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Question 9
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Préciser dans ce cadre les calculs de détermination de 𝑇 et 𝑉max

si nécessaire, continuer page suivante
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Figure B



Suite des calculs de détermination de 𝑇 et 𝑉max

Question 21

Initialisation
entry/ t = 0

Tn = 0
Dt = 0
Te = 2000
Tau = 0.1
Angle_X = 0
Angle_Y = 0
Angle_Z = 0

Définition du filtre

entry/ Kf = 1 / Tau

A = .................................

B = .................................

Acquisition
entry/ AccX = get(Acceleration_X)

AccY = get(Acceleration_Y)
AccZ = get(Acceleration_Z)
GyrX = get(Omega_X)
GyrY = get(Omega_Y)
GyrZ = get(Omega_Z)

La fonction get permet de récupérer les
valeurs mesurées par la centrale inertielle
à l’instant courant, que ce soit pour les
angles, obtenus grâce aux accéléromètres
(Acceleration_𝑖), ou pour les vitesses
angulaires (Omega_𝑖).

Attente
do/ t = time()

Dt = t − Tn
exit / Tn = t

Traitement

entry/ Angle_X = ..........................................................

Angle_Y = ..........................................................

Angle_Z = ..........................................................

.........

Figure C Diagramme d’état à compléter



Question 31
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Figure D Diagramme de Bode

Question 35

Critères Robot à câbles Robot portique

Nombre de degrés de
liberté du robot

Performances dyna­
miques en translation

Coût de l’infrastructure
génie civil pour implan­
ter le robot

Facilité de pilotage ma­
nuel (si problème de
carte de commande)

Figure E Tableau bilan


