Fonction: traiter les message en provenance du moniteur
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attendre ‘démarrer robot sans wd’
envoyer ordre de démarrer sans wd au robot
si l'ordre est ok
robot démarré := vrai
poster messageToMon ACK
sinon
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Fonction : envoyer message au moniteur

attendre ‘connexion établie’
tant que

attendre messageToMon

envoyer le message au superviseur [*Write™/
fin tant que




