A la conquéte de Mars

L'exploration martienne eévoluera a [‘aube de
2020, vers des robots au cout restreint, aux
dimensions réduites ainsi qu‘a la mobilité adaptée
a un type de terrain accidenté et ainsi riche en
information géologique. Le Canada étant un chef
i+ de file international en robotique spatiale, une

‘% participation a ces missions semble une evolution
| naturelle du programme spatial canadien. Toutefois,
' I'environnement martien pose des défis techniques
bien difféerents de ceux des opérations robotiques
auxquelles nous participons actuellement au sein
du programme de la Station spatiale internationale.
C'est ainsi que [|'Agence spatiale canadienne
déeveloppe actuellement une banque de technologies
spécifiques a la robotique planétaire, dans le but

de devenir un leader dans ce domaine et ainsi, de nous assurer un role important dans les missions
a venir. C'est donc dans ce contexte que nous a éteé confiée, par le Département des technologies
spatiales de I'Agence spatiale canadienne, la conception de la plate-forme d'un robot marcheur.

Dimensions réduites. e La mécanique du robot marcheur est hautement efficace d'un
point de vue énergétique.
Masse inférieure a 750 g.
e Les pattes sont légeres, possedent un profil qui minimise la
consommation énergétique et permettent au robot de franchir
les obstacles plus facilement.

Nombre d'actuateurs restreints.

Capacité a franchir des obstacles de 5 cm de hauteur.

e Le concept peut théoriguement se déplacer durant une période

Consommation énergétique minimum. d'environs 9 h parcourant ainsi une distance de 13 km.

Le robot ne doit pas se retrouver dans une position qui le rend * Le robot se déplace a 0.4 m/s, soit plus de 2.5 fois la longueur de
inutilisable. son corps en une seconde.
Mécanique simple et fiable. e Possede un mécanisme de compliance qui lui donne le réflexe

mécanique de s'adapter aux variations topographiques.

e Lerobot est completement réversible, peut tourner sur lui-méme
et peut faire marche arriere.

chains développements

Implantation du mécanisme de compliance sur le prototype.
Etude de la traction des pattes.
Création d'un programme pouvant optimiser le profilé des pattes.

Minimisation de la friction.
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Design d'un deuxiéme prototype. “E“ LAVAL

Test energétique (panneaux solaires).

Controle du robot.

1 Plus de 200 heures de simulations de la cinématique et dynamique
du robot sur des modeles géométriques.

Ee d’un mécanisme d'adaptation aux variations du terrain

3 Creéation d'un modele numérique sous Matlab fidele au modele
géométrique permettant d'accélérer le temps de calcul ainsi que de
simuler le comportement du robot dans différentes situations
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5 Etude de I'énergie disponible pour le robot a la surface de Mars

Puissance convertie en

électricité en fonction de I'heure de la journée
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6 Design et création des plans de fabrication du robot sur ProEngineer
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