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4.
ΠΕΡΙΓΡΑΦΗ ΤΗΣ ΠΡΟΤΑΣΗΣ
DESCPIPTION DU PROJET
4.1
Περίληψη του προτεινόμενου έργου (***μέχρι 0.5 σελίδα***)

Μελετάμε έναν πτυσσόμενο μηχανισμό με 6 βαθμούς ελευθερίας με σκοπό την ακριβή τοποθέτηση του καθρέπτη ενός τηλεσκοπίου για την παρατήρηση της γης. H αρχιτεκτονική του μηχανισμού βασίζεται σ’ένα παράλληλο ρομπότ («Ενεργός καρπός»(INRIA) που πετυχαίνει μεγάλη ακρίβεια και ταχύτητα στην τοποθέτηση βαρέων αντικειμένων. Δυστυχώς η ακρίβεια του μηχανισμού μειώνεται από ορισμένα σφάλματα. Για την αντιμετώπισή τους, είναι απαραίτητος ο υπολογισμός των γεωμετρικών παραμέτρων του μηχανισμού μέσω μιας γεωμετρικής βαθμονόμησης (ρύθμισης) όταν το ρομπότ μπαίνει σε τροχιά κι έπειτα τακτικά στην διάρκεια της λειτουργίας του.

Ο υπολογισμός των παραμέτρων πραγματοποιείται μέσω της επίλυσης συστημάτων αλγεβρικών εξισώσεων που ορίζονται χάρη σε μετρήσεις της θέσης του καθρέπτη. Έχουμε προτείνει έναν αλγόριθμο που επιτυγχάνει έναν υπολογισμό πολύ σθεναρό, ενώ η ταχύτητά παραμένει ανταγωνιστική κι επιπλέον απλοποιεί την επιλογή των μετρούμενων θέσεων. Ο σκοπός της παρούσας συνεργασίας είναι να εμπλουτίσει τις προταθείσες τεχνικές ώστε να τις εφαρμόσει στην περίπτωση του διαστημικού μηχανισμού λαμβάνοντας υπόψη τις ιδιαιτερότητές του, οι οποίες είναι λίγο ή καθόλου μελετημένες σήμερα. Η προσέγγισή μας μπορεί να εκμεταλλευτεί την δομή των εξισώσεων για να πετύχει μια λύση σε πραγματικό χρόνο. Ο τελικός στόχος είναι ένα λογισμικό για την τοποθέτηση του τηλεσκοπίου με γενικό, αποτελεσματικό και σίγουρο τρόπο.

4.2
Résumé  (*** max 0.5 page***)

Nous étudions un mécanisme déployable à 6 degrés de liberté afin de positionner précisément le miroir d'un téléscope d'observation terrestre. L'architecture choisi du manipulateur est de type robot parallèle (Poignet actif(INRIA) qui a comme avantages de pouvoir positionner avec une grande précision et une grande vitesse une lourde charge. Mais la précision du manipulateur est détériorée par un certain nombre d’erreurs. Afin de remédier à ces problèmes, il est nécessaire de calculer les paramètres géométriques du mécanisme à travers un étalonnage géométrique lorsque le robot est placé en orbite, puis régulièrement au cours de son utilisation.

Le calcul des paramètres se fait à travers la résolution de systèmes d’équations algébriques obtenues grace à des mesures du positionnement du miroir. Nous avons proposé un algorithme qui permet un calcul plus robuste, tandis que sa vitesse reste competitive; de plus, il simplifie la sélection des configurations mesurées. L’objectif de cette collaboration est d’enrichir ces techniques afin de les appliquer dans le cas du mécanisme spatial soumis à des contraintes peu ou pas étudiées à l’heure actuelle. Notre approche peut exploiter la structure des équations afin d’arriver à une solution en temps réel. Le but final est un logiciel pour le positionement du téléscope de manière robuste, efficace, et fiable.
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