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INSTRUCTIONS:

Vous pouvez faire les calculs a la main ou avec un script Matlab ou Python.
Vous pouvez consulter vos collégues pour vous entraider, mais chacun doit individuellement
effectuer une résolution et produire un devoir.
La remise doit étre un seul pdf qui contient tous vos résultats et calculs.

EVALUATION SELON UNE ECHELLE DESCRIPTIVE GLOBALE:

A : L’étudiant arrive a toute les solutions, avec seulement des erreurs mineures, et démontre qu’il
maitrise les notions abordées dans le devoir.

B : L’étudiant n’arrive pas a obtenir toutes les solutions, mais démontre qu’il a en bonne partie
assimilé les notions abordées dans le devoir du & un effort soutenu de résoudre chacun des numéros.
C : L’étudiant n’arrive pas a obtenir la majorité des solutions, ne démontre pas qu’il a assimilé les

notions abordées dans le devoir et travaillé sérieusement sur chacun des numéros.
E : L’étudiant ne présente aucune démarche sérieuse.



Robotique: Modélisation et Commande Page 1

1 Dynamique et équation des manipulateurs

Compétences a développer:
e Utilisation de la méthode de Lagrange pour calculer les équations du mouvement d’un robot
e Structure des équations matricielles caractéristiques de la dynamique d’un systéme mécanique

Déterminez les matrices H, C', B et les vecteurs g et d qui caractérisent les équations du mouvement
sous la forme matricielle du systéme suivant:
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2 Comportement des actionneurs

Compétences a développer:
e Changement de coordonnées
e Influence de la transmission sur la dynamique d’un robot

a) En vous basant sur les paramétres connus (I'inertie du moteur I, friction visqueuse b, friction
séche b, géométrie r1, ro et 1), le couple électromagnétique 7 et une force externe horizontale
appliquée au point E du robot fg, , exprimez la dynamique du systéme suivant dans l’espace des
joints (coordonnée 6) et dans I'espace de la tache (coordonnées z).

b) Analysez la masse et la friction apparente lorsqu’on bouge le robot en appliquant une force en x
au point £. Discuter de l'effet du ratio de transmission de l'actionneur (paramétres r; et r9) et du
bras de levier [.

c) Analysez et discutez de ce qui arrive a 'équation dynamique dans les coordonnées de la tache
(coordonnée x) lorsque § = /2. Avez vous une interprétation physique?
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