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

Pensez a enregistrer vos documents dans le répertoire (Travail/TP-PCSI-2).

On s’intéresse au systéme Maxpid, appelé aussi axe Maxpid. Il est issu du robot de cueillette de fruits “Magali”.
Ce robot est constitue :

e d’un véhicule support autonome guide automatiquement,

e d’un bras de cueillette fixe au véhicule.

Le bras de cueillette est une structure poly articulée munie d’un tube de préhension.
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MAXPID permet I’étude d’une des articulations de ce robot. Ce systéme est asservi.

SLCI-2 - Lycte CArRNOT - Dijjon Enoncé 1/1 flot : Maxpid



