SIR (SysTEMES INTELLIGENTS ET ROBOTIQUE)

ARTHRON P

Plate-forme robotique ascensionnelle a pattes
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Péle de compétitivité mécanique

OBJECTIFS ET ENJEUX

La stratégie de croissance a moyen terme de
M-Tecks EAG est basée sur le développement
d'une gamme compléte de robots (a roues
[gamme ARTHRON R] et a pattes [gamme
ARTRHON P]) a forte capacité de franchisse-
ment et déclinée a plusieurs échelles.

Cette activité vient en complément de pres-
tations a destination des industriels (simula-
tions numériques, conception de moyens de
production et gestion de sous-traitance /

PHASES DU PROJET

9:

: Cinématique des pattes
: Conception démonstrateur ;

Fabrication et Assemblage

: Conception et Programmation

électronique embarquée

: Actionneur et adhérence patte

: Caractérisation expérimentale extérieur
: Modélisation robot complet

: Simulation robot complet

: Amélioration conception ;

Recalage modéle
Analyse matériaux et liaisons souples

assemblage). 10 : Stabilité et stratégies de franchissement

11 : Caractérisation expérimentale
laboratoire

L'objectif du projet ARTHRON P est de dévelop-
per et de démontrer, les capacités d'évolution
sur parois verticales d'un robot mobiles
d'inspection et d'exploration a grande capacité
de franchissement dont la motricité est assurée
par des pattes entrainées par un nombre réduit
de moteurs. Ces travaux viennent en complé-
ment d'un premier programme dans le do-
maine des robots a structure polyarticulée.

La maitrise d'ceuvre pour l'industrialisation
de ces robots (conception et assemblage) est
assurée par M-Tecks EAC.

Plusieurs brevets supplémen-
taires issus des axes de re-
cherche définis dans ce
programme de R&D devraient
étre déposeés.

PRINCIPAUX DELIVRABLES

PORTEUR DE PROJET

Modéle cinématique optimisé de patte

Dossier technique du démonstrateur

Dossier technique de I'électronique embarquée
Programmes de commande du robot

Un démonstrateur opérationnel

Capacités de franchissement caractérisées.
Stratégies de franchissement et de transition.
Méthodes de franchissement d'obstacles au sol
Méthodes de transition horizontal/vertical
Capacités du robot caractérisées
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