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| - Définition du projet

I-1-A quoi sert le robot?

Les cheminées, a force d’étre utilisées, s’encrassent. Un dépdt de suie se forme
dans le conduit qui sert a évacuer la fumée. Cette suie, peut a premiére vue paraitre
anodine, et pourtant, elle empéche la fumée de sortir, et surtout risque de prendre feu
lors de I'allumage de la cheminée. Notre robot remplace le métier de ramoneur. Les
ramoneurs s’occupent de grimper sur les toits des maisons pour glisser une brosse
dans le conduit de cheminée afin d’enlever tous les dépbts de suie présents. Ce
travail, comme beaucoup d’autres, comporte des risques pour la santé du travailleur.
Tout d’abord, les risques de chute sont trés élevés. Le ramoneur, se trouvant sur la
cheminée peut a tout moment glisser et tomber sur quelques meétres, pouvant ainsi
mettre sa vie en danger. De plus, I'inhalation de suie occasionne de graves
intoxications qui nuis gravement a la santé du ramoneur. Notre robot a été inventé
pour éviter tous ces problémes, et ainsi réduire le nombre d’accident.

|-2-Description

Le robot RAMON placé dans le conduit, est capable de s'adapter au tube.
L'opérateur choisit le mode de pilotage (manuel ou automatique) puis lance le cycle
de nettoyage et le robot progresse dans le conduit. Si la batterie est faible, il
redescend du tube. La durée et la distance parcourue dans le conduit de ramonage
sont comptabilisées.

lI- Le cahier des charges

Pour que le robot soit facile d’utilité, et aide I'utilisateur au maximum, il doit répondre
a certaines contraintes :

a) Le robot sera autonome dans le conduit pendant tout le cycle de nettoyage. Le
robot ne devra pas détériorer le conduit.

b) Contréle de l'efficacité du nettoyage par une vidéo et un dispositif d'éclairage
puissant et peu énergivore.

c) Pilotage a distance, manuel ou automatique a partir d'un méme pupitre (le plus
ergonomique possible).

d) Possibilité, en fonction de la téte de nettoyage installée de ramoner, débistrer,
dégoudronner.

¢) Le robot redescendra du conduit si I'état de sa batterie est faible (I'état sera
affiché sur le pupitre).

f) Le dispositif fournira une preuve du ramonage effectué (distance parcourue,
durée du ramonage).
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lll- Analyse Fonctionnelle
[lI-1-Actigramme

l1l-2-Bétacorme
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111-3-Cas d'utilisation

Utilis ateur

l11-4-FAST

Robot ramoneur

Mettoyer le
conduit
Pilater depuis | | Pouveir chaoisir
le pupitre manuel/auto
Fournirune || Pouvoir vérifier Camé
preuve état conduit mera
Connaitre le
] temps de
ramonage
Connaitre
| | distance
parcourue par
robot
Pouvaoir laisser Raobot redescend
Etre autonome —— e robot lorsque batterie
nettoyer seul faible
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11I-5- Diagramme Bloc Interne

lavage | conduit

commande distance

réglage : puissance moteur

réglage vitesse

=

wérifier état conciuit chaix : aLtaimantish,

alimentation : moteurroues

l1I-6- Diagramme Bloc de Définition

=

-
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Mesure de la tension de la batterie o détection du seuil batterie trop Faible

lll-7-Carte mentale

Vérins réglables
Foue

Etablir I'ordre de déploiement ou repliement du mécanisme, Entrainement

— Systéme frein
| Adhérer au conduit = 4 ou 6 roves
/"i Estimer la couple qui pilote le mécanisme
’ﬂ,f’ Distibuer I'énergie
™) Depller &t replier les rowes sur demande
neur | Détacter |a force de contact avec ke conduit
H“HH Nettoyer automatiquement ou manuellement ploté & distance par une nterface

. Srgonamigque,

., -

“m{ Commander depuis une interface _| Arréter le robot & un endroit précis du conduit et pilater manuellement
Contriler et afficher de I'état de charge de la batterie
Transmettre des ordres de pilotage du robot

Commande de |a brosse
Motarisation beosse '
Controler la vitesse du robot et |a lampe & parti d'une caméra  ~ ordres de pilotage ave pupitre
Veérifier I'état de propreté du conduit de cheminés ,

| Contréler et nettoyer du cunduitL
AN
i

Piloter dans le conduit *,
Adapter |a vitesse de progression en fonchion de l'encrassement du conduit.
Détecter la fin du conduit

inverser automatiguement le sens de déplacement aux extrémites du conduit.

-

- [Gerér le déplacement dans le cnnduitl Robot

- Retour automatique du robot en bas du conduit si batterie est trop faible. /
Analyse de |2 consammation et cholx de |a batterle, — : s

Mesurer I distance parcourus par e robat pendant la durée du rameonage, s

Emvayer des informations temps de ramanage et distance parcourue lors du
ramenage, dans une carte mémaire du pupltre

Afficher la distance parcourue dans |e condult de cheminée (par codeur ) e
ncker 185 infarmations
Afficher le temps da fonctionnement {harloge temps reel deéclenchée | L

| Attester de la prestation de nettoyage}/
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o equipler 3 alexandre oras 11020114 3100314 [
@ équipier 4 guillaume bannamour 1140214 31103114 |
o équipier § quentin leduc 11702614 3170314 ]
© prototypage 01/04/14 07/04/14
® équipier 1 francois mari 01704114 D704 4
o equipler 2 paul terrier 01/04/14 07/04/14
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@ équipier 4 guillaume bannamour 01/04/14 07/0414
o équipier 5 quentin leduc 01404114 070414
@ finalisation etvalidation du fonctionnement D2/04/14 2110514
o équipier 1 francols mari 08/04514 21/051 4
@ équipier 2 paul terier 08/0451 4 217051 4
o equipler 3 alexandre gras 02/04114 2170414
® équipier 4 guillaume bonnamour 08/04/14 21/05/1 4
o Equipier 5 quentin leduc 02/04514 2100614
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@ équipier 4 guillaume bannamour 01/04/14 071041 4 ]
@ équipier 5 quentin leduc 01/04/14 0710411 4 |
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