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2.2 Systèmes séquentiels . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25
2.3 Le Grafcet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28

2.3.1 Introduction au Grafcet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
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3.1.1 Quelques définitions . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 42
3.1.2 Exemple 1 : Commande d’un wagonnet . . . . . . . . . . . 43
3.1.3 Exemple 2 : Commande d’une perceuse sans fil . . . . . . . 45
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4.2.1 Modèle entrée/sortie d’un système mécanique en translation 79
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6.1 Méthode des complexes et séries de Fourier . . . . . . . . . . . . . 128
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