpaTKoW CrpaBKu; MO-
XeT 6blTb COoCcTaBfieHa Ha Ntoboi BMA MEYaTHOrO NPOU3BEAEHUS.
O6blYHbIN 06bEM onucaTenbHoM aHHoTaumu 300-500 3HakoB, T.e. B
CpegHeM aHHoTauust coaepXuT 3-4 npeasiokeHus Ha nobylo neyar-
HYIO CTaTbl0 BHE 3aBMCMMOCTU OT ee pa3Mepa.

TekCT onucaTeslbHOM aHHOTauMM [O/MKEH COCTOSTb M3 TPex
yacTen:

1. BBogHast YacTb C BbIXOAHbIMW AAHHLIMWU — Ha3BaHWE @HHOTU-
pyeMoro matepuana, damunma aBTopa, rog usgaHusi, Mecto usgaHus,
HoMep, 06beM (KOJIMYECTBO CTPaHWL, UANOCTpaLUni, Tabnuu).

2. OnucaTtenbHas 4acTb — ABa-TPW OCHOBHbIX MOJSIOXEHUS, Hau-
6onee xapakTepHbIX Ans AaHHOM cTaTbl. OHU AOMKHbLI COAEpXaTb B
cebe TeMaTuKy (€CNM OHa He packpbiTa B Ha3BaHWM), Uefb AaHHON
paboTbl 1 06nacTb NPUMEHeEHUs], a Takxke Cnocobbl, C MOMOLLbIO KOTO-
pbIX 4OCTUIralTCs NOCTaB/IEHHbIE aBTOPOM LIeNN.

3. 3aKnunTenbHas 4acTb, rae coaepXaTbCs OTAeNbHble 0Co-
6EHHOCTM M3NOXEHNS MaTepuana, a MHOrAa BbiBOABI.

AHHOTaUMa He mMmeeT ab3aueB M HaYMHAETCs C CylecTBa BO-
npoca wnun ¢ BBOAHbIX dpas, HanpuMmep: «I/ s ‘agit, on examine, il est
décrit> v T.0. Harpumep:
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Lasers: @ chacun son application — D. Raymond. Mesures,-
Régulations, -Automotisme — Mai 2002, CFJE — France #5, 17 pages,
9 figures, 3 dessins.

1/ sagit de domains dapplication du LASER, phénoméne parmi
les plus spectaculaires de la physigue. On examine dans larticle
l'évolution des grands types de lasers et les perspectives actuelles.
Les principales applications sont également décrites.

Mpn aHHOTMPOBaHUM MOXHO PpeKOMeHAOBaTb WCMNONb30BaTb

CneayroLLyto nocneaoBaTenbHOCTb AENCTBUIA:

1. TpoutnTe 3aronoBok TekcTa. OnpeaenvTe, AaeT M OH npej-
CTaB/fieHMe 0 COAEPXKaHMM TeKCTa.

2. MNpocMoTpuTe, AENUTCA NN CTaTbs Ha pasgensl (ecTb An noa-
3aronoBKu).

3. Ecnu «pa», npoyTuTe Nnoa3arosioBKu.

4. O6paTuTe BHMMaHWe, eCTb I PUCYHKN, CXEMbI, Tabnunupbl.

5. Ecnm «ga», npoytute noanucu nog HUMM.

6. MpoyTnTe NepBbIN M NocneaHM ab3aubl TEKCTA U MO KIoYe-
BbIM C/10BaM onpeaennTe, 0 YeM TEKCT.

Takke cnegyeT NOMHUTL O COBMIOAEHNUMN S3bIKOBLIX 0COBEHHO-

CTel aHHOTaUuu:

1. W3naraTb OCHOBHbIE MOMIOXEHWUS OpWUrMHaNa MpPOCTO, SCHO,
KpaTKo.
. M3beraTb NoBTOpEHMUIA.
. He noBTOpATh 3arnasms TEKCTOB.
. CobniogaTb €AMHCTBO TEPMUHOB U 0603HAYEHUNA.
. Wcnonb3oBaTtb 06LenpuHATLIE COKPALLEHUS.
. YnoTpebnsaTb NpeMMyLLecTBEHHO CTpagaTesbHbI 3anor.
. OnyckaTb npwunaratenbHble, Hapeuyusl, BBOAHbIE CfIOBa, He
BAMSIOLLME Ha COAEPXKaHWME.

NOuUuhhWN

PecdepupoBaHme — 370 0AHa U3 CaMblX LUMPOKO pacnpocTpa-
HEHHbIX MUCbMEHHbIX OpPM n3BneveHus nHpopmauun. Ecnm B aHHo-
Tauun npmBoaUTCA NULLb KpaTKVIl‘/'I nepeyvyeHb paccMaTpuBaeMbIX BO-
NpocoB, TO B pedepaTte M3naraeTcs CyLecTBO BOMPOCOB U NpUBOAsT-
CSl BaXKHeNMLWWME BbIBOAI.

Pedepar (o1 nat. referre — coobwaTb, AoknagbiBaTtb) — 3TO
COKpALLEHHOE CoAep>XaHMe Me4vYaTHOro Npou3BeAeHUsi C OCHOBHbLIMU
(bakTMYECKMMM AaHHBIMU U BbiBOAaMU. PedepaT npeacraBnseT coboin
06bEKTUBHOE, JIULLEHHOE 3MOLIMIM coobLIeHe MHDOPMaLMK NePBOUC-
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TOYHMKA Ha OCHOBE €e CMbICNIOBOV nepepaboTkn. OH aKUeHTUpYeT
BHMMaHME Ha HOBbIX CBEAEHUSIX WM ornpegensieT uenecoobpasHoCTb
obpalleHns K NepBONCTOUHMKY.

CywecTtByeT MHOro BMAOB pedepaToB, HO Hambonee mHTepec-
HbIM ANs Hac sIBNsSieTCs MHAMOPMaTUBHLIN pedepaT, T.e. KOHCMEKTMUB-
HOE U3MI0XKEHME CYLLECTBEHHbIX MOJIOXXEHMIA OpUrMHana.

M3noxeHune coaepxxaHus ctaTbu B pedepaTte BeaeTcs no cre-
NMeHW BaXKHOCTU OTOBpaHHbIX CBeAEHWN. CHaYasla B KOHLEHTPUPOBAH-
HOV @popMe n31araerTcs CyluecTBo BOnpoca, Aa/ee KpaTko npuBoasT-
Ccq Heobxoanmble @akTnydeckme gaHHsle. NnaH coctaBneHus pedepa-
Ta MOXET He coBMagaTth C NaHOM cTaTbu. B pedepaT He BkIoYaloTCs
NCTOpMYECKMNE CnpaBKK, BBeAEHMS! (€CNIM OHM HE COCTaB/ISIKOT OCHOB-
HOro coAepXXaHus CTaTbM), ONMcaHne paHHee onyb/MKoBaHHbLIX paboT
1 06LLEen3BECTHbIE MONOXKEHMS.

TekcT pecdepaTta COCTaBNSETCS NO ONpeAeneHHOMY MaHy:

1. Tema, npeameT (0b6bekT), xapakTep U uenb paboTbl. 3aechb
HY>XHO MOKa3aTb 0COBEHHOCTM TeMbl, KOTOpble HeobxoanMbl Ans pac-
KpbITUS Lenu 1 cogepxxaHust pabotbl.

2. Metop nposefeHus paboTbl (eCnn 3TOT MeToA uavM MeToAbl —
HOBble, TO HY>KHO AaTb UX ONUCaHue).

3. KoHKkpeTHble pe3ynbTaTbl paboTbl (TEOpeTuyeckme unm aKcne-
pUMEHTanNbHbIE).

4. BbiBOAbl, pEKOMEHAAUMM, OLEHKA, NPEANOXEHUS, ONMCAHHbIE
B MEPBOMCTOYHMKE.

5. Obnactb npuMeHeHus.

Ecnn B cTaTtbe OTCYTCTBYET Kakas-nnmbo M3 nepeymcrieHHbIX
BbllLe YacTel (HanpuMep, B CTaTbe€ HUYErO HE rOBOPUTCS O MPUMEHE-
HUM), To ee B pedepaTe OMyCKalT, COXpPaHAs MOCIeaoBaTeNbHOCTb
N3/TOXKEHMS.

B koHuUe pedepaTa MOryT gaBaTbCs NpuMedaHus pedepeHTa
(NpY HaMUMK B HEM MPOTUBOPEYUUI UNN OLIMBOK), HO MHTEPRPETALNS
WM KDUTUKAE EPBOUCTOYHIUKA B CaMOM pegepare He AOryCKaeTcs.
TekcT pedepaTa 3aKaHYMBAETCA CBEAEHMSIMU O KOJIMYECTBE WIIOCT-
pauui, Tabnuu, 6ubnuorpadumn, 3a KOTopbiMM MAYT §.N.0. pedepeH-
Ta.

O6beM pecdepaTta He 3aBUCUT OT obbeMa pedepupyemoit cTa-
TbM, @ ONPeAEensIETCs ee coAepXXaHMEM, KONIMUYECTBOM CBEAEHWUM U KX
Hay4yHOM LEHHOCTbIO. CpeaHuit 06beM ANst XypHanbHbIX CcTaTen —
1000 neyaTHbIX 3HAKOB.

OCHOBHBIM OT/IMYNEM S3bIKA aHHOTaLMU OT S3bIKa pe¢epara
ABJIAETCA TO, YTO B aHHoOTaumn OCHOBHOE COAEP)KAHNE [1EPEAAETCA
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CBOUMY CJI0BaMY, KOTOPbIE MPEACTAB/SIOT BbICOKYIO CTENEHb a6CTPa-
rmMpoBaHns n 06061eHns. B pegepare e ¢opmysimposku n 0606Lye-
HUS 3aUMCTBYIOTCS M3 CAMOIo TEKCTE OPUIMHA/A.

K a3biky pedepata npeabsaBnsioTCs Cneaytolme OCHOBHble TpeboBa-
HUS:

1. KpaTkoe, TO4HOE 1 06BLEKTMBHOE U3NTOXEHNE MaTepuana.

2. TMpuMeHeHWe cTaHaapTHOW TepMmuHonornu. CneayeT usberatb
HenpMBbIYHbIX TEPMUHOB M CMMBOJIOB M Pa3bsCHATb MX NPU NEpBOM
YNOMWUHaHUN B TEKCTe.

3. TepMmuHbl, NpuMeHsieMble B pedepaTe 6onee Tpex pa3 u
CMbIC/T KOTOPbIX ICEH M3 KOHTEKCTa, PEKOMEHAYeTCs Mocne nepeoro
ynoTpebneHust NOHOCTbIO 3aMeHUTb abbpeBmaTypamu (CokpalleHus-
MW) B BMAE HadanbHbIX 3ariaBHbIX 6YKB 3TUX TEPMUHOB. Npy nepsoM
ynoMmnHaHun Takas abbpesnaTtypa faeTcs B ckobkax HenocpeacTBeH-
HO 3a TepPMWHOM, NMpu nocneayowem ynotpebneHnn — 6e3 ckobok. B
OOHOM pedpepaTe He pekoMeHAyeTcs NpuMeHsTb bonee Tpex pasnunu-
HbIX abbpeBunaTyp.

Kak npaBwno, npu HanmcaHun pedeparta CNoXHbIE Npeasioxe-
HMS NpeobpasyloTca B MpOCTble, LWMPOKO MCMNOSb3YIOTCS Heornpeae-
NEHHO-NINYHbIE MPeaSIoKEHNS.

®opmMynbl B pedepaTte NpUBOASATCS B CeAyoWmMX Cly4dasix:
— 6e3 ¢opMyn HEBO3MOXHO NOCTpoeHue pedepaTa;
— (opmynbl BbipaXatoT UTorn paboTsl;
—  ¢opMynibl CyLwecTBEHHO obneryatoT noHMMaHue paboThbl.

JdonyckaeTca BkovaTbh B pedepaT uanocTpaumn n tabnuubl,
€C/IN OHM NMOMOraloT PaCKPbITUIO OCHOBHOMO coAepXaHusl paboTbl.

Mpn coctaBneHnn pedepaTta cregyeT NpUAEPXKMBATLCA Cre-
AyloweM nocneaosaTenbHOCTV 3Tanos paboThbl:

1. MpocMOTpOBOE 4TeHMe C uenbio nonydeHus obwero npea-
CTaB/ieHMs1 O TEKCTE B LiesIOM.

2. 3HaKOMCTBO C rpadukamu, puCcyHKamu, cxemamu, Tabnuuamm
ANS1 YTOYHEHUSI CBEAEHWI, NMOYYEHHBIX NPY NEPBOM UTEHUN.

3. BoblgeneHnue n Hymepaumsi ab3aues, coaepXXallinx KOHKPETHYIO
MHGOpMaLMIo MO TeMe CTaTbW, C MOAYEPKMBAHMEM B HUX KIHOYEBBLIX
(parMeHTOoB.

4. TeperpynnupoBKa K/OYeBbIX (PparMeHTOB B COOTBETCTBUM C
MX TEMATUKOM M NMaHOM HanucaHusi pedepara.

5. CocraBneHue norMyeckoro nnaHa crtaTbMm.

6. BTOpu4yHOe u3yvalollee 4YTeHne BblaeneHHbIX ab3aues C Cco-
KpalleHWEM MasioCyLLECTBEHHON MHMOPMauumM 1 0606LieHMeM ocTaB-
Leincs OCHOBHOM MHbopMaLmK.
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7. PepakTvpoBaHMe MOMy4YeHHON MHGOPMaLUMKM M HanucaHue ee
B hopMe pedepaTa.

8. lMpoBepka NpaBUILHOCTM NPUBEAEHHBIX LMD, COKPALLEHWNIA U
T.A.

Cnegyer 3anoMHAT.

AHHOTaLNS JINLLb MEPEYNCTISET BOMPOCH], KOTOPLIE OCBELYEHDI B
11EPBONCTOYHIKE, HE PACKPbIBAS CAMOro COAEPIKaHHUS ITUX BOMPOCOB.
AHHOTaLMS OTBEYAET Ha Borpoc. «O 4eM roBOpuUTCcS B CTaTtb?». B aH-
HOTaUuU OCHOBHOE COAEDKAHNE MEPEAAETCS CBOUMYU CTI0BaMU B (POP-
Me 0006LeHNST MHPOPMALIMHN TEKCTA.

Pegepar npeacraBiger cobovi 06beKTUBHOE, JINMLLIEHHOE 3MO-
i coobLyerHne MH@POPMAaLmmU MEPBONCTOYHUKE HA OCHOBE €€ CMbi-
/1080 nepepabotku. OH 06palLaeT BHUMAHUE Ha HOBbIE CBEAEHUS U
Onpefesser LenecoobpasHoCTs O06PaLLEHNST K MEPBOUCTOYHUKY. B
pegepare @GopmysmpoBku u 06006LYEHNS 3aUMCTBYIOTCS U3 CAMOro
TEKCTa OpUrmHasa.

Jlekcuueckne Mopaesin, KOTOpble MOXXHO MCNO/b30BaThb
MpyU COCTaBJIEHMN aHHOTaUuii n pedepaToB Ha hpaHLYy3CKOM
fA3blKe:

1. OnpepgeneHne OCHOBHOW Maen TeKCTa

Il s'agit de..

On apprend que..
On fait savoir que..
On fait part de..

Peub npet o...
Coobuaercs...
["oBopuTCH o0...

Dans l'acticle on nous informe
de..

L'article relate les événements qui
(que)...

CraTbsa uHpOpMUpYET O...

L'article en question traite de...
L'article mentionné contient les
faits relatifs a ...

[aHHaa cTaTbsl MOCBsILEHa Mpo-
bneme...

Le sujet de cet article est le
suivant..

Temol (npeaMeTOM) HacTosLe
CTaTby ABNSETCS ...

L'auteur annonce (examine,
étudie, fait I'analyse de...)

ABTOp coobuiaeT (uccneayer)

On annonce (examine, étudie,
fait I'analyse de...)

CoobLyaeTtcs, wuccnepyetcs, u3y-
Yyaetcs
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2. [leTannsaumns TeMaTUKu

IK CIIelIMaJIbHOCTH

MaTepuana

On compare... CpaBHuBaeTcs

On annonce... Coobuwaetcs

On communique...

On nous fait savaoir...

Il est montré... N306parxaeTcs

Il est exposé CpaBHuBaeTca

On oppose (gch a qch) ... MpoTnBONOCTaBNSETCA

On cite des faits (des examples)

MpuBoaaTt(ca) gaHHble (NpUMeph)

Il est prouvé en details que...

Joka3sbiBaeTcs...

Il est expliqué que...

Ob6bsACHAETCS

L'auteur attire notre attention
sur...

ABTOp 0obpalLaeT BHMMaHME Ha...

L'auteur attaché une importance
particuliére a ...

ABTOp npuaaetr ocoboe 3Hauve-
HUKe...

3. OueHkKa NoJly4eHHOW UH

cdopmauum

Le livre (I'article) est surtout utile
pour ceux qui s'interesse a...

OcobeHHO nonesHa kHura (cTa-
Tbsl) AN TEX, KTO MHTEpECYeTCs...

Le probleme n'est pas décidé ...

MNpobnema He pelleHa...

L'auteur ne précise pas une | ABTOP He YTOYHSIET MbIC/b...
idée...
Les résultats de recherches | PesynbTaThl UCCNeAOBaHUIN MOTyT

peuvent etre utilisés dans...

ObITb MCNOJIb30BaHbI B...

L'auteur se prononce pour...

ABTOp BbICTYMaeT 3a...

L'auteur se prononce contre...

ABTOp BbICTYMaeT NPOTUB...

L'auteur évalue...
L'auteur apprécie...

ABTOp oOueHMBaeT (MONOXWUTENb-
HO)

4. ®opMynupoBaHue 06X BbIBOAOB, OCHOBHbIX UTOrOB

Pour terminer...

B 3akntoueHme...

On suppose que...

lNpeanonaraercs, yTo...

Il en suit que...

W13 sToro cneayer, 4To...

L'article est recommandé pour...

CraTbsl pekoMeHayeTcs ans...

L'auteur déduit la conclusion
que...

ABTOp AenaeT BbIBOA, YTO...

L'article présente le bilan des
recherches...

CraTbd noasBoaMT WUTOr uccneno-
BaHu4...

En conclusion on a dit que...

B 3aknioyeHne BbICKa3bliBaeTCH

MHEHUE, YTO...
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Voici la bréve conclusion des
essais expérimentaux...

Bot KpaTKMl\;l BbIBOA U3 3KCNepu-
MEHTOB...

5. OTHoweHue K pakTaM 1

Jin cobbiTUAM

1l parait que (visiblement)

Mo-Bngnmomy

On peut supposer que

MOoXXHO NpeanonoXnTb

On croit que

CuuTator

On suppose que

MonaratoT

6. Jlornyeckne KOHHEKTOpbI

MNpexae Bcero Avant tout
Bo-nepBbix Premiérement
Bo-BTOpbIX Deuxiemement
TeM He MeHee Toutefois
3atem Puis

Hanee Plus loin
Kpome Toro Sauf

HakoHel, B Lenom Enfin

Kak yKa3sblBaeTcs Bblle

Comme on cite la-dessus

MHbIMK cnoBaMu

Autrement dit

OpnHako

Cependant, pourtant

C 0fHOWN CTOPOHBI D’une part

C Opyrou CTOpPOHbI De l'autre part
Takum obpazom Ainsi, donc
MNoatomy C'est pourquoi
CnefioBaTenbHO Par conséquent
OTtcioga D’ici, de la
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