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Le but de ce TD est de faire des expériments avec plusieurs types
d’imprécision et perturbation dans le modele du robot LEGO. Un
modele SIMULINK du robot et controleur (sans considération de la
robustesse) et le fichier matlab pour les parametres de simulation
peuvent étre téléchargés a partir de la page du cours

1 Questions

1. Quelles sont des sources possibles d’imprécision dans le modele
du robot LEGO ?

2. Si l'on utilise la méthode d’Euler pour discrétiser le controleur,
observez la relation entre la période T' d’échantillonnage et la
stabilité du systeme global.

3. On peut discrétiser le controleur en utilisant une méthode d’ordre
supérieur, par exemple RK2 (Runge-Kutta method).

kl = hf(ym tn) (1)
ko= hf(yn + ki,tn +h) (2)
Ynt1 = Yn + (k1 + ko) /2 (3)

est utilisée pour calculer la solution de y = f(y), h est la période
d’échantillonnage.



