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Dans le cadre du projet européen CABLEBOT, le projet Coprin cherche &
concevoir des robots & cables a structure paralléle de trés grandes dimensions
(certaines taches requiérent un espace de travail de 80m x80m x25m). Ces robots
sont constitués d’une plateforme mobile suspendue par m céibles & une structure
fixe. Une commande sur la longueur des cibles permet le positionnement du
mobile.

Lors de la conception d’un robot répondant & une application donnée, la
synthése dimensionnelle permet de calculer la valeur des paramétres de son mo-
déle afin de respecter le cahier des charges. Cependant, le calcul de la valeur de
ces paramétres doit tenir compte des tolérances de fabrication et d’assemblage.
En effet, la garantie des performances du robot doit étre robuste aux variations
des parametres dans les tolérances données. L’utilisation de I’analyse par inter-
valles nous permet de certifier cette conception dimensionnelle et fournit non
pas une seule valeur pour les paramétres mais une approximation de toutes les
valeurs possibles, permettant d’élaborer des solutions de conception présentant
différents compromis sur les performances n’intervenant pas directement dans
le cahier des charges.

Le projet Coprin travaille sur un outil permettant de calculer cette approxi-
mation & partir de la donnée des intervalles de valeurs des différents para-
meétres de conception d’un robot & cable. Les contraintes de conception sont,
par exemple, des contraintes de précision imposées par 1’'utilisateur pour des
points ou des trajectoires, parmi lignes droites, cercles, BSplines, elles-mémes
entachées d’incertitudes, mais peut-étre étendu pour traiter plusieurs critéres
de performance.



