IST
Implantation de systeme de
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Chaine de développement

Modeélisation

Conception de controleur
Validation par simulation
Implantation du contréleur



TP1 - simulink

= Tache « s’orienté vers une point cible et I'atteindre »
= Modele du robot
= Ecart
= Contréleur PI



TP1 - simulink
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TP2 - simulink

= Tache « suivre une ligne noire »
= ( Modele du robot )
= Simulation environnement -> capteur
= Nouvel Ecart
= ( Contréleur PI)



TP2 - simulink

Time: 4.26
Capteur D: 100
Capteur G: 100

Arrivee

-3 -2 =i 0 1 2 3 4



TP2 - simulin
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TP2 - simulink
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planning

SIMULINK

MODEL [ SIMULATION ]
< CONTROLEUR >

Continue -> Discret Prerserve Semantic

LUSTRE

Generation code : SIMULINK -> LUSTRE j

[
[

Verification j

NXC

Not eXactly C

[ Generation code : LUSTRE -> NXC ]

MINDSTORMS
NXT

[ Test Experimentation




Séance EO4

= Simulink suiveur de ligne
= Présentation Lustre
= TP traduction de SimuLink vers Lustre



