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Figure 4 : diagramme des exigences.

La problématique abordée dans ce sujet est la suivante :
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10d [Bock] Diagramme de bloc ierne [ robot UBBO maker J)




Le robot doit suivre la loi de vitesse simplifiée suivante pour un déplacement en ligne

droite.
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Figure 8 : loi de vitesse simplifiée pour un déplacement du robot. A t

*.
Question 1.3 A partir de la figure 8, indiquer la nature du mouvement pour la phase 1.

Déterminer I'accélération ac du robot lors de cette phase de démarrage.
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