Canalombric

(Robot d’aspiration centralisée)




Pourquoi ce projet?

Présentation

Etude du marché

Si un robot
d'aspiration
Avez-vous déja ‘ Si oui (a la question  centralisée venait
eu des problémes  précédente), quel ase
avec votre probléme avez-vous eu commercialiser,
aspiration et comment I'avez-vous seriez-vous prét a
__Horodateur | isée? 16?2 | lacheter?
15/11/2013
02:47:14 Non
15/11/2013
02:47:43| Oui | Oui
15/11/2013
12:09:27 Je nen ai pas | MNon
15/11/2013
12:27:26 Je n'en ai pas Non
16/11/2013
23:40:13 Non | ‘Non
19/11/2013
14:42:17 Je n'en ai pas ‘Non
21/11/2013
15:41:25 Non | ‘Non
Bonjour,
Etant pro de | aspiration,
cela peut éventuellement
étre intéressant.
Une question quand
méme, comment va
évoluer le robot dans une
colonne montant ou
descendante?
Merci de me tenir au
courant.
21/11/2013 Bon courage.
19:02:34 Oui brunocharles83@freefr  Oui
10/12/2013
14:21:02 Non ‘Non
10/12/2013
15:34:02 Non Non
10/12/2013
15:40:46 Je n'en ai pas | Non
10/12/2013
15:46:37 Non | Non
10/12/2013
21:11:56 Non Non
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Analyse de I'existant

Biomimétisme

——1 :
— Canalombric

Nous nous sommes inspiré du mouvement du lombric pour 'avancée du robot. Mais
aussi d’un objet du quotidien qui est le parapluie.



. A0 A
La fl eXI b I I Ite Méthode ASIT (Advanced Systematic Inventive Thinking)

Recherches d’idées créatives avec les outils ASIT

ﬂJnification \ ﬂllultiglication \

Effet indésirable

Présence d'un
obstacle dans les
canalisations

\ /" Monde du probleme \ J
\

Robot
ﬁ)ivision Canalisation Casser la symétrie
Objet de la division : Robot Objet de blocage
Liste des parties :  Partie Avant
Partie Centrale \

Partie Arriére

Bilan : L'objet “robot” sera divisé. Ses
parties seront réorganisées dans le
temps ou I’espace

\_ J




Fléxibilité




Modélisation




Choix du moteur

Adhérence du robot

Choix dumoteur

Peserle robot : 100g

Calculer son poids :
mxg=100x9,81=0981 N
En isolant I'ense et enproj sur y (probléme plan) :
47 + P =1
4T+0,981=0
T=0981/4
=0.25N

Ala limite du glissement, loi de coulomb : T=fN

Avec banc dlessai et mousse sur PVC (Polychlorure de vinyle)
9 =33°

f=tany =0473

Donc N=T/f=0,25/0,475
N=03N

Résumé : N=0,53N ; T=025N
Dox FI = N+T

Fl =0,59N
Onisole {3}
i |Forces Point d'application| Direction Sens Intensite
5., B - - 095N
i Fl - - 0,95N
PFS {3} : colméaire et opposé
Onisole {1}
Forces Point d'application| Direction Sens Intensité
\ \ 5 B - - 095N
\ ) o, D - - 14758
' ‘\« I ' Lt FI - - 0,65N
L]
%‘ Ta "‘"“’f-\‘a l PFS {1} : 3 forces concourantes EE
i _di O Me( T )= e xd .
- . . . . =095x4x0,52
Calcul du coefficient de frottement Etude statique faite sur papier  =iseso

Couple obtenu= 1,976 N.cm il T8 el

I couple du moteur : 2.35 N.ch




Adhérence du robot

Calcul
(MC)

071

A

#:

Commander
L'énergie

{pont en H)

A

CAN (pC)
# = u/ quantum

U=R.I

< Rshunt= 4.7Q

u="f(i)

Convertir C (N.m)
Welec—Wméca ————
(moteur cc+ réduct)

C=k.l

Adapter
L'action
Mécanique
(vis-Ecrou-
Parallélogramme
déformable)

Modélisation du Canalombric

F oy

Modele chaine d’acquisition

F—l)exercé pour permettre
'adhérence du robot dans les
canalisations est contrdlé par la
mesure de | du moteur a courant
continu.

En théorie, F1 correspond au
couple de 1.975 N.cm. Ce qui
nous permet la coupure moteur |
qui est de 200mA



Adhérence du robot




Passage dans un coude -




Avancée du robot

L'avancée du robot

Pour faire avancer le robot nous devons bloquer la partie
| parapluie avant [photol). Ensuite, ia partie
centrale se rétracte et emméne avec elle, la partie
parapluie arriére [photo2). Puis la partie
parapluie arriére se bloque (photo3). Enfin la partie
Oty ” centrale s'allonge et fait avancer la partie avant du robot

& ltm (photod).
Nanes




Déboucher

Avec caméra, harpon et led.



Avancée du robot

- Liaison filaire

- Temps d’intervention : 2h 45 pour 25 metres






