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BBEAEHME

Mpeanaraemoe nocobue npegHasHavyeHo Af1s1 MOMOSHEHNUS CNO-
BapHOro 3anaca npogeccuoHanbHoOW JIEKCUKOM Ha (DpaHLYy3CKOM SA3bi-
Ke, a Takxke A1S pa3BUTKSl Y CTYAEHTOB HaBbIKOB NMUCbMEHHOrO nepe-
BoAa C paHLy3CKOro si3blka Ha PYCCKWUM, aHanuM3a copep)XaHusi u
npeobpa3oBaHUs TEKCTOB, a TakXe CMbIC/IOBOrO CBEPTbIBAHUS WH-
¢dopmaummn. lMocobue COCTaBNEHO C MCMOSIb30BAHUEM QYTEHTMYHBIX
TEKCTOB MO pOBOTOTEXHUKE Pa3HOW KaTeropuu CIOXHOCTU, PasHOro
TMMa U CTWAS: HayyHas CTaTbsl, PEKAMHbIN TEKCT, UHTEPBbIO — 4SSl

OTpaboTKM HaBbIKa COCTAB/IEHNS AHHOTaLMIA U pe3toMe.

METOANYECKMUE PEKOMEHOALIUU

YyebHoe nocobue pasfeneHo Ha Tpu 4yactu. B nepsoii npen-
CTaBfieHbl TEKCTbI A1 ayAUTOPHOW paboTbl, BO BTOPOM — TEKCTbI ANl
CaMOCTOSATENBbHON paboTbl, TPETbS YaCTb COAEPXKUT TEOPETUYECKYIO U
NpakTUYecKyo MHhOPMaUMIo Mo aHHOTMPOBAHUIO N pedepnpoBaHnIO
TEKCTOB.

K KakoMy TeKkCTy NepBOW 4acTu Nocobusi npunaraloTcs: Crnu-
COK NEKCUYECKMX eavHUL, U psa 3afaHuid. Jlekcuka AaeTcs ans Toro,
yTObbl 06pPaTUTL BHMMAHME CTYAEHTOB Ha K/IKOYEBble M Haubonee
C/IOXHblE Cf1oBa TeKCTa. 3ajaHusl COCTaBNeHbl Ans 0TpaboTKM HOBbIX
CNOB M BbIpaXXeHUN, a Takxke Ans 6onee AeTanbHOMO MOHUMAHWUS CO-
[epXXaHuUs TekcTa.

Bonpocbl, KOTopble NpeAcTaBneHbl B KOHLE MEPBOM YacTu no-
cobusi, HamnpaBfeHbl Ha paboTy C TEKCTOM ANsi COCTAB/IEHNS aHHOTa-

umMii U pedepupoBaHns TEKCTOBOro MaTtepuana. NpenoaaBaTent MMe-
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€T BO3MOXHOCTb BblbpaTb M3 MpeasioXXeHHOro Cnmcka Te BOMpOChI,
KOTOpble 6onee BCero noaxoaaT Ans AaHHOro TeKcTa.

[lns NpoBEPKM YCBOEHHbIX HABLIKOB CTyAEHTaM npeanaralTcs
TEKCTbl M3 BTOPOW YacTh NOCobUs ANsi CaMOCTOSITENbHON paboThl Haa
cocTaBnieHveM pedepaTta u/uam aHHoTaumn.

B npunoxeHun 1 CTyAeHTbl HaWAyT KpaTkyl MHDOPMaUuio o
nopsake, npaBuiax U pekoMeHAaums aHHOTMPOBAHUSI U PE3IOMMPO-
BaHMSA TEXHUYECKUX TEKCTOB Ha (PPaHLIy3CKOM AI3blKe, @ Takxke JIeKCh-
Ky W peyeBble KJIMWWE C NEPEBOAOM Ha PYCCKMIA A3bIK ANs NpakTuye-

CKOM OTPabOoTKM HABbIKA aHanNM3a 1 nepeckasa TeKkcTa.
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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 colits, 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
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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
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 l'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

7
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dans les sociétés modernes présente t-il un danger pour I'homme ?

Vocabulaire:
dépasser npeBsbILLaTh
gagner les faveurs 3aBoeBaTb 6/1aroCKTIOHHOCTb
baisse (f) des colits CHUXXEHNE CTOMMOCTU
de fagon vertigineuse HEBEPOSITHO BbICTPO
en plein essor B CaMOM pasrape
personnes (f) handicapées NI0AN C OrPaHUYEHHBIMU  BO3MOX-
HOCTSIMU
susciter NnopoXaaTb, Bbi3blBaTb
exponentiel BbICTPbIV U HEYKJTOHHBI

MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMA A3bIK CreaylolMe cloBa
M BblpakeHus:

PoboToTexHuKka, Hay4yHO-uccnegoBaTenbckue paboTbl, KOM6U-
HMPOBaHHbIN 3 eKT, NPOMbILLIEHHBIN PpoBOT, Hay4yHOe 0bpa3oBaHue,
poboT-uUrpyLika, poboT-ragXeT, AoOMallHMI poboT, poboT-KOMMaHbOH,
noBefiEHNE YeNoBekKa.

OTBeTbTe Ha BONPOCHI 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 ?

v A W

Quels problemes de sécurité ou d'éthique puissent
apparaitre dans la société moderne ?

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

8
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BaM B npeanoXXxeHusax:

1. Les techniques de la robotique suscitent un intérét grandissant,

notamment dans /e domaine médical.

2. Le robot aspirateur Roomba a été vendu a prés de 5 millions

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 lui-méme des taches ou des activités qu'il
considere comme aliénantes, fatigantes, dangereuses, ou simplement
ennuyeuses. Le mot robot apparait pour la premiéere 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
siécle 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


http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-bsi/contenu/c/1248108361444/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/
http://www.cite-sciences.fr/fr/bibliotheque-bsi/contenu/c/1248108361444/des-robots-pour-tout-des-robots-pour-tous/
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travailleurs en usine. Au milieu des années 70, I'ordinateur entre en
scéne et révolutionne la robotique. La machine prend désormais des
initiatives.

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 siecle.)
D'un point de vue technique, un robot est une machine dotée de
capteurs qui lui permettent de percevoir son environnement, et d'un
systeme électronique ou informatique 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) HECBOWCTBEHHbIN (as)
artificiel (le) NCKYCCTBEHHbIN (as1)
science-fiction (f) Hay4yHas aHTacTuKa
ordinateur (m) KOMMblOTEP

mouvement (m) [ABWXEHNE

capteur (m) AaTumK

diversité (f) pa3Hoobpasne

percevoir BOCMPUHMMATb, OWyLaTh

10
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MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMA A3bIK crnegyrolime cCioBa
U BbipakeHus:

BocrnpousBectu ABWXXEHWE, OMacHash AEeSATENbHOCTb, CHAbXeH-
HbI AAaTUMKaMW, SNIEKTPOHHAA CUCTEMA, ONpeaAeNieHne, MexaHnYeckast
pyka, 61M0-MUMETMYECKMIA pO6OT, BOCMIPUHUMATD OKPYXKAIOLLYIO Cpeay.

OTBeTbTe Ha BOMPOCbI K TEKCTY:

De quoi réve I'hnomme depuis I'Antiquité ?
Quand le mot robot apparait-il pour la premiére fois ?

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

H W=

Quelle invention technique a favorisé le développement de la

robotique ?

v

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 ?

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

11
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le développement et le déploiement de la recherche en robotique. La
mise en place du poéle 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 pole 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 I'histoire
gue 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 'Homme
dans une société investie par des robots dont lintelligence et

|'autonomie rivalise avec la sienne ?

12
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Vocabulaire:

interaction (f) B3aMMOAENCTBME

reconnaissance (f) pacnosHaBaHue

apprentissage (m) 0byuyeHne

labellisé 3anyLeHHbIN (34), MapKUPOBAHHBIN
cerveau (m) Mo3r

comportement (m) noeseaeHune

fiable HaaeXHbIW, OCTOWHbIN AOBEpUS
conscience (f) CO3HaHue

MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMA A3bIK Criegylolime coBa
M BblpaKeHus:

CnepxuBaTb pasBUTUE, pa3paboTka M pa3BUTME UCCIEA0BAHWUIA,
pacrosHaBaHWe >XECTOB WM 3MOLUMMN, HEMOLUHbIE NOAU, KOTHUTUBHOE
pa3BUTUE, NMPUMEHEHNE TEXHOMOIMIM, cBOBOAA BOMM, MPUHATUE pelue-
HUS, UHTENNEKT.

OTBeTbTe Ha BONPOCHI K TEKCTY:

1. Quels sont les principaux sujets de recherche actuels en
robotique ?

2. Quels sont les facteurs qui freinent le développement de la
recherche ?

3. Quels sont les pays qui jouent un réle de premier plan dans le
développement de la robotique?

4. Quelle est l'idée principale du Projet Romeo ?
Quel est l'objectif de ce Projet ?

6. Quelles notions complexes doivent étre analysées par

I'humanité ?

13
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3apaiTe Bonpochbl No-ppaHLUy3CKU K BblAe/IeHHbIM CJlo-

BaM B npennoXXeHunax:

1.

Isaac Asimov, écrivain américain surtout connu pour ses aeuvres

de science-fiction, a créé le terme robotigue.

Face au développement de /a robotiqgue, de nombreuses

personnes ont exprimé Jeur préoccupation quant a la nécessité

d'introduire des réegles éthigues.

Text 4. Robot
http://www.larousse.fr/encyclopedie/divers/robot/88768

Le mot « robot » a été créé en 1920 par I'écrivain tcheque 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.

Dans les ceuvres de science-fiction, machine a I'aspect humain,
capable de se mouvoir, d'exécuter des opérations, de parler.
Appareil automatique capable de manipuler des objets ou
d'exécuter des opérations selon un programme fixe, modifiable
ou adaptable.

Personne qui agit de facon automatique.

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

Bloc-moteur électrique combinable avec divers accessoires
permettant d'effectuer différentes opérations culinaires. (On dit

aussi robot ménager.)

14
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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 troisieme 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'aprés 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.
Vocabulaire:
dénommer 0603HaunTh
a l'aspect humain YeNI0BEKONOA06HbIN
se mouvoir [ABWraTbCs
organes de préhension opraHbl 3axBaTa
actionneur (m) NPUBOAHON MEXAHU3M, NMPUBOL
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séquentiel NporpaMMUpPOBaHHbIN, MocnenoBa-
TeNbHbIN
modifiable N3MEeHAeMbI

MepeBeanTe Ha PpaHUY3CKMA A3bIK Creayrolime coBa
M BblpaXkeHus:

BbinonHsTe paboTbl, coBepwaTh AEUCTBUS, ABUraTb NpPeaMeThl,
NMHEBMATUYECKUIA NPUBOA, AATYMK [aBfeHusi, obpaboTka MHdopMa-
uMmn, poboT € UMPPOBLIM yrNpaB/EHNEM, YCOBEPLUEHCTBOBAHHbIE AaT-
4YMKK, pacno3HaTb OpMy M MOSIOXKEHNE NpeaMeTa.

OTBeTbTE Ha BOMPOCHI 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 ?
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/robotiqgue/anatomie-androide.php

Comme un personnage dans un jeu en 3D, l'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
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but d'en reproduire les fonctions en simulant un systéme 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.

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 probleme, 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
parameétres 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
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modeles de robots étonnants), et plusieurs universités.

Vocabulaire:

reconnaissance (f) y3HaBaHWe, pacrno3HaBaHue
élaborer paspabaTbiBaTh

s'efforcer CTPeMMUTbCA

mettre en oeuvre OCYLLECTBUTL

logiciel (m) nporpamMMHoe obecneyeHne
données AaHHble

implémenter BHEAPATb

en conjonction COBMECTHO

MepeBeanTe Ha PpaHUY3CKMA A3bIK Criegylolime coBa
M BblpaeHus:

BocrnpousBectn ABMXKEHWE, WUCKYCCTBEHHLIM MO3r, obecneunTb
YPOBEHb MWHMATIOPU3aUMM HEOOXOAMMbIM AN UMUTAUMKM  MO3ra,
npeackasaTtb pa3BuUTUe, CPeAcTBa pelleHus npobnemol, obpabaTtbiBaTthb
3HAUMTENIbHOM 00bEM AaHHbIX.

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 ?
Sur quoi compte IBM pour réaliser son cerveau artificiel ?

3apaiTe Bonpocbl No-cpaHLUy3CKU K BblAeNIeHHbIM CJlo-

BaM B nNpeanoXXxeHusax:
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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-

electronigues.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
l'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
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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
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, NonaraTb

a la croisée Ha nepekpecTke

performances napaMeTpbl, pabouve XxapakTtepu-
CTVKU

contrainte (f) 06a3aTeNnbCcTBO

maitrise (f) MacTepcTBO, TEXHWYECKOe CcoBep-
LLUEHCTBO

niveau (m) YPOBEHb
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MepeBeanTe Ha (ppaHLUY3CKUMA A3bIK Cneaylolue CnoBa
M BblpaXeHus:

MoBceaHEBHAs >XM3Hb, KOMMbIOTEPHAs WHAYCTPUSl, MPOMbIL-
NneHHas poboToTexHuka, poboToTexHuka B cdepe ycnyr, AOMallHWE
[ena, nokasaTesib TEXHOIOMMYECKOro Nporpecca,

06LLMIA HaYYHO-TEXHUYECKUIA YPOBEHD.

OTBeTbTE Ha BOMPOCHI 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 l'on trouve I'application de la robotique de service ?

Avec quelles disciplines est liée la robotique ?

o v h W N

Quelles sont les contraintes qui font de la robotique une

technologie complexe ?

Text 7. Les trois lois de la robotique

http://mbrobot.e-monsite.com/pages/cours-de-robotique/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.

¢ 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
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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 '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 ou 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, nospexaeHue
obéir CywaTbCs, NOAUNHSATLCS
nuire BpeauTb

conséquences nocneacTems

enfreindre HapywaTb, 06x0anTb
menace (f) yrposa

MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMA A3bIK CreaylolMe cloBa
M BblpaXkeHus:

HaHecTn Bpea, BCTynaTb B NMPOTUBOPEYME, NOTMYECKMI BbIBOA,
3almwaTh CBOE CyLLeCTBOBaHME, NOCNEACTBMS 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?

3apaiTe Bonpochbl NOo-(ppaHLy3CKU K BblAe/IeHHbIM CJo-
BaM B NpeQ/io)KeHusXx:
1. /LA VIKT arrive a la conclusion logique que /a_plus grande

menace pour [Homme est |'Homme lui méme.

2. Un robot doit obéir aux ordres donnés par les étres humains.

3. Elle donne /e droit aux robots de sattaguer a 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
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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
I'nomme, le systtme 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 'homme d'une
maniére similaire a celle d'un compagnon ou d'un collégue 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'humanoide 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
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pour comprendre et éventuellement imiter les phénomeénes 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) cpefia, OKpy>XeHune

locomotion (f) nepeaBmxeHne

ramper nonsatb

inciter nobyxaaTb, 3acTaBnATb

mammifére (m) MIEKOMUTAIOLLMIA

performances (f, pl) noka3satenu, achheKTNBHOCTb

anfractuosité (f) HEepOBHOCTb, yrnybneHue, Tpewu-
Ha

MepeBeauTte Ha (ppaHLy3CKUii A3bIK cCneaylowme coBa
M BbIpaXKeHUS:

MpeofoneHne pasnnyHbIA TPYAHOCTEW, NPSMOXOXAEHWE, KO-

25



yllpaBJleHMe AUCTAHIIMOHHOTO 06yqum{ U MMOBBIILIEHU A KBaJIl/I(l)I/lKaLLI/II/l

®paHIy3CKUH A3bIK
NlorMyeckme OorpaHuyeHns, JenoBeveckoe 06uWecTBo, dusnyeckme
3a4auv, KOMMYHMKaLUMS NpW NOMOLLM XXECTOB, MOTMBALIMS B3auMoaen-
CTBUS, 6ECKOHEYHOE YNCIIO BMAOB XXMUBOTHbIX, KOJIIEKTUBHBIN pPasyM.
OTBeTbTe Ha BOMPOCbI K TEKCTY:
Quelle est une autre ambition récente de la robotique ?
Quand est-il plus aisé d'agir dans I'environnement humain ?

Qu'est-ce que la biosphére inclue ?

W=

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 lindustrie 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 fagon 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

l'arrivée de ces machines au sein de I'entreprise n'est pas toujours
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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.

Suivant l'exemple américain les hopitaux européens
s'équipent. Sur les 1100 robots Da Vinci en activités dans le monde,
800 se trouvaient dans des hépitaux 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 planéte 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'nomme, 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
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Automower ou l'aspirateur Roomba, les robots ménagers connaissent
un grand succes et plusieurs dizaines d'industriels sont aujourd'hui sur
ce marché.

Les robots sont également mis au service des personnes
handicapées ou &gées 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

robots footballeurs.

Vocabulaire:

pénible TPYAHBbI

dextérité (f) CHOpOBKa

susciter Co34aBaTb, Bbl3blBaTb

exploration (f) nccnegosaHue

impraticable HEOCYLLECTBUMbINA, HEMPUMEHUMBIN
sonder pa3BeabiBaTb, KOHTPONNPOBATb
maison (f) de retraite [JOM npecTapernbix

dédié MOCBSILLEHHbIV
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OTBeTbTe Ha BOMPOCbI K TEKCTY:

1. 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 ?

4. Quelles missions ont des robots d’exploration ?
Que permet le robot d'assistance musculaire aux personnes
handicapées ?

6. Quels types de robots conaissez-vous ?

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
gue 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

a l'aide de télémanipulateurs et de caméras. On I'a baptisé le robot
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« 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
guelques millimetres, 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 Iimage plus de huit fois. Par la suite, le robot n‘opére pas a
I'aide du traditionnel bistouri. Il s'agit plutot 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 d7ailleurs 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
américains...

Quoi qu'il en soit, la technologie présente en Da Vinci nous
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réserve sans nul doute bien des surprises et des patients guéris. Ce

robot porte bien son nom apres tout !

Vocabulaire:

habile NTOBKWM, yMenbIi

baptiser OKpECTUTb, AaTb NPO3BULLE
unanimement €AMHOrNacHo

tige (f) de métal METa/ININYECKMI CTEPXKEHD
dimension (f) n3MepeHune

bistouri (m) XVPYPruyecknii HoX, CKkasbnenb
éliminer UCKITIOYaTb, YCTPaHSThb

inversé 06paTHbIN, NPOTUBOMOJIOXKHBIV

MepeBeanTe Ha (ppaHUY3CKMA A3bIK Cegylowmue c/10Ba
M Bblpa)KeHuUs:

KOHTpO/MpOBaTb Ha PacCTOSIHUK, M3Ny4YaTb TOK HM3KOro pas-
psaada, O4YEHb TOYHbIE MaHUNyNAUUK, YBENMUYUTb M3o6pa>|<eHme B BO-
CEMb Pas, Pa3BUTb HaBbIKM.

OTBeTbTE Ha BOMPOCbI K TEKCTY:
Que peut faire le robot « Da Vinci » ?
Qui contréle les deux bras du robot ?

Pourquoi la vie du patient, est-elle hors de danger ?

H W=

Pourquoi le chirurgien doit-il développer une certaine habileté
avec le robot ?

5. A laide de quoi opére le robot « Da Vinci » ?

Text 11. Mécatronique

http://www.mecatronique.fr/mecatronique
Mécatronique : démarche visant l'intégration en synergie de la
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mécanique, |'électronique, lI'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 colits. L'objectif
n‘est pas une course a la technicité ; il sagit 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
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
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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, NPoOeKTUPOBaHME

démarche (f) noaxoA, MaHepa paccyaaTb

valeur (f) ajoutée fobaBneHHas CTOMMOCTb

accroitre YMHOXaTb, YBENYMBATD

fiabilité (f) HaAEXKHOCTb

maintenabilité (f) 3KCMlyaTaumoHHasa  TeXHOJSormy-
HOCTb

contribuer cnocobcTBoBaTb

fournisseur (m) NOCTaBLLMK

MepeBeanTe Ha (PpaHUY3CKMA A3bIK CreaylolimMe cloBa
M BblpaeHus:

OnTuMM3NPOBaTb (HYHKLMOHAJIbHBIE BO3MOXHOCTW, WUHTEpPANC-
UMNIMHAPHOE COTPYAHWYECTBO, AOMOSHUTENbHbIE (PYHKLUMKU, U3MEHSI-
IOLMECS PbIHKWU, peann3oBaTb HOBble BO3MOXHOCTM, CUJIbHOE 3BEHO
MapKeTUHra WHHOBaLUMM, 6e30nacHOCTb 3KCMyaTauuu, B MHTepecax
obLiero MHeHus.

OTBEeTbTE Ha BONPOCHI K TEKCTY:
Qu’est ce que c'est que la mécatronique ?
Cette démarche, que permet-elle ?

Quel pouvoir a la mécatronique ?

H W N

Pourquoi la mécatronique est-elle une solution stratégique

majeure ?
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5. Qu'est-ce que implique le développement mécatronique ?
3apaiTe Bonpocbl No-¢ppaHLUy3CKU K BblAeNIeHHbIM CJlo-

BaM B NpeasoXeHUsX:
1. La mécatronigue peut apporter une plus grande sdreté de

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

( [1PperiogaBaresib MoXxer Bb/5l/lpaTb KO/INYECTBO U TOPSAOK BO-

MPOCOB COIVIACHO L€/IIM 3aHATUS):

1.

MpocMOTpUTE CTaTbiO U KPaTKO OXapaKTepusyinTe ee:

- KTO aBTOp CTaTbMu.

KaKoli TeMe MOCBSILLEHa CTaTbs.

OTHOCUTCS NN AaHHas CTaTbs K BalUEN CreumanbHOCTY.

Kakme pekoMeHaaunn CoOAEPXUT CTaTbA
- Balle MHeHune o I'IpaKTVI‘-IeCK017I LEeHHOCTK CTaTbU

BoinvwmnTe BbIXOAHbIE AaHHbIE CTaTbM.

. Onpepenute xapakTep TekcTa: OMWUCaHWe, NOBECTBOBaHWE, CO06-

LLieHne, paccy>kaeHue, N3nioXXeHue.

MpounTaiiTe cTaTbio U onpeaenute (chopmMynupyinTe) ee Uenb.

5. OnpepennTte, KOMY agpecoBaHa CTaTbs.

0.

OxapaKkTepusyite TEMaTWKY, MOSTHOTY U HOBW3HY COOGLUEHHbLIX B
CTaTbe CBEAEHWN.

Onpepenute NpakTUYECKYo 3HaYMMOCTb CTaTbMy.

MpounTaiiTe cTaTbio M CHOPMYNIMPYITE 3afayun, MNOCTaBNEHHbIE
aBTOpaMMu.

CocTaBbTe nepeyeHb NpobieM, 3aTPOHYTbIX B CTaTbe.

10.KpaTtko cchopmynupyiite npobneMmy, KOTOpoi MOCBsLIEHA AaHHAs

CTaTb4.

11.BbinuwunTe (chopMynupyinTe) pekoMeHaaumMmn (MHEHUs1) aBTOPOB M

CKa>XnTe, HaCKOJIbKO OHU MOryT 6bITb MONE3HbI YMTaTENIO.

12.[aiiTe TO4YHbI MEPEBOA HA PYCCKWUM A3blK 3arofioBKa CTaTbu W

onpeaennTe, COOTBETCTBYET /1IN OH COAEPXAHUIO.

13.CchopMynupyinTe TOUKY 3peHusi aBTOPOB Ha MpeaMeT McCrenoBa-

HUS.
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14.YkaxuTe aBe (BCe) TOUKM 3peHUs, pacCMaTpUBaEMbIe B TEKCTE.

15.CchopmynumpyeT BbiBOAbI aBTOPOB CTaTby.

16.YkaxuTe ab3al, B KOTOPOM AAETCA MaBHbIN BbIBOJ aBTOpA.

17.MpounTaiite NQ ab3auy TekcTa M cPOpMyNMpynTe €ro OCHOBHYHO
MbIC/Ib.

18.BblaenuTte kto4veBble NosiokeHns ab3aua NO..

19.KpaTtko nsnoxute cogepxxaHve absaua N9..

20.BbipasuTe coaepxaHne kaxxaoro ab3aua Tekcra OgHUM npeanoxe-
HUeM.

21.BbigenuTe 13 kaxagoro ab3aua MooXKEeHUs, KOTOpble, MO Ballemy
MHEHUIO, Heo6x0AMMO BKOUUTL B pedepar.

22.TpouTnTe TEKCT, pa3desiTe ero Ha CMbICNIOBble YacTu U o3ariaBb-
TE UX.

23.BHMMaTenbHO NpoyTUTE CTaThbio M BbIAENMTE €e KIYeBble dpar-
MEHTBI.

24.BblaennTe OCHOBHble pasfenbl CTaTbM W MepefanTe coaepaHue
KaXKAoro UX HUX OA4HWM — ABYMS MPeLoKEHNUSAMU.

25.BbinuwinTe NpeanoXeHusi, KoTopble MOMOryT BaM KpaTKoO W3M0-
XUTb COAepXaHNe CTaTby.

26.Boinuwnte KkoyeBble npeanoxeHus (parMeHTbl) M3 KaXKAoro
abzaua.

27.0TMeTbTe npeanoxenus (absaubl), KOTOpble MOMyT 6blTb OMNYLLEHbI
6e3 ywepba ang cogepxaHns TekcTa.

28.Paspgenute CTaTbl0 Ha BCTYMAEHWe, OCHOBHYIO 4acTb M 3aKioye-
Hue (BblBOAbI aBTOpa), HaMMULLUMTE KpaTKOe M3/I0KEHWE OCHOBHOMO
COZEPXXaHusl TEKCTa MO AaHHON CXeMe.

29.CocTaBbTe NnaH TekcTa.

30.CocTaBbTe (KpaTKWi1) NnaH CTaTbu B BUAE BOMPOCOB.
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31.CocTaBbTe NnaH pedeparta craTby.

32.Mepedpasunpyinte rMaBHY0 MAEKD TEKCTa U BbipasuTe ee CBOUMMU

CI0BaMMm.

33.CocTaBbTe aHHOTaUMIO K TEKCTY, UCMOSb3Ys peKOMeHAAUMK U nek-
cumyeckme knuwe us Mpunoxexus 1.

34.CocTaBbTe pedepaT TeKCTa, UCMoMb3ys peKoMeHAaumm U nekcnye-

ckue knuwe mn3s MNpunoxxeHus 1.
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YACTb 2. TEKCTbI /11 CAMOCTOSAITE/IbHOM
PABOTDI.

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

http://www.cnrs.fr/cw/dossiers/dosrob/accueil/decouvrir/servic

e/vehicule.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
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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
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.shtml

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 ?
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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 I'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
systeme 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
str 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
sommes aujourd'hui. Il serait impossible de créer de tels robots. Mais

I'hnomme est trés doué pour copier la nature. Ce sont donc des
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modéles 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 régles.

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
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
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temps de cycle courts et un haut niveau de précision et de sécurité.

w

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
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 ol
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 systéme d’alimentation en énergie du KR AGILUS est intégré

dans le robot pour économiser de l'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
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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
contréler non seulement les robots KUKA, mais aussi des axes
externes, pour un maximum de flexibilité, évolutivité, performances et
ouverture dans un espace minimum. Ce contrGleur 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
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 ».
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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 l'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 troisieme 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,
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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.

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 |'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 uniquement 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
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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 logique 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, ol 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.

Intervention de Hiroki Sayama (département de bio-
ingénierie de l'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 probléme 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,
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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
qu'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 daffaire 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
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assurer une fabrication et production de haute qualité, sans failles et
constante. D'ou I'importance qu'ils leurs sont accordés cette année.

Les autres points clés de ce salon sont : la coopération
homme/machine, l'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 I'‘écart) pour
répondre a leurs questions et leur donner le golt de l'industrie, et
ainsi, préparer I'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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MPUNTOXXEHME 1. METOANYECKAS CINMPABKA

HaBblkn aHHOTMpOBaHMS N pedepupoBaHNS TEXHUYECKOTO TeK-
CTa Mo3BOJISAKOT Slerye NOHMMaTb CMbIC/T YMTAaEMOro MaTepuana, obiCT-
PO M3BNeKaTb HYXHYO MH(OPMaLMIO N3 TEKCTa U ee (PUKCMPOBaTb.

AHHOTMpPOBaHMEM Ha3blBaeTCS MPOLIECC COCTaBNEHUSI KpaT-
KUX CBEAEHWU O NEYaTHOM Mpou3BeaeHUU (KHUre, CTaTbe, AOKIaae U
T.4.), NO3BOMSOWNX CyanTb O UenecoobpasHocTu ero 6onee aetanb-
HOro usy4eHust. Npn aHHOTUPOBAHMU YYUTLIBAETCS COAEPXKaHME Mpo-
W3BEAEHUS], €ro Ha3Ha4YeHNe, LEHHOCTb M HanpaBeHHOCTb.

AHHOTaUMA — KpaTKas XapaKTepuCTMKa TeKCTa C TOYKM 3pe-
HUS coaepXaHusi, OpMbl, YNTATENbCKOrO Ha3HauYeHUs 1 Apyrnx oco-
6eHHOCTEN, AOMNONHALWNX 6UbNnorpacdryeckoe onucaHue.

AHHOTaUMSa AO0/MKHA ObITb M3/10XKEHA NPOCTbIM A3bIKOM 6e3 uc-
MoJsIb30BaHNS HEHYXXHbIX M MAsIONOHATHLIX TepMUMHOB. OHa AOMXHa B
okaTol ¢opme coobllaTb, 0O YEM rOBOPUTLCS B TEKCTE U KaKue Teo-
peTMYECKME U/UNKN NpaKTUYeCcKne 3HaHUS AaeT 3To npousBeaeHue. Mo
CBOEMY COAEPXXaHWUIO aHHOTaUMK ObIBalOT HECKOMbKMX TUMOB, OAHAKO,
onucaTesnbHas UCNosb3yeTcs Yalle BCero.

OnucaTtenbHasi aHHOTaUMs —OMMCaHME COAEPXXAHUSI TeKCTa C
MOMOLLIbI0 6E3/IMYHBIX KOHCTPYKLUMIA B (hOpPMe KpaTKOW CrpaBKu; MO-
XeT O6bITb CcocTaBfieHa Ha NoboM BMA MEYATHOrO NPOU3BEAEHMS.
OB6blYHbIN 06bEM onucaTenbHo aHHoTauun 300-500 3HakoB, T.e. B
CpeaHEM aHHOTauusl coaepXxuT 3-4 npeanoxeHus Ha nobylo nedyat-
HYIO CTaTbO BHE 3aBMCMMOCTM OT €€ pa3Mepa.

TeKkCT onucaTeslbHOM aHHOTaLMK JO/MKEH COCTOSTb M3 TPEX Ya-
cTen:

1. BBogHast YacTb C BbIXOAHbIMW AAHHbIMWU — Ha3BaHWE aHHOTU-

pyeMoro marepuana, (i)aMVIJ'IMFI aBTOpa, roa mn3aaHud, Mecto Us-
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AaHus, Homep, 06beM (KOMIMYECTBO CTPaHWL, UANOCTpaumMin, Tabnuu).

2. OnucatenbHasi 4YacTb — [Ba-TPU OCHOBHbIX MOJIOXEHUS,
Hanbonee xapakTepHbIX AN AaHHOM cTaTbh. OHU AOMMKHBI coAepXaTb
B cebe TeMaTUKy (€Cnv OHa He pacKpbiTa B Ha3BaHWM), LENb AaHHOW
paboTbl 1 0651aCTb NPUMEHEHUS, @ TAKXKe Crocobbl, C MOMOLLLIO KOTO-
pbIX AOCTMUraloTCs NOCTAB/IEHHbIE aBTOPOM LIENN.

3. 3akmounTenbHas 4acTb, rae cofepXaTbCs OTAesfbHble 0Co-
6EHHOCTW M3NOXEHNS MaTepuana, a MHorAa BbiBOAbI.

AHHOTauMa He MMeeT ab3aueB M HauMHAEeTCS C CyllecTBa BO-

npoca unun ¢ BBOAHbIX dpas, HanpuMmep: « I/ s ‘agit, on examine, il est

décrit> v T.0. Harpumep:

Lasers: a 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 [article
l'évolution des grands types de lasers et les perspectives actuelles.

Les principales applications sont également décrites.

MNpn aHHOTUMPOBAHWW MOXHO pPEKOMEeHAO0BaTb MWCMOb30BaTb

CneaytoLLyo NocnefoBaTeNbHOCTb AEUCTBUNA:

1. MpoutnTe 3aronoBok Tekcta. OnpeaennTe, JaeT M OH npea-
CTaBfIeHUE O coAepXXaHUW TeKCTa.

2. lpocMoTpuTe, AenUTCa Nn CTaTbsl Ha pasgensl (ecTb v Noa-
3aronoBKu).

3. Ecnu «pa», npoutuTe noa3arosioBKu.

4. O6paTute BHMMaHWE, eCTb I PUCYHKM, CXEMbI, Tabnuubl.

5. Ecwm «Aa», NpoyTuTe Nnoannucn nog HMMN.
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6. MNpouTnTe NepBbI M NocneaHUi ab3aubl TEKCTa U NO Koye-

BbIM C/I0BaM OnpeaenmTe, 0 YeM TEKCT.
Tawke cnegyeT NOMHUTL O CObBNoAEHMMN A3bIKOBbIX 0COHEHHO-

CTeW aHHOTaUuK:

1. N3naraTb OCHOBHbIE MOMOXEHUS OPUrMHANa MpocTo, $SICHO,
KpaTKo.

2. WN3beratb NOBTOPEHWIA.
He noBTOpSITL 3arnaBus TEKCTOB.
CobntoaaTb €ANHCTBO TEPMUHOB M 0603HAYEHUIA.

Mcnonb3oBaTb 06LIENPUHSATLIE COKPALLEHMS.

o v kW

YnoTpebnsiTb NPeMMyLLECTBEHHO CTpaZaTesbHbIN 3asor.
7. OnyckaTb npwunaraTtesibHble, Hapeuusi, BBOAHbIE C/lOBa, He

BINAOLWLME Ha coAepXXaHune.

PedepupoBaHune — 370 oHa U3 CaMbIX LIMPOKO pacrnpocTpa-
HEHHbIX NMUCbMEHHbLIX (POpPM M3BNEeYEHUs MHGOpMaumn. Ecnm B aHHO-
TauuMn MNpUBOAMTCS MWL KPaTKUMA NepeyeHb paccMaTpuBaeMblX BO-
npocoB, TO B pedepaTe M3naraeTcsl CyLWecTBO BONPOCOB U NPUMBOAST-
CS1 BaXKHeNLWMe BbIBOABI.

Pedepar (o1 nat. referre — coobwaTb, AoknagbiBaTtb) — 3TO
COKpALLEHHOE coAepXXaHMe MeYaTHOro NPOU3BEAEHUS C OCHOBHLIMU
(baKTMYeCKMMM JaHHBIMK U BbiBoAaMW. PedepaT npeacrasnsieT coboi
06bEKTUBHOE, JIULLEHHOE 3MOLMI coobLleHMe MHdOPMaUMK NepBounC-
TOYHMKA Ha OCHOBE ee CMbIC/IoBOV MepepaboTku. OH akueHTuUpyeT
BHMMaHME Ha HOBbIX CBEAEHUSIX WM ornpegensieT uenecoobpasHoCTb
obpalleHns K NepBONCTOYHUKY.

CywectByeT MHOro BMAoOB pedepaToB, HO Hanbonee mHTepec-

HbIM ANl Hac ABnsieTcss MHAOPMATMBHLIM pedepaT, T.e. KOHCNEKTUB-
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HOE U3M0XKeHWE CyLLEeCTBEHHbIX MOMOXEHUIA OpUrMHana.

M3noxeHne copepxkaHus ctaTbu B pedepaTe BedeTcs no cre-
NEHN BaXHOCTW OTOBPaHHbIX CBEAEHUN. CHaYasia B KOHLEHTPUPOBAH-
HOU @popme n31araeTcs CywecTso BOMpoca, Aanee KPaTko npuBoasT-
Ccq Heobxoanmbie @akTnydeckme gaHHsle. NnaH coctaBneHus pedepa-
Ta MOXET He coBnaaaTthb C MaHoM CcTaTbl. B pedepaT He BktoYaloTCS
UCTOpUYECKMe CrpaBku, BBeAEHWS (eC/IM OHWU He COCTaBnSOT OCHOB-
HOro COAEpXaHus CTaTby), onucaHe paHHee ony6aMKoBaHHbIX paboT
1 06LLEeN3BECTHBIE MOSIOXEHUS.

TekcT pedepaTta COCTaBNSETCA NO ONpeAeneHHOMY MNaHy:

1. Tema, npeamet (0b6bekT), Xapaktep W uenb paboTbl. 34ecb
HY>KHO MoKa3aTb 0COBEHHOCTU TeMbl, KOTOpble HeobxoanMMbl ANs pac-
KpbITUS Lienn 1 cogepxaHns paboTbi.

2. Metoa nposeaeHus paboTbl (ecnun 3TOT MeToA WK METoAbl —
HOBblE, TO HY>KHO [iaTb WX ONUCaHue).

3. KoHKkpeTHble pe3ynbTaThl paboTbl (TeOpeTnyeckne unm sKcne-
pUMEHTanNbHbIE).

4. BblBOAbl, peKOMeHAaUMK, OLEeHKa, NpeanoXeHus, onncaHHble
B NEPBOUCTOYHMKE.

5. Obnactb npuMeHeHus.

Ecnm B cTaTbe OTCYTCTBYET Kakas-nMbo u3 nepeyuncineHHbIX
Bbllle YacTel (HanpuMep, B CTaTbe HUYErO He FOBOPUTCS O NPUMeHe-
HuKM), TO ee B pedepaTe ONyCKalT, COXPaHSAS MOCNeA0BaTENbHOCTb
U3MT0XKEHUS.

B koHuUe pedepaTa MOryT AaBaTbCd MpuMedaHus pedepeHTa
(NpY HanMuMM B HEM MPOTUBOPEUUIN UMW OLUMBOK), HO MHTEPPETALMUS
Wi KpUTUKa NEPBOUCTOYHUKA B CaMOM pepepare He A[OryCKaeTcH.

TekcT ped)epaTa 3dKaH4YMBAETCA CBEAEHUAMU O KOJNIMYECTBE WIHO-
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CTpauuii, Tabnuu, 6ubnuorpacdmm, 3a KoTopbiMM MAYT d.n.0. pede-
peHTa.

O6beM pedepaTta He 3aBUCUT OT obbeMa pedepupyemoin cTa-
TbW, a ONpesensieTcs ee coaep)kaHueM, KOMYECTBOM CBeAEHUA U MX
Hay4yHOM LEHHOCTbI0. CpeaHuit 06beM [Ns XKypHasbHbIX cTaTen —
1000 neyaTHbIX 3HAKOB.

OCHOBHbBIM OT/IMYNEM S3bIKA aHHOTaUMMU OT Si3biKa pegepara
SB/IAETCA TO, YTO B @HHOTauuu OCHOBHOE COLEDKAHME EPEAAETCH
CBOMMY C/I0BaMH, KOTOPbIE NMPEACTABJ/ISIOT BbICOKYIO CTENEHL abCTpa-
rmpoBanns n 06obuyerns. B pegepare e ¢opmysmposku n 0606Lye-
HUS1 3aMMCTBYIOTCS U3 CaMOro TEKCTa OPUIUHANA.

K a3blky pedepaTa npeabsBnsioTcs cneayiowme OCHOBHbIE
TpeboBaHus:

1. KpaTkoe, TO4HOE 1 06BLEKTMBHOE U3NTOXEHNE MaTepuana.

2. TpuMeHeHWe cTaHdapTHON TepMuHonorun. Cnepyet msberaTb
HenpuBbIYHbIX TEPMUHOB M CMMBOSIOB M Pa3bsCHATb MX NPU NepBOM
YNOMWUHaHUN B TEKCTE.

3. TepMuHbl, NpuMeHsieMble B pedepaTe 6onee Tpex pa3 wu
CMbIC/T KOTOPbIX SICEH M3 KOHTEKCTa, PEeKOMeHAyeTCs Mnocsie nepsoro
ynoTtpebneHuns nosHoCTbIO 3aMeHuTb abbpeBnaTypamMmn (COKpaLleHUs-
MW) B BMAE HaudasibHbIX 3arnaBHbIX 6YKB 3TUX TepMUHOB. py nepeom
yNoMUHaHuW Takas abbpesBnaTypa AaeTcs B cKObKax HenocpeacTBeH-
HO 3a TEPMWHOM, Mpu nocneaytoweM ynotpebnedun — 6e3 ckobok. B
OZHOM pedepaTe He pekOMeHAYeTCsl MPUMEHATb 6onee Tpex pasnnu-
HbIX abbpeBunaTyp.

Kak npaBwno, npu HanucaHuu pedepaTta ClIoXKHbIE Npeanoxe-
HMA npeobpasyloTcs B NPOCTbie, LUMPOKO MCMONb3yTC Heonpeae-

NEHHO-JINYHbIE NPEAOXKEHNA.
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®opmynbl B pedepate NpUBOAATCA B CNeAyoWmMX CryYasx:

- 6e3 dopMyn HEBO3MOXHO MOCTPoeHWe pedepaTa;
- dopMyrbl BblpaXxaloT nTorun paboThbl;
— ¢opMynbl CyllecTBeHHO obneryaioT NoHMMaHue paboThl.

[onyckaeTcs BkIoYaTh B pedepaT WIIKCTpauun n tabnuubl,
€C/I OHM NOMOralT PaCKPbITUIO OCHOBHOMO cofiep>XaHusi paboThbl.

Mpn coctaBneHwnn pedepaTa cneayeT NpuaepXunBaTbCsa creay-
IOLLEM NOCneaoBaTeNbHOCTU 3TanoB paboThbl:

1. MNpocMoTpoBOe 4TeHME C UEnbl NonydeHust obulero npea-
CTaB/ieHMs1 O TEKCTE B LieSIOM.

2. 3HaKOMCTBO C rpadvkaMmu, pUCyHKaMu, Cxemamu, Tabnuuamu
ANS YTOUHEHWS CBEAEHWI, MOMYYEHHbIX MPY NEPBOM UTEHNM.

3. Bblpenenue u Hymepaums ab3aues, CoAepXKalUMX KOHKPETHYHO
WHdOpMaLMIo Mo TeMe CTaTbW, C NOAYEPKMBAHMEM B HUX KIOYEBbIX
(pparMeHTOoB.

4. TeperpynnupoBKa K/O4YeBbIX (PparMeHTOB B COOTBETCTBUM C
WX TEMaTUKOW M NNaHOM HanucaHus pecdepaTa.

5. CocTtaBneHue n1orM4yeckoro naaHa craTtbMu.

6. BTOopu4yHOe u3yvalollee uYTeHMe BblaeneHHbIX ab3aues C co-
KpalleHneM ManocyLleCcTBeHHON nHdbopMauum 1 0bobLieHneM ocras-
LLENACS OCHOBHOM MHOPMaLIMK.

7. PepakTupoBaHWe MNOy4YeHHOM MHGOPMaUMM M HamnucaHue ee
B chopme pecbeparta.

8. MMpoBepka NpaBWSILHOCTU NMPUBEAEHHBIX LMbP, COKpPaLLEHUI 1
T.A.

Cnegyer 3arnoMHATb:
AHHOTaUMS JINLLIb NEDEYUCTIAET BOMPOCHI, KOTOPLIE OCBELYEHHI B

TIEPBONCTOYHUKE, HE PAaCKpblBasi CaMoOro COAEP)KaHHUs 3Tux BOIpoCoB.
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AHHOTaUMS OTBEYAET Ha BOrpoc. «O YeM roBOpUTCs B CTatb?». B aH-
HOTaLMN OCHOBHOE COLAEDKAHMNE MEPEAGETCS CBOMMI C/I0OBAMU B POp-
Me 0006LeHNST MHPOPMALIMKN TEKCTA.

Pegepat ripencraBiger cobovi OObEKTUBHOE, JIMILIEHHOE 3MO-
Ll coobLeHne MHGOPMALIMN TIEPBOMCTOYHUKE Ha OCHOBE €€ CMbIC-
J10BO¥ nepepabotku. OH 06PaLLAET BHUMAHNE Ha HOBbLIE CBEAEHMS U
Ornpegensaer LeaecoobpasHoCTb 00palyeHnss K [EPBOUCTOYHUKY. B
pegepare @GopmysmpoBru U 0006LEHNS 3aUMCTBYIOTCS U3 CaMoro

TEKCTa opUrmrHasia.

Jlekcuueckne Mopesi, KOTOpbleé MOXXHO MCNOJIb30BaTb
MpyU COCTaBJ/IEHUN aHHOTaUuit n pedepaToB Ha hpaHLYy3CKOM
fA3blke:

1. Onpenenel-me OCHOBHOW MAEU TeKCTa

Il s'agit de.. Peub npeT o...
On apprend que.. Coobuwaertcs...
On fait savoir que.. loBopuTCA O...
On fait part de..

Dans l'acticle on nous informe | CraTba nHgopMupyeT o...
de..

L'article relate les événements qui

(que)...

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

[aHHasa cTaTbs NoCBALWeEHa npo-
6neme...

Le sujet de cet article est le
suivant..

Temoli (npeaMeToM) HacTosLiei
CTaTby SBNSAETCA ...

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

ABTOp coobuaeT (uccnenyer)

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

CoobLiaeTcs, uccneayeTcs, usy-
yaetcs
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2. [leTannsauus TeMaTUKu

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) ... MpoTuBONOCTaBNsETCA

On cite des faits (des examples)

MpuBoaaTt(ca) gaHHble (NPUMEPHI)

Il est prouvé en details que...

Jloka3sbiBaeTcs...

Il est expliqué que...

Ob6bsaAcHAeTCS

L'auteur attire notre attention
sur...

ABTOp O6pallaeT BHMMaHWE Ha...

L'auteur attaché une importance
particuliére a ...

ABTOp npuaaetr ocoboe 3Hade-
HUME...

3. OueHkKa NoJiy4YeHHOW UH

cdopmaummn

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

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

Le probleme n'est pas décidé ...

MNpobnema He pelleHa...

L'auteur ne précise pas une | ABTOp HE YTOUYHSIET MbIC/Ib...
idée...
Les résultats de recherches | PesynbTaThl UCCNeAOBaHUI MOMyT

peuvent etre utilisés dans...

6bITb MCNOJb30BaHbI B...

L'auteur se prononce pour...

ABTOp BbICTYMaeT 3a...

L'auteur se prononce contre...

ABTOp BbICTYMaeT NPOTUB...

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

ABTOp oueHVBaeT (MONOXWUTENb-
HO)

4. ®opMynupoBaHue 06X BbIBOAOB, OCHOBHbIX UTOrOB

Pour terminer...

B 3akntoueHune...

On suppose que...

[MpepnonaraeTrcs, YTo...

Il en suit que...

M3 aTOro cregyer, YTo...

L'article est recommandé pour...

CraTbs pekoMeHayeTcs ans...

L'auteur déduit la conclusion
que...

ABTOp AenaeT BbIBOJ, YTO...

L'article présente le bilan des
recherches...

CraTbs noaBoauT UTOr uccneno-
BaHu4...

En conclusion on a dit que...

B 3akntodeHMe BbICKa3blBaETCH

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

Bot KpaTKVIl\/'I BbIBOA M3 3KCNepu-
MEHTOB...

5. OTHoweHue K pakTaM 1

Jin cobbiTUAM

1l parait que (visiblement)

Mo-sngnmMomy

On peut supposer que

MOXXHO NpeanosoXKnTb

On croit que

Cyutator

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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