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-volution des systémes techniqugs:

P Je dois étre apable a la fin de la legcon de

sanbiuyoa) sawaisAs
Sap uonn|oA : TIN

1 - Définir un objet technique. 10 - Citer les caractéristigues du systeme
2 - Définir un systéme technique. robotisé.
3 - Définir un systeme primitif. 11 - Realiser une « frise chronologique »'
4 - Citer les caractéristiques du systeme repr ®sentant | es ®t al
primitif. systeme technique utilisé dans la vil!
5 - Définir un systéme mécanise. quotidienne. !
6 - Citer les caractéristiques du system¢ 12 - D®t er mi ner | a nat!i
mécaniseé. technique (primitif, mécanisé, automatisé |
7 - Définir un systéme automatise. robotisé). I
8 - Citer les caractéristigues du system¢ 13- Définir la technologie cablée. i
automatise. 14 - Définir la technologie programmeée. |
9 - Définir un systéme rolotisé. I

1

JOoO®val ue mes .

.
e e

Situation de dép:

Depuis son apparition sur terr |
et innover pour répondre a se®esoins Au commencement, il utilisait des
outils naturels tels que les os et les @ires. Avec le temps, il a inventé
divers objets et systemes techniquegpassant des premiers outilgrimitifs
aux systémesnécaniséspuis automatisés et enfinrobotisés

ééééééeeécéceeeceeeceeeeeceeeeeeeeee. .

P~ Je construis mes savoirs i

. Le besoin I

Remplir le tableauen précisant les besoins de chaque personne selorfstuation) dans
| 6i mage

7

Besoinde| é ééééé.|ééeéeeééeeé .. éééééé.

) . : :
<>Techno|og|e i 3*MASC
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6. . 6666
1. Définition

< =
.............................................................................................................. 6&_
............................................................................................................ 3

D S
2. Exemple: Q35
Méecéeeecéeeéeé eé. éeééeeeé. _gg_
Mééééeéeéeeeeéeé. €. é6ééeéeéé. S &
Mééeééeééeeéeeécé. eé. ééeééeéeé. =
Mééeéeéeé eééééé. eéééeé

[I. Objet technique
1. Définition

Sable

Pétrole

2. Exemple I
eeeeee.
3. Exercicel I
ClasseZes différents objets dans le tableau suivant : i

Pierres

Mixeur

o a%

Ciseaux

&> ) [

Pomme

Chapeau

Feuille

Objets naturels

Objets techniques

eéeééee.

é

eéé

é

é

eééee

eéééee.

eeéeéé

é

é

6 : :
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[ll. Systemetechnique
1. Définition

sanbiuyoa) sawaisAs
Sap uonn|oA : TIN

2. Exemples des systemes techniques :
€éeeeé. ceceeeéé. cececeéé. ceeeée.ceeeée.edece

3. Exercice2 !
Désignez les systemes techniques parmi les objets techniques suivants !

|
|
\
Chaise
Perceuse Lave- linge
IV. Les types des systemes techniques 5
1. Définition !
Les systéemes techniques peuvent étre classés en 4 types !
B éeéeeeéeeé eeéeééeée. éeécéeéé [
B éecéecee. éééééé. ééééeéee. I
B céeéééé. 6ééééée. éeeeeé I
M ¢éé6666. 666666. 6666626 |

!
<7>Technologie i 3MeASC
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Caractéristiques
Systéme i )
yste Définition Qui Qui Source Exemples | [ =
technique < exécute | | 2 T B
décide? 5 do®nér 3
. 3 I
eéeéeeée. eeeeeé eeéée.é T c
(=g
€. éé6éeéeeé. eéé 6 é.6.é 5o
eeeec |ege. eeeéeéée. éeé| . |e.eee =,
P D . P . c
©C. CClgee. 6ceeee. 6|SCC-(CCC.1CCO.C lagg 6 & o
egeeéee. |, ., T T T Tleee. |leee.|eeeéé. | ] 7z
coce |ece cecece. e
Eéééé. éeeeee é.6.é¢é
eééeeéeeéeeé eeéé.é I
eééeeée. eééeéeeé ecéeééeée |!
€. ééeéée. éeé e éé.é !
€eeée lgg g66666.66 | | le..ee.
€. CClgee. 6666ee.6|SCC-|CCC-|C€CC.C g see. |
€eee. | iu ceccec |C€C-|ece. |ecee. | 0L
eeee. | - T
Eéééé. ¢eeeeeé é éé .|
eéééeé. ééeéeé € .é.éé I
eééeéeé. ééeéecéeeé céééé |
€. é6éeéeé. éée eéé.é :
P, s 7 s s £ £ r 7 s 7 7 s 7 I
oo |6€.é6é6ééeeé. éé é é é
66 gpgleee. cccecce. elgge | |eece.e | €.6ee. |
e ééé eéée. éééeéée e éé € éé e ééé € .éeé . .é |[!
eeee eéééeeée. éeééeé é é é .|l
eééeeé. eééeéeé € .é.éé I
eéééeeééeeéeéee e .eéé |
ccéeéeé |
Eééééé. éeeeé S :
ééé.é. |
€. ééeeeee. eeé p 6 s |l
¢eée lee. secece.ce|l | | . lades |
€. CClgee. 666666.6|SCC-|CCC (€. mmE
€eee. | is cecccc |6€C-|ece. |ecee. e ee.¢
eeee. |- - - - T E T é éé .|
Eéééé. ¢eeeeeé S
é.é.éé. |
cééééeé. ¢eeeeé S
¢ .6éé. |

2. Exercicel
Placer chaque objet technique das la case qui lui convient :
Meule - voiture T guichet automatiquei robot tondeuse- sechecheveuxi portail
automatiquei véloi scie électrique- sonnerie du collegenormal - machine a laver
automatiquei robot aspirateur - ordinateur.

Syst metif Syst me nm Syst me s® Syst me r :
€ éé EEééé|ééé . 6.éécé |6é¢é.eeeee |eeé.e.eeceé :
€ éé EEééé|ééé . 6.ééécé |6é¢é.eeeee |eeé.e.eecéé :
DAY DB EMIE DDA DEE DDA OE I
DA BEY DB EMIE DDA EMMEEDEN DDA EE I
é éé Eééé|lééé . .éééé |éée . eééeeéeé |éeé . e.éeéé .

!
<8>Technologie i 3*MeASC
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V. Evolution des systemes techniques

o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O
o o
@ o O

1. Définition

sanbiuyoa) sawaisAs
Sap uonn|oA : TIN

......................................................................................................... I
|

!

2. Exemples ;
+ La frise cwronologique dela bicyclette ;

i

: !

o 1.!1?(. I

i

i

i

|

i

i

i

|

| Coulewr | -_ |
1931 1951 1997 2007 2010 2015 !
| | | | | -
|

VI. Technologie cablée et technologie programmée 5
I

Définition Exenples Avantages et i

inconvénients :

éééééeéeéecéeé éééééeéceéeceé :
éEééeéeéeéeéeceé éééééeceéecéeé :
éEééeéeéeéeéeceé éééééeceéecéeé :

oot et ot ceecectete i
éEééeéeéeéeéeceé éééééeceéecéeé :
6ééééé |[éeeéeeeeéé éééééeceéeéeé :
eééééé |[éeeéeeeeéé ééééeééééé :
éééééeéeéeéeé éééééeceéecéeé :
éééééeéeéeéeé éééééeceéecéeé :
cééeéeceéecéeé éééééeéceéecéeé :
cééeéeceéecéeé éééééeéceéecéeé :
eEééeéeéeéeceé éééééeéceéecéeé :

I

9 | |
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é. . eeeé ée. .

Avantages et

Définition Exemples . Il
P inconvénients
eéééééééé éééééecééé
éééééeeéeeéeeceé ééééeeéeeeéé
ééééeéeeéeeéeeceé éééeéeeeeéé
éééééeeéeeéeeceé ééééeeéeeeéé
eééééeeéeeee eééeéeeéeeeeéé
éééééeé
eéééeéeeéeeece ééééééeééé
éééééeé

D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
N
D
N
D
N
D
N
D

O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
O D D~
D Dy D
O D D~
(N ONNON
O D D~
(N ONNON
O D D~
(N ONNON
O D D~
(N ONNON

-
N
-
N
-
N
-
N
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-

Range les différents obgts dans les bonnes catégories ;
Micro -onde; poire ; | pveitare ; fleur ; ordinateur ; sac a main; branche de bois i
Objets techniques Objets naturels ;

Eééééé. 66éééé. 6eéeé(éeéeee. eceeee. 6éeéeéé(],
€éééee.eceééé. ecceeqeceééé. ececeece. ééééell,
§ J

P \i

Relier chaque objet technique au besoin auquel il répond :

Casque moto 1 i Besoin de se protéger :
Téléphone 1 i Besoin d'avoir du confort ;
Batterie 1 i Besoin de communiquer .

Lit f Besoin de stocker )i

e

oo 3 |
N

Classer ces systéenas techniquesians le tableau cidessous : !

Sechecheveux; portail automatique ; vélo ; ascenseur, machine a laver normale; robot !
aspirateur ; moto ; hachoir manuel; robot Sophia; fer a repasser; bras robotisé; brouette. | |

- . - p; — 7 - - 2 S s |
Systeme printif Systeme mécanisé| Systéme automatis€  Systéme robotisé .

|

eeeee.eece.|eééee eédqeeéée eéqgeeéec e é ¢ :
éeééee.éee.lééeceéé eédqeeéée eéqgeeéec e é ¢ :
éeééce.bee.lééeéé eéedqeéeééé eéqgeeéee € é ¢ :
éeééce.bee.lééeéé eéedqeéeééé eéqgeeéee € é ¢ :
g s

10 \ |
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Compléter le tableau suivant en mettant (x) dans la case qui convient

Systéemes Primitif Mécanisé | Automatisé Robotisé

Marteau

Robot de transport
Détecteur d'incendie
Sechecheveux
Photocopieur
Robinet manuel
Aspirateur

Robot aspirateur
Feux de carrefour

- _/

|

s s s sz s s s s s s s 7

a- Donner deuxexemples desystemegprimitifs ;e e e e eeeéeeeeeeeeeee
b- Donnea deux exemples desystemes meécanisés: € e e eeéeeé.
c- Donne deux exemples desystemes automatisése € e e

L
Observerles systémes suivants et clasdesselonl 6 or dr e chronol ogi q
inventions:

M-
M-
M-
M-
M-
M-
D
D
D
D
D

D
D
D
D
D
D
D
D
D
o8
o8
D

{

Tondeuse Tondeuse robot Tondeuse Tondeuse
P Faux . P , :
autotractée hybride hélicoidale electrique
léeééeéeé. . é. . eéeéeéeeé béeéeééeeéée
— § § 2 C —
26 é6eéeéeéeeé. 46 eéééeéééé.
p- Joapprofondi s me \

Théme de recherche a choix

® Recherche I 6histoire du Robot
€ Chatbot (Exemple de Chat GPT), de quoi parlé- on ?
€ Quelles sont les inventions technologiques qui ont nguées

| 6hi stoire?de | 6humanit®
€ Comment la technologie a-elle changé nos vies au fil des ans
\QLGI ntelligence ArtifonQi

11 -
<>Techno|ogie I 3*M®ASC

sanbiuyoa) sawaisAs

Sap uonn|oAd : TN




-

e Le besoin estunec ¢ ¢ ¢ © ... couunc © ... £ ¢ e ¢ éprouvé par lutilisateur.

e Un objet technique est un objet © ¢ ¢ ¢ ¢ c ouc c c cceceeeeee,apart
eéeeééeecéeecéeéeecéeeceéeceée

eUn systéme technique est un ¢ ¢ c c c c c c e e e eeeee e e matériels en
relation, organisé pour satisfaire un ou plusieurs © ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ c ¢ ¢ €.

eUn systéme technique est dit ¢ c c cc ... e s8’il fonctionne gricea

Eéééeééeécéécecééeéééccetlnacéeééeecééeecéeeéeéceceé
eUn systéeme technique est dit ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ . §’il fonctionne sous le ¢ ¢ ¢

cecececeececeeececece enexploitantunec ©c c ccccccecececeeee
ceeceeeeeeeec autre quel’énergie musculaire.

s

e

D °

o Un systéme technique estditc ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ s’il fonctionne grdce dunec ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
et exécute toujourslec ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ sanslintervention de lutilisateur.

eUn systéeme c © ¢ ¢ ¢ ¢ estun dispositif qui estdoté d’'unec ¢ ¢ ¢ ¢ c ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
qui lui permet d’agir autrement lorsqu’unec ¢ ¢ ¢ c c ccccecececeeece e,
eUne frise chronologique est une ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ € ¢ ¢ € & & qui permet de visualiser l¢

© e e e e e des événements concernant un personnage, un pays, uradwechnique.
feccececeececceececeeece peamet de dfinir la maniére dont les
composants déun syst me technique d
cecececececececececoue eeeeceece e e afinderéaliser la fonction souhaitée.
ffDans unc ¢ e ecececeeee e e, les modifications de la commande implique
Eééeéééeecéeeeeceeeeeeececeeé
feééeéééeéeééeéeéeéeéeééeéeéddun syst me est
ccecececececececececececeeeeeeeeee e quelquesoitlafonction aréaliser

Sap uonn|oAd : TN
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)~ Je dois étre capable a la fin de lseton de
1- Définir la fonction « Acquérir ».
2-D®couvrir par | 6exp®ri mentatcguerir».ou | a s
3- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Acquérir » a
partir de leurs symboles normalisés.
4- |dentifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « acquérir » & partir de leurs

aspects commerciaux.
5- Choisir les composantsaparit doéune docume nptrakpiaorn®et epcahri

/J6®val ue mes

eéeéeéeéecéeéecéeéeéed
Quel est la différencentreun sysem eautomatl
eéeéeéeé

é eeéeeéee

7

Situation d#épart

Un restaurant spécialisé en cuisine traditionnelle Marocaine, es
~ devenu populaire et trés demandé. Afin débérer la personne qui ne fait
guetransporter les commandegles clients de la cuisine au comptoir de
serveurs, le propriétaire du restaurant souhaite utiliser unrobot

commandes des @nts de la cuisine au comptoix.

Technologie 7 3™ ASC
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[. Analyse de la situgion
1. Besoing) a satisfaire par le systeme

s s s

é é
é éé

s

-

é

D
D

2. Diagramme de contexte

s

ée

s

s

éeé
é

-

s

é

é

-

™ D

M-
M-

e. . eeee

o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8

é

N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
N
o8

Les éléments environnants du Robot transporteur de plats :

éeéeéeeéceéeeceéeecéeecéeecéeeceéeecéeecceecte

M D

o D

ee.

o D

o D

Diagramme de contexte Robot transporteur de plats

éeéeee

Robot transporteur
de plats

3. Diagrammedecagdi 6ut i | i sati on

Uc [modele]lr ob o't

transporteur de

pl at s

s

éeecée

x

éeeéee

é

N

é
éeecée

é

Robot transporteur de plat

é .

4.Di agr a magences 0

Lescapacité|e e e e ééééééeececeeeéeééééceecceeceeé.
dusysteme |ééeéeéeéeéeeceeceecéeceéeéeéeéecec.
Eéeéeéeéeéecéceceecececececeeceee.
Eééeéeéeéecéecécécéceeceeececeeeeeee.
Les Eééeéeéeéeéecécécéceceeeceeeeeeeee.
contraintes | ¢ ¢ 66666 6666666666666666666626.
aisarele |CCCCcceeeceecccceceeeccccece
ssieme S CCEccececfececiececaniececie
Eéeéeéeéeéeeécececeecececeeeeee.
Eéeéeéeéeéeeécececeecececeeeeee.

D D

D D
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€. . eéeeeée ee. . ecél

N

2 Commentsati sfaire | 0eomduper» ice=l.2] et Text®=e"détecter la
0,{ piste, |lagrpgdi retts |&d 9P gnal de d®parto

(w)
o]
=
D
=
=

M

req [modele] robottranpp or t eur de pl aexigencesp I
|
« Exigence» « Exigence» « Exigence» :
Mise en marche/arrét Robot transporteur eeééeecéeéée. i
Id=ll1 1" de plats Id:"l.2" i
R : Texte= e é éééééé .
Texte=" Etre mis en d="1" S I
he et en arrét" ) €eéée. éeéée. .
marc Texte="Transporter 66é6. 666666l
des plats" W I
I
[ [ [ ;

« Exigence» « Exigence» « Exigence» =

Eéeéeéecél|leeeececece||léeéeéeée N

A A A4 A A L

= (@)

ld="1.2.1" Id="1.2.2" d="1.2.3" 2]

Texte="D®t e c | |Texte=" Détecter la| [Texte="D ®t e c ; g’

poi matrsr °dt |[pIste signal de %

S

3

o

=,

>

Il. Solution choisie
1. Schéma électronique I

I
I+

LED verte
o T

s

LED infrarouge
LED1

2. Principe de fonctionnement

Etat de K1 LED infra Phototransistor Etat de LED verte I

Ouvert

D~
D~
D~
D~
9]
D~
9]
9]
9]
9]
9]
9]

é e

D
D

D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
()
()
()
()
(]

Fermé

3. Conclusion |

Pour assurer le guidage de notre robot transporteur de plats de la
cuisine vers le comptoir et vice versa, ona c h o iusliser anod
Eééeéééeéecéeeececeéeeceeceecé

Le capteurinfrarouge est ¢ o nescteicteuc® ed e m e et
déune cleEDr ceceeecececee e . logésdansun méme boitier.

4. Exemples

Aspect commercial Symbole I

® ~ L

CNY70 TCRT5000 Emetteur récepteur

o = = - 1

Technologie T 3°*M® ASC




e. . eeee ee. . ecel

Phototransistor LED infrarouge Phototransistor LED infrarouge !
c E c A c E c A I

|

= - r = ;‘ r M ;‘ :

|

e o Vs 5 |

v , i i v i

Capteur infrarouge sur la ligne noire Capteur infrarouge sur le sol blanc i

P~ Je construls mes savoirs

: L z
[ll. Fonction genérique «Acquerir » <
1. Definition LK
>

Oz

eéeéeéeéeéeéeéceéeceecéeéeéeéeéeéeéecec ;8
eéeéeéeéeéeéeceécececeecceececeéecéeébeéectecec R
eeéeéééécecccececeeceeéééececceecececeeeeéééeececececeeccet g\gh
=

v 2

Vo e

o

>

Grandeur physique 4)_—) Signal électrique

2. Le capteur I

M D D
M D Dy
M D Dy
M D Dy
My D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D D
M D Dy
M D Dy
M D D
M D Dy
M D Dy
M D D~
M D Dy
M D Dy
M D D~
M D Dy
M D D~
M D Dy
M D Dy
M D Dy
M D Dy

a. Capteur analogique

eééeecéeeceééecéeceéecéeeceéecéeecéeéecécece [

eééeeéeecééececéecééeeceéecéeceeceéeececect .

Eeéééééécceeceeceeéééceceeceeéeé. Exemplesde capteurs: ;

Capteur de Capteur de Capteur de !

ap R pteur d Capteur de -ap Capteur de gaz Capteur de| -

distance a luminosité . vitesse de ven| I

L température X R de butane son .

ultrason (Photorésistance) (Anémometre) I

I

I

|

. Ve I

b. Capteur logique (Détecteur) i

eééeeéeecééeceecéecééeceéeecéeeceéeecéeceéeecée.

¢éééceeéééececeecééececeecééeeceeceéeéececeeeéeeeee!

eééeeéeecééeecéecééecececéecéeeceéecééeeceéeceel

EEeéeeeééécécceceececeeeéecececéceceeééé Exemplesde détecteurs)

- - I

. Détecteur de . Détecteur de . .

Detecteur - Detecteur de Bouton . Détecteur de|
position . présence .

de flamme P mouvement poussoi - pluie X

mecanique (barriére IR) I

I

" i .

16 | 5
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)J6®val ue

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

La fonction « Acquérir»est une op®ration de c¢ onnal
electrigue en une grandeur physique.

Le signal logique ne peut prendre que deux états distincts notés souvent par (0 o{c ¢ &

Le signal analogique varie de maniére discrete au cours du temps en prenant
nombre de valeurs différentes.

(Greroeo{(2) \

Compléter le schéma edessous avec les mots suivants :
Capteur de lumiére- mouvementi lumiére - détecteur de mouvement

M-
D
D

\ J

Bxercce(3 ] ~

Un agriculteur utilise un systéme qui s'apuie sur un détecteur de niveau d'eau pour
I'informer que I'eau a atteint le niveau maximum dans le réservoir afin d'arréter la pompe
qui pompe I'eau du puits.

Le schéma cidessous est le schéma électrique de systéme.

A 470
o —

L
1+ I:} Buzzer LED

oV =
- ‘ it
Q:

1-D®t er mi ner élénen quicaalisallafonttiontechnique acquérir pour ce system

Eéééééeéeéeéecécéceceeeeeeeeeeececececee
2 - Quelle est la grandeur physique détectée par cet élément
Eeééeééeéeéeéeéeéeéeceéceceeecéeéeéeéeéecéecece

3 - Apres avoir réalisé une simulation de ctuit. Compléter le tableau suivant:

LO®t at d
é

o
m

®t at

(@}
@
—
QD

—
—
(@}
D

Ni veau ¢ L
Niveau bas

K Niveau haut

-
-
-
-
-
-

é

o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
o8
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D

D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
D

€. .éé¢é¢é eé. . éel

J .
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é. . eeeé ée. . ée

P~ J d@profondis mes connaissaces \

\ serveur possede en général.

Théme de recherche

€ Faire une recherche sur des exemples de Robots serveplss
t ©ches qubéils peuvent accompl
possedent;

® Faire une recherche

sur

Resumé

e La fonction technique « ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ... est une opération qui permet de
eééeeéeé ... uneé ¢ eééceééeecéeeééecéeeceéeéecée.

cececeecce est un dispositif qui ¢ cccc e .. une ©cceee

© e e e e e (position, lumiére, vitesse, pression, température...) @ un

eééeééeeééeeeéecécee.

ceececeeeee: Linformation est analogique si elle

de maniére continue ¢ c cccec cceecce ececeecee

insi prendre une infinité de valeurs).

e e e e e e (Détecteur) : est un élément qui © ¢ ¢ ¢ ¢ © . une

ceccececececececeececececeeceeEEe e e e qui ne présente

© © e e e e e (toutourien).

S o

M Dy D D Q
M D D
M D D
M D~ D
M D D
M D D

N
N
D
D
N

(pouvant

°
@D @D
[ONON
[ONON
[ONNON
M D
[ONON
D
D

D

D D

D

D

D

é e

=
S
)
(N
(N
(N
(N

v>» 'O 4

7

« J1ianbo

G
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P~ Je dois étre capable a la fin de la lecote :

1- Définir la fonction « Traiter »

2- |dentifier les solutions assurant la fonction « Traiter » (ordinateur, carte électronique
programmable) ;

3D®f inir | 6al gorithme ;

4- Définir les structures algorithmiques (linéaire, répétitive, conditionnelle.)

5- Elaborer un algorithme ;

6-D®f i nir | 6organi gr amme ;

7- Elaborer un organigramme ;

8- Définir la variable ;

9- Définir le programme ;

10- Elaborer un programme ;

11-Sai si r, t ® ®verser et veri fier l e bon f

p-JOo®val ue mses

Définir la fonction acquérir: & é
eéeeéeecééecéeeée
Donner trois exemples de capteurs
eééeeéeecééeecéeecée
Donner trois exemples de détecteur
Eéeeééeecéeeceéeeccéeé

Situation de dép:

Le bon fonctionnement du robot repose sur sa capacitéidterpréter
les informations fournis par ses capteurs afin deréguler ses
__ déplacements entre la cuisine et le comptoir se service. (Voir la figuce
dessous).

~

My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy
My D~ D D~ D~ (D~ Dy Dy

\_

o /
La trajectoire

Le comptoir des serveurs

a9
Technologie T 3*M® ASC
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é. . eéééeée ¢ee. . e¢

I. Analyse de la situation !

2 Commentsati sfaire | 0e Xaigre»n[id=.3]etdexta® Graiter

-—

‘,l des informations pour comman@der | e d®pl

regfmod | e] robot transporteur d ;
1
« Exigence» « Exigence» « Exigence» '
Mise en marche/arrét Robot transporteur eeeééée !
de plats I
[d="1.1" P ld="1.3" .
Texte=" Etre mis en marchg . Texte="é ¢ 6 6 ¢ é é || !
et en arrét" la="1" cééeée. 6eééell
: Texte= T.r.ansporter 6éé66é. 6éé6élli
« Exigence» des plats ceeeeéeeee|l,
Acquérir
: Z
ld="1.2" -
Texte="Détecter la piste, le g
points dbarrtr O
4 n N (¢}
depart 2 a
59
T S
-3
v
=
=}

[l. Solution retenue

La solution la plus appropriée consiste a agjper le
robot transporteur de plats d'unec ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
teéeééeéeéeéeécécéecéee. . ¢
Cette carte présente plgieurs avantages, hotamment

s s s s s s s s s s s

€é.ééééécécééééceeeeee. geéeéé !
Eéééeéééeééecéecéeeéee. éeeé I
Eéééeéééeééeéeécecéeeeéee. éeeé !

P~ Je construis mes savoirs :
|

[ll. Fonction générique «Traiter » |

1. Définition I
Eééééééééééeeeeeeeceeeeeeeeeeeeeeeecce :
ééééééééééeeeeeeeeeeeeeeeeceeeeeeeececece :
eééééééééééeeeeeeeeeeeeceeeeeeeeeeeccce I
- |
e.eeee e.eeecece €.eéeeeee :

eeeee..l — I _

2. Exemples dedispositifs qui rédisent la fonction « Traiter » I

R T R T r o T Y PN TY
e e

¥
Automate programmable Carte électronique programmable Ordinateur

20 : '
<>Techno|ogie I 3FMASC




é. . ééeeé ¢éé. . éé

IV.L6al gorithme !

1. Définition !

I
ééeéecececeééecececéececeéececeececéeecececceéeeeccece |
PP I I I !
céeéeceecececéecececeéeceececeéeececeececeéeeceeceecceecececce :

2. Exemple: Algorithme pour faire clignoter une LED |

<
N
T o
3
O o
=3
A @
Ja
.  ——————————— 9_3.5:
V.Loorgani gr amme T o
1. Définition v 5
=
e >
ceeeeeceeeeceeceeeeceeeeceeceeeeceeeeeeeeeeeeeeeeecece
éééééééécéécécecececeeeceeeceececececece |
Eééeééeééeééecéeccécececececeeecceeceeececeeecce .

2.Symbol es normali s®s de | 6organi gr amme .
. I

Symbole Signification Remarques .

I

- Eeéeécéecéee |eeéecéeceece. @eeéeeéeé |,
eeéeeeececececce eceéééécéceceeccéceeceece |
eeeéeéeéeée |eéeéecéecece. £éecéece |
eééeéeéeceéée |éeeééeecéeecéeéeéeeéeéee |

1

eééeceééeeéeec |éeééeecéeeceé. geeécéece :
eééeééeeééee |éeeééeecéeecééeéeecéceee |.

|

eééeééececééee |éeééeeééeeceeé. @eeééee |1
éeééeééecéee |éeéeecéeecéeéecéeééeée |,

3. Exemple

D
D
D
D
D
D
D
D
D
D
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6. .6666 66..668
VI. Les structures algorithmiques !
Les opérations relativess | a r ®s ol uti on doéun probl me 'peuv
cececececececececcecececececeececece selonletableau suivant : I

NON

=5

Début
v

e

e

e

é
Organigramme

=0

Compteur
Allomer L1
Attendre 1s
Eteindre L1
Attendre Is

NombreDAllumages
>

NombreDAllumages
Incrementer Compteur
Compteur — Compteur +1

é
é
é
é

i
®
A
—
=
=
—
®
=
¥

UoIRWIOEP auleyd : ZIA

NombreDAllumages

e

e

e

é
Algorithme

Attendre 1 seconde
Eteindre LED1

Attendre 1 seconde
Compteur «— compteur + 1

é
é
é
é
Compteur < 0
NombreDAllumage «— 5
Allumer LED1
Jusqu’a ce que Compteur

é
é
é
é
Début
Fin

Eteindre
L1

é
é
é
e
Organigramme
Allumer
L1

rmeé

eeé
eeé
eeé
é e
Algorithme

Si l'interrupteur
est fe
Sinon éteindre L1

Début
Alors allumer L1
Fin

MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G
MO GRNGRN G

Organigramme
Début
Allumer L1 et L2

y
Attendre 2 s
v
Eteindre L1
Eteindre L2

Algorithme

Attendre 2 secondes

Début

Allumer L1 et L2
Eteindre L1
Eteindre L2

Fin

22 " '
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VII. La variable !
1. Définition !
I
............................................................................................................ 1
............................................................................................................ 1
............................................................................................................ |
<_ I
|
2. Nature de variable I
Nature Exemples =
db6édéddééé eéeéeeéeeeéeceeeéeeecee =
T o
i eééeeeéecéeé eEéééeéééeeeeeececee P
Variable ol
eééeeéeée eéééeéeéeeceeeecee i{g
g 5
VIIl. Le programme 5] %
1. Définition v
&
5
......................................................................................................... !
......................................................................................................... 1
......................................................................................................... [
_ I
I
2. Exemple :LED clignotante avec carte Arcuino UNO !
|
Montage Programme textuel Programme graphique (mBlock) :
g (IDE Arduino) g graphiq ;
I
void setup() { .
|
pinMode(13, OUTPUT); I
} Arduino - générer le code |
void loop() { répéter indéfiniment :
digitalWrite(13, HIGH); mettre I'état logique de Ia broche @ 3 |
— )
re |'état | la broch '
RT3, i ‘nwgtte état logique de la broche €B) 3 (B9 |
attendre €) secondes '
delay(1000); I
} |
|
I
I
I
|
I
I
I
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6. .¢e666 eé.. sel
IX. Le robot transporteur de plats g
1. Schéma électronique partiel I

-Sv

2. Principe de fonctionnement

o
'\ K Partie a découvrir aprés I
|
ARD1 I
Alerter le cuisinier |
o — 1194 Bl ] " 2 Iou le serveur (B2Z) |
Capteur gauche CG q pasmcsrocon AL .
PE2OCIE Commander le
| moteur droit (MD) Z
R1 e N
10k
L ICommander le .-
- moteur gauche (MG) TI %
: o)
= Y >
IR2 I ARDUINO UNO A D
Cagptewr drot CD — o
- Qz
D 3
—+
@ S
. =
v A
o
>

Le robot transporteur de platsest en état de
marche, positionné devant la cuisine et prét a
| 6empl oi . Lorsque | a
préte, le cuisirier la dépose sur le chariot du
robot et appuie sur le bouton poussoir pour que
le robot se déplace en suivant une ligne noir
tracée sur un sol blanc. Ason arrivée au
comptoir des serveurs
. ), le robot garréte et alerte le serveur par un
signal sonore. Celuici prend la commande et
appuie sur le bouton poussoir pour que le robot

revienne ~ |l a cuisine I
forme de _ ) en signalant son arrivée en I
kmettant un son. / .
i

I

I

Le comptoir Capteur gauchéCG) |

. Le robot . !

0::0) |

|

Capteur droit(CD) :

Technologie T 3*M¢ ASC

| !
N 0::0 i
Arrét de cuisine .
2 .

Arrét de comptoir !




Début

\ 4

Le robot transporteur de plats est en marche
et se tient prét devant Ia cuisine ou le comptoir

~
L

e bouton
poussoir est-il

Avancer pendant 1 seconde pour sortir de Parrét :

-MD-...... et MG-....
-Attendre 1 seconde

CD et CG sont sur le blanc ?
(CD=...,, CG=..)

CD est sur le blanc,
CG est sur le noir ?
(CD=..., CG=..)

oul1

oUl

Avancer
(MD-=..., MG=...)
MD=0, MG=1)
MD=...,MG=...)
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Répondre par vrai ou faux aux propaitions suivantes : I
La fonction ¢ TRAITER e est | d6densem| . . |
informations provenant du capteur. ' I
Un algorithme est un ensemble doéins .
maniére aléatoire.

Léoexpr essiroené SiinioénF aHa i r stécureirépditive u e e ¢
Un organigramme est un diagramme réalisé par des symboles normalisés qui
d®crivent | 6encha”  nement | ogique de

Le programme est une donn®e sur | agq
systéme technique.

N

N

<
N
T o
R
® 2
R |
A D
— o
=

2 g
@ 9
> 3
v
o
5

Arrét programme de la télévision

Bouton
veille
activé ?

Fonctionnement: une télévision
peut se mettre en veilledepuis la
télécommande mais auss
automatiqguement apres une
utilisation de plus de 3 heures san:
intervention sur la télécommande. < !

Compléter convenablement Y Oui I
| 6or gani gonmermpantes c i o i
expressions suivantes :
Débuti ouii noni mettre en veille ' I
TV i Fin i aucune intervention :
depuis 3 heures.

\_

27 ‘ '
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. éééé

é

é. .

D s |l a d®tection
vitesse dépasse ® Km/h, le radar
active le flash pourprendre alors la

phot o de la plagq
centre de traitement des
informations.

Compl ®t er | 6organ

fonctionnement du radar routier ci-

\contre :

D
D
D
D
D
D

D

D
D
D
D
D

//////

eeeeee. .

eééeééeeéeecceéecté
eééeééeeééeeéecé

Les feux de circulation routiere

On veut réaliser unfeu de circulation routiére avec

des diodes LED selon le cycle suivant : eee
- Allumer la LED verte (broche 4) (pendnt 5 gl
secondes)
eéeéeéeéececeé
- Allumer la (broche 5) (pendant2
seconde) et éteindre la LED vertg —_—
céeéeéeéeé
- Allumer la LED rouge (broche 6) (pendant 5
secondes) eéteindre la LED jaune;
- Eteindre la LED rouge. éeééeéecée
_ _ céeéeéeéeé
1. Compléter I'organigramme du fonctionnement
du feu de circulation : y
2. Compléter le schéma électronique du montage : eEeéeéeeeeéecéeé
A 4
AREF p— S s s s s
- Gwo— eéeéeéeeéceeé
= D1z — et .'Q.
= ST — eéeéeéeeéeeé
E o(;g —_ g ‘g’g
e DS b
5 = 02— ——Df— -
=S s — B rg W éééééééecé
s o = B JF*
o
- D2 p——
D1 pr—
oo— ———
_/_/ = 55,}_ eEééeéeeeeceé
(<) o

\_
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é. . ééeé ¢eé. . eé,

&zo .

Elaborer un programme pour faire allumer la LED avec un bouton poussoic o mme | 6li-ndi ¢
la figure ci-dessous

.= OOWD e REECSEH i |
<
N
T o
] 0
@ 2
A B
5 &
. - 1
+ - 'Q:)'-Eh
® S
666beéeéééébbbecéed /Nla LED est connectée au pin numérique 7 de | | 3
| Arduino S

-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-

//le bouton est connecté au pin numérique 6 de| |
| 6Ardui no I

D
o8
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
0N
D

/[configurer les pins I
/lconfigurer| e pi n l edd con |
/lconfigurer| e pi n bout on ed

M Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D
My Dy D

-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-
-

/'l code principal qui I
[Ivérifier si le bouton est appuyé ;
/lallumer la LED
/lattendre 5 secondes
//éteindre la LED

M M~ Dy D D
M M~ Dy D D
M M~ Dy D D
M M~ Dy D D
M M~ Dy D D
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~
M M~ Dy Dy D~

[ ] si |l e bouton nbédest

D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D
D D

/léteindre la LED

M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~
M D~ D~

\_ i

P JOapprofondis mes \;
Thémede recherche:

# Faire une recherche sur les systémes embarqués et traitement de
I'information.
# Faire une recherche sur des différents langages de programmatio,

Java, Pascal, C++¢é
:
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Resumé

La fonction «¢ ¢ ¢ © ¢ ¢ ... » permet, en fonction des informations acquises
précédemment,dec c c c cccccecccceccecececececececcececeee
eeéeeé ... cee est une ¢ c e ... eééééeé ... © e e a suivre pour

é ... & €& ¢ et obtenir un résultat.

([N
([N
D

o

([N
([N
D~
D~
D

o

D
D
D~
D~

s 7 7

Un é é é ... e e e est une © © © ... eéééée ... © e ¢ qui permet de

s

décrire un algorithme en utilisant des ¢ ¢ ¢ ... . e

D~
D~
D~
D~
)

o

M-
M-
M-
M-
)

Types de structures algorithmiques : ¢ ¢ ¢ .. ééééeéee ... ééééeee.

Unec ¢ ¢ . . . . . estumélément qui associe un nom a une valeur. Cette valeur

s s s s

peut étrede c ¢ ¢ . géé eéé ... eeeée éée ... éee eéeée ... e éeé
é

€éé ... eééeééé ... 6ééééé ... eéeéeéeéé ... eeéeéeé
Unc cc . . . . estderésultat de traduction d’un algorithme sous forme d’un
cee. . .. . . eeeecece . compréhensible c par [D’unité programmable

comme par exemple : © ¢ ¢

30 \
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@ {La cha  ne

g A
LL Lecon3: La fonction générique «COMMUNIQUER » J

P~ Je dois étre capable a la fin de la lecon de

1- Définir la fonction « Communiquer ».

2- Définir les types de communications (visuelle, sonoreablée, sans fil).

3D®couvrir par | 6exp®ri mentation ou | a si

4- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réser la fonction « Communiquen»
a partir de leurs symboles normalisés.

5- Identifier les composants tilisés pour réaliser la fonction « Communiquer » a partir de
leurs aspects commerciaux.

6- Choisir les composantsaparti d dune doc ume nptragtpiaorn® et epcahrn

p-JOo®val ue mes

Citer quelques élémengsermettantd Gssurer la fonction «Traiter » : .....................

Situation diépart

’ A son arrivée sur les points d'arrét, le robot transporteur de plats
doit avertir le serveur et le cuisinier de sarésence afin qu'ils puissent
~ﬁ“‘ récupérer ou déposer les commandes des clients.

La trajectoire /

Le comptoir des serveurs

et e S e ot et )t e
s e e e e et o et e W o — o St ot ot bt Gt e o S St S B b St s bt ot ot ot i
P T S e
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[. Analyse de la situation

é. . eéeéeeée éé. . é¢,

reqg [mod | e] robot transporteu

« Exigence»
Mise en marche/arrét

« Exigence» « Exigence»
Robot transporteur
de plats

ld="1.4"

ld="1.1" A
Texte=" Etre mis en marché
et en arrét"

ld="1" Texte=" . ... ... ... .. . .

Texte="Transporter K/ [
desplats" = | | [EOEEEESERESEsme

« Exigence»
Acqueérir

ld="1.2"

Texte="Détecter la piste, le
points dbéarr
dépat"

« Exigence»
Traiter

ld="1.3"
Texte=" Traiter des informations pour
commander le déplacement du robot "

2, Comment sati sf

®/arrive au com

[I. Solution adoptée

P~ Je construis mes savoirs

1. Définition

La solution la plus facile est de recouriraun...............

e Etat du Botton Etat de buzzer

T poussoir S1 BZ1
& % Appuyé [
B Relaché ......................

Grandeur Les informations

a i Qoramuhiduer x, [idgledhet TBexte;= "Signaler son
pt&@ir ou © |l a cuisinenf

C 0 eus dispositif capable d'émettreun.................... .. ..

U Principe de fonctionnement

[ll.  Fonction générique «Communiquer »

A

physique issues de la R traitées | Communiquer
fonction acquérir

Les Informatlons ...................... |

32 \
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é. . eeeé ée. . ée,

2. Composantsqui assurent la fonction « Communiquer » 1
I

Types de Définition Les composants utilisés pour réaliser || |
communications fonction « Communiquer» :

eéeéé. e.

ééééé ...........................................

éééé .é. ) )
USB : Universel Serial Bus;
une norme de bus

informatique en série.

N
N
® --
A S
~
=
o:s
BCD
o
g S
=)
)
2 3
o 2
(@]
53

BEaa . 6 |

IV. Cha ne doéinformati on
1. Définition
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V.La cha’” ne ddurobof t@anspordeuridephats !

Information
provenant de la

cha" " ne @
:‘ Acquérir H Traiter HCommuniquer

Cha'  ne doéinforimat

e Lachaine d o6 ®n ¢
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o
@
A
(@)
o
3
3
c
=
a
c
@
v

1
Beercioe{ 1] ~ |
Dans ces syst mes, commentielleé&sondiesa® redtedut rldi t em
systeme ? I

Systemes Type de communication "

Imprimante reliée I

a un ordinateur :

SY St ME | o I

Connexion Bluetooth| ... !

Machine a laver| ..o I

Rideau commandé
a distance
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Soit le schéma de détecteur de niveau d'eau suivant :

e. . eée

e éeeé. . éé¢

Nom

Fonction technique

1|1

Lo P
C[}m wfjlr | ©

1. Compléter le tableau;

2. Quelestb ®1 ® queassure la fonction «Communiquer»?: ...

Lerobot ®Viteur déobsh

Soitl 6i mage suivante doéun robot ®viteur dbo
LED Capteur Ultrason Fils conducteurs Carte Arduino UNO
HC-SR04
Compléterlachained 6i nf or matt on sui vante
\ ......................... \ ......................... \ .........................
Cha’|ne 0i pf or me
Acquérir H Traiter Communiquerb
Lachgne do®n
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