CPGE — PTSI Mr Pernot

TD Systemes a évenements discrets — Diagrammes d’états

Une entreprise produit des bobines cylindriques de cables de trois types (petites, moyennes et
grandes). Elles sont deplacees a1’ aide d'un chariot de pont-roulant pose sur deux poutres.

Variables de sorties : vecteur d’état (G, D)

o 1A deplacement
G =0,D =1 : déplacement de gauche poutres ————> P

vers droite. *‘ b.""“"-t

— G=1,D=0: déplacement de droite s \
vers gauche, trewil — ~. .
— G =0 D=0: arrét du chariot. e :
— G=1,D=1:combinaison interdite. g chariot
S|
P’da;'mb.’es d’enfrée - vecteur d'état (dcy, cg. L \palam
c

—dey =1 : départ de cycle.

—cg =1 : chariot a gauche.

—cd =1 : chanot a droite.
Imtialement. le chariot est a gauche. L'appui sur [ stm [Machine & Etat] chariot [ charit 1
départ cycle n'a d’effet que s1 le chariot est a
gauche. Le cycle nomunal comprend un
deéplacement a dro1te. pus un retour a gauche.

1. a) Dresser la table de vénté du systéme décrit arrét du chariot | [dey]
ci-dessus. e l
b) Le systéme esti1l  séquentiel ou

combinatoire 7 —J

2. a) Indiquer le nombre d’états possibles du
systeme

b) Compléter le diagramme d’états du systéme
ci-contre.
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