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Choix du mode de 
fonctionnement

évènement

légende:

Etat

Fonction

           Fin de tache
non

             Envoie les ordres au robot réel

                 Arret ? non
oui

Type_tache="Atteindre cible"

thread pour synchronisation 
Création et lancement d’une

Demarrer Teleprogrammation

Validation

ouiType_tache=""

             Calcule les ordres à envoyer 
             (Modèle Géométrique Inverse)

             Envoie les ordres au
             robot virtuel

robot virtuel / robot réel
             Synchronisation 

Saisie des coord 3D

Automate pour Atteindre un cible
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Etat
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Type_tache="Atteindre cible"
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Calcul du point 3D 

Clic sur fenetre 3

Clic sur fenetre 2

Démarrer téléprogrammation

AUTOMATE POUR ATTEINDRE UNE CIBLE
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           Fin de tache
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l’état des supports 
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