GLOSSAIRE DE ROBOTIQUE (D à L)
        D
	DONNEES
	Nombre, caractères, images, ou autres méthodes d’enregistrement, qui sont accessibles par une personne, ou (surtout) qui sont introduits dans un ordinateur, y sont stockés et traités, ou transmis sur un canal numérique. Ces données sont presque toujours digitales ou mémorisées en notation binaire sous forme de 1 et 0. 

Les données en soi n’ont pas de signification ; ce n’est que lorsqu’elles sont décodées par un système de traitement de données qu’elles acquièrent une signification et deviennent des informations.  

	BUS DE DONNEES
	Le bus (c’est-à-dire des connexions entre et au sein de l’unité centrale, de la mémoire et des périphériques) est utilisé pour acheminer des données. Parmi d’autres connexions, citons le bus d’adresses et les signaux de commande.

	DATAGRAMME
	Une entité de données autonome, indépendante qui transporte des informations suffisantes d’une source vers un ordinateur récepteur sans se préoccuper d’échanges antérieurs entre cette même source et l’ordinateur récepteur et le réseau d’acheminement.

	IMPASSE, BLOCAGE
	C’est une situation dans laquelle 2 ou plusieurs opérations ne peuvent s’effectuer, parce que chacune d’elle attend que l’une d’entre elle ou les autres fassent quelque chose. 

	DEPANNAGE, ‘DEBOGAGE’
	C’est une tentative pour déterminer la cause des symptômes de défaillances détectées soit lors de tests, soit par des plaintes répétitives d’utilisateurs.

	ORDINATEUR SPECIALISE
	C’est un ordinateur dédié exclusivement pour une seule application

	DEGRES DE LIBERTE (DOF)
	L’état d’un mécanisme robotique peut être décrit en spécifiant la valeur applicable de chaque paramètre variable (particulièrement en faisant tourner ou glisser des éléments) d’un système robotique. Un robot qui pourrait effectuer des mouvements de haut en bas, de gauche à droite, vers l’intérieur ou l’extérieur aurait 3 degrés de liberté.

Autrement dit, c’est le nombre de paramètres indépendants nécessaires pour préciser la position et l’orientation d’un objet. Souvent utilisé pour caractériser les bras des robots. Par exemple, un bras à 6 degrés de liberté pourrait atteindre tout emplacement suffisamment proche et pourrait orienter ses extrémités (pince ou outil) sous n’importe quel angle sur les 3 axes perpendiculaires. 

	COMMANDE REFLECHIE
	Les architectures de commande réfléchie utilisent des représentations symboliques comme des cartes, des modèles, et des bases de connaissance pour prendre des décisions et choisir les actions appropriées. Ces processus de décision classiques d’Intelligence Artificielle (AI) sont structurés à un niveau suffisamment élevé pour être compris (et surtout expliqués) des programmeurs d’applications.

	DETECTEUR
	C’est un capteur utilisé pour signaler la présence d’un objet.

	DETERMINISTIQUE
	Décrit un système dont l’évolution dans le temps peut être prédite exactement.

	APPAREIL
	Objet fabriqué ou inventé pour un ou des usages précis : un composant d’ordinateur, un outil, une machine ou toute autre pièce d’équipement.

	PILOTE DE ¨COMPOSANT¨
	Logiciel qui commande un composant matériel ou un périphérique d’ordinateur comme un disque magnétique, une bande magnétique ou une imprimante.

	NUMERIQUE ,DIGITAL
	Les informations et les valeurs sont exprimées en termes ¨discrets¨. Dans un ordinateur numérique, ces termes sont créés par une combinaison de signaux binaires ON/OFF, positifs/négatifs, à l’opposé de l’analogique où la force d’un signal variable détermine les fluctuations des valeurs.

	UNITE DE TRAITEMENT NUMERIQUE DES SIGNAUX (DSP)
	C’est un microprocesseur à but précis créé pour manier des applications de traitement des signaux très rapidement. Les DSP sont utilisés dans différents types de matériel d’ordinateur, comme des cartes son, des modems, des cartes de modem téléphonique, qui manient le son, les fonctions du modem et le hardware qui traite la compression audio et vidéo en temps réel.

	CONVERTISSEUR ANALOGIQUE –NUMERIQUE ( CAN )
	C’est un appareil qui prend une valeur numérique et sort une tension proportionnelle à la valeur d’entrée. Dans les usages classiques de cet appareil, on trouve la création numérique de signaux audio.

	NUMERISATION
	C’est le processus de conversion d’une image en données numériques

	DIODE
	Ces composants électroniques semi-conducteurs permettent au courant de les traverser dans une direction seulement. La plupart des gens connaissent très bien les diodes à émission de lumière (LED) qui produisent de la lumière quand un courant est appliqué, et les diodes à cristaux liquides (LCD) qui éclairent ou obscurcissent une matière transparente lorsqu’un courant passe. Les LCD sont souvent utilisés pour créer les écrans plats des ordinateurs portables. 

	NOM DE DOMAINES
	C’est le nom textuel attribué à un hôte sur l’Internet. Le protocole du Service du Nom des Domaines (DNS) effectue la traduction entre les noms des domaines et les adresses numériques IP.

	SERVEUR DU NOM DES DOMAINES
	Dans la suite de protocoles sur l’Internet, c’est un serveur qui réagit aux requêtes des clients qui désirent des conversions de noms vers des adresses ou d’adresses vers des noms ou qui souhaitent d’autres renseignements.

	FREIN
	C’est la résistance au mouvement d’un véhicule provoquée par l’air ou l’eau.

	DERIVER
	Etre emporté par un courant d’air ou d’eau.

	UNITE DE COMMANDE
	C’est la partie du robot qui fournit la puissance pour qu’il puisse se déplacer. C’est le « moteur » qui fait bouger les jonctions - c’est-à-dire les sections entre les articulations – dans les positions désirées chez les robots manipulateurs, les roues chez les robots mobiles, les hélices chez les robots sous-marins. La plupart des unités de commandes sont alimentées par l’électricité. 

	ALIMENTATION DE L’UNITE DE COMMANDE
	La source d’énergie ou sources pour les actionneurs du robot.

	E
	

	PERFORMANT
	Qui conduit au résultat désiré, avec le minimum de perte de temps, d’effort ou de matériel.

	COMPATIBILITE ELECTROMAGNETIQUE
	C’est la limite  jusqu’à laquelle le hardware tolérera une interférence électrique provenant d’un autre équipement, et interférera avec un autre équipement.

	SYSTEME INTEGRE
	Matériel et logiciel qui forment un composant d’autre systèmes plus grands et dont on attend qu’ils fonctionnent sans intervention humaine. Un système intégré classique comporte un micro-ordinateur mono carte avec le logiciel en mémoire morte (ROM), qui démarre un programme d’applications spécifique dès qu’on l’allume et ne s’arrête qu’au moment où on l’éteint (si jamais on le fait)

	ARRET D’URGENCE
	C’est l’opération d’un circuit utilisant des composants basés sur le hardware qui a priorité sur tous les autres contrôles du robot, coupe l’alimentation des actionneurs du robot et provoque l’arrêt de toutes les parties mobiles.

	EMULATION
	On dit d’un système qu’il émule un autre lorsqu’il fonctionne exactement de la même manière, quoique sa vitesse puisse être différente. Un exemple typique serait l’émulation d’un ordinateur par un autre (un programme fonctionnant en sus). Vous pourriez utiliser une émulation pour remplacer un système, tandis que vous  utiliseriez une simulation si vous vouliez simplement l’analyser et faire des prévisions à son propos.

	ENCODEUR
	C’est un capteur que l’on utilise très fréquemment en robotique. Il lit le mouvement et/ou la position des roues et des axes, et les traduit en forme numérique.

	EFFECTEUR D’EXTREMITE
	C’est la « main » reliée au bras du robot. Il ne ressemble pas souvent à la main humaine. Il peut être un outil comme une pince,, une pompe à dépression, de fines pinces, un bistouri, un chalumeau. C’est tout ce qui aide le robot à accomplir son travail. Certains robots peuvent changer d’effecteurs d’extrémité et être reprogrammés pour effectuer toute une série d’autres tâches.

Si le robot a plus d’un bras, il peut y avoir plus d’un effecteur d’extrémité sur le même robot, à chacun étant confié une tâche bien précise.

	MEMOIRE EPROM
	Contrairement à la mémoire RAM qui est « vivante » et statique, les puces EPROM n’ont pas besoin d’alimentation pour conserver leurs données. Par conséquent, les puces EPROM sont habituellement utilisées pour stocker des informations BIOS et des logiciels basiques pour modems, cartes vidéo et autres périphériques. Les EPROM peuvent s’effacer si elles sont exposées à la lumière ultraviolette. On les reprogramme ensuite grâce à un appareil appelé ‘programmateur de PROM’.

	ETHERNET 
	La partie matérielle d’un réseau local et une mise en application de protocole très courants, diffusées dans une mise en réseau d’ordinateurs.

	FICHIER EXECUTABLE
	Fichier qui contient toutes les informations nécessaires pour démarrer et traiter un programme sur votre ordinateur.
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	TOLERANCE AUX PANNES
	C’est la capacité d’un système ou composant à poursuivre son travail normalement en dépit de défaillances du hardware ou du logiciel. Ceci implique souvent un certain degré de redondance. 

	RETROACTION
	Les informations renvoyées à partir de la sortie d’une machine ou un procédé destiné à être utilisé comme sortie dans des opérations ultérieures ou en vue d’un contrôle automatique. La rétroaction est positive ou négative selon le signe sous le quel un changement positif réapparaît dans l’entrée originelle après transformation. La rétroaction négative est utilisée pour la stabilisation ; la positive peut engendrer de l’instabilité.

	CONTROLE DE LA RETROACTION
	C’est un système de contrôle qui surveille ses effets sur le système qu’il contrôle et modifie sa sortie en conséquence. Par exemple, un thermostat à 2 entrées : la température souhaitée et la température ambiante (cette dernière est la rétroaction). La sortie du thermostat change afin d’équilibrer les 2 entrées. Des systèmes complexes comme le corps humain contiennent de nombreux systèmes de rétroaction qui interagissent les uns sur les autres. Les mécanismes d’homéostasie qui contrôlent la température corporelle et l’acidité en sont de bons exemples. 

	FIBRE OPTIQUE
	Les câbles à fibre optique se composent de fins filaments de verre (ou autre matière transparente) qui peuvent transporter des faisceaux de lumière. Un émetteur de rayon laser encode les signaux de fréquence sous forme d’impulsions de lumière et les envoie via la fibre optique vers un récepteur qui retranscrit les signaux lumineux en fréquences. Moins sensibles au bruit et aux interférences que d’autres types de câbles, les fibres optiques peuvent transmettre des données à de plus grandes distances sans amplification.  

	MICROLOGICIEL
	Logiciel stocké dans la mémoire morte (ROM) ou dans la mémoire morte programmable. Il est plus facile à modifier que le hardware, mais plus difficile que le logiciel stocké sur disque. Le micro logiciel intervient souvent dans le comportement d’un système lors d’un premier démarrage. Un exemple typique serait un programme de ‘contrôle’ dans un micro-ordinateur, qui charge l’ensemble du système d’exploitation à partir d’un disque ou d’un réseau et, ensuite, lui transmet le contrôle.

	VIRGULE FIXE
	Représentation d’un nombre décimal avec une précision fixe.

	INDICATEUR D’ETAT 
	Une variable ou quantité qui peut accepter une valeur sur 2 ; un bit, surtout un qui est utilisé pour indiquer un résultat sur 2 ou est utilisé pour vérifier laquelle de 2 choses doit être faite.

	VIRGULE FLOTTANTE
	Représentation d’un nombre décimal avec une précision variable (plus le nombre est grand, plus la précision est fine.

	DISPOSITIF DE SAISIE D’IMAGES
	C’est un appareil qui saisit une image unique d’un signal vidéo analogique (à partir d’une caméra vidéo ou d’un enregistreur sur cassettes VCR) et la stocke sous forme d’image numérique sous le contrôle d’un ordinateur.

	LOGIQUE FLOUE
	C’est une version élaborée de la logique de Boole traitant le concept de vérité partielle – valeurs de vérité comprises entre le «  totalement vrai » et le « totalement faux »
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	PORTE
	C’est un composant digital logique de bas de gamme. Les portes exécutent des fonctions de Boole (par exemple ET, NON),stockent des bits de données (par exemple, bascule électronique), connectent et déconnectent différentes parties d’un circuit général afin de contrôler le flux de données (mémoire tampon à 3 états). Dans une unité centrale (CPU), le mot désigne particulièrement des tampons qui véhiculent des données entre les différentes unités fonctionnelles. Chaque porte permet aux données de circuler d’une unité à une autre ou active des données à partir d’une sortie sur un certain bus.

	JAUGE
	Un instrument qui mesure une certaine quantité physique

	ALGORITHME GENETIQUE

(GA)

                                        ?
	C’est un algorithme évolutif qui crée chaque individu à partir d’une certaine forme programmée connue sous le nom de chromosome » ou « génome ». Les chromosomes se groupent ou subissent une mutation pour donner naissance à de nouveaux individus. Le « croisement », qui est le genre de regroupement des chromosomes que l’on trouve lors de la reproduction sexuelle, est souvent utilisé en Gas. Ici, un chromosome d’une descendance est créé en unissant des morceaux choisis alternativement dans les chromosomes des 2 parents, qui ont une longueur fixe. Les GAs sont utiles pour régler des problèmes d’optimisation multidimensionnelle dans lesquels le chromosome peut encoder les valeurs pour les différentes variables à optimaliser.

	GIGAOCTET (Go)
	230     = 1.073.741.824 octets = 1024 mega octets. C’est plus ou moins la quantité de données nécessaires pour encoder une séquence de gènes humains. 

	SYSTEME GLOBAL DE POSITIONNEMENT (GPS)
	C’est un système qui détermine la position sur la surface de la Terre en comparant les signaux radio émis par plusieurs satellites. Une fois sa mise en place achevée, le système comprendra 24 satellites équipés d’émetteurs radio et d’horloges atomiques. Selon votre position géographique, le récepteur GPS prélève des échantillons de données d’au moins 6 satellites, ensuite, il calcule le temps mis par chaque signal du satellite pour l’atteindre, et, en calculant la différence de temps, il détermine votre position.

	H
	

	HARDWARE (MATERIEL)
	Ce sont les parties physiques, matérielles d’un ordinateur ou d’un autre système. Le mot est utilisé pour distinguer les parties fixes d’un système du logiciel plus interchangeable ou des composants des données qu’il traite, stocke ou véhicule.

	SYSTEME CABLE
	Ordinateur ou système contrôlé par ordinateur qui fonctionne grâce à un ensemble de circuits fixe ou permanent. La reprogrammation n’est possible qu’en modifiant la nature des composants ou les interconnexions entre eux. 

	HAZBOT
	C’est un robot conçu pour prendre la place d’une personne lorsqu’il faut effectuer un travail dangereux, comme réparer des réacteurs nucléaires, combattre un incendie, explorer des planètes inhospitalières aux humains.

	HEURISTIQUE
	Un logiciel heuristique est celui qui démarre avec seulement une méthode approximative de résolution d’un problème, dans le contexte d’un but quelconque, et ensuite utilise la rétroaction à partir des résultats de la solution pour améliorer sa propre performance.

	HEXADECIMAL
	C’est une représentation numérique utilisant les chiffres de 0 à 9 avec leur signification habituelle, plus les lettres de A à F (‘a’ à ‘f’) pour représenter les chiffres hexadécimaux pour les valeurs de 10 à 15. Le chiffre le plus à droite  compte les 1, le suivant compte les multiples de 16, ensuite 162 = 256, etc. Par exemple, l’hexadécimal BEAD est 48813 en décimal : la valeur du poids du chiffre B = 11.163 = 4096, 11*4096 = 45056.   E = 14.162 = 256,14* 256 =3584. A =10.161 = 16,10* 16 = 160. D = 13.160 = 1,13*1 = 13 ---- BEAD = 48813. Il existe de nombreuses conventions pour distinguer les nombres hexadécimaux des décimaux ou d’autres bases dans les programmes. En langage C, par exemple, le préfixe « 0x » est utilisé. Ex. 0x69A11.

	LANGAGE DE HAUT NIVEAU
	C’est un langage de programmation qui fournit un certain niveau d’abstraction, supérieur au langage d’assemblage. Celui-ci utilise normalement des instructions qui comportent des mots-clé anglais comme « FOR », « PRINT » ou « GO TO », où chaque ordre correspond à plusieurs instructions de langage de la machine.

	ORDINATEUR HOTE
	C’est un ordinateur relié à un réseau (par exemple, l’Internet ou un réseau SNA) et fournit un point d’accès à ce réseau.

	LANGAGE HTML
	Comme son nom le suggère, Le langage HTML est un ensemble de commandes de formatage qui crée des documents hypertexte – des pages Web pour être précis. Lorsque vous pointez votre navigateur Web sur un URL, le navigateur décode les instructions HTML intégrées dans la page et les utilise pour formater le texte de la page et les éléments graphiques.  

	ROBOTIQUE HUMANOIDE
	La recherche en robotique humanoïde comprend une riche diversité de projets dans lesquels la perception, le traitement et l’action se concrétisent dans une forme manifestement anthropomorphique afin d’émuler un sous-ensemble des dimensions physiques, cognitives et sociales du corps humain et de l’expérience. Ce travail cherche à créer un nouveau type d’outil, fondamentale-

-ment différent de tous ceux que nous avons déjà vus, parce qu’il conçut pour travailler avec et pour les humains.

	HYPERTEXTE
	C’est un mot inventé par Ted Nelson vers 1965 pour désigner un ensemble de documents (ou « nœuds ») contenant des correspondances ou « liens » qui, grâce à l’aide d’un programme de navigateur interactif, permet au lecteur de se déplacer facilement d’un document à l’autre. L’extension de l’hypertexte inclut aussi d’autres média comme le son, le traitement graphique.
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	ADRESSE I/O
	Adresse d’entrée/de sortie. C’est un nombre hexadécimal qui est attribué à un morceau du hardware dans un ordinateur. Ce nombre est ensuite donné au pilotage du logiciel pour cette partie de l’équipement pour qu’elles puissent communiquer.

	APPAREIL D’ENTREE/ DE SORTIE
	Matériel et programmation d’entrée et de sortie utilisés pour communiquer avec un ordinateur ou le système de contrôle.

	ENTREE/SORTIE: I/O
	Communication entre un ordinateur et ses utilisateurs, ses appareils de stockage, d’autres ordinateurs (via un réseau) ou le monde extérieur. Les appareils que l’ordinateur utilise pour y parvenir sont appelés « périphériques ».

	IMAGE
	Données représentant une scène en 2 dimensions. Une image digitale est composée de points (pixels) disposés dans un rectangle d’une certaine hauteur et longueur. Chaque pixel peut se composer d’un ou plusieurs bits d’informations, représentant la luminosité de l’image au niveau de ce point, et peut aussi inclure des informations couleurs codées en RGB (rouge – vert – bleu). Les images sont normalement prises dans le monde réel par une caméra digitale, une carte de numérisation d’images ou un scanner. Elles peuvent aussi être créées par un ordinateur.

	ROBOT INDUSTRIEL
	C’est un manipulateur reprogrammable, multifonctionnel conçu pour déplacer du matériel, des pièces, des outils ou des appareils spécialisés grâce à des mouvements programmés variables ; ceci dans le but d’accomplir toute une série de tâches.

	SYSTEME DE ROBOTS INDUSTRIELS
	C’est un système qui comprend des robots industriels, des effecteurs d’extrémités, ainsi que les appareils et capteurs nécessaires à l’ »apprentissage » du robot, à sa programmation ou à l’accomplissement d’opérations automatiques. Il comprend aussi les interfaces de communication nécessaires pour le verrouillage, le tri ou le contrôle des robots.

	INFRAROUGE
	Ce terme décrit les rayons de lumière qui sont juste au-delà du rouge dans le spectre de lumière. L’œil nu ne peut voir les rayons de lumière infrarouge, mais des caméras spéciales peuvent les voir. La lumière infrarouge est utilisée pour la communication sans fils à faible portée et la détection de proximité.

	CIRCUITS INTEGRES

(ICs)
	C’est un très petit ensemble structurel simple de composants électroniques contenant de nombreux circuits et fonctions sur une puce.

	INTELLIGENCE
	C’est la capacité de prendre les décisions adéquates et les actions appropriées face à l’incertitude. Le mot « approprié » est celui qui convient le mieux dans le contexte, en ce qui concerne la tâche à accomplir. Par exemple, certaines tâches requièrent une efficacité maximale pour une action appropriée tandis que d’autres autres peuvent mettre l’accent sur l’apprentissage, la survie, la robustesse ou une capacité à communiquer. Finalement, l’intelligence, c’est dans l’œil de celui qui voit. « Nous le savons quand nous le voyons. » 

	INTERACTIF
	Terme décrivant un programme dont l’entrée et la sortie sont imbriquées, comme dans une conversation, ce qui permet à l’entrée de l’utilisateur de dépendre d’un résultat de sortie antérieur à partir de la même exploitation. L’interaction avec l’utilisateur s’effectue habituellement soit via une interface basée sur du texte, soit une interface graphique. D’autres types d’interfaces sont aussi possibles, comme celle utilisant la reconnaissance vocale et/ou la synthèse vocale.

	INTERFACE
	Le moyen par lequel 2 éléments séparés d’un système sont reliés pour permettre une interaction mutuelle.

	INTERNET
	Tout ensemble de réseaux interconnectés grâce à des routeurs. L’Internet (avec une majuscule) est l’exemple le plus important d’un internet.

	INTERNET
	L’Internet est le plus grand internet (avec une minuscule) du monde.

	ADRESSE INTERNET
	C’est une adresse qui identifie uniquement un ordinateur ou un internet.

	PROTOCOLE INTERNET(IP)
	C’est un protocole qui transporte des paquets individuels entre les hôtes et permet l’acheminement automatique des paquets par des réseaux multiples, si le destinataire appartient à un réseau différent de l’expéditeur.

	INTERNET, L’INTERNET
	Réseau d’ordinateurs qui utilise la famille des protocoles IP. Quand le mot commence par une majuscule, il désigne le seul réseau connecté globalement qui utilise ces protocoles, et que tout le monde connaît.

	INTERRUPTION DE PROGRAMME
	C’est un événement asynchrone qui arrête le traitement normal et détourne temporairement le circuit de contrôle vers un sous-programme appelé « gestionnaire d’interruptions ». Les interruptions peuvent être provoquées à la fois par le hardware (Entrée/sortie, horloge, incident à la machine) et le logiciel (superviseur, intervention du système, instruction d’arrêt). D’une manière générale, l’ordinateur réagit à une interruption en stockant les informations sur l’état actuel du programme en cours, en stockant des informations pour identifier l’origine de l’interruption et en faisant appel à un gestionnaire d’interruptions de 1er niveau.

	GESTIONNAIRE D’INTERRUPTIONS
	C’est un sous-programme qui s’active quand survient un arrêt. Les gestionnaires d’interruptions traitent normalement des faits sans gravité qui apparaissent au niveau du hardware d’un ordinateur, comme un caractère qui arrive à un port en série ou un top d’horloge temps réel.

	INTRANET
	Tout réseau qui fournit, au sein d’une organisation, des services analogues à ceux fournis par l’Internet en dehors dudit réseau, mais qui n’est pas nécessairement relié à l’Internet. 

	RESEAU NUMERIQUE A INTEGRATION DE SERVICES

(ISDN)
	Le système du bon vieux téléphone ne traite pas une grosse quantité de données et les compagnies téléphoniques l’ont bien compris il y a longtemps déjà. C’est pourquoi l’encodage prédictif ISDN fut développé en 1984 pour permettre une transmission numérique à large bande en utilisant le réseau téléphonique public commuté. En ISDN, un appel téléphonique peut transférer 64 kilo-octets de données numériques par seconde.
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	GROUPAGE DE COMMANDES
	C’est une structure mécanique qui relie 2 parties de robot qui peuvent ployer, tourner ou tout simplement bouger.

	‘MANCHE A BALAIS’
	C’est un appareil qui consiste en un bâton que l’on tient en main et qui pivote à une extrémité. Il transmet à un ordinateur son angle en 2 dimensions. Les manches à balai  sont souvent utilisés pour contrôler des jeux, mais on les utilise aussi souvent pour des robots mobiles. 
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	KILO-OCTET
	Unité de mesure pour une information: en fait, 1024 octets ou caractères, mais, en pratique, il est presque toujours arrondi à mille. Il est souvent représenté par un K. Par exemple, 250K = 250 kilo-octets (2500 octets/caractères : ce n’est pas tout fait juste, mais c’est suffisamment proche) 

	CONNAISSANCE
	Ce sont les objets, concepts et liens supposés exister dans l’une ou l’autre sphère d’intérêt. UN ensemble de connaissances qui utilise un certain langage de représentation des connaissances est appelé base de connaissances et un programme qui accroît et/ou consulte une base de connaissances est appelé système expert ;  
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	LASER
	C’est un appareil qui produit un faisceau de lumière très étroit et très puissant, que l’on utilise pour des spectacles  de lumière, pour couper des objets ou pour pratiquer des opérations médicales.

	DIODE A EMISSION DE LUMIERE (LED)
	Diode semi-conductrice qui rayonne dans une région visible.

	LINUX
	C’est une version gratuite, ouverte du système d’exploitation Unix. Elle tourne sur des ordinateurs personnels et autres plate-formes. Elle est très utilisée par les chercheurs en robotique.

	PETITE PROCEDURE DE STOCKAGE
	C’est un format de stockage ou transmission de données binaires dans laquelle le bit ou octet au poids le plus faible est placé en premier, contrairement au « big endian » qui est la grosse procédure de stockage.

	RESEAU LOCAL (LAN)
	C’est un réseau à courte distance utilisé pour relier un groupe d’ordinateurs à l’intérieur d’un bâtiment. Le 10Base Ethernet est le réseau local le plus couramment utilisé. Un morceau de hardware appelé ordinateur central (hub) sert de point de câblage commun. Il permet d’envoyer les données d’une machine vers une autre dans le réseau. Les réseaux locaux sont habituellement limités à des distances inférieures à 500 mètres et fournissent des possibilités de mise en réseau à grande largeur de bande peu coûteuses dans une petite zone géographique.  

	LOCALISATION
	Procédé par lequel un robot calcule sa propre position dans l’environnement où il se trouve.

	PORTE LOGIQUE
	C’est un circuit électronique qui effectuera une opération de Boole sur ses entrées.

	INTEGRATION A GRANDE ECHELLE (LSI)
	C’est l’organisation de nombreux circuits intégrés sur support unique et très petit, la base des micro-ordinateurs et des systèmes logiques des mini-ordinateurs.
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