ENSIMAG 2A, Option SLE

Cours ISC

Modélisation et pilotage du robot mobile

Le robot mobile est constitué de 2 roues motricdetges indépendamment par 2
servomoteurs (commandg pour la roue gauche ety pour la roue droite). Il y a une
troisieme roue libre pour assurer I'équilibre. Ldéigures ci-dessous illustrent une
représentation schématique (a droite) et sa sysdimin a gauche.
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Le robot sera modélisé par 5 variables : 2 commsugevitesse et w), la position du
centre de gravité (xy.) et 'angle® entre I'horizontal et la normale a la trajectoif2n
considéerera une méme relation de proportionnalitéeeles commandes de vitesse et les
vitesses : y=R.uy, Vo=R.Wi.

1°) Ecrire les équations différentielles définigsenmodele du robot. Ce sera le procédé a
commander.
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2°) Proposer un schéma de contréle de l'orientatioiRobot avec un contréleur Pl :
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u(t) = k.[e(t) +T£J'e(t).dtJ . Donner une
interprétation de k et de.TDonner I'équation de la réponse en boucle fermée.

3°) Dans un premier temps, on désire contréleidigation du robot afin qu'il arrive sur un

point cible avec l'orientatiof” sachant qu'il part d’une position initiale. Cfige ci-dessous.
Modifier alors le schéma proposé en 2°. Commeetschéma obtenu.

4°) Enfin, on commandera la vitesse afin que letabarréte au point cible. On se donnera
des hypothéses de fonctionnement, comme par exemelémitation de vitesse.



