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DS MPSI1 mai 26, document réponses

Question 34 Diagramme d’états pour réaliser le coin (a) et le coin (b).

Attention : [l y a une erreur de représentation concernant le coin (a),
modifier la figure (a) pour corriger cette erreur.

- 1 couche

: 2 couches [ : 3 couches

Avancer
'Entry / Ouvrir la buse ‘
' Do / Avancer le robot )
!\E}(ﬁ‘ ! Fermer la buse » Tourner de 90°
@ Entry /@
@ i - * Do / Tourner le robot
, de 90°
® Exit / @

Si pas de condition de garde ou pas d’action, metire x dans le tableau.

réalisation du coin {a) réalisation du coin (b)

condition de garde & | £, C;D = P 4) P ([D:, o, l,q)
conditionde garde @ |, £, Cp =, ) o G) = {1)
action @ < Crinan. Gare
action @ e s, Bane.
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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

(d)
[ Avancer
'Entry / Ouvrir la buse |, When (P = Pg) | Reculer
‘Do / Avancer le robot | Do / Reculer le robot \
\Exit / Fermer la buse
f | zoneacompléter Tourner de 80° |
= — Do/ Tourner le robot |
,when (P = Pyy) . : de 90° |
®

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