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CONTEXTE
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A Projet GERIM2 initié en 2012

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

Financement do®qui pements mutuali s®

A Equipements pour le controle en US, CF, RX

A RX: tomographie robotisée

A cCellule installée au CEA Saclay

A Partenaires :

A Recherche publique : CEA, ENS Cachan, Université Paris XI, CNRS,
Supélec, Inria

A Industriels utilisateurs . Areva, Cetim, Dassault Aviation, EADS Innovation
Work, EDF, Extende, Snecma, Technip, Vallourec
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PRESENTATION DE LA PLATEFORME
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Viscom
10kV - 225 kV
<5 um

DETECTEUR
PLAN
Perkin Elmer
1024 x 1024 pixels
200 pm

ROBOTS 6 AXES
Kuka KR60HA
60 kg charge
< 0,05mm

PRESENTATION DE LA PLATEFORME

Cellule blindéede4 m X6 m
16 mm Pb
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OBJECTIFS

A Assurer une iInspection radiographique efficace :

A Balayage de la surface de la piece
Optimisation de la position du couple source / détecteur par rapport a la
piece

A Nouvelles applications de la tomographie X :

A Inspection de pieces larges ou assemblées
A Flexibilité, optimisationdel 61 ns p e
A Réductond u 't emps dobéacqd

Contréle geomeétrique 3D
Porosités

Délaminages

Fissures
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UNE PROCEDURE DE CONTROLE PROGRESSIVE 2D / 3D

Image 2D
faible Detection
résolution

Image 2D Detection
haute résolution

Image 3D

. - . Detection
faible résolution

Image 3D

L, . Detecti
haute résolution SEECE

Non valide
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INSPECTION TOMOGRAPHIQUE ROBOTISEE

A Quatre étapes qui reposent sur des logiciels de simulation CT et
robotique
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Acquisition
des Reconstruction
projections

Définition de la Validation de
trajectoire la trajectoire
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Acquisition
des Reconstruction
projections

Définition de la Validation de
trajectoire la trajectoire

Outil de simulation robotique

A Chargement de la
trajectoire

A Assistance pour le
positionnement de
la trajectoire dans
| 6environnement

B INSTITUT

. : CARNOT 3
PRECEND | Vienne Caroline |9 o M cxmmm R




