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Problématique

Enjeux de la robotique paralléle :
» reconfigurabilité
» agrandissement de |'espace de travail atteignable

= Traversée des singularités de Type 2 avec commande et génération de

trajectoire dediée.
Objectifs :

» éliminer les cas ou |'échec est possible
» permettre un meilleur suivi de trajectoire

» Dans une singularité de Type 2 le robot perd sa rigidité structurelle.
» Dans quel Mode d'Assemblage le robot sortira-t-il ?

First Definition of Type 2 Singularities Non-degenerating Dynamical Modelling Control Scheme for Singularity Crossing Motion Generation Ensuring Crossing
C. Gosselin & J. Angeles > S. Briot & V. Arakelian G. Pagis €9 N. Bouton > Scope of the current work!
1990 2007 2014 2015-2018
4 : ’ . _ -0.02 0 0.02
Détection du Mode d’Assemblage Courant Modeles exploitables : . z (m)
y (m
Quelle est la configuration finale réelle ? » FB f(x,q) =0 _ 0
. . 0.14
» MCD x = Jq Dla
. g - |g
» MCD2 x = Jq1+ b _ Motion ]
x — M_*J: — ! Boxes Containi
Q- 7 > MDD x = M, " Jip (7 — 7)) oo Containing
Algorithme en deux étapes : 1010 | /
v » prédiction de |'état suivant — résolution d'une |
inclusion différentielle sur x avec MCD?2 et 008 Singularity Lot
© o © MDD
.. .. : , . » mise a jour de |'état — contraction de x, X e el
» suivi de position et de vitesse nécessaire . . 0T~
_ . ) suivant FB et MCD avec les mesures q, g ~ - New Assembly
» analyse par intervalles pour certifier les résultats 0.04 - Mode Detected
| "état du robot est x. X est recherché en fonction des Si les encadrements sont assez précis, les solutions a
mesures q, 4, § et T. parasites sont éliminées. o
Geéneration de Trajectoires Certifiees _es trajectoires sont réalisées sur le robot Des tableaux sont générés pour relever |'influence des
Parametres introduits - Dex TAR et passées dans |'algorithme différents parametres.

> vitesse de traversée desirée vy,
» angle au lieu des singularités de Type 2 «

récédent. On teste sa ca

e Mode d'Assemblage a bien été modifié.

nacité a détecter que

Vsing (M/s) 0.4 0.6 0.8 1
a=30deg X X X X
a=45deg X X X |.
a=60deg X X . .
o= (bdeg x . | . |.
a=90deg x| . . |.
Les vitesses de traversée élevées et les

trajectoires perpendiculaires a la singularité
garantissent le changement de Mode d'Assemblage.

Commande Avancée pour les Traversées

Problemes de la commande en couples calculés :

» impact excessif des erreurs d'asservissement aux abords des singularités

» modele dynamique interne difficile a identifier
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Commande adaptative sur les parametres dynamiques (synthese linéaire) :
» utilité démontrée si les parametres varient
» pas d'amélioration flagrante pour les traversées
» réglage difficile

Commande prédictive sur les parametres dynamiques :

» peut s'avérer utile dans les traversées
(—"ARobot}— 7 » n'a pas besoin d'une forme structurée pour |'erreur modele
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i { K, Gengyal IDM {1~ » a relier avec la certification des trajectoires
Adaptation Lax » ouvre le champ a une regénération locale des trajectoires
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