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

entier, reproduit a la figure 7. Avec les
solutions constructives adoptées, la
balande dynamométrique proprement
dite s’inscrit dans un cylindre de 50 mm
de diametre et 50 mm de longueur, ce qui
est encore assez nettement supérieur a
I’objectif fixé, mais qui peut étre amé-
lioré selon les possibilités effectives de la
mesure capacitive.

7. Conclusion

L’étude présentée n’est encore qu’une
premiere approche dans la réalisation de
capteurs de forces a mesure capacitive
des déplacements. Elle montre néan-
moins la possibilité de réaliser des balan-

ces dynamométriques a six degrés de
liberté de rigidités élevées et tout a fait
modulaires. En effet, outre la mesure,
qui constitue un module indépendant,
un méme boitier peut abriter des structu-
res élastiques diverses, adaptées a des
gammes d’efforts particuliéres, car seules
les cales doivent étre modifiées.

Les écarts subsistant entre le calcul et la
mesure pourront certainement étre for-
tement réduits par une analyse plus fine
des déformations de la structure élasti-
que, plus particulierement de la liaison
entre le tube cylindrique a paroi mince et
les disques de faible épaisseur.
L’application industrielle de telles balan-
ces dynamométriques demande encore
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passablement de développements cons-
tructifs afin d’en abaisser au maximum
les colits de production tout en garantis-
sant une haute fiabilité.

Adresse de 'auteur:

Pierre Pahud

Laboratoire de mécanique appliquée
EPFL-IMECO

1015 Lausanne

Robotique

Controle, programmation, interac-
tion avec l'environnement par G.
Gini et M. Gini. — Un vol. 16 x
24 cm, 168 pages. Editions Mas-
son, Paris 1985. Prix broché:
115 FF.

L’ouvrage explique le fonction-
nement, I’architecture et I’infor-
matique de la robotique. De pré-
sentation pédagogique, ce livre
définit un robot industriel et
présente des exemples et réalisa-
tions de systemes d’automatisa-
tion industriels actuels et les pro-
gres attendus dans ce domaine.
Cet ouvrage intéressera les ingé-
nieurs, les techniciens, les étu-
diants (écoles d’ingénieurs —
IUT), les informaticiens, les élec-
troniciens, les automaticiens.

Sommaire: 1. Le robot: réalité et
légende. —2. L’usine du futur ou
I'usine sur la lune. — 3. Défini-
tion et terminologie. — 4. Du ro-
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bot aux mathématiques. —5. Ba-
ses du contréle d’un robot. —
6. Comment programmer le ro-
bot pour de nouvelles tiches. —
7. Le robot prend des décisions.
— 8. La faculté visuelle. — 9. In-
tégration entre la vision et le
mouvement. — 10. Les robots se
défendent.

50 Jahre Institut fiir Grundbau
und Bodenmechanik
an der ETH Ziirich

Publication no 111 de la Société
suisse de mécanique des sols et
desroches, surlajournée d’étude
du 10/11 mai 1985 a Zurich, tiré
a part du fascicule 19/1985 de
«Schweizer Ingenieur und Ar-
chitekt», 58 pages, format A 4.

La brochure contient 18 articles
précédés d’une allocution de
bienvenue du professeur H. von
Gunten, recteur de I'EPF Zurich,

et d’une courte introduction de
Jachen Huder, ancien président
de la Société suisse de la méca-
nique des sols et des roches.

Nomenclature des articles

J. H. Lang, Aufgaben des Institu-
tes einst und in der Zukunft;
E. Recordon, Role de I’institut
dans le passé et a lavenir;
W. Heierli, Zusammenarbeit des
Institutes mit dem Ingenieur-
bliro; R. Zobrist, Zusammen-
arbeit des Institutes mit der
Verwaltung; R. Knoblauch, Zu-
sammenarbeit des Institutes mit
dem Unternehmer; D. Vischer,
Wasserbau und Erdbau; H. H.
Einstein, Unsicherheit in der
Geotechnik; R. Sinniger, Geo-
technik und Umwelt ; A. Ziegler/
E. G. Prater, Erdbebenforschung
in der heutigen Bodendynamik ;
F. Bucher/ M. Miiller-Vonmoos,
Entsorgung : Neue bodenmecha-
nische und tonmineralogische
Problemstellungen; P. Honold/
W. Arnold, Tropische Residual-
boden und ihre Verwendung
im  Strassenbau; M. Caprez/
H. Bender, Schonung der

Ressourcen durch Entwicklung
in der Geotechnik des Strassen-
baus; P. Herzog/A. hofer, Geo-
technische Eigenschaften von
gefrorenen Lockergesteinen ;
T. Ramholt/P. Schuster, Erkun-
dung der Druckverhiltnisse im
Grundwasser; R. Wullimann/
Ch. Schliichter, Gelindebewe-
gungen : Ein hdufiges Problem in
der Geotechnik; F. Madsen/
G. Kahr, Quellende Gesteine
als Ursache von Problemen ein
Untertagebau; 1. Sterba/P. A.
Mayor, Geetextilien: Entste-
hung einer Normpriifung;
C. Schindler, Naturwissenschaft
und Bautechnik.
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KRAFT: Lehrbuch der Hei-
zungs-, Liiftungs- und Klima-
technik, vol. 2 Liiftungs- und Kli-
matechnik. VEB Verlag Technik,
Berlin, 4¢ édition révisée, 1985.
Un volde 340 pages, 291 figures et
79 tableaux. Prix, relié toile:
46 DM.
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