Etalonnage de robots par vision
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2 Modélisation

Pas simple ...

— Modele basé sur paramétrage KK
Pb : Comment prendre en compte les boucles cinématiques
fermées 7
Modele implicite (MI)
Ecriture d’équations de fermeture de boucle

¢(q7 OTTMS) =0 voire Vz,wz(qz,OTmf) =0
Modele géométrique inverse (MGI)
Par manipulation algébrique, on se rameéne a .
q = f(OTna 5)

Modeéle géométrique direct (MGD)
La plupart du temps pas analytique




Exemples :
— Plateforme de Gough-Stewart

¢ = |4:Bi|| = ||°R."B; + "t, — " A,

— Robot H4 (LIRMM, Montpellier)

9 P;A;,.l.cos(a;).cos(qi)
2 2 = .
Le — 17 — HPzAzH = —2 +P; Ay l.sin(a;).cos(q;)
—PZAZZZS’L?’L(C]Z)




3 Etalonnage avec MGD

cf. Etalonnage de robots sériels

sauf que : MGD non analytique
4 Etalonnage avec MGI

Par dualité avec le cas sériel :

mg-in Hq _ qm(mTEag)HQ

5 Etalonnage avec MI

min (a5, €)|




6 Etalonnage contraint

cf. Etalonnage de robots sériels

Contrainte mécanique imposée a
— |'effecteur
— une jambe

7 Auto-étalonnage / Redondance

métrologique

On ajoute des capteurs supplémentaires sur les articulations
passives

= Modeles géométriques simplifiés
8 Etalonnage avec observation des jambes

Redondance métrologique sans contact




