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Les Hommes Mécaniques

Comment naissent les « Robots»

"ETRE himnain, abetraction faite de son cdid mental, de |
ce gqui comsfitne son & ame », est un mfcanisme trés
perfectionnt, La disposition de son ossature, le jeu de
ges migscles, suivens, en aomme, les principes de la mécanigie.
Il est donc tout-a-fait metwrel gu'om ait essayé & maintes
reprises de construire des hommes mécanigues, des automates,
qui puisserit reproduire les mouvements des vivanss.
Drans wm article, pama dans le numéro de Juillet 1926

=

directernent, fait exécuter & Télévox un certain geste, be son
« ré », un autre geste et ainsi de swite. Ces gestes ne sont pas
nommbreis:, mals suffisent 4 Télévox pour assurer som service
de surveillant des péservoirs b eai de la centrale de Washing-
ton et méme o rendre compte de ses ohaervations. On saixit
limpartance que pourraient avoir ces employés-modéles, qui

n'ont besoin ui de manger, ni de boire, ni de dormir,

T, pe demandent jamiais d'augmentation et ne se from-

du M. M. nous avons raconté 'histoire de ces auto- -LE-(&:. pent jamais dans l'exécotion des ordres qu'ils omt
mates, depais les débuts. Meous rappellerons les mer- # @ sk o pegus ! D autres « robots s, basés sur différents prin-
veilleux automates que Vaucansonm consimiisait vers :' "H" * cipes mécanignes, ont e également construits, mais
be milien du XVIII* sibele, son célébre Joueur de Aite, 'E" “55 s le principe motenr peut Btre différent, le mécanisme
gop Canard  artificiel, son Mandolinmste, con- iyt des mouvements est basé sue les mémes don-

gerve jusqud oe jour aux Arts et Métiers | le
vienninis Frédéric de Knaovs, les fréres Droz, ef,
plus récemment e fameux Robert Houdin,
furent également des construcleurs d'automa-
tes, e nos jours méme, la construction des
automates et une industrie, qui s'est
sccommodée  surtout  aux exigences £
de la publicité, Cui de pous n'a pis g
admiré le petit négre, qui distribue des
prospectus ou e vielllard réjoul g
léve son werre en chigmant de Vol 7
Mais fe principe de ces automates est le
méme : cest un modvement dherlogene,
eomprenant un ressort dans un barillet et
st Pégulateur ; le bharillet porte un axe
qui actionne bes membres du sujet ; un aotre
axe, fixé & une roue, muez par le barillet, me:
en mouvement les lévres, les yeux et géné-
ralement les parties du mécanisme qui 'exi-
gent pas 'emploi d'une force considérable.

Juagi'iel nous fions restds dams le do-
maine de l mécanigue, ob Pawtomate Toi-
méme b son principe moteur £taient égale-
ment meécaniques fous les deuwx. Mals depuis
les progrés de Iélectricite et de la T, 5 F.,
ont & essayd dappliguer ces forees 4 diffé-
pefits mécanismes. On connait les expbrien-
ces de direction i distance des avions et
meme de madeles de mavires - il o#taig done
pas plos difficile d'atiliser lp méme principe
pour la construction d'automates. Ex il faut
AVOURT (B8 CEB NOUVEAUXN awtomates ont ddf-
passé de beaucoup leurs prédécessedrs ; ces
mouveaux amtomates, ou € robots = (op qui signifie « fra- |
vailleurs » en langue slave) exécutent des mouvements beau-
coup plus compliqués.

MNous avons raconté dans le M. M. comment Tingénieur
américain  Wensley avait construit un « robot », qu'il a |
nommé TéElevox, car ce merveilleux automate posséde un
organisme électrique sensible an son ; chagque son produit un
codrant ¢f met en mouvement wn des organes de 'homme
mécanique ; ainsi, le son ¢ do =, transmis par téléphene, ou

. ®
G 8.5
,:.:.I':l

& BB
o E R R E R
A e mEaEanpn
w8 BB EB

o E
_...p-li!*"‘
i,.,l.-l{.i-“"
*.'-l"..ui

Fig, 4. — Vua gépdrals do modils de cHobals
Migsccans,

nics de la mecanique, Ceed fait des aptomates,

dexcellents modsles Meceano, Nowus donmons

ic1 fa description d'un de ces « robots »

BMeccans, dont Vaspect est aussd saisis-

sanl que |l mécanisme en est ingénieus.
LE MODELE MEGCOAND

Le beau modéle d'homme mécanique,
ou fobot Meccans que Pod woit iel e
| pourra pas, i est vrai exé-
- cuter des aplrations mathéma-
"_ 0 tigques ecompliguées, telles que
l‘.il_y l'extraction de racines carrées

ou le ecalenl d'intéréis compo-
sés, ni méme obfir & la voix humaine, mais en
revanche [l effectuera ceftains moovements aveo
gt réalisme sarprenant @ il saffit d'appayer sur
I'une des Poulies de 25 ™ qui représentent les
| oreilles pour que eet homuncule ensorcelé se
mette & avancer d'un pas mesurd  gud imite en
periection la démarche d'un homme,

Le « torse = g robat  codsiste en quatre
Plaques sans Rehords de 14%9 Sm relides entre
clles an moyen de Plagises 4 Rebords de g #b W0
et de Plaques sans Rebords de 14X 6 ¥ 2.
Les Cormidres de 14 %n formant les bras s
teratient par des Jooes de Chaoditre &
Fimtéricur desquelles sont placées des
Poulies de § %n. Les ¢ poings » sont
fixée aux bras par des Tringles de
6 %n 3 et des Colliers 4. Les bras sont
fixés par des Booloms de 10 &g
énaunles, ef chaque coude est fixé an
corps par une Equerre b un Boulon
de 12" 5. Les Plagques a Rebards de %6 % qui ferment la
téte sont boulonnées awx extrémités supdrieures des Cornilres
de 32 % 6 (Fig. 1). Ces Cornidres traveesent de haat en bas
la téte et descendent jusqu'h mi-hautear du corps. Elles coms-
tituent e bati intéricar auquel on fixe le Moteur Electrigue
an maven des FPooirelles Plates de 6% 7.

Une Rove de 57 dents ef wn Pipnon de 12 ™6 servent de
transmission entre 1z tige de Vinduit ef la Tringle de & % 8
qui est munie d'une Vis eins Fin g Celle.ci engréne aver dn
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Pigonon de 12 % 12 situé sur la Tringle 10, cette dernidre
étant Egalement munie de dewe Accouplements 11 et 118, Le
Pignon 12 engrénc avec doe Roue de Champ de 19 ™= 13 fixés
a ume Tringle de 38 "% gai traverse la
paroi du Motewr et est insérée dans un
des trous de I"Accovplement 11, Lette
Tringle est muonic & son extréemite d un
Pignon de 12 "= gui engréne avec
la Roue de 57 dents 14. Cette roue
est montée sur une Tringle de 38
millimétres passée dans la paroi du
Moteur et 1'Accouplement supé-
rieur TiA, ef est connectée au vile-
brequin 15 an moyen d'une Chaine
Galle.

Le wvilehreguin est muni
de 2 Roues Barillets 31 qui,
sur des Poalons de 19 ™,
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Des  REomdel-
les tiennent les
Pouliea & une
certaine distance des Rowes Barillet de fagon &
ce gu'elles puissent glisser enfre les Cor-
nitres de 32 Y qui forment les jambes
Une courte Tringle insérés dams un tron
du levier de renversement de marche du
Moteur est fixée au moyen d'un Accouple-
ment & la Tringle portant les « oreilles »
(Poultes de 35 ™) et tenue en place par
deux Colliers. Ceei permet de metire en
marche on d'arréter le modéle en appuyant
sur 'ume ou "auntre de ses orgilles

Cm Axe le Moteur avec son mécanisme
de transmission aun modéls en boulonnant
bes deux Cornitres de 32 % 4 son dos, &t
bes deux rebords des parcds du Mobeir &
ga poitrine. Deoax Boulons de 1z ™ 23 mau-
nis de Rondelles servent & fxer Favant du
mAcaniEme.

Chaciitt des  peds est
fagcon swivante :

Une Plague & Rebords de 14%6%
est montée sur des Bandes de 14 %,
comme le montre ln Fig. 2, une Bande
Courbée de Gox25™ éant boulonnde
sar la Plague. Les extrémités de la
Bande Courbée sont traversées par une
Tringhe de g% sur lagquelle des Colliers
tienment deux Cornitres de 14 % joim-
tes entre elles par un Support Doohle.  exdouta les
Detix Equerres de 25% 25 % zont hou- oo obdissant &
Innndes, comme indiqué, 3 Parridre du pied L'une d%lies tiem
one Tringle verticale de o % 17, tandis que Pagtre sert & fiser

m.-ll} ds an L

des piads da iRobots Mscsano,

constrait de la

Fig. 4. — Ca «Eobols w'assodt, sa lhve o

mouvemenis les plas variis

par un Boulon
de 1% wn Ae-
couplement A
Cardan 13 mu-
ni dune Four-
chette de
Centrage 14
gui el fe-
nuge contre
le =0l par
un Ressort
zo.Un Sup- e
port Plat 2z e
fiéd & "=
couplement
& Cardan
sert 4 limiter
les  mounvements
de ln Fourchette de
Centrage. T

Les Cormidres de =
B'm formant les par-
::: :::tﬁ;m;nﬁj:ﬁ L mbcaninmy i:.'l'l-'rl:'ul di modale,
Corniéres de 14 %n des pieds, ot les membres entiers
sont articulés au corps aun moyen de boulons & contre-
derois, immédiatement an-dessous des Bou-
loms de 1o ™ qui tienment les bras. Chague
Tringle de g a1y et jointe auy moyen
dun Accouplement, & wne Tringle de 25 7
2o, le bout ftant articolé derriére be pivos
de la jambe, & une distance de 2 % 1§ de
ce dernber. L'articulation est formée de la ma-
nigre suivante : Un boolon et pasaé dans la
Plague 1 et inséré dans le trou pour vis darrét
d'un Colleer placé sur la Tringle 20 ; le boubon.
g Bxe le Collier & la Trngle, tourne librement
dans le trou de la Plajue.

Les pitces suivantes sont nécessaires i la cons-
truction du modéle de Robot ¢

Hdu N® 2; 10 du N*® 3; 4 du N* B; 2 du
Welh: tadu N*p:; 3du N® od: 2 du N* of;
12 dm W* apz 3 du N® ar; 3 da W® 1) 4 du
N mmap 2 don W* s3; 5 du 16; 3 du N* 16
2 dla W™ 16bh; 1 do N® i5; 2 do K* 1Bh; = du
N= g0 4 do N*" 308 3du N* 33: 4 da N*® a3:
3 du N* z4; 3 da N® ;2 du N* 27a; 1 da
N* mp; t do N* 327 1o fo N*® 37 15 du N*
ra; 3t du N® 38; = du N* g3; 7 du N* 46;
1 do W* 48; 2 du WN® £2; 4 du N* zza; 7 duo
M osx; 1 do N® 53a; 23 du N® r9: & da N*
G3: 2 da M* 85; 2 du N® 7o: 1 du N* 73:
I 15% du N® ga: 1 du N* of; 1 du N* ofa;

2 du K* pogf: 8 da N® ron: 4 do N® 1ita; 6 du N® riic; 2 du

H*oada: 2 da N* fiza; @ du N® 165: 1 Motewr Electrique
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