Sujet de stage: Etude, conception mécatronique et mise en ceuvre d’'une plateforme expérimentale d’'un bras
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Le sujet de ce stage rentre dans le domaine de la robotique aérienne et concerne I'une des thématiques de recherche
de notre laboratoire IBISC. Dans nos recherches, nous nous intéressons a la modélisation et au contréle d’un engin
volant équipé d’un bras manipulateur (a 3 DDL). Ce bras manipulateur devra étre capable de transporter et de
manipuler des objets tout en garantissant une certaine stabilité pendant le vol. Ce stage consiste a étudier, a concevoir

et a mettre en ceuvre une plateforme expérimentale permettant la validation d’un prototype virtuel de I'ensemble du
systeme engin volant — bras manipulateur. Un exemple d’une architecture du systeme sera fourni (voir figure 1 ci-
dessous).
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Figure 1 : Modele du bras manipulateur aérien

Le programme de ce stage sera le suivant :

v" Revue bibliographie des plateformes expérimentales existantes
Etude du modele existant

Conception mécatronique du modele de ce bras manipulateur aérien
Dimensionnement des composants hardware du bras manipulateur
Dimensionnement/choix du drone porteur

Mise en ceuvre d’une plateforme expérimentale, essais et validation
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