
Résumé: 

 

 

Le présent projet vise la commande d’un bras de robot manipulateur ROB3 disponible au 

niveau du département de génie électrique de l’université d’Ibn-Khaldoun de Tiaret. par application  

d’une commande de la régulation de type PI.  

Au début du travail nous avons réalisé une carte de puissance adapté avec une carte de commande 

ARDUINO.ainsi la simulation de modèle géométrique directe et inverse sous l’interface matlab.  

En fin nous avons programmé notre bras de robot rob3 pour faire une taché de façon automatique 

 

 ملخص

جامعت ابه خلدون تيازث  ل التحكم الالي في ذزاع السوبىث المىجىد علً مستىي قسم الهىدست الكهسبائيتهرا المشسوع يتمحىز حى

PI باستعمال مصحح زقمي   

رزاع و العكسيت ل اشسةبالم ذجاىمالقمىا بمحاكاث  مث   ا ڨمتاقلمت مع بطاقت ازدويىى مي توشاء بطاقت الطاقامسحلت الاولً قمىا بفي ال

   طلبباستعمال بسوامج م السوبىث

  لاجساء حسكاث بطسيقت اليت رزاع السوبىثل وفي الاخيس قمىا ببسمجت


