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GERIM2/RXCT : UNE PLATEFORME VERSATILE DôIMAGERIE X ROBOTIS£E POUR

LôINSPECTION DE COMPOSANTS DE GRANDES DIMENSIONS
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ÅProjet GERIM2 initié en 2012 

Å Fédérer la R&D francilienne dans le domaine du CND

Å Financement dô®quipements mutualis®s en Ile de France

Å Equipements pour le contrôle en US, CF, RX

Å RX : tomographie robotisée

Å Cellule installée au CEA Saclay

ÅPartenaires :

Å Recherche publique : CEA, ENS Cachan, Université Paris XI, CNRS, 

Supélec, Inria

Å Industriels utilisateurs : Areva, Cetim, Dassault Aviation, EADS Innovation 

Work, EDF, Extende, Snecma, Technip, Vallourec

CONTEXTE
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PRÉSENTATION DE LA PLATEFORME
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Perkin Elmer

1024 x 1024 pixels

200 µm
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Viscom

10kV - 225 kV

<5 µm

ROBOTS 6 AXES

Kuka KR60HA

60 kg charge

< 0,05mm
Cellule blindée de 4 m X 6 m

16 mm Pb
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ÅAssurer une inspection radiographique efficace :

Å Balayage de la surface de la pièce

Å Optimisation de la position du couple source / détecteur par rapport à la 

pièce

ÅNouvelles applications de la tomographie X :

Å Inspection de pièces larges ou assemblées

Å Flexibilité, optimisation de lôinspection

Å Réduction du temps dôacquisition

OBJECTIFS

Contrôle géométrique 3D

Porosités

Délaminages

Fissures
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UNE PROCÉDURE DE CONTRÔLE PROGRESSIVE 2D / 3D
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INSPECTION TOMOGRAPHIQUE ROBOTISÉE

Définition de la 

trajectoire
Reconstruction

Validation 

de la 

trajectoire

Acquisition 

des 

projections

ÅQuatre étapes qui reposent sur des logiciels de simulation CT et 

robotique

Modèle de 

la pièce
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Å Paramètres

dôacquisition

Å Géométrie

Å Trajectoire

Å Evaluation des 

limites de 

détectabilité

Définition de la 

trajectoire
Reconstruction

Validation de 

la trajectoire

Acquisition 

des 

projections

Logiciel CIVA
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Définition de la 

trajectoire
Reconstruction

Validation de 

la trajectoire

Acquisition 

des 

projections

Outil de simulation robotique

Å Chargement de la 

trajectoire

Å Assistance pour le 

positionnement de 

la trajectoire dans

lôenvironnement
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