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Reconstruction 3D avec un
système de projection de pattern



Etalonnage du système de projection
de pattern

1 - un pattern est mis a distance

2 - un autre pattern est projeté à partir 
d’une image virtuelle contrôlée par un 
processus d’asservissement visuel

3 - une caméra observe les 2 patterns et 
mesure l’erreur qui permet de générer une 
nouvelle image virtuelle



Commande parallèle hybride
Commande par impédance
Commande hybride externe

3 types de commande différentes



Commande parallèle hybride
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Commande par impédance
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On change la commande



Commande par impédance

On change la trajectoire
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Commande hybride externe



Exemple de retour en effort



Visual servoing

Force feedback Control
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Commande parallèle hybride par vision



Commande par impédance (vision)
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Commande hybride externe par vision
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Exemple de commande hybride externe par vision
Appliquée à l’ouverture de porte

3 phases :

Phase 1: Présaisie de la poignée
ou est la poignée?
ou est la main du robot?
rejoindre une position relative donnée?

Phase 2: Saisir la poignée
rejoindre une position relative donnée
centrer la main et saisir

Phase 3: Ouvrir la porte
appliquer une consigne en effort
garder une position relative main/poignée





Pourquoi?

Plusieurs fonctionnalités à réaliser en même temps
Couper, écarter, maintenir, tirer
Observer, reconstruire, commander

Comment?
Utilisation de systèmes redondants pour 
l’augmentation des performances

redondance cinématique (manipulabilité et espace 
de travail

redondance d’actionnement (vitesse, accélération)
redondance métrologique (plusieurs capteurs)
architecture temps réel synchrone





Robot ABB IRB6620
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Merci de votre attention

Questions ?

Eric Lemoine : Eric.Lemoine@adiv.fr

Philippe Martinet : Philippe.Martinet@lasmea.univ-bpclermont.fr
http://wwwlasmea.univ-bpclermont.fr/Personnel/Philippe.Martinet
http://robots.lasmea.univ-bpclermont.fr


