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Perspectlves d’intégration des “Smart
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Utilisation et Intégration de Matériaux Intelligents (Electroactués) pour
I'aérodynamique des aéronefs

Aile ou Pales flexibles actionnées

Déformation globale de la voilure en temps réel
Adaptation des performances quelque soit les phases de vol

These : «Aerodynamic and Structural Performance of Flexible Propeller for MAVs»
Peng Lv
Supervisors: Emmanuel Benard, Guilhem Michon Concept de b‘(:°r:g;:c:‘\’/‘ff)ée vectorielle
DAEP & DMSM ISAE Campus SUPAERO

Inclinaison de rotor « poussée vectorielle » : Concept de « Rosace »

Possibilité d’orienter la poussée d’une hélice, a la maniere d’un plateau cyclique
d’hélicoptere

Collaboration :

LAPLACE - Toulouse ( PVDF)
LPPI — Laboratoire de Physicochimie des Polymeéres et des Interfaces Concept de birator a poussée vectorielle
(EA 2528) de l'université de Cergy Pontoise ( IPMC, PEDOT )

« Rosace V2 »
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Montage Expérimental | :

Etude des interactions entre deux rotors contrarotatifs orientables
Configuration en tandem (annulation des moments gyroscopiques )

Configuration indépendante (Etude des moments gyroscopiques )
Etude Quasi-Statique et Dynamique

Montage Expérimental Il :

Etude de performance de Nano-rotor ‘
Etude de rotors électroactués

Evolution vers une étude en tandem de nano-rotors

Montage de birotor a poussée
vectorielle

Nano-Banc
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Recherche connexe-: Vol Iongue

|

endurance par

Répondre au probleme d’optimisation de I'énergie
Vol longue endurance pour des aéronefs automatisés de faibles dimensions

Principe inspiré du vol de certains oiseaux marins (Albatros)
Principe de vol tirant parti de la formation du gradient de vent

Etude de l'interactions a I'interface air/mer

Extraction de I'énergie

Modele de vol

Intégration du modeéle d’extraction d’énergie et du modele de vent
Trajectoires d’optimisation, maximiser |'extraction d’énergie / 'endurance
Améliorer le modele physique aéronef a 6 degrés de libertés

Dérivations des exigences physiques sur I'aéronef

Vol de turbulence

b Bone structure
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Comparaison Théorie / Albatros

Obtention des parametres de vol Albatros

Processus expérimental, implémentation cellule de mesure sur Albatros
Collaboration avec biologistes

Comparaisons des deux modeles de vol Théorie / Albatros

Modeéle d’Architecture Aéronef

Intégration des exigences physiques sur I'aéronef

Optimisation des architectures aérodynamiques adaptées

Considération des solutions techniques adaptatives (Wing morphing)
Approche biomimétique, rapprochement architecture de I'albatros
Evaluation des informations nécessaires au pilotage automatique
Extrapolation d’un réseau de capteur, approche biomimétique considérée

Vol de turbulence

ih) Rone structure
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