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L’objectif de ce TD est de tester et de comprendre comment marche les réseaux de neurones avec Matlab, ici 

NARX. Vous avez à votre disposition un cours plus complet sur les réseaux de neurones et 

l’approfondissement des NARX. 

 

La problématique sera ici de proposer un modèle de comportement d’un système multiphysique par 

identifications temporelles. La première identification sera « classique » au sens d’une analyse causale : la 

deuxième se fera par un réseau de neurone de type NARX. 

 

1 MISE EN SITUATION 

Un bras manipulateur est le bras d’un robot 

généralement programmable, avec des fonctions 

similaires à un bras humain. Les liens de ce 

manipulateur sont reliés par des axes permettant, 

soit de mouvement de rotation (comme dans un 

robot articulé) et/ou de translation (linéaire) de 

déplacement. 

Dans le cas d’une imitation complète d’un bras 

humain, un bras manipulateur a donc 3 mouvements 

de rotation et 3 mouvements de translation sur son 

élément terminal. 

Il peut être autonome ou contrôlé manuellement et 

peut être utilisé pour effectuer une variété de tâches 

avec une grande précision. 

Les bras manipulateurs peuvent être fixes ou mobiles (c’est-à-dire à roues) et peuvent être conçus pour des 

applications industrielles. 

La maquette présentée ci-dessus permet de comprendre les tenants et les aboutissants d’un tel système. 
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2  MODELISATION PAR SCHEMA BLOC 

 

 

 
 

On cherche à identifier quelques paramètres parmi l’ensemble des paramètres physiques. 
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Afin d’améliorer les valeurs numériques des estimations précédentes des paramètres trop éloignées de leur 

valeurs pratiques, on cherche à superposer une réponse expérimentale à une réponse simulée. 
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