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              Formation continue pour les enseignant-e-s du secondaire II

              
              5 - 8 septembre 2018 - EPFL, Lausanne
              

              Chères et chers participant(e)s du congrès «Scientiæ & Robotica»



 

Nous vous remercions de la confiance que vous nous avez témoignée et espérons vivement que cette conférence vous a été bénéfique.



Bonne continuation et rendez-vous à une prochaine conférence !


Le comité d’organisation




Télécharger le matériel



            

          

          
            
            

          

        

      

    

    
      
        
          Pour qui ?

          Le congrès « SCIENTIÆ & ROBOTICA » est destiné aux enseignant-e-s des sciences et des mathématiques de l’enseignement secondaire II ainsi qu'aux enseignant-e-s d'autres disciplines, de toute la Suisse. 

          Ce congrès sera l’occasion d’explorer les liens entre la robotique et l’enseignement des sciences et des mathématiques. Il permettra également aux participant-e-s de nouer des contacts et d’échanger des idées avec des collègues et des scientifiques de renommée internationale et nationale en matière de robotique éducative.
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                    Pierre Dillenbourg

                    EPFL, Lausanne

                    Ancien instituteur primaire, Pierre Dillenbourg obtient un master en Sciences de l’Education (université de Mons, Belgique). Il commence à Mons ses recherches sur les technologies de formation en 1984 et obtient ensuite une thèse en informatique de l’Université de Lancaster (UK)
                    dans le domaine des applications éducatives de l’intelligence artificielle. Il a été Maître d’Enseignement et de Recherche à l’Université de Genève. Il rejoint l'EPFL en 2012, il fut le directeur académique du Centre pour l'Education à l'Ere Digitale (CEDE) qui met en oeuvre la stratégie MOOC de l'EPFL. Il est actuellement professeur ordinaire en technologies de formation au sein de la faculté Informatique et Communications et dirige laboratoire d'ergonomie éducative (CHILI). Son livre "Orchestration Graphs " propose un langage semi‐formel pour le design didactique. Il a récemment créé le 'Swiss EdTech Collider' un incubateur qui rassemble 60 start‐ups dans le domaine des technologies éducatives.

                    Conférence en français

                    Informatique

                    « Pas de transfert sans sueur »

                    Fermer

                  

                
              


              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Sabine Hauert

                    University of Bristol, UK

                    Sabine Hauert is Assistant Professor in Robotics at the University of Bristol in the UK. Her research focusses in designing swarms that work in large numbers (>1000), and at small scales (
                    
Conférence en français

                    Informatique, Mathématiques, Biologie

                    « Communiquer la robotique »

                    Fermer

                  

                
              



              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Marco Hutter

                    ETH Zurich

                    Marco Hutter is assistant professor for Robotic Systems at ETH Zurich, Branco Weiss Fellow and cofounder of ANYbotics. Marco is part of the national competence centers for robotics (NCCR robotics) and digital fabrication (NCCR dfab). His group is participating in several research projects, industrial collaborations, and international competitions that target the application of high‐mobile autonomous vehicles in challenging environments such as for search and rescue, industrial inspection, or construction operation. Marco’s research interests are in the development of novel machines and actuation concepts together with the underlying control, planning, and optimization algorithms for locomotion and manipulation.

                    Vorführung auf Deutsch

                    Physik

                    « Wie Roboter laufen lernen »

                    Fermer

                  

                
              



              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Jean-Paul Laumond

                    LAAS‐CNRS, Toulouse, France

                    Jean‐Paul Laumond, IEEE Fellow, est roboticien, directeur de recherche au LAAS‐CNRS à Toulouse. Dans les années 1990, il coordonne deux projets européens consacrés à l'algorithmique de la planification de mouvements et à ses applications. En 2000 il contribue à la création de la société Kineo Cam qu'il dirige pendant deux ans : l'entreprise développe des composants logiciels aujourd'hui bien implantés dans le secteur du prototypage virtuel pour l'industrie automobile et l’aéronautique ; elle rejoint le groupe Siemens en 2012. De retour au LAAS‐CNRS en 2003, il s’intéresse aux fondements calculatoires du mouvement anthropomorphe, chez l'homme et pour les systèmes artificiels (robots humanoïdes et mannequins numériques) et crée l’équipe de recherche Gepetto. Il codirige de 2005 à 2008 le laboratoire franco‐japonais JRL dédié à la robotique humanoïde. Il enseigne la robotique à l’Ecole Normale Supérieure de Paris. Il a été le titulaire 2011‐2012 de la chaire d’Innovation Technologique Liliane Bettencourt du Collège de France. Son projet de recherche Actanthrope reçoit le soutien de l’European Research Council (ERC) en 2014. Il est le récipiendaire du prix Inaba de la société savante IEEE Robotics and Automation en 2016. Il est membre de l’Académie des Technologies et membre de l’Académie des Sciences.

                    Conférence en français

                    Mathématiques

                    « Robotique : la fabrique du mouvement »

                    Fermer

                  

                
              



              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Ernst Meyer

                    University of Basel

                    Ernst Meyer is Professor at the University of Basel. In 1990, he received his PhD in Physics
  from the University of Basel for his thesis “Force microscopy on ionic crystals and layered
  materials”. In 1993, he received the award of the Swiss Physical Society. From 1992 to 1994
  he performed postdoctoral work at the IBM Research labs in Zurich on the topic of
  "Microcalorimetry with pJ-Sensitivity". 1995, he became CTI project leader of the Swiss
  Tribology Laboratory Association. In 1997, he became associate professor at the Departement
  of Physics of the University of Basel. 2001-2013, he was module leader of the National
  Competence Center on Nanoscience. 2002, he became chairperson of the European Science

  Foundation programme NATRIBO on the subject of Nanotribology. 2008, he acted as co-
  founder and steering committee member of the ESF-programma FANAS (Friction and

  Adhesion of Nanosystems). 2009, he became full processor at the University of Basel. Since
  2013, he is in the management committee of the COST Action “MP1303, Understanding and
  Controlling Nano and Mesoscale Friction”. 2010-2012, he acted as physics department head.
  He co-organized a number of international conferences and workshops, such as the ICN&T
  2006, SXM-3, NC-AFM conference and MRS symposia, He was visiting scientist at a
  number of research institutions, such as Tokyo Institute of Technology, IBM Research Labs
  Almaden, IMRE Singapore and University of Washington. He is member of the management
  of the Swiss Nanoscience Institute (SNI). He is member of Swiss Physical Society and
  American Physical Society, Associate Editor of the Journals Beilstein Journal of
  Nanotechnology (BJNANO) and Tribology Letters. He has published more than 200
  publications in scientific journals with more than 5000 citations. ISI Web of Science: 40
  citations per paper and H-index of 50. More than 100 invited lectures at conferences and
  invitations to seminars and colloquia, supervisor of more than 20 PhD theses. His main
  research interests are the development of novel sensors based upon mechanical detection,
  scanning probe microscopy instrumentation and nanomechanics with emphasis on
  nanotribology.

                    Vorführung auf Deutsch

                    Chemie

                    « Mechanische Experimente mit einzelnen Molekülen »

                    Fermer

                  

                
              



              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Claude Nicollier

                    EPFL, Lausanne

                    Claude Nicollier, né à Vevey en 1944, est devenu chercheur en astrophysique après des études de
                      physique à Lausanne, et d’astrophysique à Genève. Il a été également formé comme pilote militaire,
                      pilote de ligne, et pilote d’essais.
                      Il est devenu un des trois membres du premier groupe d’astronautes de l’Agence Spatiale
                      Européenne (ESA) en 1978, puis a été détaché au Johnson Space Center à Houston pour une
                      formation complète sur la Navette Spatiale américaine, dans le cadre d’un accord entre l’ESA et la
                      NASA. Il a effectué quatre missions dans l’espace entre 1992 et 1999, dont deux visites du Télescope
                      Hubble pour des travaux de réparation et de maintenance de cet instrument en orbite.
                      Il est actuellement Professeur honoraire à l’EPFL et donne un cours au niveau master sur le sujet
                      « Space Mission Design and Operations ».

                    Conférence en français 
Physique

                    « Space Travel – A User’s Guide »

                    Fermer

                  

                
              


              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Mohamed Bouri

                    EPFL, Lausanne

                    Mohamed Bouri obtained his Phd degree from the National Institute of Applied Sciences in Lyon and joined Ecole Polytechnique Federal de Lausanne (EPFL) in 1997. He is a Roboticist and is now leading the group “Rehabilitation and Assistive Robotics” at the Laboratory of Robotic Systems (EPFL).

                    He is managing various robotic developments for surgery, haptics and astrophysics surveys. His current highlighted projects concern the development of various lower limb rehabilitation devices and exoskeletons for elderly (Orthosis HiBSO), spinal cord injured (Exoskeleton TWIICE- www.twiice.ch ) and people with Myopathy (Exoskeleton Autonomyo - www.autonomyo.ch ).

                    Conférence en français

                    Informatique, Physique, Biologie

                    « Exosquelettes : Une solution pour la rééducation et l’assistance à la marche dans la vie quotidienne »

                    Fermer

                  

                
              


              
                
                    
                    
                    by Matthias Krieger

                    

                  

                  
                    Silke Pan

                    Athlète Paracyclisme Handbike

                    Née en 1973 à Bonn, Silke Pan commence sa vie dans la lutte : des parents divorcés, une longue hospitalisation à l’âge de neuf ans, une soeur née avec une déficience mentale. Mais la jeune fille est une battante, elle se relève et trouve refuge dans des activités telle la gymnastique, la danse et le théâtre. Ses passions deviennent son métier. Contorsionniste et voltigeuse, elle travaille à travers toute l’Europe. La magie du cirque… elle y rencontre Didier Dvorak, son futur mari. Les contrats abondent, chapiteaux, cabarets, parcs d’attractions… jusqu’au jour où une terrible chute du trapèze brise les ailes de l’acrobate. Écran noir. Elle se réveille deux semaines plus tard dans une chambre d’hôpital, paraplégique. Alors que tout s’effondre, l’ex-artiste de cirque apprivoise ses douleurs, mentales et physiques, puis déploie à nouveau ses ailes… pour voler au sommet d’une carrière sportive sur sa nouvelle monture d’infortune, le handbike. Son parcours semé d’embûches foisonne rapidement de médailles et records. Alors vice-championne du monde et toujours en quête d’extrêmes, elle se détourne momentanément de la compétition à la recherche de nouveaux défis. L’ascension de treize cols alpins suisses à la force des bras, pimentée par des rencontres exceptionnelles. Grâce à sa collaboration avec une équipe de chercheurs de l’EPFL, elle vit un miracle technologique. Pour la première fois après neuf ans en fauteuil, elle voit ses jambes marcher, le début d’une aventure aux frontières des capacités humaines.

                    Vorführung auf Deutsch

                    Biologie

                    « Das Exoskelett in den Augen einer Paraplegikerin »

                    Fermer

                  

                
              


              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Thomas Schmickl

                    University of Graz, Austria

                    Thomas Schmickl is full professor at the Department of Zoology at the Karl-Franzens-University, Graz, Austria, where he is also supervising the Artificial Life Lab, which he
                    founded in 2007. He was in 2012 the Basler Chair of Excellence at the East Tennessee State University (ETSU), Johnson City, TN, USA.
                    Besides his research activities in the fields of zoology, biological/ecological modeling, bioinspired robotics (swarm robotics, modular robotics, neural networks, artificial hormone systems, evolutionary robotics) he teaches also at the Department of "Environmental System
                    Sciences" at the URBI faculty at Karl-Franzens-University Graz. He also acted as a lecturer in multi-agent modeling at the course of study "Industrial Simulation" at the University of Applied Sciences in St. Poelten, Austria for more than 10 years.
                    He was/is partner in the international EU-funded projects I-SWARM, SYMBRION, REPLICATOR, FloraRobotica and he was/is leading scientist and consortium coordinator of the EU grants CoCoRo, ASSISIbf and subCULTron. These projects all aimed at improving the current state-of-the-art in robotics to let them be more similar to animals (or other natural organisms) in order to be adaptive, resilient and flexible. In his recent projects, animals and plants became even parts of the robotic systems, in order to form bio-hybrid societies of natural organism and robotic agents to achieve a novel, more powerful but also more sustainable symbiosis.

                    Konferenz au Deutsch

                    Biologie

                    « Robotic animals, cybernetic plants and mixed societies of real organisms and machines »

                    Fermer

                  

                
              


              
                
                    
                    
                    

                  

                  
                    Aude Billard

                    EFPL, Lausanne

                    Aude Billard est la directrice du laboratoire des algorithmes et systemes d'apprentissage (http://lasa.epfl.ch) a la faculte des sciences et techniques de l'ingenieur de l'EPFL. Aude Billard, de nationalite Suisse, a fait sa scolarite a Lausanne au college et gymnase du Belvedere. En 1995, elle obtient le diplome d'ingenieure physicienne de l'EPFL. Elle fait ensuite sa these en intelligence artificielle a l'Universite d'Edinbourg. Elle est nommee professeure a l'University of Southern California en 2000. Elle rejoint l'EPFL comme professeure en 2003. 

                    Ses recherches sur l'interaction homme-robot et l'apprentissage des robots à partir de démonstrations humaines ont été présentées dans de nombreux lieux de premier plan (BBC, IEEE Spectrum, Wired) et ont reçu de nombreux prix de meilleur article dans des congrès scientifiques. Elle a reçu le prix Intel Corporation Teaching Award, le prix de carrière du Fonds national suisse et le prix Outstanding Young Person in Science and Innovation Award de la Chambre de commerce suisse. Elle a été membre élu du Comité administratif de la Société de robotique et d'automatisation de l'IEEE de 2006 à 2011.

                    Conférence en français

                    Mathématiques

                    « Quelques notions de mathématiques utiles pour le contrôle robotique »

                    Fermer

                  

                
              



          
    
        

      

    

    

    
      
        Programme



        

    	
        
          Mercredi 5 septembre 2018
        

        	13.00 - 15.00	Enregistrement 
	15.00 - 15.30	Bienvenue / Ouverture du congrès (f) 
		Cesla Amarelle, conseillère d’état du canton de Vaud,
Cheffe du Département de la formation, de la jeunesse et de la culture 
            

Francesco Mondada, EPFL,
 président Comité Scientiæ & Robotica
	15.30 - 16.15	Conférence plénière (d) Chemie
		
              Mechanische Experimente mit einzelnen Molekülen
  
                Ernst Meyer, University of Basel
            
	16.15 - 17.00	Pause-café
	17.00 - 17.45	Conférence plénière (d)Biologie
		
              
                Robotic animals, cybernetic plants and mixed societies of real organisms and machines    
              

              Thomas Schmickl, Karl-Franzens-University, Graz, Austria 
	18.00 - 19.00	Aperitif de bienvenue


      
	
        
          Jeudi 6 septembre 2018  
        

        	8.45 - 9.00	Ouverture des conférences et ateliers
	9.00 - 9.45	Conférence plénière (f) Informatique, Biologie, Mathématiques
		
              
                Communiquer la robotique  
              

              Sabine Hauert, University of Bristol, UK
            
	9.45 - 10.30	Pause-café
	10.30 - 11.15	Ateliers 1  
	11.30 - 12.15	Ateliers 2  
	12.15 - 14.00	Pause midi
	14.00 - 14.45	Conférence plénière (f) Mathématiques
		
              
                Quelques notions de mathématiques utiles pour le contrôle robotique
              
 
              Aude Billard, EPFL
           
	15.00 - 15.45	Ateliers 3
	16.00 - 16.45	Ateliers 4
	16.45 - 17.30	Pause-café
	17.30 - 18.15	Conférence plénière (f)  Physique
		
              
                Space Travel – A User’s Guide
              
 
              Claude Nicollier, EPFL 

              Sponsor associé : 
           
	18.15 - 19.00	Programme spécial


      
	
        
         Vendredi 7 septembre 2018 
        

        	9.00 - 9.45	Conférence plénière (f) Mathématiques
		
              
                Robotique : la fabrique du mouvement
              

              Jean-Paul Laumond, LAAS-CNRS, Toulouse, France  
            
	9.45 - 10.30	Pause-café
	10.30 - 11.15	Ateliers 5
	11.30 - 12.15	Ateliers 6
	12.15 - 14.00	Pause midi
	14.00 - 14.45	Conférence plénière (f)Informatique
		
              
                Pas de transfert sans sueur
              

              Pierre Dillenbourg, EPFL    
            
	14.45 - 15.30	Pause-café
	15.30 - 16.15	Ateliers 7
	16.30 - 17.15	Ateliers 8
	Soirée	Dîner de gala


      
	
        
         Samedi 8 septembre 2018     
        

        	10.00 - 10.45	Conférence plénière (d)Physik
		
              
                Wie Roboter laufen lernen
              

              Marco Hutter, ETHZ  
            
	10.45 - 11.15	Pause-café
	11.15 - 12.15	Conférence plénière (f) / Démonstration (d) Informatique, Biologie, Physique
		
              
                Exosquelettes : Une solution pour la rééducation et l’assistance à la marche dans la vie quotidienne / Das Exoskelett in den Augen einer Paraplegikerin
              

              Mohamed Bouri, EPFL / Silke Pan, Athlète Paracyclisme Handbike    
            
	12.15 - 12.30	Clôture du congrès (f)
		Francesco Mondada, EPFL, 
 président Comité Scientiæ & Robotica  
	12.30 - 14.00	Pause midi
	14.00 - 16.30	Programme spécial sur inscription (d/f)


      


     Plusieurs visites de laboratoires de recherche en robotique de l’EPFL seront organisées sur les plages horaires des ateliers.

    Lieu : Forum Rolex EPFL, à l'exception des ateliers qui seront donnés dans des salles spéciales

    Download PDF
        


      

    

    
      
        
          
            
              Nous vous demanderons ultérieurement de choisir vos ateliers ou visites.

              Liste des ateliers :


            


            
              
                Réaliser un appareil de mesure destiné à l'analyse chimique (p.ex. un conductimètre) en utilisant la plateforme Arduino (f)

                Verdan SimonChimieInformatique 

              


              
                Sensoren als Grundlage der Robotik: Messungen mit einem selbst gebauten LED-LEGO-Spektrometer (d)

                Klemens KochChemieInformatik

              


              
                Capteurs comme base de la robotique: Des mesures avec un spectromètre LED-LEGO fait soi-même (f)

                Klemens KochChimieInformatique

              


              
                Bau eines Titrations-Roboters mit Hilfe von Lego-Robotics (Lego-Mindstorm) – ein interdisziplinäres Schülerprojekt (Chemie und Informatik) (d)

                Markus MüllerChemieInformatik 

              


              
                Robots, localisation et probabilités (f)

                Francesco MondadaMathématiquesInformatique

              


              
                Robots, réseaux de neurones et apprentissage (f)

                Francesco MondadaMathématiquesInformatique

              


              
                Le robot Thymio pour expliquer les coniques : construction et propriétés (f)

                Murièle JaquierMathématiques

              


              
                Introduction à la programmation à l’aide du Thymio pour des élèves d’options spécifique Physique et Application des mathématiques au Gymnase (f)

                Rosalie ChevalleyInformatique

              


              
                Comportements et programmation de machines d'états finis (f)

                Francesco MondadaInformatique

              


              
                Poppy, un écosystème robotique open source imprimé en 3d pour enseigner l'informatique (f)

                Didier RoyInformatique

              


              
                L'architecture de Thymio, de l'électronique à la programmation (f)

                Francesco MondadaInformatique Physique

              


              
                Robotik im gymnasialen Unterricht - vom spielerischen Einstieg zur raffinierten Programmierung mit Thymio (d)

                Bernhard BritschInformatik

              


              
                Le robot Thymio pour expliquer les lois de Kepler et la gravitation (f)

                Murièle JaquierPhysique

              


              
                Le robot Thymio pour expliquer le mouvement circulaire (f)

                Murièle JaquierPhysique

              


              
                Le robot Thymio pour expliquer le moment cinétique dans un champ de force centrale (f)

                Murièle JaquierPhysique

              


              
                Roboter, Positionsbestimmung und Wahrscheinlichkeiten (d)

                Christian GiangMathematikInformatik

              


              
                Roboter, neuronale Netzwerke und Lernprozesse (d)

                Christian GiangMathematikInformatik

              


              
                Verhaltensweise und Programmierung endlicher Automaten (d)

                Christian GiangInformatik

              


              
                Die Architektur von Thymio: Von der Elektronik bis zur Programmierung (d)

                Christian GiangPhysikInformatik

              


              
                Cybathlon@school: utilisation d'exosquelettes en cours de biologie (pour une introduction à la découverte du mouvement chez l'homme) (f)

                Amaury DameBiologie

              


              
                Cybathlon@school im Biologieunterricht: Mit dem robotischen Exoskelett Sensiblisierung für Menschen mit Behinderung fördern und Begeisterung für Robotik und Technologie wecken (d)

                Stefan BertschiBiologie

              


              
                Introduction à LabVIEW (acquisition de données, contrôle d’instruments et automatisation industrielle) (f)

                Iva Tkalcec VâjuPhysiqueChimieBiologie

              


              
                Gummiband-Schiessstand mit eigener Webseite. Vom simplen Arduino-Projekt zum komplexen IoT-Gerät mit Raspberry Pi (d)

                Daniel SüsstrunkInformatik

              


            


            Plusieurs visites de laboratoires de recherche en robotique de l’EPFL seront organisées sur les plages horaires des ateliers, parmi lesquelles :


            

              
                Interaction entre robots et poissons pour des études sur les comportements sociaux (f)

                Robot-fish interactions for social behaviour studies (e)

                
              


              
                Le robot: un assistant chirurgical pour les opérations de demain (f)

                The robot: a surgical assistant for tomorrow's operations (e)

                
              


              
                Robots dans l'éducation des enfants (f)

                Robots in the education of children (e)

                
              


              
                Outils digitaux dans la formation des apprentis (f)

                Digital tools in vocational education and training (e)

                
              


              
                Robots nageurs bioinspirés (f)

                Bio-inspired swimming robots (e)

                
              

            

            Download

            
Conférences

            
              	Claude Nicollier 
 "Space Travel – A User’s Guide" Download
              
	Jean-Paul Laumond 
 "Robotique : la fabrique du mouvement" Download
              
	Pierre Dillenbourg 
 "Pas de transfert sans sueur" Download
              
	Mohamed Bouri 
 "Exosquelettes : Une solution pour la rééducation et l’assistance à la marche dans la vie quotidienne" Download
              
	Silke Pan 
 "Das Exoskelett in den Augen einer Paraplegikerin
              " Download
              

Workshop


              	Verdan Simon 
 "Réaliser un appareil de mesure destiné à l'analyse chimique (p.ex. un conductimètre) en utilisant la plateforme Arduino" Download
              
	Klemens Koch 
 "Capteurs comme base de la robotique : Des mesures avec un spectromètre LED-LEGO fait soi-même" Download
              
	Murièle Jacquier 
 "Le robot Thymio pour expliquer les coniques : construction et propriétés" Download
              
	Pierre Villars 
 "Introduction à la programmation à l’aide du Thymio pour des élèves d’options spécifique Physique et Application des mathématiques au Gymnase" Download
              
	Murièle Jacquier 
 "Le robot Thymio pour expliquer les lois de Kepler et la gravitation" Download
              
	Murièle Jacquier 
 "Le robot Thymio pour expliquer le mouvement circulaire" Download
              
	Murièle Jacquier 
 "Le robot Thymio pour expliquer le moment cinétique dans un champ de force centrale" Download
              
	Amaury Dame 
 "Cybathlon@school: utilisation d'exosquelettes en cours de biologie (pour une introduction à la découverte du mouvement chez l'homme)
              " Download
              
	Iva Tkalcec Vâju 
 "Introduction à LabVIEW (acquisition de données, contrôle d’instruments et automatisation industrielle)" Download
              
	Mattia Rusconi 
 "Conception d'un moteur à courant continu" Download
              
	Klemens Koch 
 "Sensoren als Grundlage der Robotik: Messungen mit einem selbst gebauten LED-LEGO-Spektrometer" Download
              
	Markus Müller 
 "Bau eines Titrations-Roboters mit Hilfe von Lego-Robotics (Lego-Mindstorm) – ein interdisziplinäres Schülerprojekt (Chemie und Informatik)" Download
              

Special Track


              	Francesco Mondada
               
 "L'architecture de Thymio, de l'électronique à la programmation" Download
              
	Francesco Mondada
               
 "Comportements et programmation de machines d'états finis" Download
              
	Francesco Mondada
               
 "Robots, localisation et probabilités" Download
              
	Francesco Mondada
               
 "Robots, réseaux de neurones et apprentissage" Download
              
	Christian Giang 
 "Die Architektur von Thymio: Von der Elektronik bis zur Programmierung" Download
              
	Christian Giang 
 "Verhaltensweise und Programmierung endlicher Automaten
              " Download
              
	Christian Giang 
 "Roboter, Positionsbestimmung und Wahrscheinlichkeiten" Download
              
	Christian Giang 
 "Roboter, neuronale Netzwerke und Lernprozesse" Download
              


          


        

      


    

    
      
        Comité d'organisation


        
        Francesco Mondada, professeur EPFL (président) 

        Gordana Gerber, ancienne présidente CRP, collaboratrice scientifique EPFL

        Tatiana Mantuano, présidente CRM

        Elisabeth McGarrity, ancienne présidente de la SSPMP

        Edith Schnapper, SATW Swiss Academy of Engineering Sciences, Chargée de projet Promotion de la relève - Romandie

        Manuel Fragnière, président de la CRC

        Arno Gropengiesser, presidente del SSIMF, CMSI

        Javier Iglesias, représentant SSIE

        Franz Meier, VSMP-Sekretär, DMK-Mitglied 

        Philippe Rochat, représentant SSIE

        Didier Roulet, représentant CRP

        Hansjürg Stocker, VSMP-Vizepräsident, DMK-Vizepräsident

        Patrick Turtschy, vice-président de la SSPMP
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