PB SLCI-2 : MODELISER IDENTIFIER SIMULER ANALYSER

CLASSE DE PROBLEMES SLCI-2
MODELISER LES SYSTEMES LINEAIRES CONTINUS
INVARIANTS

ETABLIR DES MODELES DE CONNAISSANCE ET DE COMPORTEMENT
IDENTIFIER ET CARACTERISER LE SYSTEME
SIMULER LA MODELISATION ET COMPARER DONNEES SIMULEES ET DONNEES EXPERIMENTALES

1 Introduction

Un robot delta 3 axes permet de positionner I’effecteur dans un espace a 3 dimensions avec une orientation constante. Ceci
en fait un robot idéal dans différents domaines, comme:
e dans le milieu médical, pour ses capacités de positionnement chirurgical

e dans le monde industriel pour réaliser, par exemple, des opérations de "Pick and Place" a grande vitesse
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e Equipe 2 : expérimentation

2  Objectifs

o soumettre le systeme a un échelon

3 . o identifier I’ordre et les caractéristiques du sys-

e Equipe 1 : Etablir des modeles de connaissance et teme
de comportement P . . ‘o
e Equipe 3 : simulation numérique
o décomposer le systeme en sous systeme . . , N . .
P Y 4 o a partir du schéma bloc du systeme, établir le

e ¢tablir le schéma bloc fonctionnel modele numérique

o identifier les équations différentielles associées o déterminer un jeu de parametres pertinents pour
a chaque bloc I’étude

o établir le schéma bloc du systeme o simuler le systéme et le recaler le modele
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