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L’objectif du projet FETCH était d’initier la conception d’une architecture de robot
automatique pour le démantélement nucléaire.

La méthodologie développée sera appliquée au développement d’un robot
mobile pour la découpe et le transport de tubes de force.
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EXTRACTION AUTOMATISEE DE TUBES DE FORCE
POUR LE REACTEUR NUCLEAIRE DE LA CENTRALE
DE BRENNILIS

Automatisation des taches actuellement effectuées par commande a distance
Augmentation du taux d’extraction des tubes de force

* Mise en place d’un simulateur pour identifier les trajectoires d’extraction

réalisables

¢ |dentification de voies d’extraction compatibles avec les contraintes Les briques technologiques et méthodologiques développées dans ce projet

environnementales ouvrent des perspectives intéressantes pour le secteur nucléaire, pour
I'automatisation de taches supplémentaires et pour la réutilisation des ressources

* Mise en place d’une architecture robotique pour effectuer I'extraction de démantélement pour de futurs chantiers. A travers ce projet, I'IRT Jules Verne a
pu apporter une solution a une problématique industrielle dans un secteur

* Installation du systéeme d’asservissement visuel pour extraire d’activité dans lequel il était nouveau pour lui et la méthodologie mise en place

automatiquement les tubes de force pour ce projet pourra étre réutilisée a I'avenir pour d’autres applications
industrielles.

* Validation grace a une maquette a échelle réduite
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https://youtu.be/c7RqRO2PNPI?si=73WwEKd58qjjIGdO
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