CNAM CycleB

Réseaux de Petri — Exercices (3)

Exercicel (1® sesson 1997

Un systeme est composeé d' un PC de supervision, dun automate @ d’un roba reliés par

réseau.
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Le PC de supervision passde un algorithme qui permet de déterminer les N prochaines
adions du roba (N est fixe). L’ automate regoit, via le réseau, les N prochaines adions du
robd et lesenvoie une par une ai roba, qu les exéaute.

Lorsque le roba ne peut pas exéauter une action (panre...) il prévient |'’automate, qu
prévient le PC de supervision, qu dédde dors d’ arréter le systeme. Lorsgue le roba atermi-
né corredement une adion, il prévient I’automate qui lui envoie la prochaine adion.

Lorsque I’ automate envoie la derniére adion au roba, il prévient le PC de supervision et
lui demande les N prochaines actions. L’ automate & le PC de supervision contrélent que les
échanges d' information par le réseau se sont bien déroulés.

A |état initial, le systéme est au repos. Pour arréter le systéme, un message d’ arrét est
émis par le PC de supervision en remplacement des N prochaines adions. Lorsque I’ automate
reqoit cemessage, il met le roba au repos des que ses dernieres adions ont exeautées.

Déterminer a I’aide de réseaux de Petri communiquants le fonctionrement du systéme
(un RdP par entité du systeme : Robat, Automate, PC de supervision).



Exercice?2 (1%® sesson 1997
Soit le RdP suivant.
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1) Déterminer lamatriced’incidence U.

2) Considérer le marquage initial Mg (1, 0, 1, 1, Det laséquence o = <t2, t1, t3, t3>. Déter-
miner le marquage obtenu apres le tirage de la séquence ¢ en utili sant I’ équation d état
M'=M,+U V, ou\/. estlevedeur de momptage.

3) Déterminer lest-invariants et lesinterpréter.
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