






ملخص

 فهي تعتبر. 88ازير دلتا الآلة المتوازيةالنمذجة و التحكم في هو  المذكرة هذه إليه ترمي الذي الهدف إن

تبدأ الدراسة   .السريع و الدقيق لأدائها نظرا الصناعية الساحة الأخيرة الآونة آلة مشهورة اجتاحت في

 النمذجة إلى بعدها تطرقنا ثم .مستفيض بشكل المتوازية الآلاتو الآلات عام بشكل فيها صفن بنبذة

. باستعمال تقنية العزم المحسوب قارنا بعد ذلك مختلف آليات التحكم.  والديناميكية الحركية الهندسية

 . المحاكاة نتائج عرضنا والوضع و مختلفة  للإلتقاط مسارات أختبرنا

 العزم المحسوب, الآلات في التحكم ، .نمذجة و تحكم دلتا ، الآلة المتوازية، الآليات : مفتاحية كلمات
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Figure 3.6.2 Vecteurs Unitaires porté sur les barres parallèles

 

      
  

 
   

       
   

 
        

          
  

 
             

  

  
                

                    
      

  

  
                 

  

 
            

 

   

                       

                          



                      

                             

                           
         

                           
         

                           
         

                           
         

                           
         

                           
         

   

    

                     

                          

          

          

          

                    
          



Figure 3.6.3 forces extérieures et résultantes dynamiques extérieures d'un bras i .
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