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Axe thématique : robotique XXL

 Une plateforme en soutien à l’usine du futur
 Espaces de travail de grandes dimensions
 Non couverts pas des robots industriels classiques

 Développement de solutions robotiques innovantes adaptées aux grands 
espaces

Application visées : robotique de construction, ponçage robotisé de très 
grandes surfaces, opérations d’assemblage de charges lourdes dans de 
grands volumes, tri de déchets

Introduction
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 BTP – Intérieur
 Isolation
 Ponçage
 Peinture
 Enduisage
 Décoffrage

 BTP – Extérieur
 Isolation
 Enduisage

 Industrie
 Ponçage
 Décapage
 Peinture

 Traitement des déchets
 Manipulation
 Tri des déchets

Scénarios d’applications
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 Deux équipements majeurs installées sur un site phare à Nantes

 TIRREX-LSCDPR : Un Robot Parallèle à Câbles grandes dimensions doté d’un manipulateur embarqué
 TIRREX-SRA : Un bras manipulateur élancé de grande portée

Plateforme robotique XXL
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 LSCDPR : prototype de Robot Parallèle à Câbles (RPC) grandes dimensions démontable, 
transportable et reconfigurable

Concept du LSCDPR

Enrouleurs motorisés

Poulies de guidage

LSCDPR : Conception mécanique préliminaire
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LSCDPR : Conception mécanique préliminaire

 En configuration suspendue

Espace couvert : 30� × 20� × 10� Espace couvert : 15� × 10� × 5�
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LSCDPR : Conception mécanique préliminaire

 En configuration façade

Espace couvert : 30� × 2� × 10�

Poulies de guidage

Enrouleurs motorisés



TIRREX-XXL : une plateforme pour la robotique des grands espaces

 En configuration pleinement contrainte

Espace couvert : 30� × 20� × 10�

Ensemble bâti

LSCDPR : Conception mécanique préliminaire
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Méthodologie de dimensionnement du RPC

OPERATIONAL REQUIREMENTS
- Payload
- Desired workspace dimensions
- Environmental constraints
- MP desired vel. acc.
- MP inertia parameters

CABLE REQUIREMENTS
- Cable length
- Cable velocity
- Cable acceleration

- Cable tension

GEOM./KINEM. MODELS

Required Wrench Set
DYNAMIC 
MODEL

MIN-MAX 
CODE

FEASIBLE WORKSPACES 
DETERMINATION

DRUM
- Drum geometry

- Drum velocity
- Drum acceleration

MOTOR + GEARBOX
- Motor torque
- Motor velocity
- Motor acceleration
- Gearbox ratio

WINCH REQUIREMENTS

design 
refinement

Torque/s
peed

CABLE SELECTION
- Cable diameter
- Cable material
- Cable type

PULLEY DESIGN
- Pulley diameter
- Pulley load

STRUCTURE DESIGN
- Load
- Dimensions

FORCE SENSOR 
(cable tension)

STRUCTURE
- MOCAP

MP
- IMU
- FTS

OPERATIONNAL SENSORS
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TIRREX-XL : une preuve de concept de TIRREX-XXL

 Robot parallèle à câbles CAROCA :
 PC industriel B&R
 Contrôleurs de mouvement et moteurs Brushless

B&R
 Main robotique sous actionnée (4 doigts, 15 

articulations, 6 moteurs)
 Automate B&R
 Carte embarquée contrôle + adaptation de 

puissance (CATIE - Centre Technologique NAQ)
 Moteurs CC

TIRREX XL : architecture matérielle partie commande
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Banc test d’un doigt / main robotique
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Topologies matérielles doigt / main
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Architecture générique des logiciels
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Communication entre programmes
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Architectures logicielles doigt / main
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Stratégie de développement
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Gazeau, « From TIRREX XL to TIRREX XXL: Manipulation issues 
in wide workspaces”, CableCon2023, Sixth International 
Conference on Cable Driven Parallel Robots, June 25-28, Nantes, 
2023, France

 Possibilité de produire des tâches
complexes à distance en exploitant les
performances d’un RPC et d’un
préhenseur flexible et adaptatif

Essai de manipulation dextre
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 Jumeau numérique connecté pour 
simuler / contrôler le système réel et 
accompagner la cellule robotique sur 
l’ensemble du cycle de vie

 Jumeau numérique connecté de la 
cellule TIRREX-XL : robot RPC + 
préhenseur dextre

Jumeau numérique
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 Jumeau numérique connecté pour simuler 
/ contrôler le système réel et accompagner 
la cellule robotique sur l’ensemble du cycle 
de vie

 Jumeau numérique connecté de la cellule 
TIRREX-XL : robot RPC + préhenseur 
dextre

Jumeau numérique
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