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Le faux poisson
qui nage
comme un vrai

Des chercheurs ont mis au point un robot
qui bat de la queue pour se mouvoir.

JEAN-LUC NOTHIAS inothlas Slefigaro fr

ROBOTIQUE Quel meilleur moyen d’ex-
plorer le monde sous-marin qu’en se
mettant dans la peau d'un poisson ?
C’est I'idée qui a motivé des chercheurs

boticiens du M: h Institute of
Technology de Cambridge (Etats-Unis).
1Is ont développé un robot ressemblant a
un poisson, qui se déplace en battant de
la queue, piloté par un plongeur grace a
des ondes acoustiques et muni d’une pe-
tite caméra. « Le biomimétisme doit ac-
croitre la capacité des robots d’approcher
la vie marine sans la pertwrber, ainsi que
lewr environnement naturel », écrivent les
chercheurs dans la revue Science Robo-
Hes. Et les images du robot « nageant »
au milieu des vrais poi ticol

de la flottabilite (dispositif basé sur la
compression de I’air par un piston fai-
sant entrer ou sortir de I'eau) et d'autre
part la pompe hydraulique contrélant le
dernier élément du poisson, sa queue
flexible en élastomere siliconé compor-
tant deux compartiments.

11 pese 1,6 kg et mesure 47 cm de long,
18 cm de diametre et 23 cm d’envergure
avec les « nageoires » . Le robot peut on-
duler a trois rythmes différents, 0,9, 1,15
et 1,4 battement par seconde et sa queue
peut se plier a trois positions jusqu'a 30
degrés. Ses nageoires de plongée peu-
vent s’incliner vers le haut ou vers le bas
jusqu'a 45°. 11 avance a une vitesse
moyenne de 21,7 cm/s (1,28 km/h, soit
0,69 nceud) et peut fonctionner 40 mi-
nutes entre 0 et 18 m de profondeur. La
portée i des ondes i

dans un récif de corail du Pacifique sont
spectaculaires. Le pari est-il pour autant
gagneé ?

Le SoFi, pour Soft Robotic Fish est issu
des recherches de la robotique dite mol-
le. C'est-a-dire d’engins souples et flexi-
bles. SoFi comporte une téte, abritant les
circuits électroniques et le micro-rece-
veur des ondes acoustiques de contréle.
Son museau porte une petite caméra
grand angle, de type fisheye (évidem-
ment). On trouve ensuite deux « nageoi-
res » amovibles pour la plongée ou lare-
montée. Puis vient le corps du robot
avec, d'une part, le dispositif de controle

estde2lm.

«C’estun beau travail d 'ingénierie avec
ques trés bien intégrés ensemble, mais
aussi de recherche avec le controle d'une
structure déformable pour une locomotion
en 3D en milieu aquatique. Les autewrs
viennent du MIT, ce qud est en général un
gage de borme quadlité scientifique», esti-
me Rodolphe Gelin, ancien du CEA,

i chez Aldeb Roboti

« Bien que n’étant pas spécialisé en robo-
tique sous-marine, je suis un peu moins
convaincu par le besoin powr ce robot
d’avoir une (vague) forme de poisson. Je

ne sais pas si les autres poissons se laissent
prendre et s’ils ne réagiraent pas de la
méme facon devant un objet d'une forme
plus « i ielle ». L. du bruit

poisson a vue (et dansla portée de son sys-
téme de transmission) pewt avoir wn
impact sur le comportement des autres

et de la taille est en revanche, j'imagine,
plus pertinent mais la présence du plon-
geur a proximité pour piloter le robot-

marins ».

Lionel Lapierre. roboticien sous-ma-
rin_au ﬁm’mre ' mlormatique, de
Tobotique el de microclectromique. de
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Munli d'une petite caméra,

le robot-polsson créé par

les chercheurs roboticlens du MIT
de Cambridge est plloté

par un plongeur grace a des ondes
acoustiques. TOM BUEHLER/MIT CSAL

Montpellier (Lirmm). unité mixte uni-
versite de Mon! er) , en est ausst
accord : « G est un petit bijou technolo -
gique », admet-il. « Par exemple, le petit
ballast ou la queue flexible montrent beau-
coup d’'ingéniosité de la part des concep-
tewrs. Mais, méme si I'approche bioinspi -
rée, qui est tres a la mode, est élégante et
romantiquement intéressante, elle n’a pas
démontreé son efficacite. On sdit trés bien
faire de petites hélices silencieuses. »

p les hydrosy
souterrain:
Car I'impact du robot sur son environne-
ment et les poissons est un €lément im-
portant a prendre en compte. Ainsi, des
robots compteurs de poissons (ils filment
et les vidéos sont ensuite analysées) ont
été testés lors d'études comparatives
pour voir s'ils perturbaient leur environ-
nement. Les résultats montrent qu'un
robot « classique » n’effraye pas les pois-
sons. « [l est sur que la présence du plon-
gewr qui dirige le robot avec des ondes
acoustigues doit avoir un impact », recon-
nait Lionel Lapierre. « Mais il est difficile
de se passer d'un téléopérateur par plon-
geur dans ce type de cas. Il faudrait mesu-
rer cet impact. »

Pour d’autres utilisations, par exemple
pour cartographier des fonds ou effec-
tuer des mesures au long cours de salini-
té et de température de I'eau, des robots
torpilles, sortes de drones planants, peu-
vent naviguer des centaines, voire des
milliers de kilométres en autonomie.
D’autres modes de propulsion ont aussi
testé comme celle des anguilles par Fré-
déric Boyer a I'IRCCyN de Nantes. Au
Lirmm, on développe aussi des robots
sous-marins capables d'aller explorer les
hydrosystemes souterrains, peu connus
de I'intérieur. L'un des projets consiste a
plonger dans les sources du Lez, cours
d’eau de 30 km de long qui nait dans les
garrigues nord-montpelliéraines du
sous-sol karstique de larégion. m
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