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1 - Définir un objet technique. 

2 - Définir un système technique. 

3 - Définir un système primitif. 

4 - Citer les caractéristiques du système 

primitif.  

5 - Définir un  système mécanisé. 

6 - Citer les caractéristiques du système 

mécanisé. 

7 - Définir un système automatisé. 

8 - Citer les caractéristiques du système     

automatisé. 

9 - Définir un système robotisé. 

10 - Citer les caractéristiques du système 

robotisé. 

11 - Réaliser une « frise chronologique »       

repr®sentant les ®tapes de lô®volution dôun 

système technique utilisé dans la vie 

quotidienne. 

12 - D®terminer la nature dôun syst¯me 

technique (primitif, mécanisé, automatisé, 

robotisé). 

13 - Définir la technologie câblée. 

14 - Définir la technologie programmée. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

I. Le besoin 

Remplir  le tableau en précisant les besoins de chaque personne selon sa (situation) dans 

lôimage :  

Lõimage 

 
   

Besoin de Dormir  Se soigner  Voyager Communiquer  

Jô®value mes pr®requis  

Définir le mot « Technologie » ; 

Quôest-ce quôune ®nergie ®lectrique ? ;  

Donner des exemples dôobjets utilis®s dans notre vie quotidienne. 

 

Situation de départ 

      Depuis son apparition sur terre, lôhomme nôa cess® de penser ¨ cr®er 

et innover pour répondre à ses besoins. Au commencement, il utilisait 

des outils naturels tels que les os et les pierres. Avec le temps, il a 

inventé divers objets et systèmes techniques, passant des premiers outils 

primitifs aux systèmes mécanisés, puis automatisés, et enfin robotisés. 
 

      Quelles sont les caractéristiques de ces systèmes techniques ? 

 

Je construis mes savoirs  

 

Évolution des systèmes techniques 

Technologie    ï    3ème  ASC 

Je dois être capable à la fin de la leçon de : 
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1. Définition   

 

 

2. Exemple : 

 Besoin de se déplacer ;  

 Besoin de sôhabiller ; 

 Besoin de se divertir ; 

 Besoin de se faire soigneréetc. 
 

II.  Objet technique  

1. Définition   

 

 

 

                                              

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Exemple  

Table - stylo ï règle ï lampe ï fourchette ï cuillère... 

3. Exercice 1  

Classez les différents objets dans le tableau suivant : 

 

 

 
 

Pierres 

 

 

 
 

Mixeur  

 

 

 
 

Ciseaux 

 

 

 
 

Pomme 

 

 

 
 

Chapeau 

 

 

 
 

Feuille 

Objets naturels  Objets techniques  

Pierres ï pommes - feuille Mixeur ï ciseaux ï chapeau  

 

A partir du  : 

 

 

Sable  

 

 

Pétrole  

 

 

Bois  

 

 

Fer  

On fabrique : 

Technologie    ï    3ème  ASC 

 

 

 

Verre 

 

 

Bouteille dôeau en plastique 

 

 

 
Chaise  

 

 

Fourche à 4 dents 
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III.  Système technique  

1. Définition   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Exemples des systèmes techniques  

 Vélo, voiture, Aspirateur, Perceuse é 

3. Exercice 2  

Désignez les systèmes techniques parmi les objets techniques suivants :  
 

 
Chaise 

 
Verre 

 
Cuillère 

 
Aspirateur  

 
Voiture  

     

 
Perceuse 

 
Vélo 

 
Bol 

 
Lave- linge 

 
Brique 

     
   

IV.  Les types des systèmes techniques 

1. Définition   

Les systèmes techniques peuvent être classés en 4 types : 

 Le système primitif (ou manuel) ; 

 Le système mécanisé ; 

 Le système automatisé ; 

 Le système robotisé. 
     

Technologie    ï    3ème  ASC 
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Système 

technique 
Définition 

Caractéristiques 

Exemples Qui 

décide ? 

Qui 

exécute 

? 

Source 

dô®nergie ? 

Système 

primitif (ou 

manuel) 

Un système technique est dit 

primitif sôil fonctionne 

grâce à lô®nergie musculaire 

et la commande dôun 

utilisateur . 

Homme Homme Musculaire 

¶ Vélo  

 

¶ Perceuse 

manuelle  

 

¶ Brouette  

Système 

mécanisé 

Un système technique est dit 

mécanisé sôil fonctionne 

sous le contrôle de 

lôutilisateur en exploitant 

une énergie extérieure autre 

que lô®nergie musculaire. 

Homme 

Homme 

/ 

Système 

Extérieure 

¶ Voiture  

 

¶ Machine à 

coudre 

électrique  

 

¶ Perceuse 

électrique 

Système 

automatisé 

Un système technique est dit 

automatisé sôil fonctionne 

grâce à une énergie 

extérieure et exécute 

toujours le même cycle de 

travail sans lôintervention 

de lôutilisateur. 

Homme 

/ 

système 

Système Extérieure 

¶ Barrière 

automatique 

 

¶ Lave-linge 

automatique 

 

¶ Système de 

sécurité 

incendie. 

Système 

robotisé 

Un système robotisé est un 

dispositif qui est dot® dôune 

intelligence artificielle qui 

lui permet dôagir autrement 

lorsquôune situation 

nouvelle se produit. 

Système Système Extérieure 

¶ Robot 
explorateur 

 

¶ Robot 

aspirateur 

 

¶  Le robot de 

traite  

 
$ 

2. Exercice 1  

Placer chaque objet technique dans la case qui lui convient :     

Meule - voiture ï guichet automatique ï robot tondeuse - sèche-cheveux ï portail 

automatique ï vélo ï scie électrique - sonnerie du collège normal - machine à laver 

automatique ï robot aspirateur - ordinateur.  

Syst¯me primitif Syst¯me m®canis® Syst¯me automatis® Syst¯me robotis® 

Meule ï v®lo 

Voiture ï            

s¯che-cheveux ï scie 

®lectrique ï sonnerie 

du coll¯ge normal ï 

ordinateur 

Guichet automatique ï 

portail automatique ï 

machine ¨ laver 

automatique 

Robot tendeuse ï 

robot aspirateur 

é..é   ééé   éé..éé 

Technologie    ï    3ème  ASC 
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V. Evolution des systèmes techniques 

 

 

 

 

1.  Définition  

 

 

 

 

2.   Exemples  

 La fr ise chronologique de la bicyclette 

 

 

 

 

 

 

 

 

 La frise chronologique de la télévision  

 

 

 

 

 

VI.   Technologie câblée et technologie programmée 
 

 Définition Exemples 
Avantages et 

inconvénients 

La technologie 

câblée 

La technologie câblée 

permet de définir la 

manière dont les 

composants dôun 

système technique 

devront être branchés 

et reliés par fil 

électrique ou circuit 

imprimé, afin de 

réaliser la fonction 

souhaitée. 

 
 

 

ü La vitesse est 

proportionn elle à la 

complexité du 

problème, 

ü Coûteuse, 

ü Des modifications de 

la commande 

impliquent des 

modifications du 

câblage, 

ü Fonctionnement 

rapide. 

 

L'évolution des solutions techniques à travers le temps peut être 

représentée dans une ligne de temps appelé « Frise chronologique ».  
 

Une frise chronologique est une représentation graphique qui permet de visualiser le 

déroulement des événements concernant un personnage, un pays, un domaine 

techniqueé  

Technologie    ï    3ème  ASC 
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 Définition Exemples 
Avantages et 

inconvénients 

La technologie 

programmée  

La technologie 

programmée dôun 

système est réalisée à 

partir dôun dispositif 

programmable. 

 
 

 

ü Même matériel quel 

que soit la fonction à 

réaliser, 

ü Faible coût, 

ü Facilité de 

modification, 

ü Vitesse inversement 

proportionnelle à la 

complexité du 

problème. 

Jô®value mes acquis 
 

 

Ranger les différents objets dans les bonnes catégories : 

Micro -onde ; poire ; lôeau ; voiture ; fleur  ; ordinateur  ; sac à main ; branche de bois 

Objets techniques  Objets naturels 

Micro-ondes ï une voiture ï ordinateur ï sac 

à main  
Poire ï lôeau ï fleur ï branche de bois 

 

  Exercice     1 

 

Relier  chaque objet technique au besoin auquel il répond :  

¶Casque moto  ¶ Besoin de se protéger 

¶Téléphone  ¶ Besoin d'avoir du confort 

¶Batterie  ¶ Besoin de communiquer 

¶Lit  ¶ Besoin de stocker de lô®nergie ®lectrique 

 

  Exercice     2 

 

Classer ces systèmes techniques dans le tableau ci-dessous :    

Sèche-cheveux ; portail automatique ; vélo ; ascenseur ; machine à laver normale ; robot 

aspirateur ; moto ; hachoir manuel; robot Sophia ; fer à repasser ; bras robotisé ; brouette. 

Système primitif Système mécanisé Système automatisé  Système robotisé 

Vélo ï hachoir 

manuel - brouette 

Sèche-cheveux ï 

machine à laver 

normale ï moto ï fer 

à repasser  

Portail automatique ï 

ascenseur  

Robot aspirateur ï 

robot Sophia ï bras 

robotisé 

 

  Exercice     3 
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Compléter le tableau suivant en mettant (x) dans la case qui convient:  
   

Systèmes Primitif  Mécanisé Automatisé Robotisé 

Marteau  X 
   

Robot de transport  
   

X 

Détecteur d'incendie  
  

X 
 

Sèche-cheveux  
 

X 
  

Photocopieur  
 

X 
  

Robinet manuel  X 
   

Aspirateur  
 

X 
  

Robot aspirateur  
   

X 

Feux de carrefour  
  

X 
 

 

  Exercice     4 

 

a- Donner deux exemples de systèmes primitifs  : éééééééééééééééééé 

b- Donner deux exemples de systèmes mécanisés : ééééééééééééééééé. 

c- Donner deux exemples de  systèmes automatisés : ééééééééééééé.ééé 

 

  Exercice     5 

 

Observer les systèmes suivants et classer les selon lôordre chronologique de leurs 

inventions : 

     

Tondeuse 

autotractée 
Faux 

Tondeuse robot 

hybride  

Tondeuse 

hélicoïdale 

Tondeuse 

électrique 

 

 

  Exercice     6 

              Faux                                   tondeuse électrique                    tondeuse robot hybride                       

                         Tondeuse hélicoïdale                     tondeuse autotractée  

 

Jôapprofondis mes connaissances  

Thème de recherche à choix :  
 

Recherche lôhistoire du Robot ; 

Chatbot (Exemple de Chat GPT), de quoi parle-t- on ? 

Quelles sont les inventions technologiques qui ont marquées 

lôhistoire de lôhumanit® ? 

Comment la technologie a-t-elle changé nos vies au fil des ans ? 

LôIntelligence Artificielle (IA), de quoi parle-t-on ? 
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Les mots clés de la leçon  
 

¶Le besoin  

¶Lôobjet technique  

¶Le système technique  

¶Le système primitif  

¶Le système mécanisé  

¶Le système automatisé  

¶Le système robotisé 

 

¶ϣϮϝϳЮϜ 

¶сзЧϧЮϜ ̭сЇЮϜ 

¶сзЧϧЮϜ бЗзгЮϜ 

¶сЮмцϜ бЗзгЮϜ 

¶езЫггЮϜ бЗзгЮϜ 

¶сЮъϜ бЗзгЮϜ 

¶сϦнϠмϽЮϜ бЗзгЮϜ 
 

Une frise chronologique est une représentation graphique qui permet de visualiser le 

déroulement des événements concernant un personnage, un pays, un domaine technique ...

¶La technologie câblée permet de d®finir la mani¯re dont les composants dôun syst¯me 

technique devront être branchés et reliés par fil électrique ou circuit imprimé, afin de 

réaliser la fonction souhaitée. 

¶Dans un circuit câblé, les modifications de la commande impliquent des modifications du 

câblage, 

¶La technologie programmée dôun syst¯me est r®alis®e ¨ partir dôun dispositif 

programmable. Même matériel quel que soit la fonction à réaliser. 
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1- Définir la fonction « Acquérir ».  

2- D®couvrir par lôexp®rimentation ou la simulation la fonction ç Acqu®rir è. 

3- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Acquérir » à 

partir de leurs symboles normalisés. 

4- Identifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « acquérir » à partir de leurs 

aspects commerciaux. 

5- Choisir les composants à partir dôune documentation technique pr®par®e par lôenseignant. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Technologie    ï    3ème  ASC 

 

      La cha´ne dôinformation  

Leçon 1 : La fonction générique « ACQUERIR » 

Je dois être capable à la fin de la leçon de : 

 

Jô®value mes pr®requis  

Quels sont les types des systèmes techniques ? 

Quel est la différence entre un système automatisé et système Robotisé. 

Situation de départ 

      Un restaurant spécialisé en cuisine traditionnelle Marocaine, est 

devenu populaire et très demandé. Afin de libérer la personne qui ne 

fait que transporter les commandes des clients de la cuisine au 

comptoir des serveurs, le propriétaire du restaurant souhaite utiliser 

un robot permettant dôeffectuer cette t©che fatigante et r®p®titive 

(transporter les commandes des clients de la cuisine au comptoir). 

Le comptoir 

des serveurs  

Quelle solution 

technologique 

permettrai au robot de 

suivre un itinéraire 

précis dans un 

environnement 

intérieur ? 

La cuisine 
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I. Analyse de la situation  

1. Besoin(s) à satisfaire par le système 

Transporter les commandes des clients dans un restaurant de la cuisine au comptoir des 

serveurs. 
 

2. Diagramme de contexte 

              Les éléments environnants du Robot transporteur de plats :  

              Cuisinier ï Plat - Serveur humain ï Energie - Environnement 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. Diagramme de cas dôutilisation  

 

 

 

 

 

 

 

 

4. Diagramme dôexigences  

 

Les capacités du 

système 
Transporter des plats de la cuisine vers le comptoir des serveurs 

Les contraintes 

que doit 

satisfaire le 

système 

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

versa ; 

- Être mis en marche et en arrêt ; 

- D®tecter la piste, les points dôarr°t et le signal du d®part ; 

- Être alimenté en énergie électrique ; 

- Signaler son arrivée au comptoir ou à la cuisine. 

 

 

 

 

Diagramme de contexte : Robot transporteur de plats 

Cuisinier  

Environnement  

Energie  

Serveur 

humain 

Robot transporteur 

de plats 

Plat  

 

 

 

            Utilisateur  

 

 

Cuisinier     serveur humain           

 

Uc [mod¯le] robot transporteur de plats [diagramme de cas dôutilisation] 

 

Robot transporteur de plat 

 

Transporter des 

plats 
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     Comment  satisfaire lõexigence nomm®e « acquérir  » ([id=1.2] et Texte = "détecter 
la piste, les points dõarr°t et le signal de d®partò) ? 

 

II.  Solution choisie 

1. Schéma électronique  

 

 

 

 

 

 

 
 

2. Principe de fonctionnement  
 

Etat de K1 LED infra  Phototransistor Etat de LED verte 

Ouvert Eteinte Bloqué Eteinte 

Fermé Allumée Saturé Allumée 
           

3. Conclusion  

 

 

 

 

 

 
 

4. Exemples  
 

Aspect commercial Symbole 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

 

LED 
verte 

     Pour assurer le guidage de notre robot transporteur de plats de la 

cuisine vers le comptoir et vice versa, on a choisi dôutil iser un capteur 

infrarouge .  

    Le capteur infrarouge est constitu® dôun phototransistor et dôune 

LED ®mettrice de lôinfrarouge logés dans un même boitier.  

 

« Exigence » 

Signal de départ 

 Id="1.2.3" 

Texte=" D®tecter le 

signal de d®part" 

« Exigence » 

Piste 

 Id="1.2.2" 

Texte=" Détecter la 

piste" 

 

 

« Exigence » 

Points dôarr°t  

 Id="1.2.1" 

Texte=" D®tecter les 

points dôarr°t"  

req [modèle] robot transporteur de plats [Diagramme dôexigences] 

« Exigence » 

Mise en marche/arrêt 

 
Id="1.1" 

Texte=" Être mis en 

marche et en arrêt" 

« Exigence » 

Robot transporteur 

de plats 

Id=" 1 " 

Texte="Transporter 

des plats" 

Id="1.2" 

Texte="Détecter la piste, les 

points dôarr°t et le signal de 

départ" 

« Exigence » 

Acquérir   

é..é   ééé   éé..éé 
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III.   Fonction générique « Acquérir  » 

1. Définition   

 

 

 

 

 

2. Le capteur  

 

 

 

 
 
 

a. Capteur analogique  
 

L'information est dite analogique si elle varie de manière continue dans le temps 

(pouvant ainsi prendre une infinité de valeurs). Exemples de capteurs : 

 

b. Capteur logique (Détecteur)  
 

Le détecteur est un élément qui transforme une grandeur physique en signal électrique 

qui ne présente que deux états. 

Le signal ne présente que deux états (tout ou rien). Exemples de détecteurs : 
 

Détecteur 

de flamme 

Détecteur de 

position 

mécanique 

Détecteur de 

mouvement 

Bouton 

poussoir 

Détecteur de 

présence 

(barrière IR) 

Détecteur de 

pluie 

 

     

Capteur de 

distance à 

ultrason 

Capteur de 

luminosité 

(Photorésistance) 

Capteur de 

température 

Capteur de 

vitesse de vent 

(Anémomètre) 

Capteur de gaz 

de butane 

Capteur de 

son 

      

Acquérir  Grandeur physique Signal électrique 

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

vitesse, pression, temp®ratureé ) en un signal électrique. 

Capteur infrarouge sur la ligne noire 

LED infrarouge   Phototransistor 

Capteur infrarouge sur le sol blanc 

LED infrarouge   Phototransistor 

Je construis mes savoirs :  
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Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :  

 La fonction « Acquérir » est une op®ration de conversion de la variation dôun signal 

électrique en une grandeur physique. 
Faux  

 Le signal logique ne peut prendre que deux états distincts notés souvent par (0 ou 1) Vrai  

 Le signal analogique varie de manière discrète au cours du temps en prenant un 

nombre de valeurs différentes. 
Vrai  

 

  Exercice     1 

 

Compléter le schéma ci-dessous avec les mots suivants :  

Capteur de lumière - mouvement ï lumière - détecteur de mouvement 
 

 

  
Exercice     2 

Jô®value mes acquis 
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Technologie    ï    3ème  ASC 

 

       

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Exercice     3 

 

Un agriculteur utilise un système qui s'appuie sur un détecteur de niveau d'eau pour 

l'informer que l'eau a atteint le niveau maximum dans le réservoir afin d'arrêter la pompe 

qui pompe l'eau du puits. 

Le schéma ci-dessous est le schéma électrique de système. 

 

 

 

 

 

1 - D®terminer le nom de lôélément qui réalise la fonction technique acquérir pour ce système 

     Le détecteur de niveau dôeau, 

2 - Quelle est la grandeur physique détectée par cet élément ? 

     Le niveau dôeau, 

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

Niveau dôeau Lô®tat de A Lô®tat de Buzzer Lô®tat de LED 

Niveau bas Ouvert  Nô®met pas de son Eteinte  

Niveau haut Fermé  Emet un son Allumée  

 

Lumière 

Capteur de lumière Détecteur de mouvement 

Mouvement  

é..é   ééé   éé..éé 
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Technologie    ï    3ème  ASC 

Thème de recherche :  
 

Faire une recherche sur des exemples de Robots serveurs ; les 

t©ches quôils peuvent accomplir et les comp®tences quôils 

possèdent. ; 

Faire une recherche sur des diff®rents capteurs quôun robot 

serveur possède en général. 

 

Jôapprofondis mes connaissances  
M
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Les mots clés de la leçon  
 

¶   

¶Grandeur physique  

¶Signal électrique  

¶  

¶  

  

 

      

¶м ЬϝϡЧϧЂшϜ ϣУуД 

¶сϚϝтϿуТ ϼϜϹЧв 

¶ϣуϚϝϠϽлЪ ϢϼϝІϖ  

¶ БЧϧЯв 

¶                                                                             СІϝЪ                                                          
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Jô®value mes pr®requis  

Définir la fonction acquérir ; 

Donner trois exemples de capteurs ; 

Donner trois exemples de détecteurs. 

Situation de départ 

      Le bon fonctionnement du robot repose sur sa capacité à 

interpréter les informations fournis par ses capteurs afin de réguler ses 

déplacements entre la cuisine et le comptoir se service. (Voir la figure 

ci-dessous). 

 

 

Quelle solution proposez-

vous pour permettre au 

Robot transporteur de plats 

de traiter les informations 

des capteurs pour générer 

les commandes nécessaires 

à son déplacement ? 

Technologie    ï    3ème  ASC 

Je dois être capable à la fin de la leçon de :  

1- Définir la fonction « Traiter »  

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

programmable) ;  

3- D®finir lôalgorithme ;  

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

5- Elaborer un algorithme ;  

6- D®finir lôorganigramme ;  

7- Elaborer un organigramme ;  

8- Définir la variable ;  

9- Définir le programme ;  

10- Elaborer un programme ;  

11- Saisir, téléverser et vérifier le bon fonctionnement du syst¯me technique objet dô®tude. 

 

 

      La cha´ne dôinformation  

Leçon 2 : La fonction générique « TRAITER  » 
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I. Analyse de la situation 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Comment  satisfaire lõexigence nomm®e ç Traiter  », [id=1.3] et Texte = "Traiter 

des informations pour commander le d®placement du Robotò? 
 

II.  Solution retenue  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

III.  Fonction générique « Traiter  » 

1. Définition   

 

 

 

 

 

 

 

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

 

 

 

 

 

 
 

Signal 

électrique 

Les informations 

traitées Acquérir  

Grandeur  

physique 
Traiter  

Technologie    ï    3ème  ASC 

Je construis mes savoirs  

req [mod¯le] robot transporteur de plats [Diagramme dôexigences] 

« Exigence » 

Mise en marche/arrêt 

 Id="1.1" 

Texte=" Être mis en marche 

et en arrêt" 

« Exigence » 

Robot transporteur 

de plats 

Id=" 1 " 

Texte="Transporter 

des plats" « Exigence » 

Acquérir   

Id="1.2" 

Texte="Détecter la piste, les 

points dôarr°t et le signal de 

départ" 

« Exigence » 

Traiter  

Id="1.3" 

Texte=" Traiter des 

informations pour 

commander le 

déplacement du robot " 
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      La solution la plus appropriée consiste à 

équiper le robot transporteur de plats d'une 

carte électronique programmable Arduino  

NANO ou UNO. Cette carte présente 

plusieurs avantages, notamment une facilité 

de programmation, une manipulation aisée, 

un prix abordable et une taille compacte. 

 

 

 

 

 

 

 

 

          Arduino UNO               Arduino NANO 

é..é   ééé   éé..éé 
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IV.  Lôalgorithme  

1. Définition   

 

 

 

2. Exemple : Algorithme pour faire clignoter une LED 

 

 

 

 

 

 

V. Lôorganigramme 

1. Définition   

 

 

 
 

2. Symboles normalis®s de lôorganigramme  
 

Symbole Signification Remarques 

 Représente le début ou la 

fin 

On ne met pas de fin  si le système 

fonctionne en permanence. 

 actionReprésente une  
Lôaction ¨ r®aliser est un verbe écrit à 

lôinfinitif. 

 
Représente lôentr®e ou la 

sortie de lôinformation 

On détermine lô®tat de lôentr®e ou de la 

sortie. 

 
Représente un test pour 

prendre une décision 

La réponse à la question ne peut prendre 

que deux valeurs OUI  ou NON. 
 

 

3. Exemple  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Technologie    ï    3ème  ASC 

Un organigramme est une représentation graphique qui permet de décrire un 

algorithme en utilisant des symboles normalisés. 

Début  

Fin  

Allumer la LED  

Attendre 2s 

Eteindre la LED  

Attendre 2s 
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Début 

Allumer la LED 

Attendre 2 secondes  

Eteindre la LED 

Attendre 2 secondes 

Fin 
 

é..é   ééé   éé..éé 
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VI.  Les structures algorithmiques 

Les opérations relatives ¨ la r®solution dôun probl¯me peuvent °tre organis®es selon trois 

familles de structures selon le tableau suivant : 
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VII.  La variable 

1. Définition   

 

 

 

 
 

2. Nature de variable  

 Nature Exemples 

Variable 

Booléenne Ouvert/ferm®, vrai/faux, 0/1, oui/noné 

Numérique 23, 12, 09é 

Caractère A, (), +, @é 
 

VIII.  Le programme 

1. Définition   

 

 

 

 

 
 

2. Exemple : LED clignotante avec carte Arduino UNO 
 

Montage 
Programme textuel 

(IDE Arduino)  
Programme graphique (mBlock)  
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Un programme est le résultat de traduction dôun algorithme sous forme dôun 

langage informatique compréhensible par lôunit® programmable comme par 

exemple : Java, Pascal, C++, Pythoné 

é..é   ééé   éé..éé 
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IX.  Le robot transporteur de plats 

1. Schéma électronique partiel  
 

 

 
2. Principe de fonctionnement  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Capteur droit (CD) 

Capteur gauche (CG)  
 

La cuisine 
 

Le robot  

Arrêt de comptoir 

Arrêt de cuisine 

Le comptoir 

des serveurs 

      Le robot transporteur de plats est en état de 

marche, positionné devant la cuisine et prêt à 

lôemploi. Lorsque la commande dôun client est 

prête, le cuisinier la dépose sur le chariot du 

robot et appuie sur le bouton poussoir pour 

que le robot se déplace en suivant une ligne 

noire tracée sur un sol blanc. A son arrivée au 

comptoir des serveurs (lôarr°t sous la forme de 

̮̮̮̮), le robot sôarrête et alerte le serveur par un 

signal sonore. Celui-ci prend la commande et 

appuie sur le bouton poussoir pour que le robot 

revienne ¨ la cuisine et sôarr°te (lôarr°t sous la 

forme de ̮̮̮̮) en signalant son arrivée en 

émettant un son. 
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3. Organigramme du robot transporteur de plats 
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4. Le programme graphique ¨ lôaide de mBlock (version 3.4.11)  
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Arrêt programmé de la télévision 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Exercice     2 

Fonctionnement : une télévision 

peut se mettre en veille depuis la 

télécommande mais aussi 

automatiquement après une 

utilisation de plus de 3 heures sans 

intervention sur la télécommande. 

Compléter convenablement 

lôorganigramme ci-contre par les 

expressions suivantes : 

Début ï oui ï non ï mettre en veille 

TV ï Fin ï aucune intervention 

depuis 3 heures.  

 

 

Mettre en vielle TV  

 

Bouton 

veille 

activé ?  

Non  

Oui  

Oui  Non  

Début  

Fin  

 

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :  

La fonction ç TRAITER è est lôensemble des op®rations r®alis®es sur les 

informations provenant du capteur. 
Vrai  

 Un algorithme est un ensemble dôinstructions et dôop®rations r®alis®es de 

manière aléatoire. 
Faux  

 Lôexpression ñSiéFaireéSinon Faireéò indique la structure répétitive. Faux  

Un organigramme est un diagramme réalisé par des symboles normalisés qui 

d®crivent lôencha´nement logique des op®rations. 
Vrai  

 Le programme est une donn®e sur laquelle op¯re lôunit® de traitement du 

système technique. 
Vrai  
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Jô®value mes acquis 
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Aucune 

intervention 

depuis 3 

heures ? 
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Les feux de circulation routière  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Exercice     4 

On veut réaliser un feu de circulation routière avec 

des diodes LED selon le cycle suivant : 
 

- Allumer la LED verte (broche 4) (pendant 5 

secondes) ; 
 

- Allumer la LED jaune (broche 5) (pendant 2 

seconde) et éteindre la LED verte ; 
 

- Allumer la LED rouge (broche 6) (pendant 5 

secondes) et éteindre la LED jaune ; 

- Eteindre la LED rouge. 
 

1. Compléter l'organigramme du fonctionnement 

du feu de circulation : 

2. Compléter le schéma électronique du montage : 
 

 

Début  

Allumer la LED verte  

Attendre 5 secondes 

Eteindre la LED verte et 

allumer la LED jaune 

Attendre 2 secondes 

Eteindre la LED jaune et 

allumer la LED rouge 

Attendre 5 secondes 

Eteindre la LED rouge   

Technologie    ï    3ème  ASC 

Le radar routier  
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D¯s la d®tection dôun v®hicule dont la 

vitesse dépasse 90 Km/h, le radar 

active le flash pour prendre alors la 

photo de la plaque et lôenvoie au 

centre de traitement des 

informat ions. 
 

Compl®ter lôorganigramme de 

fonctionnement du radar routier ci -

contre : 
 

Activer le flash  

 

Début  

Prendre la photo de la plaque 

Envoyer informations au centre de 

traitement 
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Oui   

Véhicule a 

dépassé 90 

km/h ? 

Non  
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  Elaborer un programme pour faire allumer la LED avec un bouton poussoir comme lôindique 

la figure ci-dessous : 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Thème de recherche :  
 

Faire une recherche sur les systèmes embarqués et traitement de 

l'information.  

Faire une recherche sur des différents langages de programmation 

Java, Pascal, C++, é 

Jôapprofondis mes connaissances :  
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int led = 7;                       //la LED est connectée au pin numérique 7 de 

lôArduino  

int bou ton = 6;                     //le bouton est connecté au pin numérique 6 de 

lôArduino  

 

void setup() {                     //configurer  les pins  

pinMode(led, OUTPUT);              //configurer  le pin ñledò comme une sortie 

pinMode(bou ton, INPUT);             //configurer  le pin ñbouton ò comme une entr®e 

}  

 

void loop() {                      //code principal qui contr¹le lôArduino  

if (digitalRead(bouton)== HIGH){   //vérifier si le bouton est appuyé  

digitalWrite(led , HIGH);            //allumer la LED   

delay(5000);                       //attendre 5 secondes 

digitalWrite(led, LOW);            //éteindre la LED 

}  

else                               //si le bouton nôest pas appuy® 

{  

digitalWrite(led, LOW);            //éteindre la LED  

}  

}  

 

é..é   ééé   éé..éé 
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Les mots clés de la leçon  
 

¶   

¶Algorithme 

¶Organigramme  

¶  

¶  

  

 

      

¶  ϣϯЮϝЛгЮϜ ϣУуДм 

¶ ϣувϿтϼϜн϶ 

¶ сгуЗзϧЮϜ дϝуϡгЮϜ 

¶ ϽуПϧв 

¶ ϭвϝжϽϠ 
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1- Définir la fonction « Communiquer ». 

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

3- D®couvrir par lôexp®rimentation ou la simulation la fonction ç Communiquer è. 

4- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Communiquer 

» à partir de leurs symboles normalisés. 

5- Identifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « Communiquer » à partir de 

leurs aspects commerciaux. 

6- Choisir les composants à partir dôune documentation technique pr®par®e par lôenseignant. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Je dois être capable à la fin de la leçon de :  

Jô®value mes pr®requis : 

Citer quelques ®l®ments permettant dôassurer la fonction ç Traiter » ; 

Donner les structures algorithmiques fondamentales. 

 

Situation de départ 

      À son arrivée sur les points d'arrêt, le robot transporteur de plats 

doit avertir le serveur et le cuisinier de sa présence, afin qu'ils puissent 

récupérer ou déposer les commandes des clients. 

 

 

      La cha´ne dôinformation  

Leçon 3 : La fonction générique « COMMUNIQUER  » 

Technologie    ï    3ème  ASC 

M
 2

 :
 
c
h
a
´
n
e
 
d
ô
i
n
f
o
r
m
a
t
i
o
n

 : 

    Comment le robot 

transporteur de plats 

peut-il signaler son 

arrivée au comptoir 

ou à la cuisine ? 
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I. Analyse de la situation 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Comment satisfaire lôexigence ç Communiquer », [id=1.4] et Texte = "Signaler son 

arriv® au comptoir ou ¨ la cuisineñ ? 

II.  Solution adoptée  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

III.  Fonction générique « Communiquer » 

1. Définition   

 

 

 

 

 

 

 

 

üSoit le schéma suivant : 

 

üPrincipe de fonctionnement : 
 

Etat du Botton 

poussoir S1 

Etat de buzzer 

BZ1 

Appuyé Émet un son 

Relâché 
Nõ®met pas de 

son 

 

Les informations 

issues de la 

fonction acquérir  

Les informations 

traitées Acquérir  

Grandeur  

physique Traiter  Communiquer  

Signalisation  

Technologie    ï    3ème  ASC 

Buzzer        La solution la plus facile est de recourir à un buzzer, 

un dispositif capable d'émettre un signal sonore puissant. 

 

req [mod¯le] robot transporteur de plats [Diagramme dôexigences] 

« Exigence » 

Mise en marche/arrêt 

 
Id="1.1" 

Texte=" Être mis en marche 

et en arrêt" 

« Exigence » 

Robot transporteur 

de plats 

Id=" 1 " 

Texte="Transporter 

des plats" 

Id="1.4" 

Texte="Signaler son 

arrivée au comptoir ou à 

la cuisine" 

 

« Exigence » 

Communiquer   

« Exigence » 

Acquérir   

Id="1.2" 

Texte="Détecter la piste, les 

points dôarr°t et le signal de 

départ" 

« Exigence » 

Traiter  

Id="1.3" 

Texte=" Traiter des informations pour 

commander le déplacement du robot " 

 

Je construis mes savoirs :  
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Ordres  
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2. Composants qui assurent la fonction « Communiquer »  
 

Types de 

communications 
Définition 

Les composants utilisés pour réaliser la 

fonction « Communiquer » 

Visuelle 

Son rôle est de fournir une 

information sous forme 

dôun signal lumineux 
 

Sonore 

Son rôle est de fournir une 

informatio n sous forme 

dôun signal sonore 
 

Câblée 

Transmettre avec support 

matériel 
 

USB : Universel Serial Bus ; 

une norme de bus 

informatique en série. 
 

Sans fil 
Tr ansmettre sans support 

matériel 

 
 

IV.  Chaîne dôinformation 

1. Définition   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Les systèmes techniques automatisés et robotisés comportent deux chaînes : la chaîne 

dôinformation et la cha´ne dô®nergie. La cha´ne dôinformation est la partie du système 

technique qui capte des donn®es issues de lôutilisateur ou de lôenvironnement 

extérieur. Elle traite ces données puis elle les communique sous la forme dôordres à la 

cha´ne dô®nergie et sous la forme dôinformations pour lôutilisateur. 

Chaîne dôinformation 

Acquérir  Traiter Communiquer 

Information 

provenant de la 

cha´ne dô®nergie 

Information de 

lôenvironnement 

 La chaîne dô®nergie 

(Exécuter) 

Ordres  

Signaux 

électriques 

Signaux 

électriques ou 

informations 

traitées  

 

Signalisation 

¨ lôutilisateur 
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V. La cha´ne dôinformation du robot transporteur de plats 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Cha´ne dôinformation 

Acquérir  Traiter Communiquer 

Information 

provenant de la 

cha´ne dô®nergie 

 

- Signal de départ 

- La piste (ligne 

noire) 

- Les 2 points 

dôarr°t  

 

La chaîne dô®nergie   

Ordres  

 

              Carte 

Arduino  

UNO 

 

 

 

 

Bouton poussoir 

+ TCRT 5000 

Buzzer 

  + Fils 

 conducteurs 

Signal 

sonore 

Jô®value mes acquis 
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Dans ces syst¯mes, comment lôunit® de traitement transmet ï elle les ordres au reste du 

système ? 
 

Systèmes Type de communication 

Imprimante reliée  

à un ordinateur  
Communication câblée 

Syst¯me dôalarme  Communication câblée 

Connexion Bluetooth  Communication sans fil 

Machine à laver  Communication câblée 

Rideau commandé 

 à distance  
Communication sans fil 
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Le robot ®viteur dôobstacles 

Soit lôimage suivante dôun robot ®viteur dôobstacles : 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

Compléter la chaîne dôinformation suivante :  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Exercice     3 
  Exercice      3 

 

    

Soit le schéma de détecteur de niveau d'eau suivant : 
 

 Nom Fonction technique 

P Batterie Fournir de lô®nergie ®lectrique 

C 
Détecteur de niveau 

dôeau 
D®tecter le niveau dôeau 

R Résistance électrique 
Résister le passage du courant 

électrique pour protéger la LED 

L 
Diode électro-

luminescente (LED) 
Emettre un signal lumineux 

 

1. Compléter le tableau ; 

2. Quel est lô®l®ment qui assure la fonction « Communiquer » ? : La LED. 

3. Définir le type de communication ? : Côest une communication visuelle. 
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                 LED                 Capteur Ultrason           Fils conducteurs        Carte Arduino UNO                         

                                                  HC-SR04   

Cha´ne dôinformation 

Acquérir  Traiter Communiquer 

Information 

provenant de 

la chaîne 

dô®nergie 

Les obstacles 

 La chaîne dô®nergie  

Ordres  

Capteur 

ultrason 

HC-SR04 

Carte 

Arduino 

UNO  

Fils 

conducteur 

+ LED Signal 

lumineux 


