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Document reponse DR1

Question 1.4 i{‘?j[
|
|
5
§ Vérin pneumatique ;
|
Ay NP
f{x} = (¥ « i
chambre N S _ o
Ddb g
— | chambre P Force (N)
g T— g
[ %7 B —t i
@ o . =
Génerateurde [ 1] Capteur de
mouvement o — £ force
TREX
R |

surface piston 1 63’% —_—

chambre N

surface piston 4 ’S Z/ ’L FARTE
’..

chambre P | o F#%=

course de la
i S mm
suspension R T S

bar

Question 1.5
8000

- force exercée (N) | 1 ' ] /
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Document reponse DR2

Questions 1.153 1.17

# Gestion de la détection de chocs
acc = abs(lecture acc lineaire¥()) # legture acc&lération
if acc < acc_seuill:

acc_cptl = &Q‘rv-ﬁ(o-li,f»;/}

else:

#
4 seuill : choc moyen
# incrémentation compteur 1

Il

age eptl
if age = agt. seu112 seuil2 : choc important
acc_cpt2 = élxl CrJLij{# incrémentation compteur 2

else:

mise a 0 compteur 1

acc cpt2 = ;.é§;331> mise a 0 compteur 2

# Gestion des différents états du systéme

if etat =='0": # position ouverte
if pedalage == True:
i1E aee eptl. » Sov. . # pendant plus de 5 s

rotation moteuxr (-120)

etat = 'F' # changement d'état
elif acc_cpt2 > L.

rotation moteur (120)

etat = '1'

elif sktabk =="'1%; # position intermédiaire
if pedalage == False or acc > acc_seuil2:
rotation moteuxr (-120)
etat = 'O
elif acc cptl > .gO@.:
rotation moteur (120)

3 etat = 'F"'
elif etat =='F': # position fermée
if pedalage == False or acc > acc_seuil2:

rotation'moteur(12o)

etat = }

elif S LC.CH J— fov # choc moyen détecté
rotatio moteur ,[ZG
etat = Jii # changement d'état
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