N

N
N

HAL

open science

Un robot bio-inspiré pour ’inspection de la canalisation

Swaminath Venkateswaran, Damien Chablat, Frédéric Boyer

» To cite this version:

Swaminath Venkateswaran, Damien Chablat, Frédéric Boyer. Un robot bio-inspiré pour l'inspection
de la canalisation. ReV Réunion- LS2N, Sep 2018, Nantes, France.

hal-01938480

HAL Id: hal-01938480
https://hal.science/hal-01938480
Submitted on 28 Nov 2018

HAL is a multi-disciplinary open access
archive for the deposit and dissemination of sci-
entific research documents, whether they are pub-
lished or not. The documents may come from
teaching and research institutions in France or
abroad, or from public or private research centers.

L’archive ouverte pluridisciplinaire HAL, est
destinée au dépot et a la diffusion de documents
scientifiques de niveau recherche, publiés ou non,
émanant des établissements d’enseignement et de
recherche francais ou étrangers, des laboratoires
publics ou privés.

10.13140/RG.2.2.18251.85286 .


https://hal.science/hal-01938480
https://hal.archives-ouvertes.fr

Unrobotbio-inspiré pourl’inspection de la canalisation

DES SCIENCES Swaminath Venkateswaran', Damien Chablat*, Frédéric Boyer”

DE NANTES ICentrale Nantes, LS2N, UMR CNRS 6004, Nantes, France 2CNRS, LS2N, UMR CNRS 6004, Nantes, France
SIMT Atlantique, LS2N, UMR CNRS 6004, Nantes, France

CENTRALE W M9

N A N T E S L'::tzg‘:: I?:;sl g;,l E Loire

Ecole Mines-Télécom

2.LA LOCOMOTION DU ROBOT

1.INTRODUCTION

Les robots d'inspection de la canalsation jouent un rdle important dans des industries telles que le | | Le robot ressemble a la locomotion d’une chenille. En raison de la présence de particules de poussiere
nucléaire, la chimie et les eaux usées. Dans ce contexte, un robot bio-inspiré qui imite la locomotion a l'intérieur des conduites, des actionneurs électriques sont utilisés dans le robot pour accomplir cette
d’une chenille a été présenté. Des analyses statiques et dynamiques ont été effectuées sur le robot afin | | locomotion. La locomotion de la chenille est réalisée en 6 étapes par ce robot et elle est illustrée dans
de comprendre sa stabilité lors du clampage et de la locomotion. Un prototype du robot a été réalisé au Figure 1.

LS2N, France, et des expériences ont été menées pour comprendre les forces induits sur le moteur en
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3.ANALYSE STATIQUE

Pendant le clampage, le robot ressemble a une Fo = nfNiotal Figure 1: Les 6 étapes de la locomotion
poutre en porte-a-faux. Le modele de torseur est
illustré a la Figure 2. Les résultats des efforts de l'actionneur a
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I'intérieur d’une canalisation verticale et
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Le prototype du robot fabriqué au LS2N est nominal et la tension, le couple de sortie est estimé

illustré a la Figure 7. pour le moteur suivi par le calcul des efforts
de l'actionneur. Les résultats sont illustrés a la 6.CONCLUSION
Figure 8.

Un robot d’inspection de la canalisation a été étudié. Il est important de comprendre les différents
modeles de force sur le robot dans les conditions de travail. L'un des principaux défis de cette these
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% 1000
Figure 7: Le prototype du robot S 500 ' | | I —
Un moteur EC offert par Maxon est utilisé dans 3 0 Iy 1 ] 7/.REFERENCES
A : L -500
le rob/ot. U.n faxon entramement} VISTECIOUS avece é-looor r |J r 'r r [1] Damien Chablat, Swaminath Venkateswaran, and Frédéric Boyer. Mechanical design optimization of a piping
une réduction de 1: 455 est couplé au moteur. Les € 1500 inspection robot. In 28th CIRP Design conference, 2018.

actionneurs sont commandés par un contrdleur O
ESCON 36/3 fourni par Maxon. En calibrant le

oteur & travers la vitesse maximale, le courant Figure 8: Les efforts de sortie des vis-ecrous

o

[2] Damien Chablat, Swaminath Venkateswaran, and Frédéric Boyer. Dynamic model of a bio-inspired robot for
piping inspection. In ROMANSY 22-Robot Design, Dynamics and Control, pages 42-51. Springer, 2019.




