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Table des matières
Objectif :

➢Concevoir un robot capable d’évoluer dans l’eau en imitant 
la nage naturelle d’un poisson

Axes étudiés :

➢ Introduction
➢ Pourquoi concevoir un robot poisson bio-inspiré
➢ Comment a-t-il été conçu par des moyens simples
➢ Quelles sont améliorations possibles
➢ Conclusion

Outils:

➢ Fusion 360
➢Arduino IDE
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Pourquoi un robot bio-inspiré ?
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Pourquoi un robot bio-inspiré ?
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Un exemple : le robot SoFi

Robot SoFi en immersion

Une queue souple

Le circuit électrique

La pompe hydraulique

Assemblage du robot

« Soft Robotic Fish »
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Budget
Composants Prix

Arduino Nano 25€
Servomoteur SG90 3€
Batterie LiPo 24€
Chargeur de Batterie 17€
Convertisseur de Batterie 13€
Matériaux d’impression 3D (PLA/TPU) 53€
Tige métallique de 3 mm 9€
Fils électriques 8€
Capteur de température étanche (DS18B20) 6€

Capteur de distance à ultrasons étanche (HC-SR04) 4€

Module Bluetooth (HC-05) 8€
Mini interrupteur à bascule étanche (IP65) 6€
Joints Toriques en silicone 10€
Colle époxy : Colle résistante à l’eau 10€
Total 196€

• Budget maximum prévisionnel : 200 €

• Coût réel : 196 €
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Types de Nageoires 

Types de Nages

Le type de déplacement choisi : La nage Carangiforme
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Conception mécanique

➢La nageoire caudale ➢Le corps rigide
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Électronique et Programmation

i➢Le Servomoteur SG90

Code
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➢ Capteur de distance à ultrasons étanche (HC-SR04)

Code

➢ Capteur de température étanche (DS18B20)

Code
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➢Module Bluetooth (HC-05)

Code
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Tests envisagés

Test de nage Test des Capteurs Test du Module 

Bluetooth

Test 

d’étanchéité
.Test de 

flottabilité
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Calculs des performances

𝐹𝑝 ∝ 𝐶 × 𝜌 × 𝑆 × 𝐴2 × 𝑓2
Données:

– C = 1 (dépend du type de nageoire)

– ρ = 1000 kg/m³ (dans l’eau douce)
– S = longueur x largeur = 0.07 x 0.08 = 0.0056 m² 

– A = Longueur de la nageoire x ∆θ = 0.07 x (120°- 60°) = 0.07 x π/3 = 0.0733 m 

– f = 1/(battement aller-retour) = 1/(300 ms + 300 ms) = 1/0.6 = 1.67 Hz
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• La Force de poussée dans l’eau (formule simplifiée)
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Graphique de la Force de poussée dans l’eau en 
fonction de l’amplitude et de la fréquence
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𝐹𝑝 ∝ 𝐶 × 𝜌 × 𝑆 × 𝐴2 × 𝑓2
Application numérique :

► 𝐹𝑝 ∝ 1 × 1000 × 0,0056 × 0,07332 × 1,672
► 𝐹𝑝 ∝ 0,083 N

• La Force de poussée dans l’eau
(formule simplifiée)



𝑣 = 𝑑𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒𝑡𝑒𝑚𝑝𝑠
Application numérique :

– Distance estimée = 3 m

– Temps estimé = 20 s 

Graphique de la vitesse de nage en fonction 
de la distance et du temps

• La vitesse de nage

► 𝑣 = 320 = 𝟎, 𝟏𝟓𝒎/𝒔
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Consommation

𝐴𝑢𝑡𝑜𝑛𝑜𝑚𝑖𝑒 = Capacité de la batterie (en mAh)
Consommation totale (en mA)

Composants Consommation électrique

Arduino Nano ≈ 50 mA
Servomoteur SG90 ≈ 600 mA
Capteur de 
température

≈ 2 mA

Capteur de distance ≈ 15 mA
Module Bluetooth ≈ 40 mA
Total ≈ 707 mA

Autonomie

► 𝐴𝑢𝑡𝑜𝑛𝑜𝑚𝑖𝑒 = 1000707 ≈ 1,41ℎ ≈ 𝟏𝒉𝟐𝟒
Application Numérique :

- Capacité de la batterie (en mAh) = 1000 mAh

- Consommation totale (en mA) = 707 mA
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Améliorations possibles dans 
différents domaines
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Pour conclure …
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➢ Plusieurs domaines de l’ingénierie 
réunis autour d’un seul projet

➢ Bilan Personnel

- Biomimétisme en robotique
- Électronique embarquée
- Programmation
- Modélisation

➢ Découvertes concrètes : 
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