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Contexte

o Reéorientation avec 6ddl, grand volume de travail
-> accessibilité

o Numeérisation de pieces encombrantes ou complexes

O intégration sur chaine de production




Contexte

Réorientation avec 6ddl, grand volume de travail
-> accessibilité

Numeérisation de pieces encombrantes ou complexes

intégration sur chaine de production




Cellule de mesure robotisée
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Stratégie de geneération de trajectoire
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Modele élasto-geometrique

= Partie géomeétrie : DH modifié

Axe i+1

Axe |

Si axes paralleles,

Modélisation entre 2 axes ) .
parametre de Hayati
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Modele élasto-geometrique

= Partie géomeétrie : DH modifié

Axe i+1

Axe | effecteur
d 1¢re articulation
(1 parametre)
Modélisation entre 2 axes Modélisation d’un robot
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Modele élasto-geometrique

= Partie élasticite et jeux : liaisons virtuelles
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Modélisation et identification

1=

14} {8

Structure du Robot

Théorie des poutres
6 paramétres

ot

3 . l,
J

Modéle

Articulations '?-L' M

m——

8 paramétres

Modeéle élastique : Virtual Joint Model

84 paramétres [max)

Modeéle géométrique
24 paramétres (max)

Dénavit Hartenberg
4 paramétres
(avec Hayati)

il

ametie] (hypothése structure)

Premiére
identification des
parameétres
géométriques

|

rigide)

Performances robot e
Génération de trajectoire g

Intégration du kréon g

Modele de robot
complet avec 108
parameétres

Critére d'arrét atteint |
[sur la qualité de pose) |

‘ .

™

" lurea

]

Identification
paramétres
geometrigues
(avec CPA)

|
& —] lIdentification :
L paramétres
merations
e elastiques 1
~— %] [(avec CPA) :
1

15



Modélisation et identification

1=

14}

Structure du Robot

{8

Théorie des poutres
6 paramétres

ot

N/ 777777
J

Modéle

Articulations 'F T

T

8 paramétres

Modeéle élastique : Virtual Joint Model

84 paramétres [max)

Premiére
identification des
parameétres
géométriques
(hypothése structurg
rigide)

Performances robot e
Génération de trajectoire g

Intégration du kréon g

N\

\

" lurea

Modéle géométrique Ondi
24 paramétres (max) S
T C)—_ = art. d1] Q
g a, affectoy
Dénavit Hartenberg <8 P
k- 1 artiou b
4 paramétres d ru TN i
(avec Hayati) 1.___
. A

Modele de robot
complet avec 108
parameétres

Critére d'arrét atteint |
[sur la qualité de pose) |

X .

Identification

|
& —] lIdentification :

paramétres paramétres
geometrigues elastiques 1
(avec CPA}) W] (avecCPA)

16



Modélisation et identification

1=

Théorie des poutres
6 paramétres

ot

NS T 7777 Zh
J

Modéle

Articulations 'F T

m..f_If—-,_ f]I

8 paramétres

Premiére
identification des
parameétres
géométriques
(hypothése structurg
rigide)

14} is} - . . . .
| Modéle élastique : Virtual Joint Model
84 paramétres [max)
Modéle géométrique , o ud
- * g . q Iﬁl‘:\ U
24 paramétres (max) S
T C)—_ = art. d1] Q
i rgais a, effeac ey
Dénavit Hartenberg ) P
N r RN L= articulba
4 paramétres = LA 11 paramites)
Structure du Robot (avec Hayati) i
. A

Performances robot e
Génération de trajectoire g

Intégration du kréon g

Modele de robot
complet avec 108
parameétres

Critére d'arrét atteint |
[sur la qualité de pose) |

X .

Identification

P SN

paramétres paramétres
geometrigues elastiques 1
(avec CPA}) W] (avecCPA)

Identification

17



Modélisation

Methode CPA : Circle Point Analysis

= Cible suivie sur effecteur.
» Méthode axe par axe, identification axe avec arc de cercle.

= Variation d’une masse sur ’effecteur pour les parametres élastiques

- LurPA 18



Methode CPA : Circle Point Analysis

Modélisation

= Cible suivie sur effecteur.

» Méthode axe par axe, identification axe avec arc de cercle.

= Variation d’une masse sur ’effecteur pour les parametres élastiques

T
—~_

o

19



Modélisation

Methode CPA : Circle Point Analysis

= Cible suivie sur effecteur.
» Méthode axe par axe, identification axe avec arc de cercle.

= Variation d’une masse sur ’effecteur pour les parametres élastiques

Axe

- LurPA 20



Stratégie de géenération de trajectoire
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Manipulabilitée

o [Yoshikawa 85] capacité du robot a générer de la vitesse
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Avantage : mesure rapide (optimisation vitesse pour une résolution
donnée)

o Dualité vitesse et résolution

o

22



Autres performances spatiales

o Condition Number [Angeles 92] o Disponibilité articulaire
[Liegeois 77]

4000

3000
2000

£ om
5

il

-1000

-2000
-3000

0 Modele de répétabilité (base sur [Brethé 06])

i

23



Conclusion

0 Modélisation originale du robot :
- approcher comportement reel du robot

- pour la géneration finale de trajectoire et le calcul de
certaines performances

0 Indices de performance :
- maitriser et exploiter les capacités du robot au maximum

O Stratégie de génération de trajectoire :
- qualité de la trajectoire connue
- numérisation 6ddl piece large ou complexe




Mercl pour votre attention
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Annexe : modélisation segments

3 parametres géomeétriques tirés de la modelisation DH modifiee : d, r, a
5 parametres élastiques tires de la theorie des poutres : Ky, Kp, K¢y, K¢, K,

Masse du segment m

[k K, F, My M, M, Px Py Pz|T

seg —_— Tsengirtuel

I ] RN R

“segVirt
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Annexe : modélisation articulations

1 parametre géométrique : A@
Coordonnées articulaire : 6

4 erreurs différentes : erreur de mouvement radial dr, erreur de
mouvement axial dx, erreur de mouvement d’inclinaison ér, erreur de
positionnement angulaire 8x

Suivant ces 4 erreurs : déformation élastique et jeu

erreur = signe(F).dje, + F.dgsr

o
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Annexe : méthodes d’identification locale

Position de I'effecteur dans une scéne limitée (Ctrack immobile)

CTrack

Zone visible robot
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Annexe : methodes d’identification globale

Position et orientation de I'effecteur dans des scenes (Ctrack mobile)
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Zone 3
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