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moderne, qui réalisent à titre gracieux les

contre-projets destinés au Comité de
citoyens de Bruxelles, peut devenir
moralisateur pour notre métier.
A bon entendeur salut!

Adresse de l'auteur:
Slobodan M. Vasiljevic
Architecte SIA
Rue Marc-Monnier 5

1206 Genève
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Industrie et technique

Localisation tridimensionnelle
d'objet

L'automatisation de la production

industrielle et notamment
les applications de la robotique
exigent des systèmes de mesure
et sensoriels permettant aux
robots de s'adapter au problème et
à l'objet considéré. L'Institut
Fraunhofer für Physikalische
Messtechnik (1PM) a développé,
en coopération avec Siemens, un
système de localisation optique
destiné à la commande et à la
régulation adaptatives de robots
industriels. Ce système permet de
représenter des scènes du processus

de fabrication sous forme
d'images tridimensionnelles. Les
grandeurs caractéristiques
spécifiques de l'application sont ex¬

traites de l'image et transmises
sous forme d'informations
numériques à la commande d'un
robot ou à un ordinateur.
Le système de localisation se

compose d'un émetteur de
lumière infrarouge qui, piloté par
un générateur électrique à haute
fréquence, fournit un faisceau de
lumière à modulation harmonique

haute fréquence. Un détecteur

capte l'écho constitué par la
lumière réfléchie de façon diffuse

par la surface explorée et le
convertit en un signal électrique
à haute fréquence reproduisant
les fluctuations d'intensité. La
différence de phase entre le
signal émis et le signal reçu correspond

à la distance de parcours de
la lumière et donc à la hauteur de
la surface réfléchissante par
rapport à un plan de référence. Le
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Syslème de localisation optique développé par l'Institut Fraunhofer fur
Physikalische Messtechnik (IMP), en coopération avec Siemens pour la
commande el la régulation adaptatives de robots industriels. Ce système
permet de représenter des scènes du processus de fabrication sous forme
d'images tridimensionnelles. (Photos Siemens.)
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OPTISCHE LOTUNG
IN DREI DIMENSIONEN
IPM UND SIEMENS AG

£ abstand ^ zmmn
OBJEKTAREAL^ 2?8HM*368HM

: ANZAHL BILDPUNKTE'256*256
ABTASTZEIT BILD' 1 SEC

OPTICAL RANGING
IN THREE DIMENSIONS
IPM AND SIEMENS AG

DISTANCE' 288BMM
OBJECT AREA' 2?8MM*368MM
SAMPLING POINTS' 256*256
AREA SCANNING TIME' 1 SEC

A la surface de tout corps solide, un rayonnement optique génère une
réflexion diffuse assimilable à un «écho». Etant donné que la modulation
harmonique-périodique de l'intensité du faisceau el la comparaison de
phase avec un signal de référence permettent de déterminer les différences
de parcours, il est possible par cette propriété de mettre à profit, à échelles
spatiales réduites, les méthodes de mesure et de repérage connues du
radar.

faisceau de lumière est dévié
dans deux dimensions, de sorte
que l'on obtient une image en
relief de la surface balayée.
Le système de localisation optique

est une application de l'opty-
pe de modulation de faisceaux
qui, par la modulation à haute
fréquence de faisceaux de lumière,

combine des procédés opty-
pes avec des méthodes de la
technique électrique à haute
fréquence. Dans sa direction de
propagation, le faisceau de
lumière présente les propriétés
des ondes courtes radio-électriques,

mais contrairement aux ondes

radio-électriques, elle est
focalisée en un faisceau étroit dans
la direction perpendiculaire à la
direction de propagation.
A la surface de tout corps solide,
un rayonnement optique génère
une réflexion diffuse assimilable
à un «écho». Etant donné que la
modulation harmonique-pério-
diquedel'intensitédu faisceau et
la comparaison de phase avec un
signal de référence permet de
déterminer les différences de
parcours, il est possible parcette
propriété de mettre à profit, à échelle
spatiale réduite, les méthodes de
mesure et de repérage connues
du radar. Dans une application
expérimentale, dans des conditions

proches de la pratique, le
système de localisation optique
présente les caractéristiques
techniques suivantes:
Distance du système de localisation

à la surface de l'objet:
2 m

Dimensions de l'objet:
0,5 x 0,5 m
Différence de hauteur sur
l'objet: 100 mm
Résolution latérale: 2 mm
Résolution en hauteur: 1 mm
Définition de l'image:
256 x 256 points
Temps de balayage pour une
image : 1 s.

Actualité

SIA : Sondage réussi

La SIA a effectué l'hiver dernier
auprès de ses membres un sondage

destiné à définir l'image de la
société auprès de ses membres et
à donner des indications utiles
sur les points où faire porter les
efforts dans l'avenir.
Les résultats de ce sondage mené
par l'Institut Scope, de Lucerne,
viennent d'être dépouillés. Une
réussite est d'ores et déjà
acquise : sur 10000 membres
consultés, plus de 3000 ont répondu
jusqu'au 13 juillet dernier. De
plus, la moitié de ces réponses
s'accompagnaient de la disponibilité

de leurs auteurs à s'engager

plus encore au service de la
société.
Les résultats détaillés de ce
sondage seront présentés dans ces
colonnes au mois de novembre,
après avoir été exposés aux délégués

SIA le 9 novembre.
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