Résultat
retour sur la route
arrét avant le mur

Détection
capteurs

évenement
sortie de route,
mur devant

Décision
Algorithme

action
Tourner le volant ou
freiner







Etats du volant et du moteur

A l'arrét

Marche avant Marche avant Marche avant
Volant a gauche Tout droit Volant a droite

Marche arriere Marche arriere Marche avant
Volant a gauche Tout droit Volant a droite

Commandes de la voiture robot

Mettre
voiture en

Etats des capteurs

Voie
dégagée

Route/Route

Route-Terre I

I Terre-Route

I Terre-Terre I




Route/Route

Etats du volant et du moteur Etats des capteurs

Marche avant Marche avant Marche avant

Route-Terre I Faire

Route/Route i I Terre-Route Faire

Voie
dégagée

Volant a gauche Tout droit Volant a droite

Route-Terre I
I Terre-Terre I

Marche arriére Marche arriére Marche avant
Volant a gauche Tout droit Volant a droite

I Terre-Route

Mettre Marche avant

voiture en Volant a gauche
Commandes de la voiture robot I Terre-Terre I

Mettre Mettre
voiture en voiture en

Mettre Marche avant
VOlture en Tout droit

Mettre Marche avant
voiture en Volant a droite

Mettre
voiture en

Alarrét




Algo répété en continu | Etat des capteurs | Composants algo

Route/Route

Mettre
voiture en

. Route-Terre I
Al'arrét

Voie
dégagée
I Terre-Route

Route/Route Faire I e I

Mettre Marche avant
voitureen  Toutcror Etat du moteur
et du volant
Route-TerreI Faire (effecteurs)

Mettre Marche avant Marche avant
voiture en Volant a droite Tout droit

Marche avant Marche avant
Volant a gauche Volant a droite

Si I Terre-Route Faire

Mettre

. Al'arrét
voiture en Mettre
voiture en

Si I Terre-Terre I Faire

Mettre Marche avant
voiture en Volant a gauche




