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Chenille des tuyaux

Détection de fissures des tuyaux de centrales nucléaires

Caractéeristiques

Poids: 500g , A .
Longueur: 22cm S'adapte aux tuyaux grace a son systeme de ressorts
Diametre extérieur: 7cm

Diametre intérieur: 6,5cm

Technologies utilisées

moteur CC

micro camera
carte raspberry Pi
carte Tl

Principe de fonctionnement:
Le robot chenille se déplace a I'intérieur du tube. Sa vitesse est controlée par les 2 moteurs

CC placés aux extrémités des 2 bras moteurs.

La caméra, située a I'avant du robot, envoie un flux d'images a un réseau neuronal entrainé
pour détecter les fissures. S’il en détecte une, I'image est conservée pour avoir une
confirmation humaine et le software retourne la position du robot.
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Communication sans fil

par LASER
(LI-F1)

Le but du projet est d’établir une
communication sans fil de type laser pour
securiser les transferes de données entre
deux entités. Dans un premier temps on
cherchera a envoyer du texte via le laser.
Dans un deuxiéme temps, on essaiera de
charger une page internet. A terme il sera
possible d’avoir une connexion haut débit sur
une grande portée.

POURQUOI utiliser
un LASER ?

1. Facilité de déploiement
compareé a une fibre optique.

3. Haut débit (10 a 100 fois plus
rapide que le Wifi).

4. Onde lumineuse qui ne traverse
pas les murs et sont difficiles a
intercepter pour les pirates.

Ordinateur de lect
rdinateur de lecture PC

du message.

Arduino PRINCIPE du dispositif

Ordinateur émetteur

Photodiode
du message.
Conversion et modulation.

Arduino

Faisceau lumineux modulé en

PC Laser { FSK, porteur du message. Démodulation et traitement
du message.
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Comptage de foule et anonymisation des images

ESIEE

PARIS

Notre solution :

- Anonymisation des images acquises
- Transfert vers un serveur
- Détection et comptage des individus
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