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Lancement

du programme R.A.M.

Les chefs d’Etats et de Gouvernement réunis au sommet de Ver-
sailles du 4 au 6 juin 1982 ont constitué un groupe de travail inti-
tulé «Technologie, Croissance, Emploi». Ce groupe présentait
son premier rapport a Williamsburg a la mi-83, associant a un
texte d’orientation générale dix-sept projets de coopération entre

pays, répartis en quatre groupes.

L’un de ces projets, baptisé « Robotique Avancée», est piloté par
la France et le Japon et compte parmi les pays intéressés aux tra-
vaux le Canada, la Grande-Bretagne, les U.S.A., la R.F.A,, lltalie;
PAutriche et la C.E.E. se sont ralliés par la suite a ce groupe a titre

d’observateurs.

La preparation du projet «Robotique
Avancée» a été confiée en France au
C.E.S.T.A. (Centre d’Etudes des Systé-
mes et des Technologies Avancées).
Aprés un appel a participation natio-
nale et la constitution des deux pre-
miers ateliers de travail, le programme
francais R.A.M. (Robots Autonomes
Multiservices) vient d'étre officielle-
ment lancé, ke 18 avril 1984.

Il est destiné a des applications prati-
ques a échéance de cing et dix ans sui-
vant les sept sous-programmes qui le
composent, dans lesquels la France
fait partie des pays du groupe de tra-
vail «Technologie, Croissance,
Emploi». Au Japon, le projet Robotique
Avanceée s'inscrit dans le programme
JUPITER (JUvenescent Ploneering
TEchnology for Robots), organisé en
«grand projet» selon la procédure
habituelle du MITI. Le maitre d'ouvrage
en est 'AIST (Agence Industrielle pour
les Sciences et la Technologie) qui
detiendra la totalité de la propriété
industrielle. Les organismes partici-
pant au projet sont au nombre de 19,
regroupés en association.

Le nouveau programme frangais vient
prolonger le programme A.R.A., qui
etait principalement axé sur la recher-
che, et il en constitue le complément.

R.A.M. comprend des sous-

. programmes orientés vers la robotique
d'intervention, la robotique profession-
nelle et la robotjque grand public; cha-
gue sous-progrgmme caractérise une
action finalisée d'étude, de développe-
ment et d'industrialisation d'un type
de robot particulier.

Axes Robotique - 15 Mai 1984

L'originalité de ce projet tient a I'orga-
nisation de chaque unité, pilotée non
par des chercheurs mais par des
industriels. Le coit de ce programme
est de 40 millions de francs par an.

Le sous-programme
Nucléaire: projet SINRAM

plexes a distance en mode compléte-
ment automatique avec un haut degré
de fiabilité.

Le sous-projet
Service d’Atelier:
projet RAMA

Le projet RAMA (Robot Autonome Mul-
tiservices d'Atelier) est vu comme une
sorte d'aide mobile aux intervenants
d'un atelier de mécanique comportant
des machines classiques, cette aide
pouvant aller jusqu’a la surveillance et
au service «complet» d'un atelier sans
opérateur humain, dans la mesure ou
une préparation aura été soigneuse-
ment faite par le personnel.

C’est sur des taches autres que la con-
duite des machines que se concentre
le projet, qui va du stockage-
déstockage des différents produits
(matieres, outils, en-cours...) a des opé-
rations diverses comme le graissage,
le tri, etc... en passant par le nettoyage
de l'atelier.

Dans les années 1995-2000, 50 % des
machines actuellement en service le
seront encore et 80% des batiments
industriels auront plus de dix ans. Les
dispositifs de robotique devront pou-
voir s'insérer dans ce contexte désuet
en restant d'un prix trés inférieur a
celui d’'une remise en cause compléte
de l'atelier. C'est le pari que se pro-
pose de tenir ce programme, dont le
prix ne devrait pas dépasser 350.000 E.
Une desserte par un RAMA de plu-
sieurs machines permettrait d’étre trés
concurrentiel par rapport aux robots
mono-fonction de chargement-
déchargement a poste fixe en usage
actuellement.

Le projet SINRAM (Systéme d’Interven-
tion Nucléaire Robotisé Autonome
Multiservices) vise en premier lieu a
realiser des véhicules porteurs d’outils
d’intervention, pouvant se déplacer de
maniére autonome et réaliser des clas-
ses de taches en mode automatique
parmi toutes celles nécessitées par
I'exploitation, la maintenance ou le
démantélement des installations
nucléaires présentes ou a venir.

Ce programme est focalisé, dans le
cadre de R.A.M., sur la réalisation de
deux engins:

e un petit véhicule pour lequel
I'accent est mis sur le probléme de
locomotion et d’autolocalisation. Il
sera destiné essentiellement a se
glisser dans les labyrinthes des cen-
trales ou autres usines de ce type, &
des fins d'inspection;

¢ un ensemble mobile beaucoup plus
important, porteur de deux bras de
forte capacité pour des opérations
de deécoupe, soudage, montage,
etc...

L'intérét technigue réside dans la mai-
trise de I'exécution de taches com-

Le sous-programme
Nettoyage Industriel:
projet Robot Mobile
de Nettoyage

Ce projet concerne I'étude et la réali-
sation de robots mobiles de nettoyage
des véhicules de transport en com-
mun. A titre d'exemple, le nettoyage a

33



la R.AT.P. est effectué aujourd’hui
manuellement par des équipes qui
interviennent de nuit, dans 23 dépats,
sur 4.000 autobus.

Le robot & définir tiendra compte des
exigences suivantes:

¢ il doit étre autonome, ce qui induit
des contraintes de sécurité, d'accés
au véhicule, de réserve d'énergie
(déplacement et nettoyage);

* il doit étre capable de s’adapter a
des configurations internes de véhi-
cules de plusieurs types;

il doit s’insérer dans une infrastruc-
ture de depdt existante, ce qui
impose des restrictions sur les
espaces de passage et des temps de
cycle de nettoyage.

Le projet présenté, conduit par étapes
successives, prévoit des retombées
dans ie domaine du nettoyage indus-
triel des wagons de métro, des cou-
loirs, des quais, des entrepdts...

Aujourd’hui, le travail de nettoyage
nécessite cing minutes par autobus et
colte annuellement a la R.A.T.P. 40
millions de francs. Les caractéristi-
ques visées permettraient le nettoyage
de 30 a 40 autobus & I'heure, avec une
autonomie de trois heures par robot,
pour un prix de robot de 150.000 F. Le
marché, pour la seule RA.T.P., se
situerait autour de 250 machines desti-
nees aux autobus, 200 pour les
wagons de métro, 500 pour les lieux
publics du métro.

Le sous-programme Mines:
projet Robot Minier
d’Abattage, de Transport
et de Souténement

Dans la plus grande partie des m'rneé

souterraines modernes de houille, de
potasse et de phosphate, I'abattage du
minerai est réalisé par des machines,
les haveuses, qui se déplacent dans la
couche le long d'un front d’abattage —
la taille — dont la longueur varie entre
cent et trois cents meatres.

L'objectif de ce projet est de mettre au
point des matériels qui puissent effec-
tuer automatiquement les opérations
d'abattage, de transport et de souténe-
ment, sans la présence d’hommes
dans la taille.

Outre les conséquences importantes
qui en découleraient sur les conditions
de travail et de sécurité difficiles dans
ce métier, I'automatisatiop-de I'abat-
tage aurait pour effet d’'augmenter la
productivité. Pour des raisons diver-
ses, une haveuse en exploitation fonc-
tionne actuellement moins de 25 % du
temps de travail.

Des réserves de charbon importantes
ont éte rencensées en France mais
certaines couches, dites minces, sont
tres difficiles a exploiter et, de ce fait,
les colits de production en sont élevés
— parfois au point qu’on préfére ne
pas les exploiter du tout. L'ensemble
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Intérét annoncé par pays
et pour les différentes applications

Pays prenant I'initiative

Applications des actions de coopération Autres pays intéressés
Espace Italie Canada, France, RFA
Sous-marin France, Japon RFA

Nucléaire France, Japon RFA, ltalie, GB, USA
Mines France, Grande-Bretagne Canada, RFA, USA
Agriculture France Canada, RFA, ltalie, GB
Médecine Canada

Travaux civils Allemagne, USA France, Canada, Italie, GB
Maintenance ;

indashioli France, ltalie RFA

Protection civile,

ineendis Japon, USA France, RFA

Salles blanches RFA, Canada

Grand public France, Italie

La France est intéressée par presque toutes les applications; elle a proposé
de prendre des initiatives la ol des Sous-programmes sont en cours de consti-

tution au niveau national (RAM),

Robots autonomes multiservices sous-programmes

4
APPLICATION Nom du
VISEE PILOTE responsable DESCRIPTION SOMMAIRE
AGRICULTURE| GIE COTRAITANCE AQUITAINE| M. BAZELAIRE | Robots forestiers (R.AF.U)
74, avenue Gambetta pour débroussaillage, dépres-
33700 MERIGNAC sage, elagage et gemmage
(56) 34.49.08
MINES CERCHAR M. BOUTONNAT | Robots pour abattage, transport
BP 2 et souténement dans les
60550 VERNEUIL EN HALATTE mines souterraines de houille
(4) 455.35.00
OCEAN COMEX M. GUERRIER | Robots autonomes porteurs
36, boulevard des Océans d'outils et oulils robotisés
BP 143 d'assistance
13275 MARSEILLE Cédex 09
{91) 41.01.70
SERVICE 12L M. LACOMBE- | Robots autonomes d'atelier
D'ATELIER 4, rue Guynemer ALLARD (R.ALM.A) pour entretien,
92380 GARCHES nettoyage, stockage etc...
(1) 741.63.54
SERVICE RANUR MM. PARDO Robots grand public pour
DOMESTIQUE | BP 70 CLERGET taches domestiques
78152 le CHESNAY Cédex (R.AM.P.ED.)
NETTOYAGE MIDI-ROBOTS M. DACLIN Robots de nettoyage pour
INDUSTRIEL 20, rue des Fréres Lumiére Mme AUBERT | véhicules de transport en
Zone Artisanale Nord commun et locaux industriels
31520 RAMONVILLE ST AGNE
(61) 73.05.95
NUCLEAIRE CEA MM. MARCHAL | Robots d'intervention
CEN Saclay - SETPD VERTUT (S..N.R.A.M.)
91191 GIF-SUR-YVETTE Gédex Véhicules aulonomes et
{1) 908.26.63 systémes d'outils mobiles
robotiseés autonomes

des reéserves situées dans ces couches
d'épaisseur inférieure a 1,50 m est
estime, pour la France uniquement,
entre 80 et 100 millions de tonnes.

Le sous-programme Océan:
projet Véhicule sous-marin
autonome et outils robotisés
d’assistance

Ce projet se situe dans le domaine

spécifique des travaux sous-marins en

eaux profondes. Actuellement les

plongeurs opérent jusqu’a des profon-
deurs de 'ordre de 600 métres. Dans le
cadre du projet, il s'agit de concevoir
des engins participant aux travaux
jusgu'a ces mémes profondeurs,

Le projet présente deux volets bien
distincts:

* un véhicule mobile autonome por-
teur d’outils de travaux légers. Le
robot mobile est desting a effectuer
des allers-retours entre une zone
dite «de récupération» et la zone de
travaux ol se trouvent des plon-

geurs. Le rdle de I'engin consiste
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essentiellement dans le transport
d'outils de travail légers. |l doit donc
naviguer en trois dimensions dans
un environnement encombré, identi-
fier la zone de travail, s'y déplacer
ou s'y maintenir en position et, fina-
lement, rejoindre la zone de récupé-
ration;

e outils robotisés d’'assistance aux
travaux de construction lourde. Cer-
tains outils (ancrage, goujonnage,
réparations en mer profonde...) peu-
vent faire 'objet d’'une robotisation
poussée dans le cadre de R.A.M. lIs
seront déterminés de maniére plus
précise au milieu de 'année, lorsque
seront connus les résultats d'une
étude technico-économique en
cours.

Il faut observer cependant que ces
outils spécialisés doivent étre assortis
d'une fonction de mobilité depuis la
surface jusqu’a la zone de travail, y
compris éventuellement un chemine-
ment sur le fond.

Le sous-programme
Agriculture: projet RAFU

Le projet RAFU (Robot Autonome
Forestier Universel) se situe dans le
domaine de la robotique agricole au
sens large, et plus précisement celui
des travaux en forét.

Il s’agit de réaliser un véhicule porteur
d'outils specialises et capable de se
déplacer de maniére totalement auto-
nome dans une forét, pour y effectuer
un, certain nombre de taches: le
débroussaillage, le dépressage (enlé-
vement des petits arbres en surnombre
issus de semis), I'élagage, le gemmage
(la récolte de la résine).

L'étude portera moins sur le véhicule
lui-méme que sur les moyens de gui-
dage et de repérage, la navigation,
I'opération des outils spécialisés sous
le contrble de capteurs adéquats.

Avec des engins automatigues, le
depressage serait effectue trois fois
plus vite, les éclaircies systématiques
deux fois plus vite et I'élagage trois
fois plus vite, A titre d'information: dix
mille hectares & élaguer reviennent a
14 millions de francs par an. Ce travail
nécessitant environ 75 engins, un
robot de colt unitaire de 360.000 F
serait amorti en deux ans.

Le sous-programme
Robot Grand Public:
projet RAMPED

Le projet RAMPED (Robot Autonome
Multiservices Pour Environnement
Domestique) a pour domaine d'appli-
cation les taches impliquant de la
mobilité dans des locaux créés et habi-
tés par I'homme, le projet n'excluant
pas les locaux professionnels de
caractéristiques voisines.

Les spécifications d'un tel environne-
ment sont les suivantes: surfaces rela-
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tivement planes, formes géométriques
simples des pieces, existence de pas-
sages, présence d'obstacles non fixes
en assez grand nombre, non-hostilité...

Le systéme est prévu sous une forme
trés modulaire, composée de deux
éléments-clé:

e une base mobile autonome dans ses
mouvements (pas de «cordon ombi-
lical», pas de filoguidage), ce qui
suppose a la fois 'autonomie éner-
gétique et l'autonomie de naviga-
tion;

e un module fonctionnel lié & I'appli-
cation envisagee.

Le produit envisagé vise une clientéle
tout a fait similaire a celle de I'informa-
tique personnelle, & savoir un public
allant de I'amateur éclairé dans un pre-
mier temps & un public plus large
ensuite, mais aussi des utilisateurs
professionnels dans les services.

Dans les premiéres phases du projet,
I'accent sera porté sur une utilisation
véritablement domestique, vue dans
une optique de «prolongement de
I'ordinateur familial».
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