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Structure de recherche du doctorat : *
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Robotique
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Intitulé de la these : *

Implémentation, Modélisation et Identification d'un Robot pour l'inspection des Réservoir de
Pétrole



Bref descriptif de la these : *

Dans cette recherche, en se basant sur les lois fondamentales de la mécanique des fluides,
nous développons un modeéle mathématique couplé a six degrés de liberté pour un robot
nageur. Ce dernier est utilisé pour l'inspection des réservoirs de pétrole en service. En effet,
ce robot controle (a travers des tests CND) tout le réservoir: le fond, la paroi interne, la robe,
le toit et les accessoires sans le vider. Ce qui entraine une réduction significative des codts
d’inspection, des risques de blessures et des dommages environnementaux. Le processus
d’inspection devrait étre effectué a basse vitesse pour obtenir des résultats fiables. Les
parametres du modeéle hydrodynamique développé sont tout d'abord identifiés par des
simulations CFD. Ensuite, ces coefficients sont utilisés pour valider le modele
mathematique par expérience. Le modele dynamique développé inclue un nouveau modele
de la force de trainée visqueuse pour les mouvements a faible vitesse. Nous démontrons
que pour ces mouvements, la composante de la force de trainée visqueuse n'est pas
négligeable tel que la plus part des travaux de recherche sur les robots nageurs. Le
nouveau modele

hydrodynamique proposé (basé sur les lois de mécanique des fluides) est validé par des
simulations CFD. En outre, nous tenons compte des effets du cable d’alimentation. Le
model proposé et les coefficients hydrodynamiques identifiés conduisent a un modele
dynamique qui présente des résultats proches des données expérimentales. Un tel modele
sera particulierement utile pour élaborer des lois de commande avancées afin d'avoir une
manceuvrabilité précise. De plus, ce modele de six degrés de liberté sera la base de tout cas
particulieres

d’inspection tel que I'inspection du fond. Dans ce cas, selon les exigences du client, afin de
balayer le fond du réservoir, le robot nage le long de la direction verticale (haut/bas) et se
déplace avec des roues le long du fond. Nous adoptons le modele ‘LuGre’ pour les
mouvements planaires des roues dont les parameétres sont identifiés expérimentalement.
Les coefficients hydrodynamiques sont encore estimés a partir du cas général de six
degrés

de libertés et validés expérimentalement. De nombreuses expériences sont conduites pour
valider le modéle dynamique complet d’inspection du fond. Ce modéle sera aussi utile pour
concevoir des lois de commande avancées afin d'assurer des mouvements précises du
robot lors de l'inspection du fond du réservoir.
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Mécanique, Mécatronique, Automatique
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