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Résumé : 
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Les robots manipulateurs flexibles présentent plusieurs avantages quand ils sont comparés à leurs homologues rigides. Etant donné qu’ils sont construits en matériaux légers, ces manipulateurs arrivent à combiner grandeur de dimension avec réduction de masse. Cela leur permet à la fois de couvrir de grands espaces de travail tout en assurant des dynamiques (vitesse, accélération, …) importantes. Ces qualités se traduisent d’une manière très logique sur leur facilité de transport et de montage, l’aisance de maintenance, la répétabilité des tâches hautement cadencées et la possibilité d’intégration d’actionneurs à faible consommation d’énergie et bon rendement. En effet, vues leurs structures flexibles, ces systèmes introduisent des degrés de liberté supplémentaires et leur comportement est complexe et difficile à maîtriser. Cependant, plusieurs méthodes et techniques ont été développées pour réduire l’influence des vibrations sur la qualité du mouvement souhaité.

Le présent travail de thèse est une contribution à la modélisation, l’observation et la commande des manipulateurs flexibles. Les outils de modélisation, d’observation et de commande proposés prennent en compte la flexibilité des segments et ce, pour un nombre quelconque de segments flexibles. Les modèles mathématiques sont déduits d’une étude énergétique basée sur le principe de Hamilton qui se traduit par des équations de Lagrange. Les poutres flexibles sont représentées par le modèle d’Euler-Bernoulli et le mouvement vibratoire au niveau de l’extrémité des bras flexibles est obtenu par la méthode des contributions modales.

Les stratégies de commande des vibrations des manipulateurs flexibles nécessitent la connaissance à chaque instant de toutes les composantes du vecteur d’état du système. Pour reconstruire l’état complet du modèle, l’idée est d’utiliser les observateurs. Nous proposons plusieurs stratégies d’observation qui s’inspirent de la technique des modes glissants. La stratégie de contrôle proposée est de commander le mouvement du corps rigide par mode glissant tout en minimisant le mouvement vibratoire au niveau de l’extrémité libre du bras flexible.

Mots clés: Robots Manipulateurs Flexibles, Contrôle Actif des Vibrations, Méthode des Contributions Modales, Observateur de Luenberger, Observateur par Mode Glissant d’Ordre Supérieure, Différenciateur par Mode Glissant, Commande Hiérarchique par Mode Glissant, Commande Intégrale par Mode Glissant.
	Ecole Nationale Supérieure d’Arts et Métiers de Meknès, Marjane 2, B.P. 15290, Al Mansour, Meknès, MAROC

Tél. : (+212) 05  35 46 71 60/62 ; Fax : (+212) 05 35 46 71 63/64 ; Site web : www.ensam-umi.ac.ma


	



