Notre travail est présente en cing chapitres

"ﬁp_r"emier chapitre aborde les géneéralités sur la modélisation en

ue¢ [KOR 86]. Nous présentons les différents types de taches que
peut eflectuer et les différentes structures de robots, ainsi
- gystémes de coordonnees dans lesquels 1ls travaillent. Entin
introduisons les différenles classes de modélisalions en Robotigue

84] [COI 86] ainsi que leurs domaines de validité.

Le deuxiéme chapitre est consacré a 1’obtention de la premiere
de modeles quli est celle des modeles géométriques. Le modele
rigue nous permet d'exprimer la position et l'orientation de
Ifoutil de travall du robot (situation) en fonction des positiuns et
orientations des difterents corps qui le constltuent (configuration).
L'elaburation de ce wmodele fail appel a plusieurs mclhodes [Gui 84
01 81). Nous avons cholsh la methode la  plus simple et gul donoe un
maximun d’ informations sans trop de calculs, cette methode est celle de
DENAVIT-HARTENBLRG |MEG 84). Nous avons ¢luboré le modele géomelrique
iﬁ!ﬂ'&rbc de deux robots qui sont le TH8 [MEG 84] et le PUMA [LLEE 87].
'H,&us avons developpe en simulation une analyse des perlormances du robut
TH8 (Atalyse de sensibilité face a des imperfections eventuclles de

fabfiCuL iu[l) .

Le trolsieme chapitre ost  consacré a 1’obtention du mnodele
cinémalique qui est 1 expression de la vilesse de Lranslation el de
potation de 1'outil de Lravail en fonction des differentes vitesses des
articulations. Cecl peut etre fait a 1'alde de plusieurs methodes
[You &7] |LEE 87] |GuR 84], nous avens cholsi celle de WHITNEY qui

consiste a calculer la matrice jacoblenne du modele geométrique. Nous

avons aborde le modele cinematique inverse. Ce calcul a été rfuil en
inversant la malrice jacobienne, 1’inversion n'est possible que =1 le
mombre dc paramelres delinissant la vitesse de position et d'orientslion

de 1’outil de travail est égal au nombre de variables articulaires. Nous
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s fail la méme analyse de scnsibilite que celle faite pour le modele

Lrique.

Dans le quatricme chapitre, nous abordons le modéle dynamique qui

1l'expression des {orces generalisées en fonction des coordonnees,
es el accelerations gencralisees. Plusieurs formalismes [VUK 82]
85| ont éle ¢tudies, nous avons choisi le formalisme de LAGRANGE
utilisation de la meéthode de DENAVIT-HARTENBERG IMEG 84] [VUK 85]
- 87| I[LEE 82] [HUL 80] qui est oricentee vers le domaine de la
ption el de la simulation. La méme étude de sensibilite a éte falle

ce modéle.,

Le cinguiéme chaplire traite de 1’utilisation des  modeles
edemmenl  cités  pour  la  synthése des lois de commande des robols

84] (CON 87].

- Nous présentons par la suite les résultats des simulations que nous

effectuees el les lnterpretations colrespondantes.

~ Nous achevons notre travail par une conclusion generale et des

pecltives.


http:eLllu<.le

