Introduction

Le Tripteron est une machine faisant partie de la famille des robots paralléles! inventée en 2004 &
I'Université de Laval & partir de recherches théoriques?.

Sa particularité, comme d'autres robots paralleles, est que I'élément terminal est relié a la base par

plusieurs chaines cinématiques qui sont découplées/indépendantes ; alors que les robots sériels
possedent leur chafnes cinématiques (et leurs degrés de liberté) reliés.
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Le mouvement du Delta, robot paralléle bien connue, est généré par des translation linéaire (P)
puis transmis de maniere indépendantes a I'élément terminal par des "bras" de type RR (2
jointures rotatives). Le mouvement du Tripteron est lui généré par des translation linéaire puis
transmis de maniere indépendantes a I'élément terminal par des "bras" de type RRR (3 jointures
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(a) Schematic representation.
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Le but du projet sera de construire ce manipulateur paralléle et de I'équiper de plusieurs éléments
terminaux interchangeables pour diverses applications (impression 3D, découpe laser, jet d'encre,
pince de préhension, etc).
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