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Annexe 2 : schéma-bloc de I'asservissement de position angulaire
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Annexe 3 : diagrammes de Bode du correcteur pour K =1
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Annexe 4 : réponse temporelle

x 107
3 T T T T
g
o (IS T ] I e R R S —
c
8
3
2 1 R ]
o
c
<
(] | R R e R R I R R -
05 i i i i i i i i i
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

temps (ms)



Annexe 5 : articulation en tangage de la cheville
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Annexe 6 : transmission de mouvement de I'articulation de la cheville
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Annexe 7 : articulation de la cheville en tangage et roulis
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