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EXERCICE 1
SYNCHRONISATION DE CHARIOTS

B Premier cahier des charges :

Q1:

Ve

Chariot 1 i

do /D1

Cycle B

o

Chariot 2 i

do /D2

°

B Deuxiéme cahier des charges :

Q2:

J/
( Cycle E
Chariot 1 i
Chariot 2 i
p & J/
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B Troisiéme cahier des charges :

Q3:
o

( Cycle N

Chariot 1
[ Arrét dey

Chariot 2 i

B Quatriéme cahier des charges :

Q41 : fonctionnement avec un seul chariot

(" Cycle 7
ATet Chariot 1
ré
dc
entry / fc=0 4 .
(fe=1] (Testfinde ) (fe=0) (@l )

cycle do /D1

bl

1 étatl2
- 2 do /Gl

Mémorisation
demande fin
de cycle

Attente di (‘Demande de fin de cycle

¥ entry / fc=1 %
\ J
\ J
dey | | |

fc

Arret [

Etat 11 (do/D1)

Etat 12 (do/G1)
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Q42 : fonctionnement avec deux chariots

Rappel :

Le fonctionnement doit étre le suivant :

On appuie sur le bouton « départ cycle ».

Chaque chariot reproduit alors indéfiniment son cycle, indépendamment I'un de l'autre, tant qu'on ne ré-
appuie pas sur « départ cycle ».

Mais si on ré-appuie sur « départ cycle » en cours de cycle les deux chariots doivent terminer leur cycle et ils
doivent étre tous les deux revenus en A avant qu’un nouvel appui sur « départ cycle » puisse étre pris en
compte.

( Cycle A

testfinde \  [fc=0)
cycle do /D1

bl

1 étatl2
- = do /Gl

dcy

entry / fc=0 ‘

Mémorisation
demande fin
de cycle
Attente 4 (" Demande de fin de cycle )
Y entry / fc=1 = C)
G 5
testfinde ) [fc=0)
cycle do /D2
b2
etat22
- az do/ G2
. /

Mobilité assistée a I’aide d’une canne robotisée

Réponses a Q9 et Q11 page suivante.

Lycée Clemenceau Nantes - Olivier Le Gallo - SlI




Q9

stm [Machine 4 EtafjModel| Modef] |

~ ~

\

f Initialisation Marche
® : K O

do / Lancer le cycle d'initialisation

[ Appui )
i — when (S=...... )
........... IMarche
when (S = ) when (S = ) f Procédure d'arrét ]
"""""" do / Lancer la procédure d'arrét
[ Balancement )
do/ - when (S=__.. )
s e s e S o
o Power off

Analyse )
. 5 do / Générer le signal S

\

DR 1 - Diagramme d’états représentant la stratégie de commande des deux degrés de liberté du
prototype de canne robotisée

Q11

[ Début ]

\

<
<
2

Fin de
I’algorigramme

/ Lire la vitesse angulaire (2 /

DR 2 - Algorigramme de I’activité « Générer le signal S »
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