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Question 34

Attention :

Diagramme d’états pour réaliser le coin (a) et le coin (b).

Il'y a une erreur de représentation concernant le coin (a),

modifier la figure (a) pour corriger cette erreur.

-2 couches [ : 3 couches

i

/

Avancer

%Emry / Ouvrir la buse
‘Do / Avancer le robot
\Exit / Fermer la buse

{ @

3

|

Tourner de 30°

Entry / @

¥

Do / Tourner le robot

Exit / @

de 90°

Si pas de condition de garde ou pas d'action, mettre x dans le tableau.

réalisation du coin (a) réalisation du coin {b)
condition de garde © ,L,V/f@‘_v ( P=F. z;_,,,) asrFfeon ([’Dn;/ P )
condition de garde & o ( P = e, ) - . (p = /)

action @ Ve o Erwae
action ® 5 Fiivicun:. s

1/2




Questions 35-36

Position du point Pg pour les coins (c) et (d). Position du point P, pour le coin (d) et
diagramme d’états associé.

-2 couches [ : 3 couches

: 1 couche

‘ ‘:P?f**“g

Avancer
'Entry / Ouvrir la buse | When (P =Pg) | Reculer
§Do { Avancer le robot | Do / Reculer le robot \
|Exit / Fermer la buse :
| zoneacompléter oomerde 807 |
e a— — Do / Tourner le robot |
‘when (P = Py)) de 90° |
& v

Diagramme d'état permettant la réalisation du coin (d)

/ 4(/'@.«4« | XD

atoen (ﬁp: /l)
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