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Projet personnel de recherche :

Fabrication d’un robot sous-marin bio-inspiré type raie
manta

Tuteur pour le projet : V. HUGEL Fait par Jordan CHAUDAT L1 S| Renforcée



Passer de la nature a la robotique
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Conception/Construction de laile

Déformation nageoire trop rigide

Déformation nageoire trop souple

Déformation nageoire avec une bonne flexibilité
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Fait par le professeur Chew Chee Meng a I'université nationale de Singapour



Imprimante 3D Résine
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controlée
eRésistance aux
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eAdhérence et
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Imprimer




Servomoteur brushless
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Commutation electronique
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Relier la nageoire au moteur

Bras de levier

Liaisons
électriques




Conclusion

* Fabrication de la nageoire :
- Modélisation 3D
- Imprimer en 3D

e Systeme de transmission:

La suite dans
un an

Source : -moteurs-brushl -V f tion.fr

NUS-developed manta ray robot swims faster and operates upto 10 hours

Development of propulsion mechanism for Robot Manta Ray | IEEE Conference
Publicati IEEE Xol



https://eduscol.education.fr/sti/sites/eduscol.education.fr.sti/files/ressources/pedagogiques/9005/9005-moteurs-brushless-v3.pdf
https://news.nus.edu.sg/nus-developed-manta-ray-robot-swims-faster-and-operates-up-to-10-hours/
https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/7419053/references#references
https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/7419053/references#references
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