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@ volution des systemes techniquegs: o &
: 3
55
>
1 - Définir un objet technique. 10 - Citer les caractéristiques du systeme -E =5
2 - Définir un systeme technique. robotisé. g
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 robotisé. I

1
JOoO®val ue mes .
.

Définir le mot « Technologie» ; )
Quodest qudune ®nergie ®l ectrique ;
Donner des exemples dbéobjets wutild@

Situation de dépz| |

Depuis son apparition sur terr
~ et innover pour répondre a sesesoins Au commencement, il utilisait
des outils naturels tels que les os et les pierres. Avec le temps, il '
inventé diversobjets et systemedechniques passant des premiers outils = '
primitifs aux systéemesnécaniséspuis automatisés et enfinrobotises I

Quelles sont les caractéristiques de ces systemes technfques

. : I
pr Je construis mes savoirs I

|. Le besoin I

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

J

Besoin de Dormir Se soigner Voyage Communiquer | !

|
<5>Technologie i 3*MASC




1. Définition

Le besoin est une nécessité ou un désir éprouvé par ’utilisateur.

_

2. Exemple:
™ Besoin de se déplacer ;
mMBesoin de so6habill
™ Besoin de se divertiy
MmMBesoin de se faire

Objet technique
1. Définition

er ;

soigner éet c.

Un objet technique est un objet fabriqué ou modifié par ’homme, a partir
d’objets naturels pour répondre a un besoin.

Sable

Pétrole

Fer
2. Exemple

Fourche a 4 dents

Table- styloi reglei lampei fourchettei cuillére...

3. Exercicel

ClasseZes différents objets dans le tableau suivant :

Sap uonnoA : TIA

(%))
<
(%))
—+
D~
3
D
(7]
—
(9]
(@)
=0
=
o]
c
D
(7]

E S

Pierres Mixeur Ciseaux

Chapeau Feuille

Objets naturels

Objets techniques

Pierresi pommes feuille

Mixeur T ciseauxi chapeau

6 : \
<>Techno|og|e i 3FMASC
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[ll. Systemetechnique
1. Définition

Un systeme technique est un ensemble d’¢éléments matériels en relation,
organisé pour satisfaire un ou plusieurs besoins.

¢ ique.
toujours un systeme techniq'

2. Exemples des systemes techniques

Vélo,woi ture, Aspirateur, Perceuse ¢
3. Exercice2

Désignez les systemes techniques parmi les objets techniques suivants

Perceuse Bol Lave- linge

[_J () [_J

IV. Les types des systemes techniques
1. Définition
Les systemesechniques peuvent étre classés en 4 types
B Le systeme primitif (ou manuet)

=
M Le systeme automatisé
M Le systeme robotisé.

Le systeme mécanisé
7 in T eme
Technologie i 3*M™® ASC
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Caractéristiques
Systeme A - 0
teg/hnique Définition Qui Qui Source Exemples | [ =
e exécute N o
décide? 5 do®nér 3
‘ . . : D <
Un systeme technique est di ) w9
o fTvelo =3
. primitif s i 1 f on S o
Systeme aceal o ' {Perceuse z g.
primitif (ou | graceal 6 ®ner gi e | Homme | Homme | Musculaire manvelle =7
manuel) etlac o mmande -
utilisateur. {iBrouette
R . : :
Un systeme technique est di fVoiture I
mécanisés 6i | f on :
ine 3 I
R sous le controle de Homme TMachinea 1.
Systeme - coudre I
L R . . Homme / Exterieure | : .
mecanise | | 6 ut i lemexploitaatu Systéme électrique I
une énergie extérieure autre I
_ fPerceuse :
gue | 6®ner gi électrique i
Un systeme technique est di R :
. {IBarriere .
automatises 0 | | f (0] automatique |
grace a uneénergie _ :
Svsteme . ) Homme {Lave-linge |,
autB(/) atisé exterieure etexecute I Systéme| Extérieure | automatique |;
toujours le méme cycle de | Systeme ;
. . Systeme de |-
travalsans | 6in SACLItE !
de | outili incendie. !
|
Un systemerobotisé est un fRobot :
. . . explorateur |.
di spositif gt P I
R intelligence artificielle qui TRobot I
Systeme Systéme| Systeme| Extérieure aspirateur |
obotisé |1 ui permet da Y y P :
|
| or s qsitdation e 1 Le robot de :
nouvellese produit. traite :

2. Exercicel
Placer chaque objet technique dans la case qui lui convient :

Meule - voiture T guichet automatiquei robot tondeuse- séchecheveuxi portail
automatique’i véloi scie électrique- sonnerie du collegenormal - machine a laver
automatiquei robot aspirateur - ordinateur. !

Syst me f Syst me m Syst me s® Syst me I

Voi tiur e . . I

— . | Gui chet au :

S c¢chhee vieswcx . . . J

. L portail du Robot tiel
Me uilve®!l o| ®l ectisbgan . .

. machi ne robot as

du col | g : I

. aut omat i .

ordi nat I

l
<8>Technologie i 3FMeASC


https://www.blogdumoderateur.com/chatgpt-chatbot-intelligence-artificielle/
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V. Evolution des systemes techniques

L'évolution des solutions techniques a travers ldemps peut étre
représentée dans une ligne de temps appelé-«se chronologigues.

1. Définition

Sap uonn|oAs : TN

(%2]
<
0
—
(X
=
D
(0]
—
®
(@]
>
=
o)
=
D
2}

Une frise chronologique est unereprésentation graphiquequi permet de visualiser le
déroulement des événement€oncernant un personnage, un pays, un domain
techniqueé .

2. Exemples I
# La frise cironologique dela bicyclette N :

Noir et blanc m Ecran plat Haute définition “ 4K & incurvé |

1931 1951 1997 2007 2010 2015 !

| | | 1 1 -

i |

VI. Technologie cablée et technologie programmée I

Avantages et

Définition Exemples : e
inconvénients

U La vitesse est
proportionnelle a la
complexité du !
probléme, [

U Codteuse, ,

U Des modifications de
la commande
impliquent des
modifications du |

La technologie cablée
permet de définir la
maniére dont les
composants
systeme technique
devront étre branchés
et reliés par fil
électrique ou circuit
imprimé, afin de

La technologie
cablee

- X cablage, I
réaliser la fonction i Fonctionnement i
souhaitée . !

rapide.

9 \ |
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Définition

Exemples

Avantages et
inconvénients

La technologie
programmée

La technologie
programméed 6 u n
systeme est réalisée a
partir d 6 u n
programmable.

di ¢

Méme matériel quel
que soit la fonction a
réaliser,

Faible codt,

Facilité de
modification,

Vitesse inversement
proportionnelle a la
complexité du
probléme.

Xy

Micro -onde; poire ;

Range les différents objets dans les bonnes catégories

| pveitara ; fleur ; ordinateur ; sac amain ; branche de bois

Objets techniques

Objets naturels

Micro-ondesi une voiturei ordinateuri sac
a main

Poire’ |

06 & #eur 7 branche de bois

r

e

Batterie

Lit

Relier chaque objet technique au besoin auquel il répond :
Casquemoto ¥

l

Téléphone

Besoin d'avoir du

T

Besoin de se protéger

confort

Besoin de communiquer

Besoin d

e stocker

J

Classerces systeras techniguesians 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.

\

Systéme primitif

Systeme mécanisé

Systeme automatisé

Systeme robotisé

Véloi hachoir
manuel- brouette

Seéchecheveuxi
machinea laver
normalei motoT fer

a repasser

Portail automatiquei
ascenseur

Robot aspirateuii
robot Sophiai bras
robotisé

@Technologie i 3*MeASC
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D
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Compléter le tableau suivant en mettant (x) dans la case qui convient

Systéemes Primitif Mécanisé | Automatisé Robotisé
Marteau X
Robot de transport X
Détecteur d'incendie X
Sechecheveux X
Photocopieur X
Robinet manuel X
Aspirateur X
Robot aspirateur X
Feux de carrefour X

- 1

,,,,,,,,,,,,,,,,,,
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

,,,,,,,,,,,,,,,

>

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

inventions:
7
( . Z
ﬂ

Tondeuse Tondeuse robot Tondeuse Tondeuse
. Faux . P . .
autotractée hybride hélicoidale électrique
Faux tondeuse électrique tondeuse robot hybride

l J J Jd Jd J
Tondeuse hélicoidale tondeuse autotractée

- J

P Jébapprofondi 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 marquées

| 6hi stoire?de | 6humanit®
€ Comment la technologie a-elle changé nos vies au fil des ans
\QLOInteIIigence Ar ti ft-on@i y
»iw = (..3-4 / Z|

11 -
<>Techno|ogie I 3*M®ASC

(7]
<
0
—
D/
3
D
(2]
—
(9]
(@]
>
=
o]
c
D
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— 9Le besoin wt AJllloF
\¥ P fLoobjet technique c3Ya F|l| - c T tOF
u;}* fILe systéme technique c34Ya RF|| 6 33 K
/- fiLe systéme primitif c fomy Al 33 r fOF
f,,}\ i flLe systéme mécanisé e3 blr rYORl 633 r
'S fiLe systéme automatisé c IOb FY @G|33 r fOF
‘ * fiLe systéme robotisé chH ImIA

Resumeé

e Le besoin est une nécessité ou un désir éprouvé par lutilisateur.

e Un objet technique est un objet fabriqué ou modifié par I’homme, a partir d’objets
naturels.

e Un systeme technique est un ensemble d’éléments matériels en relation, organisé pour
satisfaire un ou plusieurs besoins.

e Un systéeme technique est dit primitif s’il fonctionne grdce a l’énergie musculaire et la
commande d’un utilisateur.

o Un systéme technique est dit mécanisé s’il fonctionne sous le controle de I'utilisateur
en exploitant une énergie extérieure autre que l’énergie musculaire.

e Un systéme technique est dit automatisé s’il fonctionne grdce a une énergie extérieure
et exécute toujours le méme cycle de travail sans I’intervention de l’utilisateur.

e Un systéme robotisé est un dispositif qui est doté d’une intelligence artificielle qui lui
permet d’agir autrement lorsqu’une situation nouvelle se produite.

eUne frise chronologique est unereprésentation graphiquequi permet de visualiser ¢
déroulementdes événements concernant un personnage, un pays, un domaine techniqt

flLa technologie céblége r me t de d®finir ' a mani re
technique devront étre branchés et reliés pdr électrique ou circuit imprimé, afin de
réaliser la fonction souhaitée.

fiDans uncircuit cablé les modifications de la commaedimpliquentdes modifications du
cablage

fLa technologie programméed 6 u n syst me
programmable. Méme matérigjuel que soit la fonction a réaliser.

est dawal ids ®e

—
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Lecon 1 : La fonction générique« ACQUERIR »

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

aspects commerciaux.
5- Choisir les composantsaparti ddune docume nptrakpiaorn® et epcahri

/J6®val ue mes

Quels sont les types des systeteehniques?
Quel est la différence entre un systeme automatisé et systéme Robotisé.

Situation deépart

Un restaurant spécialisé en cuisine traditionnelle Marocaine, es
 devenu populaire et tres demandé. Afin déibérer la personne qui ne
fait que transporter les commandesdes clients de la cuisine at
comptoir des serveurs, le propriétaire du restaurant souhaite utiliser
‘un robot per mett ant doeffectuer cet
(transporter les commandes des @nts de la cuisine au compto)t

Quelle solution
technologique
permettrai au robot de
suivre un itinéraire
précis dans un
environnement

La cuisine

intérieur ? :
Le comptoir
des serveurs
'

Technologie 7 3™ ASC
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. Analyse de la situgion
1. Besoing) a satisfaire par le systeme
Transporter les commandedes clients dans un restaurantle la cuisine au comptoir deb
|
serveurs

2. Diagramme de contexte I
Les éléments environnants du Robot transporteur de plats : I
Cuisinier1 Plat- Serveurhumaini Energie- Environnement I

Diagramme de contexte Robot transporteur de plats

<
N
'n ..
oS
©g
X
Robot transporteur E? Q
Environnement de plats Serveur ==
humain =
= 3
v 2
v g.
Energie
i
|
3. Diagrammedecadd dut i | i sati on I
|
Uc [mod |l e] robot transporteur d ;

% I
Robot transporteur de plat |
Utilisateur ;
1

/’ ‘\ Transporter des :

plats
Cuisinier  serveur humain I

4.Di agr a magences 0 I

Les capacités di

N Transporter des plats de la cuisine vers le comptoir des serveurs :
systeme

- Se déplacer entre la cuisinet le comptoir des serveurs et vice

versa; |
Les contraintes
que doit

satisfaire le -D®t ecter | a piste, | es point :
systeme

- Etre mis en marche et en arrét I

- Etre alimenté en énergie électrique

- Signaler son arrivée au comptoir ou a la cuisine. ;
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: Commentsati sfaire | 0e«acquéermid=1.8] etnTextee "détecter
O,lla pi ste, |l es points dy@arr°t et |l e sig

(@]
o
c
(N
=
=

M

req [modeleJrobottranspor t eur de pl aexigencesp I
|
« Exigence» « Exigence» « Exigence» |
Mise en marche/arrét Robot transporteur Acquérir :
de plats :
Id="1.1" Id="1.2" I
Texte=" Etre mis en Id="1" Texte="Détecter Ipiste, les || ,
marche et en arrét" Texte="Transporter 5é0;rt"n ts doarr |
des plats” P I
|
[ [ [ ;

« Exigence» « Exigence» « Exigence» =

Points ¢ Piste Signal de départ N

'l'l -

] (@]

ld="1.2.1" d="1.2.2" 1d="1.2.3" 20

Textes"D®t e c ||Texte=" Détecter la| |Texte="D ®t e c || | 4 =

poi matrsr °dt | [piste” signal de >g;

5

3

>

Z

>

Il. Solution choisie
1. Schéma électronique I

R1 R2
470 470

LED verte B2
o

LED infrarouge kY
LEDM "

2. Principe de fonctionnement |

Etat de K1 LED infra Phototransistor Etat de LED verte I
Ouvert Eteinte Bloqué Eteinte I
Fermé Allumée Saturé Allumée I

3. Conclusion
— e e———— — T —————

Pour assurer le guidage de notre robot transporteur de plats de la
cuisine vers le comptoir et vice versa, om ¢ h o utisiser ud @apteur
infrarouge.

L e capteur i nfrar ougephotetsan3|storoentstdduu@e do
LED ®met tri ce de logés dans unanénoewbgiteer. I

4. Exemples

Aspect commercial Symbole i

T | |

! | I

. %i\\ ESZQ-“‘:?Ii :
CNY70 TCRT5000 :ErnettEur récepteur: I
"""""" |
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ee. . ¢

Phototransistor

LED infrarouge

Phototransistor

LED infrarouge

C E C A
1 —1

AN ~
— - 1
g 3

Capteur infrarouge sur la ligne noire

I
P~ Je construis mes savoirs :

[ll. Fonction générique «Acquérir »
1. Définition

C E C A 1
T |
= Z :

\‘1!\‘ \‘:!\! 4 - 4: ;2 I

[ | :
1
Capteur infrarouge sur le sol blanc :

v»'9 o

La fonction technique « AQUERIR » est une opération qui permet de convertir
une grandeur physique en un signal électrique.

Grandeur physique —)m—) Signal électrique

2. Le capteur I

« Juanbo

<
N
(@]
>0
2
o
D
Q.
[=]]
>
=h
o
=
=
2
@]
>

Un capteur est un dispositif quitransforme une grandeur physique(position, lumiere, !
vitesse, pressieannsigmaleéletpice at ur eé ) I

a. Capteur analogique

L'information est dite analogique si elle varie de maniére continuedans le temps
(pouvant ainsi prendre une infinité de valeurs)Exemplesde capteurs:

&

G

V4
/ /
1/ ?

1

C?‘P‘e“f d? Cap.teur_ d,e Capteurde .Capteur de Capteur de gaZ Capteur de| -
distance a luminosité . vitesse de venti I
L température X R de butane son .

ultrason (Photorésistance) (Anémometre) I

o,

b. Capteur logique (Détecteur)

Le détecteurest un élément qui transforme uneyrandeur physiqueensignal électrique
qui ne présente que deuxtats.
Le signal ne présente que deux états (tout ou rigrExemples de détecteurs

Détecteur
de flamme

Détecteur de
position
meécanique

Détecteur de
mouvement

Bouton
poussoir

Détecteur de

présence

(barriére IR)

Détecteur de
pluie

«

‘,‘%

N

16 ‘
<>Techno|ogie I 3FMASC



)J6®val ue

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

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

Le signal logique ne peut prendre que deux états distincts notés souvent par (0 o Vrai

Faux

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

Vrai

Capteur de lumiere Détecteur de mouvement

/j//. =

Lumiere Mouvement

. J .

Exercice( 3 ) \:

Un agriculteur utilise un systéme qui s'appuie sur un détecteur de nivead'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 _i_ j T
tg’

1-D®t er mi ner eélénentguoréalisd la forictiortechnique acquérir pour ce systemg -

Le détecteur deiveaud 6 ¢ a u
2 - Quelle est la grandeur physique détectée par cet élément
Le niveau dobeau,

3 - Aprés avoir réalisé une simulation de circuit. Compléter le tableau suivant

é. . eeeé éeée. . é¢

Ni veau d LO6®t at ( LO®t at d ¢ LO6®t at d
Niveau bas Ouvert NO®met pa Eteinte
k Niveau haut Fermé Emet un son Allumée J .

17 -
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é. . eeeé ée. . ée¢

P~ J @pprofondis mes connaissances \ I

Théme de recherche

€ Faire une recherche sur degexemples de Robots serveurdes
t ©ches qubéils peuvent accompl
possedent;
® Faire une recherche
\ serveur possede en général.

mp «

(9]

(7))
—-) =

(@]

sur

vV»'9 o

« J1lanbo

<
N
(@]
>0
2
o
D
Q.
[=]]
>
=h
o
=
=
2
@]
>

Les mots clés de la lecon

-

[Fonction «Acquérir» N F WY
fIGrandeur physique
Signal électrique b WpFl @
TUn capteur
Détecteur

Resumeé ;
e La fonction technique « AQUERIR ) est une opération qui permet de convertir une

grandeur physique en un signal électrique.

e Un capteur est un dispositif qui transforme une grandeur physique (position,

lumiére, vitesse, pression, température...) a un signal électrique. I

e Capteur analogique : L’information est analogique si elle varie de maniére continue

|
| dans le temps (pouvant ainsi prendre une infinité de valeurs).
| e Capteur logique (Détecteur) : est un élément qui transforme une grandeur physique i

en signal électrique qui ne présente que deux états (tout ou rien). |
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@ La cha’ ne

LN
Lecon?2: La fonction générique «TRAITER » J

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

1- Définir la fonction « Traiter »

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

3-D®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- Saisir, téléverseretvér f i er | e bon fonctionnement d

p-Jo®val ue mes

Définir la fonction acqueérir;
Donner trois exemples de capteurs
Donner trois exemples de détecteurs.

Situation de dép:

Le bon fonctionnement du robot repose sur sa capacité
interpréter les informations fournis par ses capteurs afin deéguler ses
__ déplacements entre la cuisine et le comptoir se service. (Voir la figur
ci-dessous).

6uelle solution proposa .

VOus pour permettre ai-
Robot transporteur de platy -
de traiter les informations|.
des capteurs pour génére|.
les commandes nécessair .

Le comptoir des serveurs

ik a son déplacemert ) :
La trajectoire [ vy

a9
Technologie T 3°*M® ASC
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[. Analyse de la situation

€. . eéeéeeée éé. . éc¢él

req [mod | e] robot transporteu
« Exigence» « Exigence» « Exigence» !
Mise en marche/arrét Robot transporteur Traiter I
deplats
ld="1.1" P ld="1.3"
Texte=" Etre mis en marchg i Texte=" Traiter des
et en arrét" ld="1 . informations pour :
Texte="Transporter commander le |
« Exigence» des plats” déplacement drobot " || |
Acqueérir
ld="1.2"
Texte="Détecter la piste, le
points doboarr
départ"”
: Commentsati sfaire | 0e Xnagre»n[id=.3]etdexi|a® Traiter
<o des informations pour comman@der | e d®pl

[l. Solution retenue

La solution la plus appropriée consiste ¢
équiper le robot transporteur de plats d'une
carte électronique programmable Arduino
NANO ou UNO. Cette carte présente
plusieurs avantages, notamment uné&cilité
de programmation, une manipulation aiséeg
un prix abordable et unetaille compacte

P~ Je construis mes savoirs

[ll. Fonction générique «Traiter »

1. Définition

La fonction

P

=

Grandeur

« Traiter »

permet,

Signal

physique

Acqueérir I

2. Exemples de dispositifs qui rélisent la fonction « Traiter »

électrique

Arduino UNO

en fonction des
précédemment, de décider ce que le systéme doit faire.

Arduino NANO |

Les informations
traitées

Automate programmable

Carte électronique programmable

¥
Ordinateur

informations acquises .

Technologie i
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6. . 6666 66..66)
IV.L6al gorithme !
1. Définition

L’algorithme est une suite d’étapes a suivre pour résoudre un probléme et l
obtenir un résultat. [

2. Exemple: Algorithme pour faire clignoter une LED :

Début
Allumer la LED
Attendre 2 secondes

Eteindre la LED
Attendre 2 secondes
Fin
L—J
V.L6organi gr amme
1. Définition

o
®
A
_|
=
o,
—
&
7

uoirewiojugp aureyd : ZIN

Un organigramme est une représentation graphique qui permet de décrire un
algorithme en utilisant dessymboles normalisés |

- e |

—

2.Symbol es normali s®s de | 6organi gr amme .
Symbole Signification Remarques :

I

C) Représente ledébut ou la On ne met pas déin si le systeme I
fin fonctionne en permanence. :

, . Léaction ve®aékrit 8 e | !
Représente uneaction .. . ; . .
l 6infinitif I

|

Représente 06 e nou ka On déterminel 6 ®teatl 6 ent r @ ;
sortiede | 6i nf sortie. .

Représente urtest pour La réponse a la question ne peut prendre | |
prendre une décision gue deux valeursOUI ou NON. .

3. Exemple :
;
i

Allumer la LED ;
v :
Attendre 2s I

v I
Eteindre la LED I
v |

Attendre 2s I

Fin .
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VI. Les structures algorithmiques

p r adohtroime

un

r ®s ol uti on

a

Les opérations relatives’

familles de structuresselon le tableau suivant :

M2 : chaine ddnformation

F. G. «Traiter »

[+ anaydmos) — anaydmo;y
anayduro) Jayuamasoug

1

mrg

SISRIIN[V ([IqIION

2

S3] J)NIIXD IEB.IA }5I HONIPUOD B[ 20D Jue) ‘uiq no o
3SSNEJ 2UWIIAIP WonIpuod e anb 30 g nbsnl « 1a19dag » e

: WONIPUOD B[ 13)53) Jed nDummod u)y
: aAapnRdal ampnns

JTEINIIXA, § saouanbas xnap

AW XT0TD I AIIJ0 AINIINLIS 3}

1 IPUNONIPUOD IN)INI)S

— = amayduro)y anb 22 g nbsnr uLg S— Ly
IT2aputarg 1 + 1n)durod — amayduo) 11 A.
A IPU0I3S T JIPUINY Aoy 11 2APUIA)R HOWIS T12IpuR)
ST aIpuany _ 1T 31putany
[y TAAT 21puR)y 11 no T1.RPWnje s.101vy y TT2Ipuly
IPU0IIS T AIPUIY dpuiy ) JULIIT J53 ﬁ S9PUO0IBS Z AIPUINY
(iicig GRELTT I\ anaydnaiayur | 1S S 1PNy TIR TT Pmny
saBEmnYqaIqmoN A
1pday
A ¢ — ISeWNV 2 IquIoN maq {149 17T 1wy maqq
- 0 — JInajduo)
§ = SBemn[y qaiqumoy;
\ g =anxydmoy) \ a
mg2qa
FUNUDASTUD SO IUIYILIOSTF FUNUDISTUDSI) SUIYILIOSIV SUIDASTUD S U403 IF
=2AnpNRdYI ARIUEW 2un,p suoneiddo —

STOJ NS WN JUIUIAISSIIINS
JIJMIIXD, S JUOA STOIIIE ST

1 2ATEIUI] AINPINLS
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6. . 6666 b6é. .66
VII. La variable !
1. Définition !

Une variable est un élément qui associe un nom a une valeur. Cette valeur peut
étre de différentes natures.

2. Nature de variable I

Nature Exemples
Booléenne Quvert/ ferm®, vrail
Variable Numérique 23, 12, 09¢é
Caractére A () + @

VIIl. Le programme
1. Définition

0
@
A
_|
-
=
—
1)
-~
M

uolewIouEp aueyd : ZIN

Un programme est le résultat detraduction d 6 uafgorithme sous f or |
langage informatigue compréhensible par| 6 uni t ® pr eanme mpana b |.-e
exemple:J ava, Pascal, C++, Pythone :

|

2. Exemple :LED clignotante aveccarte Arduino UNO I

Programme textuel Programme graphique (mBlock)

Montage (IDE Arduino) .

void setup() {

pinMode(13, OUTPUT);
} Arduino - générer le code

void loop() { répéter indéfiniment
digitalWrite(13, HIGH); jﬂ-‘ttil'état logique de la broche @) 3 .
attendre €) secondes I
.mettre |'état logique de Ia broche €8 3 (B9 I
T}s&éndre € secondes i

delay(1000});

digitalWrite(13, LOW);

delay(1000);
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6. .66¢6 eé..6é]
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 .
- Commander le
| moteur droit (MD) Z
R1 e N
10k
L ICommander le .-
- moteur gauche (MG) TI %
: o)
= v >
IR2 I ARDUINO UNO A D
Cagptewr drot CD — Q
- Qz
D 3
=%
® S
. =
v A
o
>

/Le robot transporteur de platsest en état de
marche, positionné devant la cuisine et prét ¢
| 6empl oi . Lorsque | a
préte, le cuisiner la dépose sur le chariot du
robot et appuie sur le bouton poussoir pour
que le robot se déplace en suivant une lign
noire tracée sur un sol blanc. A son arrivée aL
comptoir des serveurs
. ), le robot garréte et alerte le seveur par un
signal sonore. Celuici prend la commande et
appuie sur le bouton poussoir pour que le robot
revienne ~ |l a cuisine
forme de _ ) en signalant son arrivée en
émettant un son.

Le comptoir Capteur gauchéCQG)
Le robot  des serveur: l !

] |
TS 0::0) |
Arrét de cuisine ,
2 .

Arrét de comptoir T ]

La cuisine

Cepteur droit(CD) :
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v

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

Avancer pendant 1 seconde pour sortir de Parrét :
-MD=1etMG=1
-Attendre 1 seconde

0]0) 1 7 -
CD et CG sont sur le blanc ? Avancer

(CD=0, CG=10) (MD=1,MG=1)
CD est sur le blanc, oUl Tourner a droite
CG est sur le noir ? — 0. MG=1

(CD=0, CG=1) (MD-=0, )

CD est sur le noir, ot1 Tourner a gauche
CG est sur le blanc? — 1. MC=0
(CD=1, CG=0) MD-1, )

NON \l/

Arréter

(MD-= 0, MG- 0)

25
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M2 : chaine ddnformation
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progr amme
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F. G. «Traiter »
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Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes : I
!_afonction ¢ TRAITER e est IcA)ensembIVrai
informations provenant du capteur. I
Un algorithme est un ensemble doéins .
maniére aléatoire.

Léoexpression fASi éFai r e ésBuctorempétiivel r e €| Faux

Faux

Un organigramme est un diagramme réalisé par des symboles normalisés qui Vrai
d®crivent | 6encha”  nement | ogique de
Le programme est une donn®e sur | agq
systéme technique.

cZo ~

Arrét programme de la télévision

Vrai

« Jajell» 9 ‘4
uolnewIojugp aureyd : ZIN

Bouton
veille
activé ?

Fonctionnement: une télévision

Aucune
intervention
depuis 3 Non
heures?

peut se mettre en veilledepuis la
télécommande mais auss oui
automatiqguement apres une

utilisation de plus de 3 heures san:
intervention sur la télécommande.

A

Compléter convenablement Y Oui [
| 6or gani gonmemantes c i I
expressiors suivantes : Mettre en vielle TV I
Débuti ouii noni mettre en veille I

TV i Fin T aucune intervention I
depuis 3 heures. I
Fin i

N a

27 : '
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Véhicule a
dépass®0
km/h ?

Oui

Non

D s |l a d®tecti on

; . q q . Envoyer informationsau centre de
onctionnement du radar routier ci- traitement

\contre : I

:

 Exercice{ 4 ;
Les feux de circulation routiere \

|

L
I

y

Allumer la LED verte !

. <

vitesse dépasse 90 Km/h, le rada Activer le flash N
active le flash pourprendre alors la na
v O

phot o de | a pl aq -8’
centre de traitement des Prendre la photo de la plaque 5, 2
o ]

informations. T 2 3
. o S

Compl ®t er | 6organi|jgr = 3
v e

2.

=]

On veut réaliser unfeu de circulation routiére avec
des diodes LED selon le cycle suivant :

- Allumer la LED verte (broche 4) (pendnt 5
secondes)

- Allumer la (broche 5) (pendant2
seconde) et éteindre la LED verte

A 4

Attendre 5 secondes

- Allumer la LED rouge (broche 6) (pendant 5
secondes) et éteindre la LED jaung
- Eteindre la LED rouge.

Eteindrela LED verte et I
allumer la LED jaune |

1. Compléter I'organigramme du fonctionnement
du feu de circulation : Y
2. Compléter le schéma électronique du montage : Attendre 2 secondes

A 4

Eteindrela LED jaune et :
allumer la LED rouge

von
oy
an

K

R

ONINCYAY

,i

14
nef
an

¥

Attendre 5 secondes |

0

ONINGYY
32382389 B8
1]

v
@

Eteindrela LED rouge
| / ;
i
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=0 .

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

<
N
T o
’ =0
® 9
= >
A D
—H o
: 2 S
T g
intled =7; /lla LED est connectée au pin numérique 7 de v §_
| Arduino S
int bou ton = 6; /lle bouton est connecté au pin numeérique 6 de

|l 6Ardui no |

void setup() { /[configurer les pins I
pinMode(led, OUTPUT); /lconfigurerl e pin Al edo con |
pinMode(bou ton, INPUT); /lconfigurerl e pin Abouton 0 i
} |
|

void loop() { |/ code principal qui |
if (digitalRead(bouton)== HIGH){ [Ivérifier si le bouton est appuyé I
digitalWrite(led , HIGH); /[allumer la LED I
delay(5000); /[attendre 5 secondes |
digitalWrite(led, LOW); /léteindre la LED |
} I
else llsileboutonn 6est pas appuy{,
{ i
digitalWrite(led, LOW); /léteindre la LED .
} |
} |
N a
P JOoOapprofondis mes \:

Théme de recherche

@ Faire une recherche sur les systemes embarqués et traitement de
I'information.
® Faire une recherche sur des différents langages geeogrammation

Java, Pascal, C++¢é
|
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fOrganigramme
Variable

Programme

Resumé

La fonction « Traiter)» permet, en fonction des informations acquises
précédemment, de décider ce que le systeme doit faire.

L’algorithme est une suite d’étapes a suivre pour résoudre un probléme et obtenir
un résultat.

Un organigramme est une représentation graphique qui permet de décrire un
algorithme en utilisant des symboles normalisés.

Types de structures algorithmiques : linéaire, conditionnelle, répétitive.

Une variable est un élément qui associe un nom a une valeur. Cette valeur peut étre

de différentes natures (booléenne, numérique, caractere). \
Un programme est le résultat de traduction d’un algorithme sous forme d’un
langage informatique compréhensible par [’unité programmable comme par

exemple : Java, Pascal, C++, Python... |

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, sonore, cablée, sans fil).

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

4- ldentifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Communique
» a partir de leurs symboles normalisés.

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

6- Choisir les composants @artir d o6 une docume nptrakpiaorn®et epcahrn

p-Jo®val ue mes

Citer quelqgues ® ®ment s
Donner les structures algorithmiques fondamentales.

pTeateme t t an't

Situation de dépi

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
Qi-“ récupérer ou déposer les commandes des clients.

Comment le robot
transporteur de plats
peutil signaler son
arrivée au comptoir
ou a la cuisine?
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[. Analyse de la situation

reqfl mod | e] robot transporteur I
|
« Exigence» « Exigence» « Exigence» :
Mise en marche/arrét Robot transporteur Communiquer i
de plats .
Id="1.1" [d="1.4" |
Texte=" Etre mis en marché ld="1" Te?(te:"SignaIer son !
et en arrét” Texte="Transporter arrivee au comptoir ou a| |
des plats" la cuisine” :
« Exigence» =
Acquerir « Exigence» ; N
Id="1.2" Traiter . %
Texte="Détecter la piste, le [d="1.3" Q g’
points doarr Texte=" Traiter des informatihs pour g 2
départ” commander le déplacement du robot " g =
3 3
55
% Comment sat i sf @mmmiguerddic=i.4] et Taxte = "Signaler son : S

‘1{ arriv® au compt@ir ou “ la cuisinen

[I. Solution adoptée

La solution la plus facile est de recourir a urbuzzer, Buzzer I

un dispositif capable d'émettre unsignal sonorepuissant. I
I

|

0 Soit le schéma suivant U Principe de fonctionnement :
o Etat du Botton Etat de buzzer I

. = poussoir S1 BZ1 !

o Appuyé Emet un son !

T 71 Relaché No@met p !

son I

P~ Je construis mes savoirs I

[ll.  Fonction génériqgue «Communiquer »
1. Définition

La fonction « Communiquer » assure le transfert des informations (signalisation, :
ordres) vers un utilisateur humain ou vers la chaine d’énergie du systéme. ;

- |

Signalisation

Grandeur Les informations Les informations ~ °

physique | Acquérir | issues de la ‘ traitées .| Communiquer !
fonction acquérir [

Ordres

|
32 \
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2. Composantsqui assurent la fonction « Communiquer » I

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

Son réle est de fournir une
Visuelle information sous forme
déun signal

Son réle est de fournir une
Sonore informatio n sous forme

une norme de bus
informatique en série.

déun signal ms

Transmettre avec support ?) o

7 . _>

matériel g a

~ B o
Cablee USB: Universel Serial Bus; 3 <
=)

Q -~

3

2

v o)

_ Transmettre sans support
Sans fil matériel

IV. Chained 61 nf or mati on
1. Définition

Les systemes techniques automatisés et robotisésmportent deux chaines la chaine |
déi nformati on et.Ldcah ac mae” nded iestdafparterdgisysteme |

technique qui capte d e s donn®es i ssues de | ut I
extérieur. Elle traite ces données puis elle lesmmunique sous la formed 6 o r dlae s
cha ne ctsauslaforméd® i nf orpmauri olnGsut i | i sateu

i

M i
' |

i

Signaux l

\|  Signaux \ électriquesou r\ Signalisation | 1

électriques informations "l eut il

traitées |

Information ,
provenant de I3 Chained 6i nf or mat i |
cha " ne (d - - - | ;
: Acquérir H Traiter H Communiquer - |
Information de Ordres !

l 6enviroao I
Lachdgne do6® !
(Exécuter) I
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V. La

cha’ ne

6. .6666 6. .6
ddd rolnof transpodetride phats
’ Cgrte Buzzer
\ = Arduino + Fils
Bouton poussoir UNO conducteurs
+ TCRT 5000

Ny

Information
provenant de la
cha ne

- Signal de dépar|

Cha

Il|e

doi nf or

Acqueérir

. . Signal
ma sonore
Traiter H Communiquer

- La piste (ligne
noire)

- Les 2 points
doéarr °t

t
IOrdres

La chaine

Dans ces
systeme ?

syst mes, c¢commentielle@euandres a reslteeduh

Systemes

Type de communication

Imprimante reliée
a un ordinateur

Communication cablée

Syst me

Communication cablée

Connexion Bluetooth

Communication sans fil

Machine a laver

Communication cablée

Rideau commandse
a distance

Communication sans fil

~/

G
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' Exercice 2

.

é. . éeeée ¢éée. . éel

1. Compléter le tableau;

\
Soit le schéma de détecteur de niveau d'eau suivant :
Nom Fonction technique
P Batterie Fournir de | 6@
C Detecteu[de niveay D®t ect er e i
ddeau
R [ Résistance électriqu ,Re5|§ter e bassage du couran
électrique pour protéger la LED
L Diode €lectre Emettre un signal lumineux
luminescente (LED) 9

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

3. Définir le type de communication 7. Cd e s t comnurgcationvisuelle

J

Soitl 6i mage

\_

LED

Lerobot ®Vitesur dﬁobst\

suivante doun

Capteur Ultrason

robot ®v it

Fils conducteurs Carte Ardu

eur do

ino UNO

Signal
lumineux

HC-SR04
Compléter lachained 6i nf or matit on suivante
Capteur Carte Fils
N\ \ N
Information ultrason Arduino conducteur
HC-SR04 UNO +LED
provenant de
Ia?hame Cha’'lne doéi nf or me
doé®ne

Acquérir H Traiter

Communiquer

Les obstacles

La chdn e

_lOrd res

do ®n

/
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