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ROBOTIQUE ET DÉMANTÈLEMENT - CONTEXTE 
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Les opérations : 
• Investigation 

• Assainissement démantèlement 

• Gestion de déchet 
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Les contraintes spécifiques : 
• Déplacement en zones chaotiques inconnues 

• Tenue à la dose 

• Autonomie énergétique 

• Communication 

• Mise en déchet 



AXES DE TRAVAIL 
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Porteurs Robotisés 

+ Sens 

2 catégories de travaux  
• Le vecteur 

• La charge utile 

Type de projet : 

• Evaluation technologie 

• Prototypage pour preuve de faisabilité en vue d’industrialisation 

• Machine spéciale en version industrielle 
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Standardisation - modularité 

- Architecture informatique - ROS 

- Format donnée 

- Brique techno 

- Conception mécanique 

 
Autonomie 

- Energie 

- Communication 

Encombrement 

- Volume 

- Poids 

Prix  

SPÉCIFICATIONS TECHNIQUES 

Nucléarisation 

- Tenue à la dose 

- Protection contre la 

contamination 
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PROJET EN COURS – HEXAPODE 

Objectif :  Evaluation des capacités de déplacement en milieux chaotique 

Matériel : Hexapode PhantomX AX18 + Odroid XU4  

Fonctionnalités : Déplacement hexa, topologie sol, télé-opération 
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PROJET EN COURS – H@RI 

Objectif :  Evaluer les capacités et performances de déplacement d’un robot de type 

humanoïde dans le but d’en faire un robot d’investigation 

Matériels : Robot humanoïde Darwin-OP 

Fonctionnalités : Déplacement, spectro gamma, recopie gestuelle 



PROJET EN COURS – TOURELLE EYES G@M 

Objectif :  Faisabilité tourelle d’acquisition gamma bas cout 

Matériel : Dynamixel, Odroid, webcam, sonde gamma usb, télémètre 

Fonctionnalités : reconstruction scène visuelle, physique et radiologique, Spectro 

Gamma  
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PROJET EN COURS – BRAS DE DÉCOUPE SERVAL 

Objectif :  Tester un procédé de découpe en télé opération 

Matériels : bras 6 axes SCHUNK,  base Husky 

Fonctionnalités : générations trajectoires, télé opération, retour effort, manipulation 



2 OCTOBRE 2017 |  PAGE 10 

PROJET EN COURS – GOBIE 

Objectif :  Assainissement zone entreposage de déchet 

Matériels : roues holonomes, bras 6 axes , aspirateur du commerce, balises relais 

Fonctionnalités : Aspiration, déplacement holonome, manipulation, mesure 

gamma 
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REX CONCLUSION 

• Formations / compétences des entreprises 

• Propriété intellectuelle sur les développements 

• Industrialisation / fiabilité 

• Temps Réel 

• Nœuds matériel 

• Faire le tri dans les nœuds pour une même fonction 


