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1. Mise en contexte et problématique

{ I = = Plusieurs etudes ont eté entreprises
4 / n } 5 pour lutter contre les forts niveaux
@l il ( S = sonores, engendreés par des eélements
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acoustigue et vibratoire de I'ensemble.
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» La technique la plus efficace
pour cette étape d’identification
des sources de bruit est la
mesure d’intensité acoustique.
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2. Objectifs et méthodologies suivie

Développer un algorithme
permettant de coupler le

) robot Doosan avec la
v" Etudier l'utilisation du robot station d’acquisition BK
Doosan pour la mesure N Connect

entierement automatique de
intensité  acoustiqgue a
'aide d’'un microphone et
une camera a balayage.

Développer un algorithme
autonome pour scanner et
collecter les données
nécessaires a la cartographie
du rayonnement acoustique
des sources vibrantes
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2. Objectifs et méthodologies suivie

. Les mesures manuelles pour un grand
nombre de points de mesure prennent
du temps et sont parfois inefficaces

: Obtenir une bonne fﬁ/
Pourquoil répétabilité

. S
automatiser /7

les mesures ? Gagner du temps pour

d'autres mesures - N
DOOSAN
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» Améliorer l'analyse
des résultats
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2. Objectifs et méthodologies suivie

Acquisition et Détection et Déplacement du Démarrage du
traitement de localisation de bras de robot scan
limage la source sonore equipe d'un t i
8 microphone automatique

O

Le robot Doosan peut étre
programme pour se déplacer et
balayer différents endroits

A l'aide de la méthode
hémispheére, le microphone prend
des mesures d’intensité sonore

Figl.Surface de mesure avec les positions de microphone
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3. Evaluation et résultats :

La cartographie du rayonnement
acoustique de sources de bruit
problematiques a été réalisée a

I'aide d’'une camera de balayage et

d’un microphone.
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Fig2.Robot Doosan équipé d’'un microphone qui suit un trajectoire bien définis
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3. Evaluation et résultats :

v Une station d’acquisition Bk
Connect a éteé utilisée
pour mesurer la pression
acoustigue

v' L’acquisition a été faite et les
données sont en
cours de traitement
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Fig3. Acquisition des données a I'aide du logiciel BK Connect
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4. Conclusion

v' L'utilisation du robot Doosan et de la camera de balayage permet un
processus de mesure plus efficace et plus précis, réduisant ainsi le
risque d’erreurs et d’'imprécisions

v' Ce systeme automatisé permet la détection des fuites acoustiques, ce
qui est essentiel pour garantir la qualité sonore des produits fabriques.

v |l sera intégré sur une chaine de production pour servir de servir de
systeme automatisé de contréle qualité
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