Résumé:

Le présent projet vise la commande d’un bras de robot manipulateur ROB3 disponible au
niveau du département de génie électrique de I’université d’lbn-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 modele géométrique directe et inverse sous I’interface matlab.

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