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Questions 21 et 22

Vitesse (rad/s)

------- Couple (Nm)

== ==C approché(Nm)

400
o
=
= ====" b ]
: 300 | -4
|
! 1
2 200 ] ," r =
5 r 1 it
a t / [ i
b I :
] [ «
100 I I H
5 $ H
g H
8 1 - 4
5 0 T
o ) 2 4 i 6 8 10 12 14
5 3 1
T -100 2 1
g . b 3
g H A H
o : - l‘-
5 -200 =l T
3 [
EE
i 1 "
i 300 LI -+
£
-400
Temps en secondes
Figure B
Question 29
g0 ——gain(dB)
®0 \
40 \
) \\
0
10 100 \om 10000
- ‘\
-40 N
45 = nHase (")
0
10 100 1000 10000
-45
-20
——-___\
-135 \
-180
-225

Figure C

1,5

0,5

-1,5

-2

Couple en newton.métres



Questions 32 et 33

Départ / {i=1}

|

Déplacement - E1

when (position = posi) [i<=n]

when (position = délivrance) [i>n]

[ri=1] / {i=i+1}

Sortie pince

do / Sortir pince

when (profondeur = pi)

Serrage pince

do / Rapprocher mors

when (écartement = li

Rentrée pince

do / Rentrer pince

pince rentrée

Desserage pince

do / Ecarter mors

pince ouve

rte

Ouverture tablier

do / Ouvrir tablier

Prise boite - E2

tablier fermé

Fermeture tablier

do / Fermer tablier

when (ouverture=Li) T

\

La boite tombe sur le tapis
roulant de la téte EUCLID3D

[ril=1]

Délivrance boite(s) - E4

Ouverture trappe

trappe ouverte

. do / Ouvrir trappe

Sortie ordonnance

: trappe fermée

do / Entrainer tapis

Fermeture trappe

after (2 s)

do / Fermer trappe

Retour boite(s) - E3

Positionnement boites

Sortie tige

do / Sortir tige

Sortie pince

do / Sortir pince

when (profondeur=pfi)

tige sortie

e

/ {i=i+1}

Oy

. do / Rentrer tige

. do / Rapprocher mors

pince rentrée

Alignement boites sur rangée

Rentrée tige tige rentrée

e

Serrage pince

when (écartement=Ifi)

Desserrage pince

do / Ecarter mors

Rentrée pince

pince ouverte

do / Rentrer pince

Tableau 4 compléter pour le déplacement choisi avec la téte EUCLID3D

Figure D Graphe d’états de délivrance d’une ordonnance par la téte EUCLID3D
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Question 35

Positions X et Z en métres
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Evolution & compléter

Question 39

Temps en secondes

Figure E
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