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Fig. 7. Dessin en coupe d'un projet de capteur complet.

entier, reproduit à la figure 7. Avec les
solutions constructives adoptées, la
balande dynamométrique proprement
dite s'inscrit dans un cylindre de 50 mm
de diamètre et 50 mm de longueur, ce qui
est encore assez nettement supérieur à

l'objectif fixé, mais qui peut être amélioré

selon les possibilités effectives de la
mesure capacitive.

7. Conclusion

L'étude présentée n'est encore qu'une
première approche dans la réalisation de

capteurs de forces à mesure capacitive
des déplacements. Elle montre
néanmoins la possibilité de réaliser des balan¬

ces dynamométriques à six degrés de
liberté de rigidités élevées et tout à fait
modulaires. En effet, outre la mesure,
qui constitue un module indépendant,
un même boîtier peut abriter des structures

élastiques diverses, adaptées à des

gammes d'efforts particulières, car seules
les cales doivent être modifiées.
Les écarts subsistant entre le calcul et la
mesure pourront certainement être
fortement réduits par une analyse plus fine
des déformations de la structure élastique,

plus particulièrement de la liaison
entre le tube cylindrique à paroi mince et
les disques de faible épaisseur.
L'application industrielle de telles balances

dynamométriques demande encore
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passablement de développements
constructifs afin d'en abaisser au maximum
les coûts de production tout en garantissant

une haute fiabilité.
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Robotique

Contrôle, programmation, interaction

avec l'environnement par G.
Gini et M. Gini. — Un vol. 16 x
24 cm, 168 pages. Editions Masson,

Paris 1985. Prix broché:
115 FF.

L'ouvrage explique le fonctionnement,

l'architecture et
l'informatique de la robotique. De
présentation pédagogique, ce livre
définit un robot industriel et
présente des exemples et réalisations

de systèmes d'automatisation
industriels actuels et les

progrès attendus dans ce domaine.
Cet ouvrage intéressera les
ingénieurs, les techniciens, les
étudiants (écoles d'ingénieurs —

[UT), les informaticiens, les
électroniciens, les automaticiens.
Sommaire: 1. Le robot : réalité et
légende.—2. L'usine du futurou
l'usine sur la lune. — 3. Définition

et terminologie.—4. Du ro¬

bot aux mathématiques.—5. Bases

du contrôle d'un robot. —

6. Comment programmer le
robot pour de nouvelles tâches. —
7. Le robot prend des décisions.
— 8. La faculté visuelle. — 9.
Intégration entre la vision et le
mouvement. — 10. Les robots se
défendent.

50 Jahre Institut für Grundbau
und Bodenmechanik
an der ETH Zürich

Publication n° 111 de la Société
suisse de mécanique des sols et
des roches, sur la journée d'étude
du 10/11 mai 1985 à Zurich, tiré
à part du fascicule 19/1985 de
«Schweizer Ingenieur und
Architekt», 58 pages, format A4.
La brochure contient 18 articles
précédés d'une allocution de
bienvenue du professeur H. von
Gunten, recteur de l'EPF Zurich,

et d'une courte introduction de
Jachen Huder, ancien président
de la Société suisse de la mécanique

des sols et des roches.
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KRAFT: Lehrbuch der Hei-
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