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Résumé de la thése

Le travail de recherche présenté dans ce mémoire porte sur I’étude de la dynamique des systémes
mécatroniques et des interactions entre ses sous-systémes en présence de défauts dus aux dispersions de
certains paramétres du systéme. Une approche multiphysique, utilisant le formalisme unifié de Lagrange
basé sur les théories équationnelles, a été adoptée au niveau de la modélisation pour remédier au probléme

de I’hétérogénéité des domaines physiques.

Concernant 1’implémentation, des stratégies basées sur les diagrammes blocs ont été développées.
L’environnement Matlab/Simulink constitue I’outil de base utilisé pour le développement des différentes

simulations menées dans ce mémoire.

Dans ce travail de recherche, des modéles du systéme composé d’un mécanisme quadrilatére et d’un
convertisseur électromécanique ont été développés en tenant compte de différents types de défauts. Au
niveau du sous-systéme mécanique, les jeux et la flexibilité sont les deux principaux aspects considérés alors

qu’au niveau du sous-systéme €lectrique, le défaut pris en considération étant I’excentricité.

Deux séries d’étude ont été menées : dans la premiére série, nous avons considéré un systéme
constitué d’un mécanisme quadrilatére plan portant des défauts entrainé par un moteur a courant continu
idéal. Différentes simulations ont été menées pour montrer les effets des jeux, de la flexibilité et de la
flexibilité et de jeu simultanément en analysant le courant et la direction du jeu. Quant a la deuxiéme série
dont ’objet est 1’étude des effets de I’excentricité, nous avons considéré un mécanisme quadrilatére plan
parfait mené par un moteur asynchrone triphasé excentré statiquement. Les paramétres étudiés dans ce cas
étaient la vitesse de rotation de la manivelle, le couple électromagnétique et les courants statoriques et

rotoriques.

Mots clés : Modélisation multiphysique, principe des travaux virtuels, formalisme de Lagrange, Simulink/ Matlab,
comportement dynamique, mécatronique, jeu mécanique, flexibilité, excentricité, systéme multicorps, quadrilatére, moteur
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