
   
 

 
 

 

BTS MAINTENANCE DES SYSTEMES OPTION SYSTEMES DE PRODUCTION 

(BTS MS SP) 

 

LES OLYMPIADES DE ROBOTIQUE INDUSTRIELLE 

(FANUC ET WORLDSKILLS) 

 

EXPERIENCE D’ACCOMPAGNEMENT ET D’INTEGRATION AU PARCOURS DE FORMATION 

 

 

Macquin Jean-Luc 

Juin 2025 

 



 

SOMMAIRE 

 

1 -Introduction et motivations        Page 1 

2  – Présentation des Olympiades FANUC et des WORLDSKILLS  Page 2 
2.1 - Les Olympiades FANUC 

2.2 - Les Olympiades des métiers (WORLDSKILLS) 

2.3 Lien entre les Olympiades FANUC et WORLDSKILLS 

3 – Contraintes pratiques de réalisation      Page 7 

 3.1 – Le budget 

 3.2 – Le matériel 

4 –La formations des enseignants       Page 9 

4.1 – Formation programmeur sur robot industriel 

4.2 – Formation au logiciel de simulation ROBOGUIDE 

5 – Formation des étudiants et intégration dans la progression  Page 11 

 pédagogique existante 

 5.1 - Introduction 

5.2 – Intégrer les activités au parcours de formation 

6 – Synthèse de la production réalisée par les étudiants dans le cadre Page 20 

 des Olympiades FANUC 

5.1 – Analyse du besoin 

5.2 – Cellule robotique  

6.3 - Simulation 

7 – Projet d’amélioration d’un bien réalisé par un étudiant   Page 24 

8 – Evaluation / Conclusion        Page 30 

9 – Annexes          Page 31 

• Annexe 1 La société FANUC 

• Annexe 2 Les WORLDSKILLS 

• Annexe 3 Affiche journée portes ouvertes 

• Annexe 4 Olympiade FANUC – AVP 2025 – Robotique Industrielle BAC+2 

• Annexe 5 Cahier des charges de l’épreuve certificative E6 

10 – Sources et ressources        Dernière page 

 

 



   
 

 

Page 1 sur 42 

 

1 -Introduction et motivations 

 

Historiquement le technicien de maintenance a une culture 

pluri-technologique des systèmes sur lesquels il intervient. 

La maitrise du fonctionnement des systèmes et leurs 

constitutions fait partie de ses qualités. 

La modernisation des installations (Automatisation, 

équipements connectés, robotique...) étoffe à chaque fois 

un peu plus le champ d’intervention du technicien de 

maintenance. 

Pour les étudiants (et leurs professeurs !), travailler sur des 

équipements modernes qui correspondent à la réalité du 

terrain sont des éléments de motivation indiscutables. 

(Figure 1) 

 

L’aspect concurrentiel d’une Olympiade n’est pas l’objectif 

ni la motivation principale ; on peut y trouver des : 

Figure 1 : recoupement / synthèse 

       Motivations personnelles 

• Se dépasser soi-même : relever un défi, sortir de sa zone de confort. 

• Gagner en confiance : prouver sa valeur ou ses compétences dans un cadre exigeant. 

• Éprouver du plaisir : par le jeu, la compétition, ou l’activité elle-même. 

       Motivations pédagogiques / scolaires 

• Valoriser ses compétences : mettre en pratique les acquis de la formation. 

• Se distinguer pour son avenir : ajouter une ligne valorisante sur son CV. 

• Travailler en équipe : vivre une expérience collaborative, souvent proche de la réalité professionnelle. 

• Être évalué autrement : dans un cadre plus concret ou stimulant que les examens classiques. 

     Motivations sociales 

• Rencontrer d’autres étudiants : échanger avec des pairs d'autres établissements ou régions. 

• Faire partie d’une dynamique collective : représenter sa classe, son lycée, sa région. 

• Être reconnu : par ses pairs, ses professeurs, voire à un niveau national. 

      Motivations professionnelles 

• Entrer en contact avec des entreprises : certaines olympiades sont soutenues par des professionnels. 

• Découvrir un secteur ou un métier : concrètement, par des mises en situation. 

• Se faire remarquer par un futur recruteur : surtout dans les domaines techniques ou scientifiques. 
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2 – Présentation des Olympiades FANUC et des WORLDSKILLS 

 

2.1 - Les olympiades FANUC 

 

Chaque année FANUC (voir annexe 1) 

organise deux concours par filières et 

par niveaux. 

Le BTS MS SP y trouve sa place dans 

le concours de robotique industrielle à 

BAC +2. (Figure 2) 

Cet évènement est soutenu par le 

ministère de l’éducation nationale et a 

lieu depuis 2014. Il s’agit donc de faire 

participer nos étudiants à la 12e édition. 

La décision a été prise à l’ouverture du 

concours à partir de ce moment le 

respect du calendrier est impératif. 

(Figure 3) 

Figure 2 : Déclinaison des Olympiades FANUC 

 

 

Figure 3 : Calendrier des Olympiades FANUC 2024/2025 

Pour cette session 2024/2025 nous avons : - fait l’inscription le 25 avril 2024 et reçu l’ouverture la formation à 

distance sur le logiciel ROBOGUIDE 

    - fait la formation professeur présentielle du 26 au 30 Aout 2024 

    - reçu l’avant-projet le 23 septembre 2024 

- remis l’avant-projet de sélection pour les finales le 24 novembre 

2024 

- eu les résultats de la sélection aux finales le 11 décembre 2024 

(Malheureusement négatif pour notre première participation !) 

En cas de sélection nous serions allés faire les entraînements aux finales du 13 au 17 janvier et les finales du 31 

mars au 2 avril 2025. 
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 Le format évolue pour la session 2026.  

Le calendrier reste sensiblement le même ; les livrables évoluent : 

- Oral de 15mn de présentation et 10 mn d’entretien 

- Cellule robotique au format rgx (Roboguide) 

 

Le document avec les argumentaires et la vidéo disparaissent donc… L’oral se fera en présentiel ou en visio en 

fonction des moyens de chacun (Le présentiel est privilégié). Par cette « réforme » les organisateurs souhaitent se 

recentrer sur le métier d’ingénieur roboticien et remettre au centre la production « Roboguide » 

 

 

Figure 4 : Planning concours robotique session 2026 
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2.2 - Les olympiades des métiers (WORLDSKILLS) 

 

      Qu’est-ce que les WorldSkills ? 

WorldSkills est une compétition internationale qui met en valeur l'excellence dans les métiers techniques et manuels. 

Elle rassemble des jeunes professionnels de moins de 23 ans (parfois jusqu'à 26 ans selon les métiers) venus du 

monde entier pour concourir dans plus de 60 disciplines : plomberie, cuisine, robotique, maintenance, design, etc. 
(Figure 5) 

 

      Origines historiques 

• 1946 (Espagne) : À la sortie de la Seconde Guerre mondiale, l’Espagne manque de main-d’œuvre qualifiée. 

Francisco Albert Vidal lance une première compétition nationale pour valoriser les métiers manuels auprès 

des jeunes. 

• 1950 : La compétition devient internationale, avec la participation du Portugal, puis d'autres pays européens. 

• Années 60-70 : L’initiative s’étend à l’Amérique latine et à l’Asie. Le mouvement prend une ampleur mondiale. 

 

     Développement international 

• L’organisation devient WorldSkills International (WSI), avec aujourd’hui plus de 85 pays membres. 

• Elle organise une compétition mondiale tous les deux ans (WorldSkills Compétition), accueillie à chaque 

fois dans un pays différent (ex. : Kazan 2019, Lyon 2024). 

• Il existe aussi des déclinaisons continentales (EuroSkills en Europe, ASEAN Skills en Asie du Sud-Est…). 

 

🇫🇷 Et en France ? 

• La France participe officiellement depuis 1953. 

• Elle organise ses propres sélections régionales et nationales via l’association WorldSkills France. 

• Les meilleurs rejoignent l’équipe de France des métiers pour représenter le pays à l’international. 

 

       Objectifs des WorldSkills 

• Valoriser les métiers techniques et manuels. 

• Changer l’image de la voie professionnelle. 

• Stimuler l’excellence, la formation, et l’innovation dans tous les secteurs. 

• Favoriser la mobilité et les échanges internationaux entre jeunes talents. 
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Figure 5 : Le parcours du compétiteur (WorldSkills) 

 

 

 

L’objectif visé est la participation aux compétitions nationales à Marseille du 16 

au 18 octobre 2025 

(Figure 6) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figure 6 : Calendrier de la 48ème édition des WorldSkills 

 

  



   
 

 

Page 6 sur 42 

 

2.3 - Lien entre les Olympiades FANUC et WORLDKILLS 

FANUC, acteur mondial de la robotique industrielle, est partenaire stratégique de WorldSkills International. Voici un 

aperçu de ce partenariat et de ses implications dans la formation professionnelle. 

     Qu’est-ce qu’un Global Industry Partner ? 

Un Global Industry Partner (GIP) est une entreprise qui collabore avec WorldSkills International pour : 

- Fournir des équipements et des technologies aux compétitions. 

- Participer à la formation et à la montée en compétence des jeunes. 

- Promouvoir les standards de qualité et de performance dans son secteur. 

          Rôle de FANUC dans ce partenariat 

- Fourniture de robots industriels, de commandes numériques et de simulateurs pour les épreuves. 

- Organisation de formations pour les experts et les candidats. 

- Contribution à la définition des standards de compétences en robotique industrielle. 

- Participation active aux compétitions, à l’échelle nationale (France) et internationale. 

🇫🇷 Le cas français : Olympiades FANUC 

- Organisation annuelle des Olympiades FANUC en robotique pour les Bac+2 et Bac+5. 

- Événement soutenu par le Ministère de l’Éducation Nationale. 

- Les meilleurs candidats peuvent accéder aux sélections WorldSkills France. 

       Intérêt pour les étudiants 

- Accès à une technologie de pointe. 

- Entraînement dans des conditions proches de l'industrie. 

- Visibilité auprès de recruteurs et tremplin vers des concours prestigieux comme WorldSkills. 

 

Dans notre Académie de la Guadeloupe nous sommes les seuls participants à ces Olympiades le contexte 

géographique et l’offre de formation en est la cause. 

De fait notre simple participation, quelque en soit le résultat, nous qualifie pour les WorldSkills Nationaux. Ce 

paradoxe donne immédiatement le sentiment d’imposteur car la compétence parait exceptionnelle si on ne regarde 

pas sa faible exigence. 

L’enjeu en tant qu’enseignant a été de garder des critères objectifs de réussite, de challenger les étudiants, 

d’encourager l’activité de groupe et l’obtention de résultats et cela sans les (nous) maintenir dans l’illusion… 

 

 

 

       

  

Global Industry Partner 
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3 – Contraintes pratiques de réalisation 

L’inscription aux Olympiades FANUC a été 

lancée le 24 avril 2024 (A l’ouverture des 

inscriptions). Les situations déclenchantes 

furent : 

- La visite de Mme Bézard (responsable 

pédagogique chez FANUC) dans notre 

établissement 

- Ma participation au stage CEFPEP en 

maintenance sur machines à commandes 

numériques chez FANUC et à sa restitution 

- Le soutien et l’impulsion donnés par Mme 

Bussac (IA IPR STI) 

- Le soutien de ma hiérarchie Mme Guayroso 

et Mme Selbonne respectivement proviseure et 

DDFPT 

- La volonté de faire évoluer la section BTS MS 

dans ses pratiques pédagogiques ainsi que 

son équipement vieillissant. 

 

Mise à part des bonnes volontés, à cette date, 

il n’y avait ni matériel, ni logiciel, ni expérience, 

ni connaissance… Et bien des questions… 
(Figure 7) 

Figure 7 : Moyens nécessaires au projet 

3.1 – Le budget 

Pour une première participation ; le nerf de la guerre c’est le budget ; il doit permettre de financer : 

- Une cellule robotique 

- Le logiciel de simulation Roboguide 

- Les déplacements et hébergements pour participer aux formations 

- Les déplacements et hébergements pour participer aux finales en cas de qualification 

- Les formations professeurs (TPEB, Roboguide et IRVision) 

 

Pour cela on avait trois vecteurs possibles : 

- Les fonds propres du lycée (Taxe d’apprentissage…) 

- Un financement du CFA (la mixité de la section [scolaire + apprentis] nous le permet) 

- Une subvention de la région 

- Un partenariat avec une entreprise privée 

Cellule robotique logiciel 5 licences 
Roboguide + livraison porte à porte dans 
les DOM 

34000€   

Déplacements et hébergements 
900€ par voyage (Avion) et par personne 
70€ par nuit et par personne 

 

Formations en présentiel et à distance Offertes par FANUC  

Total en cas de non qualification pour la 
finale et un seul professeur 

= 34000+[900*2+(70*7)*2]  36780€ 

Total en cas de qualification pour la finale 
et un seul professeur 

=34000+[900*2+(70*7)*2]+[900*4+(70*7)*4]+ 
[900*4+(70*5)*4] 

47340€ 
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Tous les trajets se font au départ de Pointe à Pitre ; pour les établissements métropolitains il faudra remplacer les billets 

d’avions par des billets de trains, compter deux nuits en moins sur place à chaque voyage et diminuer le coût du 

transport, ce qui allège considérablement la facture. (De l’ordre 10000€)  

 

Le budget est conséquent la première année de participation ; les années suivantes il n’y aura que les trajets et 

hébergements en cas de qualification pour la finale à budgétiser (Environ 10000€ pour un établissement Guadeloupéen, 

moitié moins pour un établissement de la métropole). 

 

3.2 – Le matériel 

La cellule robotique (figure 8) n’est en théorie pas indispensable puisque l’avant - projet consiste en la réponse à un 

cahier des charges avec trois livrables : 

- Une cellule robotique réalisée avec le logiciel 3D ROBOGUIDE (figure 9) 

- Un dossier au format texte (notice de calcul, justification des choix, 

programme…) 

- Une vidéo de la simulation montrant le fonctionnement 

Cependant, d’expérience, elle est indispensable pour plusieurs raisons : 

- Le profil de nos étudiants qui sont tous plus à l’aise avec les 

manipulations 

- Nos formations initiales où on apprend en premier à virtualiser le 

concret et pas l’inverse 

- Les « allers retours » virtuels / réels qui permettent de tester et de 

valider les modèles 

De plus, dans sa formation au logiciel de simulation 3D Roboguide ; Fanuc Academy 

a comme prérequis… La formation « programmer sur cellule robotique » 

 

Figure 8 : Cellule robotique éducation 

 

Figure 9 : exemple de fenêtre de travail ROBOGUIDE 
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4 – La formations des enseignants par FANUC 

L’inscription aux Olympiades FANUC (https://olympiades-fanuc.com/) ouvre gratuitement l’accès à trois formations : 

- La formation à distance « Mise en œuvre logiciel de simulation ROBOGUIDE » (logiciel fourni avec la 

cellule ou en utilisant la version d’essais de 30 jours) ( https://elearning.fanucacademy.fr/ ) 

- La formation « Programmeur sur robot industriel FANUC » en présentiel 

- La formation « Programmation et optimisation système iRvision FANUC 2D » en présentiel 

Pour ces deux dernières, il faut s’inscrire à des sessions de 5 jours (plusieurs dates sont possibles entre juin et 

septembre) qui ont lieu dans les locaux FANUC de Lisses ou de Marnaz. 

Il y a un support de cours papier pour chaque formation. Le support de cours ROBOGUIDE est envoyé par voie 

postale à la fin de la formation. Pour compléter ces formations, j’invite chacun à consulter les vidéos Youtube en 

particulier celle de Yannick Sutra (https://www.youtube.com/@yannicksutra) 

Personnellement j’ai fait deux formations sur trois cette année ; je n’ai pas pu participer à la formation IRvision faute 

de moyens. 

L’objectif de cette publication n’est pas de retranscrire les formations ; les chapitres suivants (4.1 et 4.2) donnent une 

vue d’ensemble de ce qui est abordé. 

 

4.1 – Formation programmeur sur robot industriel chez FANUC (Lisses (91)) 

 

Figure 10 : Programme de la formation TPEB 

  

Figure 11 : Espace de TP      Figure 12 : Salle de cours 

La figure 10 est une carte mentale « brute » construite pendant le temps de formation. Les figures 11 et 12 montrent 

les espaces de travail ; de mémoire nous étions une dizaine de stagiaires.  

https://olympiades-fanuc.com/
https://elearning.fanucacademy.fr/
https://www.youtube.com/@yannicksutra
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4.2 – Formation au logiciel de simulation ROBOGUIDE 

La formation Roboguide est ouverte à partir de l’inscription jusqu’à la date limite de remise des avants projets. Après 

avoir fini la formation ; FANUC envoie un support de cours papier par voie postales. La formation est accessible à la 

façon d’un MOOC, sur une plateforme e-learning : https://elearning.fanucacademy.fr/ 

Roboguide est un logiciel de simulation et de modélisation 3D. Il permet de valider les choix, la conception, les 

vitesses, les temps de cycle, les trajectoires, les collisions. Il n’a pas de limite et permet de créer des cellules 

robotisées avec tout l’environnement ; mobilier, préhenseur, convoyeurs, enceintes, pièces… 

Par rapport à la cellule réelle certaines fonctions permettent d’aller plus vite et facilitent l’ergonomie (Atteindre une 

arête, un angle, une surface, un centre…). 

Pour l’essentiel, la formation comprend : 

- L’installation du logiciel (pas le point fort !!) - L’utilisation de l’espace graphique 

- L’importation de fichiers   - L’utilisation de la bibliothèque 

- Mise en place des supports de pièces (fixture) - Les repères (Utool, Uframe) 

- Les manipulations en manuel   - Les mesures 

- La création de programmes   - La simulation 

- L’ajout de machines    - L’analyse du temps de cycle 

 

Figure 13 : Cellule simulant la prise, dépose et palettisation de 4 cartons 

 

La figure 13 est une capture d’écran utilisée pour créer un tutoriel à destination de nos étudiants. La cellule simule le 

convoyage d’un carton, la prise sur le convoyeur par le robot, la dépose sur une table (pour un étiquetage non géré 

dans cet exemple) suivi de la prise sur la table et enfin la dépose sur une palette (1 couche de 4 cartons). 

  

https://elearning.fanucacademy.fr/
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5 – Formation des étudiants et Intégration dans la progression pédagogique existante 

5.1 - Introduction 

L’avant-projet de sélection pour les finales des Olympiades FANUC a été reçu le 23 septembre 2024. A cette date je 

n’avais pas fini ma propre formation en e-learning sur Roboguide et je venais de finir celle de programmeur sur robot 

industriel (30 août 2024). Il s’agissait donc de former en très peu de temps trois étudiants en ayant peu d’ancrages 

dans le domaine. Ensuite d’enchainer sur la réponse à l’avant-projet… C’est le prix à payer lors d’une première 

participation et sans bénéficier d’une expérience préalable. Le résultat est présenté et commenté au chapitre 6. 

Il ne s’agissait pas non plus de participer au concours pour participer au concours ; il fallait aussi l’intégrer au parcours 

de formation du BTS MS SP, au bilan de compétence et s’en servir comme support de projet pour un des trois 

étudiants (Epreuve E6 maintenance améliorative) (Figure 14) 

Dans ce chapitre je ne vais donc pas présenter comment nous avons systématiquement travaillé dans l’urgence et 

dans un certain inconfort mais comment nous allons travailler lors de notre prochaine participation. Depuis un 

collègue a rejoint l’aventure et fort de cette première expérience, une future approche plus apaisée a vu le jour. 

 

Figure 14 : Intentions liés au projet 

5.2 – Intégrer les activités au parcours de formation 

Prérequis pour l’(es) enseignant(es) : 

- Licence Roboguide 

- Cellule robot FANUC 

- Formation programmeur sur robot 

industriel et Roboguide 

- Plateforme CPRO STI pour les bilans 

de compétences 

 

 

 

Rappels : Le BTS Maintenance est organisé en 5 

pôles d’activités 
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Figures 15 et 16 : planification prévisionnelle 2025 /2027 
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Les Figures 15 et 16 font apparaitre un code couleur : 

  Jaune Tous les étudiants réalisent l’activité en relation avec la Robotique industrielle (Format groupes de

 rotation de TP) 

  Vert Les étudiants participants aux olympiades réalisent l’activité en relation avec la Robotique industrielle,

   les autres étudiants travaillent sur d’autres supports (Format groupe de projet) 

  Mauve Un seul étudiant réalise le projet pour l’épreuve E6 en relation avec la Robotique industrielle (Format

   projet individuel) 

 

Activités pour tous les 
étudiants 

Intentions de réalisation 

Appropriation de l'espace de 
travail et des systèmes de l'atelier 

Plan de l’atelier (Implantation, circulation, affichage…) et fiche système (Energies, 
automate, consignes de sécurité…) 

Procédures de mises en service 
et de mise à l'arrêt des systèmes 

Fiche de mise en service synthétique et procédure détaillée 

Manutention des charges lourdes Fiche d’installation de manutention et d’élingage (Avec livret intégrateur) 

Analyse du besoin et cahier des 
charges 
(+Utilisation des outils SysML) 

Travail d’appropriation ; (Traduction / Reformulation) d’un cahier des charges des 
Olympiades FANUC en diagramme des exigences 

Représentation d'une solution 
mécanique (Toutes modélisations 
3D) 

Création d’une cellule sous Roboguide en utilisant les bibliothèques 
Création ou modification d’une pièce (Pince, table, bac…) à insérer sous 
Roboguide 

Schématisation d'une solution 
mécanique 

Schéma cinématique minimal de robots industriels 

TP Maintenance préventive 
niveau 1 
(Sans outils spécifiques) 

Sauvegarde de programmes et du système de la cellule robotique 

Programmation des systèmes Programmation de trajectoires simples avec la cellule robotique 

Réseaux informatiques, appareils 
communicants 

Plan d’adressage dans une ligne de production connectée 

Activités de mise en œuvre d'un 
plan de maintenance préventive 
(Objectifs finaux et certificatifs) 

Vérifications de la mise en service automatique et manuel - Vérification des 
conditions de sécurité – Maintenance niveau 1 – Contrôle et ajustements de 
paramètres -Sauvegarde programme et systèmes 

Activités pour les étudiants 
participants aux Olympiades 

Intentions de réalisation 

Mini projet 1 

A partir d’un ancien cahier des charges des Olympiades : 
- Analyse du besoin et des exigences 
- Choix et configuration du robot 
- Justification des constituants et implantation de la cellule 
- Revue de projet 

Mini projet 2 

- Création des pièces supplémentaires 
- Création du part rack 
- Vérification des collisions et de l’espace à atteindre 
- Structure du programme 
- Revue de projet 

Réalisation des mini projets 
A partir du mini projet 1 et 2 : 

- Programmation sous Roboguide et test sur la cellule 

Projet établissement 
(En groupe) 

Participation aux Olympiades FANUC 

Activités l’étudiant réalisant 
son projet pour l’épreuve 

certificative 
Intentions de réalisation 

Planification prévisionnelle des 
projets 

Diagramme de GANTT avec gestion des ressources 

Projet établissement 
Amélioration et optimisation selon le cahier des charges validé en commission 
inter académique 
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COMPETENCES EVALUEES 

Appropriation de l'espace de travail et des systèmes de l'atelier Procédures de mises en service et de mise à l'arrêt des systèmes 
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COMPETENCES EVALUEES 

Manutention des charges lourdes 
Analyse du besoin et cahier des charges 

(+Utilisation des outils Sys ML) 

 

 

Représentation d'une solution mécanique (Toutes modélisations 3D) Schématisation d'une solution mécanique 
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COMPETENCES EVALUEES 

TP Maintenance préventive niveau 1 
(Sans outils spécifiques) 

Programmation des systèmes 

 

*  

 

Activités de mise en œuvre d'un plan de maintenance préventive (Objectifs finaux 

et certificatifs) 
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COMPETENCES EVALUEES 

Mini projet 
Projet établissement 

(En groupe) 
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COMPETENCES EVALUEES 

Projet établissement (Individuel) 
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Synthèse des compétences évaluées 
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 Evaluation formative 

 Evaluation finale ou certificative 

 C11 C12 C13 C21 C22 C23 C24 C31 C32 C33 C41 C42 C51 C52 C53 

Appropriation de l'espace de travail et des systèmes de l'atelier                

Procédures de mises en service et de mise à l'arrêt des systèmes                

Manutention des charges lourdes                

Analyse du besoin et cahier des charges                

Représentation d'une solution mécanique                

Schématisation d'une solution mécanique                

TP Maintenance préventive                

Programmation des systèmes                

Activités de mise en œuvre d'un plan de maintenance préventive                

Mini projet                

Projet établissement (En groupe)                

Projet établissement (Individuel)                
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6 – Synthèse de la production réalisée par les étudiants dans le cadre des Olympiades 

FANUC 2025 

Pour l’épreuve de pré sélection (voir figure 3 page 2) les candidats répondent à un avant-projet envoyé au format pdf. 

Ils ont deux mois pour y répondre à travers trois livrables : 

- Un dossier technique argumenté au format pdf 

- Une cellule exploitable avec le logiciel Roboguide au format rgx 

- Une vidéo présentant les aspects techniques et commerciaux au format avi  

En plus de l’avant-projet, sont donnés : 

- Des fichiers de travail (Pièces 3D au format iges) 

- Des documents utiles (Manuel d’aide, catalogue, préconisations, procédures…) 

Les chapitres suivants ne vont pas détailler l’intégralité du document (Voir annexe 4) mais juste dévoiler les trois 

points clés suivant : Analyse du besoin, Synoptique de la cellule, Simulation et structure du programme 

 

Problématique générale 

Le robot doit déposer, à l’intérieur d’une rainure, un joint d’étanchéité avec un pistolet polyuréthane 

  

Figure 17 : Modèle 3D du pistolet     Figures 18 : Rainure du boitier  

 

6.1 – Analyse du besoin 

     Page 21 

6.2 – Cellule robotique 

     Page 22 

6.3 – Bilan - Analyse du résultat 

   Page 23 
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Figures 19 :  Reformulation du cahier des charges en Diagramme des exigences 

6.1 – Analyse du besoin 
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 6.2 – Cellule robotique 

 

  

 Figure 20 : Vue globale de la cellule 3D avec le logiciel Roboguide        Figure 21 : Aperçu du montage et de la trajectoire 

 

Potence 

Moto pompe et réservoir de produit 

Enceintes de protection 

Armoire de 

commande 

Convoyeur 

Robot choisi 

Support pistolet 

avec bouchon 

Trajectoire !! 

Tapis convoyeur 

Empreinte avec couvercle rainuré 

Bac à rebus 
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6.3 – Bilan - Analyse du résultat 

Le travail rendu pour cette activité d’avant-projet ne permet logiquement pas d’être sélectionné en finale ; c’était 

attendu de la part de l’équipe concourante. Un temps de cycle trop long, des mouvements parasites non gérés un 

résultat visuel assez médiocre. 

Cependant rappelons que nous sommes partis de très loin (Voir chapitre 5 page 11) et objectivement le nombre 

d’obstacles que les étudiants ont dû franchir en si peu de temps permet de valider le caractère formateur du projet 

même dans cette situation. 

 

Obstacles 

Résolus Non résolus 

 

- S’approprier la problématique et les contraintes 

- En déduire le temps de cycle pour la production d’un 

joint 

- Utilisation de la documentation Fanuc pour choisir 

un robot 

- S’approprier les principales commandes et 

l’utilisation du logiciel Roboguide 

- Créer une cellule conforme à l’encombrement avec 

choix du robot, création d’une enceinte, mise en 

place du mobilier, insertion et création de pièce non 

présente dans la bibliothèque 

- Tenir compte et implanter les paramètres (Utool, 

User, Payload, vitesses, terminaisons, approches) 

- Créer la structure d’un programme 

- Créer les sous programmes 

- Faire la gestion du convoyeur en plus de celle du 

robot 

- Utiliser les commandes Roboguide tel que « draw 

features on part » (Génération automatique de 

trajectoire) 

- Rendre les livrables à temps 

- Faire une analyse critique du travail 

 

- Gestion de la commande de la pompe et de 

l’injection 

- Trajectoire anarchique des mouvements du robot 

- En l’état, le fût de matière ne peut pas être remplacé 

(prévoir une porte ou un accès) 

- Le temps de cycle est trop long 

- La configuration de la position du poignet du robot 

n’est pas gérée 

- Création de pièces pour adapter le pistolet à la bride 

du robot 
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7 – Projet d’amélioration d’un bien réalisé par un étudiant 

La certification du BTS MS SP passe par l’épreuve E6 : Maintenance améliorative. Cette épreuve est individuelle et 

est évaluée à travers un rapport écrit et une soutenance orale. Traditionnellement cette épreuve est réalisée en 

entreprise mais depuis la dernière réforme les établissements de formation ont la possibilité de la faire réaliser dans 

ses locaux. 

C’est un travail individuel donc un seul des trois compétiteurs réalisera son projet en prenant appui sur le travail de 

groupe des Olympiades 

Le projet doit être validé en commission interacadémique (dans notre cas : Guadeloupe + Martinique + Guyane) en 

novembre de l’année scolaire en cours, conformément au référentiel. (Voir Annexe 5) 

 

Ce temps accordé pour ce projet a permis, entre autres, de corriger le problème de trajectoire et de mouvement 

anarchique des axes du robot (voir pages 22 et 23) 

   

Figure 22 : Trajectoire obtenue par génération automatique Figure 23 : Fenêtre de propriété de 

configuration de la trajectoire 

A ce stade du travail les paramètres disponibles dans les différents onglets de la figure 23 ne sont pas réglés. L’outil 

utilisé (génération automatique de trajectoire), présenté en formation et repris par les étudiants n’est pas adapté ou 

pas suffisamment maitrisé. L’exemple étudié en formation (création d’une trajectoire sur un bielle) n’est pas si 

facilement transférable…. 

 

L’étudiant a donc sagement décidé de revenir aux outils qu’il maitrise afin de créer une trajectoire et des mouvements 

adaptés à la problématique ; c’est-à-dire créer la trajectoire points par points. Ceci est possible car elle est constituée 

uniquement de lignes droites et d’arcs de cercles facilement programmables 

Ainsi il aura la maitrise des vitesses, des coordonnées des points, des terminaisons… 
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L’étudiant a donc travaillé à partir du modèle 3D et de sa mise en plan afin de calculer toutes les coordonnées 

nécessaires 

 

Figure 24 : Document travail réalisée par l’étudiant 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figures 25 : ¼ de trajectoire et programme associé 

Y 

X 

P13 P12 

P11 
P10 

P9 P8 

P7 P6 

P1 P2 

P3 

P4 P5 
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Les coordonnées des points et les dimensions ont été directement mesurées/calculées à partir du modèle 3D fourni et 

de la Figure 24 . Les coordonnées sont résumées dans le tableau ci-dessous. 

Point X Y Z 

P1 0 0 100 

P2 76.55 0 0 

P3 76.55 61.5 0 

P4 75.2 64.7 0 

P5 72 66.05 0 

P6 72 66.05 0 

P7 67.8 67.8 0 

P8 66.05 72 0 

P9 66.05 72 0 

P10 64.72 75.21 0 

P11 61.5 76.55 0 

P12 61.5 76.55 0 

P13 0 76.55 0 

 

Ce programme est exécuté puis répété 3 fois en faisant pivoter le repère utilisateur de 90°. Les 4 quarts de 

trajectoires sont ainsi enchainées pour réaliser la trajectoire complète.  

Appel de l’outil et du repère utilisateur 

Point d’approche et de retrait en « Joint » (J) avec 

terminaison CNT100 (peu précise) 

Déplacement au premier point de la trajectoire 

P2 en J mais avec terminaison précise (CNT 0) 

Déplacement sur l’axe Y en suivant une ligne (L), 

terminaison précise (CNT 0) jusqu’à P3 avec la 

vitesse définie par le cahier des charges (50mm/s) 

Déplacement circulaire (C) Point de départ P3, 

point intermédiaire P4, point d’arrivée P5 

 = 45° 

r 

P3 

P4 

P5 

P3 = [ X3 ; Y3 ; 0 ] 

P4 = [ ( X3 – r(1-cos)) ; (Y3 + rsin) ; 0 ] 

P5 = [ ( X3 – r) , (Y3 + r) , 0 ] 

Figures 26 : méthode de calculs de coordonnées 

des points pour la fonction « circular » (C). 
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Tracé de la première trajectoire avec le premier repère utilisateur (en rose) 

  

Tracé de la deuxième trajectoire avec le deuxième repère utilisateur (en bleu, rotation de 90°) 

  

Nouvelle rotation du repère utilisateur (en vert) 

  

Dernière trajectopire dans le derner repère utilisateur (en jaune) 

  

 



   
 

 

Page 28 sur 42 

 

Les trajectoires étant identiques, puisque la pièce est symétrique suivant deux plans, lorsqu’on les enchaine on 

obtient le tour complet de la pièce et le tracé de la trajectoire ci-dessous. Figure 25 

 

Figure 25 : trajectoire complète correspondant à la forme de la rainure du boitier 

 

L’étudiant a ensuite pu valider la trajectoire dans un modèle 3D en intégrant le boitier sur la cellule robotique. Figure 26 

 

Figure 26 : vérification de la trajectoire sur le boitier avec temps de cycle 
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La trajectoire a également été validée sur la cellule réelle du lycée. Figure 27 

 

Figure 27 : Validation de la trajectoire au feutre sur la cellule réelle 

 

Cette dernière manipulation a mis en évidence les différences qu’il peut y avoir entre le modèle et le réel. En effet, sur 

le réel la trajectoire est moins fluide car marquée par des micros temps d’arrêts entre chaque changement de repère 

utilisateur. 

 

L’étudiant a aussi pu remarquer que le temps de cycle de 15,7 s ne permet pas de respecter la cadence de production 

imposée si on inclut les temps de purge et de convoyage. Il y a un travail à faire sur les taches en temps masqué et 

sur l’optimisation des vitesses et des trajectoires. C’est la partie inachevée de la production. 
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8 – Evaluation / Conclusion 

Les intentions de ce projet pédagogique sont au nombre de trois : 

- Participer aux olympiades robotiques FANUC 

-  Participer aux olympiades de métiers Worldskills 

- Intégrer les tâches les compétences de l’intégrateur Robotique à la progression pédagogique du BTS 

MS SP 

 

La décision de ne pas rajouter du volume horaire et faire les séances de formation à la robotique pendant les heures 

d’EPSTI nous a pénalisé. Cela peut être pertinent pour quelques taches (voir chapitre 5) mais pour participer à un 

concours de cette exigence, c’est loin d’être suffisant. Aujourd’hui la formation commence dès la première année de 

BTS avec des heures dédiées hors emploi du temps ; les volontaires concourants sont prévenus et prêts à le faire. 

A l’heure où ces mots sont écrits la participation aux WorldSkills est encore attente de la décision par la Région 

Guadeloupe d’organiser les sélections régionales. 

 

Enchainer les formations professeurs, la formation des étudiants et la participation aux olympiades est un peu 

prétentieux. Je conseille de se former, de s’équiper puis de se lancer un an plus tard. Cela a un cout supérieur 

puisque les formations n’auraient pas été offertes dans le cadre des olympiades mais la sérénité est à ce prix… Il ne 

faut pas non plus hésiter à contacter les collègues qui ont de l’expérience. 

 

La robotique s’intègre parfaitement aux activités du technicien de maintenance. Le matériel et le logiciel investis, par 

l’établissement dans la formation, a toute sa place dans notre atelier (voir chapitre 5) 

 

Le projet est addictif, quand on s’est lancé une fois, l’expérience faisant, on découvre et on s’améliore. C’est 

également une excellente vitrine pour la promotion de notre filière. 

 

Le support et le contexte sont motivants pour les étudiants et les professeurs. Chaque élément de motivation (voir 

chapitre 1) a été retrouvé malgré les obstacles. Le projet et la participation sont reconduits avec comme avantages un 

peu plus de recul et d’expérience… 

 



   
 

 
 

Annexe 1 : FANUC 

      Présentation générale 

FANUC (Factory Automation Numerical Control) est une entreprise japonaise fondée en 1956. Elle est l’un des 

leaders mondiaux dans le domaine de la robotique industrielle, de la commande numérique (CNC) et des systèmes 

d’automatisation. Son siège se situe à Oshino, au Japon. 

        Chiffres clés 

- Année de création : 1956 

- Fondateur : Dr. Seiuemon Inaba 

- Siège : Oshino (Japon) 

- Effectifs mondiaux : +8000 employés 

- Présence dans plus de 100 pays 

- Plus de 750 000 robots industriels installés dans le monde 

        Domaines d’activité 

- Robotique industrielle (robots 6 axes, SCARA, cobots, etc.) 

- Commande numérique (CNC) pour machines-outils 

- Automatisation de lignes de production (centres d’usinage, cellules robotisées) 

- Solutions pour l’industrie 4.0 (connectivité, maintenance prédictive) 

🇫🇷 FANUC en France et en Europe 

FANUC France est implantée à Lisses (Essonne). Elle propose des formations, un support technique et un 

accompagnement industriel pour les entreprises françaises. FANUC Europe regroupe plusieurs filiales à travers le 

continent. 

       Partenariats & formation 

- Partenaire officiel de WorldSkills International depuis 2018 (Global Industry Partner) 

- Organisateur des Olympiades FANUC en France, pour promouvoir la robotique industrielle auprès des étudiants 

- Collaboration avec des lycées, IUT, BTS et écoles d’ingénieurs 

- Mise à disposition de simulateurs et robots pour l’enseignement technique 

           Enjeux et perspectives 

- Développement de la robotique collaborative et de l’intelligence artificielle 

- Réduction de l’empreinte carbone des usines automatisées 

- Accompagnement de la transition numérique des PME/ETI industrielles 

- Formation des jeunes aux métiers de demain dans l’automatisation 

  



   
 

 
 

Annexe 2 : Worldskills 

     Présentation générale 
WorldSkills est une organisation internationale qui promeut les métiers et les compétences professionnelles à travers 

des compétitions mondiales. Elle a été fondée en 1950. Les compétitions WorldSkills rassemblent tous les deux ans 

de jeunes professionnels de moins de 23 ans (parfois 25), venus du monde entier, qui s’affrontent dans une 

cinquantaine de métiers techniques, technologiques et artisanaux. 

       Objectifs 
- Valoriser les métiers techniques et manuels 

- Favoriser la reconnaissance des compétences professionnelles 

- Motiver les jeunes à s’engager dans les filières professionnelles 

- Stimuler l’innovation et l’excellence dans la formation 

- Renforcer la coopération entre établissements de formation et entreprises 

      Les compétitions 
- Épreuves pratiques très exigeantes et chronométrées 

- Organisées par métier (ex : robotique, usinage, menuiserie, cybersécurité, coiffure, etc.) 

- Standards internationaux rigoureux 

- Travail en conditions quasi-industrielles 

- Les candidats sont encadrés par des experts techniques internationaux 

      Organisation 
- Niveau régional > national > international 

- WorldSkills International coordonne la compétition mondiale 

- Chaque pays a son organisation membre (ex : WorldSkills France) 

- Partenaires industriels (FANUC, Festo, Siemens, etc.) fournissent équipements et expertise 

                   Enjeux pour les jeunes 
- Développement de compétences techniques de haut niveau 

- Visibilité et reconnaissance auprès des entreprises 

- Expérience humaine forte (travail d’équipe, dépassement de soi) 

- Ouverture à l’international et mise en réseau 

- Accès à des opportunités professionnelles et de formation avancée 

 

 



   
 

 
 

Annexe 3 : Affiche journée portes ouvertes 



   
 

 
 

Annexe 4 Olympiade FANUC - AVP 2025 – Robotique Industrielle BAC +2 

 



   
 

 
 



   
 

 
 



   
 

 
 

 

 

 

 

 

 



   
 

 
 

Annexe 5 Cahier des charges de l’épreuve certificative E6 
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