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VETAIS
UN
ROBOT
DE
9,90 M

L'auteur, maintenu par des sangles, était

le cerveau du géant d’acier. Ses mouve-

ments étaient reproduits par le robot
mais avec une force énorme.

Par ]. BERRY

L me fallut tout d'abord apprendre I"équi-

libre. Avec beaucoup d'assurance, installé

dans le robot bipéde de 5,50 m, je me
penchai en avant. La plateforme sur laguelle
je me trouvai se déplacait au moindre mou-
vement de ma part. Avec un bruit de com-
mandes hydrauliques, l'automate se mit en
mouvement.

Il imitait tous mes mouvements, Avant que
fale pu me rendre compte, il s'était penché
en avant d'une manitre irrésistible. Je me
rejetai en arriére pour arréter la plongée. La

_ réaction du robot fut aussi rapide que vio-
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lente. Dans un concert de grincements per-
cants, l'automate cessa de plonger en avant,
trembla un moment puis se rejeta en arriére.
Avant que j'aie pu réagir, il s'effondra sur
I'arriére avec une secousse violente,

Avec plus de circonspection, je répétai la
maneuvre, cette fois avec plus de prudence :
je pouvais déja me balancer sur les pieds,
tandis que l'automate suivait mes mouve-
ments et me balancer d'avant en arriére en
oscillations lentes, sur des arcs de 2 m, Bien-
tot, je pouvais arréter la machine 1a o je
voulais, avec une légére pression du talon
ou des orteils,

Maintenant alors le robot dans un équi-
libre tremblant, je me pliai en deux vers
I'avant, Les hanches de l'automate, comman-
dées par un cadre mobile métallique attaché
i mon dos, se mirent en mouvement et le
géant fit une courbette polie en avant. Je me
penchai en arriére et la machine fit de méme.
Comparée avec le balancement des pieds,
cette manauvre était un jeu d'enfant. Encou-
rage par ce succés, jexécutai l'une apris
l'autre toutes les manmuvres gque javais
apprises. Le systéme hydraulique gémissait,
hurlait, sifflait, pendant que l'automate exé-
cutait une série d'entrechats aussi insolites
que la derniére danse des fervents de disco-
théque.

Je me trouvai dans les laboratoires de

UN IMITATEUR GEANT. Le robaoi

tecnnologie avancée de la General Electric,
4 Schenectady (New York), sanglé dans un
« Pedipulator », un des extraordinaires robois
qui font partie de la famille des machines
dites cybernétiques anthropomorphes :
C.AM. aux US.A. Ce C.A.M., un précurseur
d'une génération d'automates, a été congu
pour démontrer gu'un homme peul équilibrer
un robot bipéde. Le maintien de I'équilibre
est la premiére condition et la plus difficile
i réaliser. De sorte gue pour le moment,
les pieds du Pedipulator sont fixes et ses
bras, quoigue déji au point, doiveni étre
agrandis 4 son échelle avant d’étre montés.

Quel aspect aura un véritable robot ambu-
lant et fonctionnel 7 D’aprés ma propre expé-
rience et d'aprés ce que m'ont dit les tech-
niciens de la General Electric, je peux faci-
lement m'imaginer le robot en action sur
un chantier de construction, se déplacant sur
des jambes en acier dans un bruit de fer-
raille, soulevant des pitces métalliques trés
encombrantes pour les mettre en place en
exécutant des réglages délicats avec des
mains en forme de pinces. Cet automate aura
une trés grande force et pourra casser en
deux de grosses pidces de bois comme des
allumettes, ou soulever un gros camion par
un bout.

Sans aucun doute, selon les techniciens de
la General Electric, un tel robot peut &ire
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réagit immédiatement quand 1"auteur
s¢ penche en avanl <0 exdcuis une
légere courbetie. Cetie machine a éré
constreite  pour démontrer gu'un
bomme peul dguilibrer on suiomate
bipide.
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réalisé d'ici un an ou deux., Mais cette firme
qui a entrepris de réaliser d'autres C.AM.
encore plus perfectionnés ne peut donner une
date pour lachévement du bipéde.

Le C.A M. représente une combinaison
unique des réflexes et du raisonnement hu-
mains avec la puissance de la machine, On
obtient ainsi un automate dont les talents
sont comparables & ceux des humanoides de
la science-fiction,

« La capacité de réflexion et les réflexes
d'un étre humain dépassent de loin tout ce
qui peut &tre demandé i un ordinateur — a
dit Ralph Mosher, qui a congu le principe
du C.A.M. Mais les décisions les plus simples
dépendent souvent des informations que
donne le toucher. Si vous supprimez ce sens,
les actes les plus simples comme la marche,
l'ouverture d'une porte ou la compression
d'un tube de dentifrice deviennent des
exploits énormes. »

Les C.A.M. sont dotés d'un sens tactile.
Par un systéme appelé dérivation de force,
w conducteur du C.A.M. peut sentir les
efforts qui s'exercent dans les membres et
le corps du robot comme 5'ils étaient siens.
Les bras, les jambes et le corps du conduc-
teur sont sanglés dans des armatures mobhiles
et articulées appelées répéteurs, Comme une
carapace, les répéteurs enregistrent chacun
de ses mouvements et produisent un mouve-
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LES ROBOTS QUADRUPEDES qu'en envisage ae
contirulre A des fing milltalres seront sortoul wii-
lisés pour le transport do matéric]l sur des terrains
accldentés oo marécageux oh méme les tanks sond

Iimmobilisés, %
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