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EXERCICE

POSTE D’ESTAMPILLAGE

1) Diagramme
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2) Chronogramme
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3) Table de vérité
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4) Logigramme
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PROBLEME 1
Léve vitre automatique de véhicule automobile

Q1
Action
utilisateur
—|
Ordre
—»
Position
F Vitre
Batterie — — —> — — Coulisseau
Energie Energie Energie Energie Energie
électrique €lectrique mécanique mécanique mécanique
(azv) distribuée de rotation de rotation de translation
Vitre déplacée
DR 1 - Chaines fonctionnelles du leve-vitre électrique
Q12

Modélisation des actions de frottements * —_—

W ~

‘ Vitre mobile guidée
en translation

o

‘moteur réducteur  poulies-cable

Electronique
de puissance

=

DR 3 - Schéma-blocs a compléter
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Q23

N| 0 |

arrétT

alarmeT

comptage T

montée ,

impulsion

A TR :

] N

Temps predit Erreur de I'énoncé, cette derniére

supposé constant impulsion n’existe pas.
a chaque nouvelle impulsion

DR 4 - Chronogramme a compléter

bouton haut
( Marche A ( Arret \
fin course haut
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Q17 - Consignes a imposer sur les roues pour obtenir les déplacements souhaités

Mouvement 1% 0 Wg Wy
Avant V. 0
Arriere -V. 0
Gauche 0 We
Droite 0 — W,

Q18 - Info-bulles a compléter avec les valeurs de wy et w, et les deux transitions

? a)g =0 Wy = 0
e h -
Arrét temporaire 1 |
- J
after (0,5s
s Y ( ’ z wg = Wa =
Rotation 2 gauche [~~~
- J
SR L S wg = wyg =
Arrét temporaire 2 [~
(. S/
after (0,5s)
s 7 wg = (L)d -
Avance [T
- S/
e . ) ] wg —] (Ud =
Areet [T
- J
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Q32 - Etats 2 compléter
Q33 - Transitions a compléter

stm [Machine 3 Etat]Cycle robot1[ Cycle robot] |

r

DEPLACEMENT
/N=0 MANUEL EN POSITION
INITIALE
d<d1
" ARRETAUTO | ctant AVANCE LENTE | d<d0 / stopper robot PRISE D'UN POT

" DEPLACEMENT VERSAUTREPOT) | 7

d<dtfelse] | Fr L T
otation robot ok
ROTATION 90°
GAUCHE | | e
DEPOSE DES POTS
pu—
avanceok
AVANCEMENT
d>d1/N=0 | d<d1 [N==6] Fotation robot ok
T ROTATION 90° DROITE
position connue
) " ESTIMATION POSITION
rotation robot ok NOUVEAUPOT | | | |
Y
ROTATION 180°
................
h rotation magasin ok
RECUL ROBOT

................. Cl) o
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