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Chronogrammes

Barriere de Parking
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Véhicule passé
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Fermeture barriére
Barriére verticale
do / Piloter le variateur pour fermer barriére en suivant profil de vitesse

Barriére horizontale

Ouverture barriére Vehicule autorisé & passer, Barriére fermée
g -
do / Piloter le variateur pour ouvrir barriére en suivant profil de vitesse do / Piloter le variateur pour maintenir le couple;

Question 1 : Compléter le chronogramme a partir du diagramme d’état de la barriere de parking
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Mécanisme de coffre motorisé

L'Audi A6 posseéde en option un coffre motorisé. Ce systeme développé par la société Valéo a été
récompensé par le prix de I'innovation électronique automobile EPCOS/SIA dans la catégorie « Vie a bord,

confort, habitacle ».
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Le schéma d’implantation du systéme est décrit ci-dessous :
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Afin d’expliquer le fonctionnement du coffre motorisé, le diagramme d’état suivant est fourni :
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Question 1 : Compléter le chronogramme suivant pour les sorties « Quvrir » et « Fermer ».
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Question 2 : Compléter le chronogramme suivant pour les sorties « Ouverture ou ArretOuverture »
et « Fermeture ou ArretFermeture ou Fermé ».
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Panne d’'un hydro-planneur
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en contact avec l'eau

“Pitch pack™
Pack de batteries utilisé comme masse
mobile en translation pour le contréle du
tangage (mouvementde plongée)

"Roll pack"
Pack de batteries utilisé comme masse
mobile en rotation pour le contréle du roulis

Dans l'objectif d’optimiser le fonctionnement d’un hydro-planeur il faut tenir compte de toutes
les procédures de fonctionnement prévues, comme celle d’alerte en cas de panne de la transmission
des données, qui impose d’émettre un signal de détresse permettant de venir repécher I’hydro-planeur.

PRINCIPE DE PIVOTEMENT DU PLANEUR

Masse en rotation

— Antenne
™~ horsde
I'eau

Pivotement du planeur

autour de son axe

lengitudinal

A chaque remontée en surface, I’hydro-planeur se connecte a un réseau
sans fil (IRIDIUM) afin de transmettre les données enregistrées.
L'hydro-planeur dispose de trois antennes logées dans la dérive
et dans chaque aileron stabilisateur. Cette solution implique que,
pour émettre en surface, I'engin pivote sur lui-méme d’un quart de tour
pour faire émerger une des deux antennes dédiées au réseau IRIDIUM.
Pendant cette phase, le dispositif de basculement, qui permet
de controler le tangage de [I'hydro-planeur, n’est pas actif.
En fin de charge des batteries ou en cas de souci technique,
I’hydro-planeur balise ARGOS (dont

est dans la dérive verticale) qui permet de le localiser et d’envoyer

dispose d’une I'antenne

un navire pour le récupérer.

Dans ce cas de dysfonctionnement, I'hydro planeur adopte le comportement décrit par le diagramme

d’état ci-apreés.
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. Arrivée en surface

Position 1
do / Rotation sens horaire

Aile sortie
a la perpendiculaire

Echec Iridium [premier] _

Aplat Echec Iridium [deuxiéme] Communication ; Position 2
| do / Mise & plat des deux ailes do / Acquisition coordonnées GPS Aile sortie do / Rotation sens anti-horaire
Déclencher balise ARGOS Emission messages Iridium a la perpendiculaire
Fin
communication
Récupération g 6\

Question 1 : Compléter les chronogrammes qui correspondent a la séquence des signaux de commande
fournis par I'unité de traitement pour obtenir le fonctionnement souhaité dans le cas ou la premiere et la
deuxieme transmission IRIDIUM échouent (lorsqu’un élément doit étre activé, il sera représenté par un
niveau haut).
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