P8 SLCI-2 : MODELISER IDENTIFIER SIMULER ANALYSER

CrAsSE 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 Présentation

Un plateforme 6 axes est une base mobile montée sur 6 vérins. L'association des vérins permet de reproduire les 6
degrés de liberté de 1’espace, c’est pourquoi, on 'utilise notamment pour mettre en mouvement des simulateurs
de vol :
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On retrouve ce type de robot parallele sur les siéges de fauteuils de cinéma mais aussi dans des maneges ou

machines outils.

2 Objectifs

e Equipe 1: Etablir des modéles de connaissance
et de comportement

o décomposer le systéme en sous systeme
o établir le schéma bloc fonctionnel

o identifier les équations différentielles as-
sociées a chaque bloc

o établir le schéma bloc du systeme

o Equipe 2 : expérimentation

o soumettre le systéme a un échelon
o identifier 'ordre et les caractéristiques du
systeme
e Equipe 3 : simulation numérique

o a partir du schéma bloc du systeme, établir
le modeéle numérique

o déterminer un jeu de parametres pertinents
pour I’étude

o simuler le systéme et le recaler le modele
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