Etude et conception d’un prototype
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Concevoir un exosquelette intégral (haut et bas du corps) qui soit compact,
confortable et robuste.

d’exosquelette pour le coulage du beton

BOUTIN Paul PETROVIC Evan GEOFFROY EMPEREUR Maélle EYME Allan EL KEURTI Zakarya

« Probleme : Manutention des tuyaux de coulage du béton pénible pour les opérateurs.
Contexte : * CEMEX cherche a faire développer un exosquelette permettant de soulever un tuyau
d’'une masse de 100 Kg a 2m de haut lors d'un mouvement d'épaulé jete.

Objectifs :

Diagramme Pieuvre Diagramme de GANTT

Opérateur Charge (tuyaux)
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Stockage

CDC

Dimensionnement

18/11 Revue de projet

Milieu

extérieur CAO
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Liberté de
moivement

Veille Technologique relative aux exosquelettes (éléments retenus)

FP1 : Assister opérateur

2 - Recherche Theses : 3 - Recherche Brevets :

FP2 : Délivrer une certaine
puissance
FC1 : Etre alimenté en énergie
FC2 : Résister aux conditions
extérieures
FC3 : Doit s’adapter a chaque

FC4 : Doit permettre une liberté de
mouvement

FC5 : Doit étre facile d’entretien
FCG6 : Doit étre facile d’utilisation
FC7 : Doit étre facile a stocker

1 - Recherche web :

Objectif : Etat du marcheé Objectif : solutions technologiques

Objectif : modeles cinématiques

Epaules a 2 pivots

Etat du marché : 2 grands types d’exosquelette Cinématique d'un bras

utilisateur FC8 : Doit garantir la sécurité de I'utilisateur

Schéma Cinéematique

Q> Animation du squelette
pilotant

Avant-bras B

v

Exosquelette BTP
Actionneurs dans le dos
+Confort du harnais en tissu

Faible capacité de charge :
10 Kg par bras

-} Pas d’exosquelette actif haut et bas du corps -}Aucun exosquelette sur le marché ne réponds aux besoins de Cemex
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Exosquelette militaire
+ Autonomie de 20 km
a 4km/h : 2
P t Coud Epaule D
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Bassin + dos

Dimensionnement Dynamique
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Modéle Hypothéses de calcul : Objectif des calculs :
N Inertie simplifié . : % 501
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« Mouvement dans le plan sagittal femps (s)
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Liaison rotule :
Evolution des angles pendant le mouvement

Solution Technologiques

Harnais Ripagreen Embout a rotule Rotule axiale
femelle
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Assemblage haut du corps
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(400-500)
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Cable de frein

Course max Course mini

Systéme de réglage <>5f

Vérin pneumatique

(340)

Tambour

Fixation de I'exosquelette
au bras

(300-400)

Perspectives et Livrables
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Exosquelette épaules Hilti EXO - S

Exosquelette RB3D Hercules
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Exosquelette Auxivo omnisuit

Harnais de maintient exosquelette Ripagreen
RAMe Quick Disconnect Arm Strap Mount for IntelliSkine HD™

Perspectives :

« Conception et dimensionnement de la partie actionneur située dans le dos
« Ajout de la transmission par cable
« Réalisation de plusieurs sous-systemes de I'exosquelette

Livrables finaux a CEMEX :

« Cahier des charges
« Modele géométrique numeérique complet (fichier assemblage format STEP)
« Démonstrateurs locaux de parties de 'exosquelette (demi partie haute)




