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iDétection front descendant
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Questions 14. et 17. Synoptique du traitement de I'information
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ECOLE D’INGENIEURS ROBOT HAPTIQUE TP
Ingénierie Systéme 3h - v1.0
Epaisseur Mesure 1 | Mesure 2 | Mesure 3 | Conclusion
connue
Objet 1
Objet 2
Objet 3
Question 3. Mesures de I’épaisseur de 3 objets
Rotation sens direct Rotation sens inverse
A > N >
A A
A A
B B
Op/4 Op 0 Op/4 op 0
Question 10. Diagrammes des signaux A et B
Traitement d’information
—»Détection front montant
Information
A —»Détection front descendant > position
Codeur IT
- Information
—»Détection front montant » sens
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Robot haptique
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Questions 8. Chaine fonctionnelle
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