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RESUME

Nous avons développé un logiciel qui permet deatiétest caractériser des défauts par
analyse des nuages de points 3D fournis par umseca@e logiciel a été développé
dans le cadre du contrble de I'état de surface fliselage avion. Il pourrait étre utilisé
pour d'autres applications comme par exemple ladalién de défauts a la surface
d’une carrosserie automobile.

MOTS-CLEFS : inspection ; défauts de surface ; nuages de poistanner 3D

1. INTRODUCTION

Le projet AIR-COBOT est un projet multi-partenairés industriels et 2 laboratoires de
recherche) financé par le FUI visant le développgndain robot mobile équipé de capteurs pour
l'inspection d'un aéronef. Deux types de captetirssgection ont été utilisés : 1 caméra Pan-Tilt-
Zoom en couleurs et 1 scanner 3D. Dans [1], noossadécrit comment I'analyse des images 2D
fournies par la caméra PTZ a permis de détectsiqults types d’anomalies pouvant étre présentes
sur I'avion (trappe ouverte, moteur obstrué pacanps étranger, pneus usés, etc.).

Dans cet article, nous allons décrire comment Ragades nuages de points 3D fournis par
le scanner a permis de détecter et caractérisatéasts présents sur le fuselage : rayures, impact
etc. (voir Figure 1).

(a) (b)
Fig.1 : Quelques exemples de défauts : (a) desatsp@d) une rayure

La méthode développée est constituée de 2 étapesssives (cf. Figure 2) : d’abord une
détection des défauts a partir de lI'analyse du @udg points 3D (cf. Figure 3b), puis une
caractérisation de chacun des défauts.

Pour chaque défaut détecté le rapport d'inspedibomnit sa taille, sa profondeur et sa
direction principale (cf. Figure 2 et Figures 38djJ.
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Fig. 2 : Schéma général de la méthode développée

2. EXEMPLE DE RESULTAT

(a) (b) (©) (d)
Fig. 3: (a) une partie du fuselage avec 2 défdbisrésultat de la phase de détection des déféa)tgd)
caractérisation de chacun des défauts

CONCLUSION

Lors de la conférence, nous décrirons en détaitséthode de détection et de caractérisation
qui a été développée et nous présenterons les rarmbas qui ont permis de valider la méthode.
Des perspectives d’amélioration seront égalemefsgmtées.
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