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Avant-propos… 

Stateflow®	est un module développé par la société 

américaine MathWorks® qui permet la simulation 

de machines d’état.  

Une machine d’état comporte un nombre fini d’états. 

Elle modélise le comportement de systèmes qui 

passent d’un état à un autre en réponse à des 

évènements. On parle alors de systèmes à 

évènements discrets. 

Comme son nom l’indique, ce module permet de 

tracer des diagrammes d’état (« State Chart ») et des 

diagrammes de flux (« Flow Chart »).  

Stateflow® est intégré à Matlab®	et	Simulink®. Les modèles construits pourront par 

conséquent comporter des blocs des différentes « toolboxes » de Simulink et/ou 

appeler des fonctions	Matlab et/ou des fonctions	Simulink comme nous le verrons. 

Ainsi le modèle global d’un système complexe pourra comporter des modèles	

linéaires continus construits avec Simulink sous la forme de schéma-blocs, des	

machines	 à	 état construites avec Stateflow® ou encore des modèles	 acausaux	

réalisés en utilisant Simscape®.  

Aussi Stateflow® permet de simuler le comportement de systèmes	hybrides c’est-à-

dire à évènements discrets	 et	 continus. C’est par exemple le cas d’une balle qui 

rebondit sur le sol. En effet son déplacement dans l’air est continu alors qu’à chaque 

rebond, considéré comme un évènement, sa trajectoire est modifiée. C’est encore le cas 

si un robot doit éviter un obstacle présent sur sa trajectoire. 

Une connaissance approfondie de Matlab® et Simulink® n’est pas indispensable pour 

commencer à travailler avec Stateflow®.	Dans la plupart des exemples traités avec la 

version 2013b, les chemins menant aux composants des bibliothèques Simulink® 

utilisées sont précisés. 

Après avoir présenté les différents outils et quelques applications, nous verrons 

comment implémenter un programme réalisé avec Stateflow® vers  une cible telle que 

la carte Arduino	Méga	2560. 

Le guide de l’utilisateur complet de Stateflow® est téléchargeable sur le site de 

MathWorks® : 

http://www.mathworks.com/help/pdf_doc/stateflow/sf_ug.pdf 
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