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P Je dois étre capable a la fin de la lecon de : ;,;_ g.
1 - Définir un objet technique. 10 - Citer les caractéristiques du systeme %;
2 - Définir un systéme technique. robotisé. @ @
3 - Définir un systéme primitif. 11 - Réaliser une « frise chronologique »
4 - Citer les caractéristiques du systeme représentant les étapes de I’évolution d’un |'
primitif. systeme technique utilise dans la vie |!
5 - Définir un systéeme mécaniseé. quotidienne. !
6 - Citer les caractéristiques du systeme | 12 - Déterminer la nature d’un systéme |I
mecanise. technique (primitif, mécanisé, automatise, |
7 - Définir un systéeme automatisé. robotisé). I
8 - Citer les caractéristiques du systéeme | 13 - Définir la technologie cablée. i
automatisé. 14 - Définir la technologie programmeée. |
9 - Définir un systéme robotisé. I

I
J’évalue mes prérequis .
.

Définir le mot « Technologie » ; )
Qu’est-ce qu’une énergie électrique ? |
Donner des exemples d’objets utilisés dans notre vie quotidienne.

Situation de départ !

Depuis son apparition sur terre, ’homme n’a cessé de penser a créer
et innover pour répondre a 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 systémes techniques, passant des premiers outils '
primitifs aux systemes mécanisés, puis automatisés, et enfin robotiseés. !

Quelles sont les caractéristiques de ces systemes techniques ?

|
nstruis m Voir .
P~ Je construis mes savoirs :

I. Le besoin I

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

L’image

J

Besoin de Dormir Se soigner Voyager Communiquer | !

|
<3>Technologie — 3™ ASC




1. Définition

‘TN

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

_

2. Exemple :
™ Besoin de se déplacer ;
™ Besoin de s’habiller ;
™ Besoin de se divertir ;
™ Besoin de se faire soigner...etc.
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I1. Objet technique
1. Définition

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

Sable Verre

1
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u en plastique
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Pétrole Bouteille d’e

=D | '
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h B ;

Cﬁaise !

|

|

I

I

Fer Fourche a 4 dents !

2. Exemple !
Table - stylo — regle — lampe — fourchette — cuillere... !

3. Exercice 1 I

Classez les différents objets dans le tableau suivant : I

E s

Pierres Mixeur Ciseaux Chapeau Feuille I
Objets naturels Objets techniques :

|

Pierres — pommes - feuille Mixeur — ciseaux — chapeau i

6 : \ '
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I11. Systeme technique
1. Définition

‘TN

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

sanbruysa) sawsAs
sap uoynjoag

teme technique-:

toujours un Y5

2. Exemples des systemes techniques :
Vélo, voiture, Aspirateur, Perceuse ... !
3. Exercice 2 !
Désignez les systemes techniques parmi les objets techniques suivants : I

Perceuse Lave- linge

IV. Les types des systemes techniques 5
1. Définition !

Les systéemes techniques peuvent étre classés en 4 types : !

M Le systéme primitif (ou manuel) ; I

B Le systéme mécanisé ; I

M Le systéeme automatisé ; |

B Le systéeme robotisé. I

!
<7>Technologie — 3 ASC




........ o
Caractéristiques
Systeme Définition Qui Qui Source Exemples
technique < exécute .
décide ? o d’énergie ?
Un systéme technique est dit )
o e Vélo
i primitif s’il fonctionne
Systeme N . ) oP
primitif (ou | 9race a I’énergie musculaire | Homme | Homme | Musculaire megrfﬁgfli
manuel) et la commande d’un
utilisateur. e Brouette
Un systéme technique est dit o \Voiture
mecanise s’il fonctionne
Svstme sous le controle de Homme '(':gﬁg;'ene 4
ysteme R . Homme / Extérieure | :
mécanisé I’utilisateur en exploitant Systéme électrique
une énergie extérieure autre
e Perceuse
que I’énergie musculaire. électrique
Un systéme technique est dit .
. eBarriere
automatisé s’il fonctionne automatique
gréace a une énergie _
. Homme e L ave-linge
Systeme téri t exécut . - :
automatisé exterieure et execute / Systéme | Extérieure | automaticue
toujours le méme cycle de | Systeme
i e . e Systeme de
travail sans I’intervention sécurité
de ’utilisateur. incendie.
Un systéme robotisé est un e Robot
explorateur
dispositif qui est doté d’une P
. intelligence artificielle qui e Robot
Systeme Systéeme | Systeme | Extérieure aspirateur
robotisé lui permet d’agir autrement y y P
lorsqu’une situation e Le robot de
nouvelle se produit. traite

2. Exercice 1
Placer chaque objet technique dans la case qui lui convient :

Meule - voiture — guichet automatique — robot tondeuse - seche-cheveux — portail
automatique — vélo — scie électrique - sonnerie du collége normal - machine a laver
automatique — robot aspirateur - ordinateur.
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Systeme primitif Systeme mécanisé Systéeme automatisé Systéme robotisé I
Voiture — . . !

. . Guichet automatique — :

séche-cheveux — scie . . I

, , . . portail automatique — Robot tendeuse — :

Meule — vélo électrique — sonnerie L. . I

. machine a laver robot aspirateur :

du collége normal — . I

automatique .

ordinateur I

l
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V. Evolution des systémes techniques

L'évolution des solutions techniques a travers le temps peut étre
représentée dans une ligne de temps appelé « Frise chronologique ».

1. Définition

< 2
§srf
2T
7=
(@)

s g
E.::s
g%‘
mm

Une frise chronologique est une représentation graphique qui permet de visualiser le
déroulement des évenements concernant un personnage, un pays, un domaine
technique... .

2. Exemples I
# Lafrise chronologique de la bicyclette N :

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

1931 1951 1997 2007 2010 2015 !

| | | 1 1 -

i |

V1. Technologie cablée et technologie programmée I

Avantages et

Définition Exemples : L
inconvénients

» La vitesse est
proportionnelle a la
complexité du !

La technologie cablée
permet de définir la
maniéere dont les

, probleme, [
composants d’un > Colteuse .
.| systeme technique A |

La technologie R , > Des modifications de
s devront étre branchés I
cablée la commande .

et reliés par fil
électrigue ou circuit
imprimé, afin de

impliquent des
modifications du |

o . cablage, I
réaliser la fonction > Fonctionnement .
souhaitée. . !

rapide.

9 \ |
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Définition

Exemples

Avantages et
inconvénients

La technologie
programmée

La technologie
programmée d’un
systeme est réalisée a
partir d’un dispositif
programmable.

Méme matériel quel
que soit la fonction a
réaliser,

Faible codt,

Facilité de
modification,
Vitesse inversement
proportionnelle a la
complexité du
probléme.

Ranger les différents objets dans les bonnes catégories :
Micro-onde ; poire ; I’eau ; voiture ; fleur ; ordinateur ; sac a main ; branche de bois

Obijets techniques

Obijets naturels

Micro-ondes — une voiture — ordinateur — sac
a main

Poire — I’eau — fleur — branche de bois

r

e

Téléphone
Batterie

Lit

Relier chaque objet technique au besoin auquel il répond :
Casque moto

e Besoin de se protéger

Besoin d'avoir du confort

Besoin de communiquer

Besoin de stocker de I’énergie électrique

Classer ces systemes techniques dans le tableau ci-dessous :

Seche-cheveux ; portail automatique ; vélo ; ascenseur ; machine a laver normale ; robot
aspirateur ; moto ; hachoir manuel; robot Sophia ; fer a repasser ; bras robotisé ; brouette.

Systeme primitif

Systéeme mécanisé

Systéme automatisé

Systéme robotisé

Vélo — hachoir
manuel - brouette

Séche-cheveux —
machine a laver
normale — moto — fer
a repasser

Portail automatique —
ascenseur

Robot aspirateur —
robot Sophia — bras
robotisé

10 _ \
<>Techno|og|e - 3 ASC
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Compléter le tableau suivant en mettant (x) dans la case qui convient:
Systemes Primitif Mécanisé | Automatisé Robotisé
Marteau X
Robot de transport X
Détecteur d'incendie X
Séche-cheveux X
Photocopieur X
Robinet manuel X
Aspirateur X
Robot aspirateur X
Feux de carrefour X

a- Donner deux exemples de systemes primitifs : ...
b- Donner deux exemples de SyStemes MECANISES ... ........ooiriiiiii i
c- Donner deux exemples de systemes automatisés @ ...

L
Observer les systémes suivants et classer les selon I’ordre chronologique de leurs
inventions :

7/
(7
K ( ) y

Tondeuse Faux Tondeuse robot Tondeuse Tondeuse
autotractée hybride hélicoidale électrique
Faux tondeuse électrique tondeuse robot hybride
I J J J J J
Tondeuse hélicoidale tondeuse autotractée

)

P~ Japprofondis mes connaissances \ .

Théme de recherche a choix :

€ Recherche histoire du Robot ;
€ Chatbot (Exemple de Chat GPT), de quoi parle-t- on ?
€ Quelles sont les inventions technologiques qui ont marquées
I’histoire de I’humanité ?
€ Comment la technologie a-t-elle changé nos vies au fil des ans ?
\0 L’Intelligence Artificielle (IA), de quoi parle-t-on ?

11 -
<>Techno|ogie — 3 ASC
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. e e besoin Lalasle

\¥ . ® [ ’objet technique i £ pill0

' u;}* e |e systeme technique (Al aLiialle

A e Le systeme primitif AsY) abiialle

[+ 1 \- £ e |e systeme mécanisé HSaall aLiiall®
3 e Le systéme automatisé AY abiiadle
‘ i e |_e systeme robotisé Apg M abiiddle

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.

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

o Un systeme technique est dit primitif s’il fonctionne grice 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 une représentation graphique qui permet de visualiser le
déroulement des événements concernant un personnage, un pays, un domaine technique ...

el a technologie cablée permet de définir la maniére dont les composants d’un systéme
technique devront étre branchés et reliés par fil électrique ou circuit imprimé, afin de
réaliser la fonction souhaitée.

eDans un circuit cablé, les modifications de la commande impliquent des modifications du
cablage,

elLa technologie programmée d’un systéme est réalisée a partir d’un dispositif
programmable. Méme mateériel quel que soit la fonction a réaliser.

S ——18
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Lecon 1 : La fonction générique « ACQUERIR »

)~ Je dois étre capable a la fin de la lecon de : I

1- Définir la fonction « Acqueérir ».

2- Découvrir par I’expérimentation ou la simulation la fonction « Acquérir ».

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

4- ldentifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « acquérir » a partir de leurs
aspects commerciaux.

5- Choisir les composants & partir d’une documentation technique préparée par I’enseignant.

p-J ’évalue mes prérequis

Quiels sont les types des systemes techniques ?

Quiel est la différence entre un systeme automatisé et systeme Robotisé. !

Situation de départ ;

Un restaurant spécialisé en cuisine traditionnelle Marocaine, est )
- devenu populaire et trés demandé. Afin de libérer la personne qui ne I
fait que transporter les commandes des clients de la cuisine au :
comptoir des serveurs, le propriétaire du restaurant souhaite utiliser |
“un robot permettant d’effectuer cette tiche fatigante et répétitive |
(transporter les commandes des clients de la cuisine au comptoir).

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

La cuisine )= Tl Thoed 4

— v 2 ~ J 1

intérieur ? = : : :

Le comptoir I

des serveurs : S 7 J 4 |

¢ Oé‘ .

. ) |

4 - ‘ "h‘” I

Technologie - 3°*™ ASC

V> 'O 'd

N

(o)
5
[%)
>
5
(¢°]
89:

ok o
s 2
o o
8. 8
R B
Yy 9

o
=]
=]

N




/ / |
. Analyse de la situation :
1. Besoin(s) a satisfaire par le systeme

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

Serveurs. I

|
2. Diagramme de contexte |

Les éléments environnants du Robot transporteur de plats : I
Cuisinier — Plat - Serveur humain — Energie - Environnement I

Diagramme de contexte : Robot transporteur de plats

S
:-_[1 .o
Q&5
. B)
- B
Robot transporteur (:? o
Environnement de plats Serveur S E,
humain o o
=1y
= 3
vy
=3
Energie s

3. Diagramme de cas d’utilisation I

Uc [modéle] robot transporteur de plats [diagramme de cas d’utilisation] ,

; I
Robot transporteur de plat |
Utilisateur ;
1

/’ ‘\ Transporter des

plats
Cuisinier serveur humain I

4. Diagramme d’exigences I

Les capacités du

systéme Transporter des plats de la cuisine vers le comptoir des serveurs :

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

Versa ; I
Les contraintes
gue doit

satisfaire le - Détecter la piste, les points d’arrét et le signal du départ ;
systeme

- Etre mis en marche et en arrét ; I

- Etre alimenté en énergie électrique ;

- Signaler son arrivée au comptoir ou a la cuisine. ;

Technologie — 3°*" ASC




req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

|

« Exigence » « Exigence » « Exigence » |

Mise en marche/arrét Robot transporteur Acquérir -
de plats :

Id=lll-1ll |d:"1.2" I
Texte=" Etre mis en Id="1" Texte="Détecter la piste, les || ;
marche et en arrét" Texte="Transporter p9ints d’arrét et le signal de :
des plats” I i

® :[ la piste, les points d’arrét et le signal de départ”) ?

I1. Solution choisie
1. Schéma électronique

R1
470

LED infrarouge
LED1

2. Principe de fonctionnement

R2
470

I+

LED verte B2
o

s

- Comment satisfaire 1'exigence nommeée « acquérir » ([id=1.2] et Texte = "détecter

« Exigence » « Exigence » « Exigence » 2

Points d’arrét Piste Signal de départ o
ld="1.2.1" Id="1.2.2" ld="1.2.3" )
Texte=" Détecter les| | Texte=" Détecter la | |Texte=" Détecter le A
points d’arrét" piste™ signal de départ" z

=
=
)
>
=)
)
o
g =
£ B
o o
=2
-
vy o
=
<)
=]

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

3. Conclusion

Pour assurer le guidage de notre robot transporteur de plats de la
cuisine vers le comptoir et vice versa, on a choisi d’utiliser un capteur
infrarouge.

Le capteur infrarouge est constitué d’un phototransistor et d’une !
LED émettrice de I’infrarouge logés dans un méme boitier. !

4. Exemples

Aspect commercial

CNY70

TCRT5000

1
[Emetteur récepteur

e o o =

¥ ol i

@ i ;
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Phototransistor LED infrarouge Phototransistor LED infrarouge !
c \_\_;_‘ c A c E c A I
1 1 \_IC_‘ — .
1
- - r - ;‘ r P ;‘ :
|
S b N N i
» 1, 1, » »
i) : . i
Capteur infrarouge sur la ligne noire Capteur infrarouge sur le sol blanc :

I
P~ Je construis mes savoirs : :

I11. Fonction générique « Acquérir »
1. Définition

N

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

V> 'O 'd

(o}
=
5]
>
5
(¢°]
39:

ok o
g 2
o o
2. 2
R B
y

o
(=]
5

Un capteur est un dispositif qui transforme une grandeur physique (position, lumiére, !
vitesse, pression, température... ) en un signal électrique. I

a. Capteur analogique

L'information est dite analogique si elle varie de maniére continue dans le temps
(pouvant ainsi prendre une infinité de valeurs). Exemples de capteurs :

1

Cgpteur (J[e Capt_eur_dg Capteur de _Capteur de Capteur de gaz | Capteur de | -
distance a luminosité température vitesse de vent de butane son I
ultrason (Photorésistance) P (Anémométre) |

. = N i
oio U Vi & .
[ /}’/ 3 y ~ “ I

b. Capteur logique (Détecteur) I

Le détecteur est un élément qui transforme une grandeur physique en signal électrique !
gui ne présente que deux états. I
Le signal ne présente que deux états (tout ou rien). Exemples de détecteurs : I

. Dé r . Dé r .
Détecteur etec'_[e_u de Détecteur de Bouton ete,c teur de Détecteur de | ,
position : présence . :
de flamme . mouvement poussoir . pluie
meécanigue (barriere IR) I

«

= \‘ I
% I

'R '
16 - !
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J’évalue mes acquis

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

La fonction « Acquérir » est une opération de conversion de la variation d’un signal
lectrique en une grandeur physique.

Faux

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

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

_
‘ Exercwe! : ’ ~N

Compléter le schéma ci-dessous avec les mots suivants :
Capteur de lumiére - mouvement — lumiere - détecteur de mouvement

Vrai

Capteur de lumiére Détecteur de mouvement

/,{/. =

Lumieére Mouvement

. J

Berece(3 ] ~

Un agriculteur utilise un systeme qui s'appuie 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 ci-dessous est le schéma électrique de systeme.

A 470
o —

L
1+ I:) Buzzer LED

oV _i_ j T
tg’

1 - Déterminer le nom de I’élément qui réalise la fonction technique acquérir pour ce systeme

Le détecteur de niveau d’eau,
2 - Quelle est la grandeur physique détectée par cet élément ?
Le niveau d’eau,

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

Niveau d’eau L’état de A L’état de Buzzer L’état de LED
Niveau bas Ouvert N’émet pas de son Eteinte
k Niveau haut Fermé Emet un son Allumée J

rd )\

A |

[
=
[
>
=]
(¢)
o =
Q =
£ g
()
a. 5
-
y 8
=
=]
=)
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P~ J’approfondis mes connaissances \ I

Théme de recherche :

€ Faire une recherche sur des exemples de Robots serveurs ; les
taches qu’ils peuvent accomplir et les compétences qu’ils
possedent. ;
€ Faire une recherche sur des différents capteurs qu un robot
\ serveur posséde en général. -

N

V> 'O 'd

(o}
=
5]
>
5
(¢°]
89:

-~
g 2
o o
2.2
R B
y

o
(=]
5

® Fonction «Acquériry

i) A4 g0
eGrandeur physique

eSignal électrique Luily ¢S 5 jLf®

e Un capteur

e Détecteur

Resume ;

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 chaine d’information L i

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

- A x q 1
P~ Je dois étre capable a la fin de la lecon de : .

1- Définir la fonction « Traiter »

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

3- Définir I’algorithme ;

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

5- Elaborer un algorithme ;

6- Définir ’organigramme ;

7- Elaborer un organigramme ;

8- Définir la variable ;

9- Définir le programme ; I

10- Elaborer un programme ; I

11- Saisir, téléverser et vérifier le bon fonctionnement du systéme technique objet d’étude. I

I
o . : :
/J évalue mes prérequis |

Définir la fonction acquérir ; [
Donner trois exemples de capteurs ; I
Donner trois exemples de détecteurs. I

rd )\

« eIy » o °Jg
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Situation de départ

Le bon fonctionnement du robot repose sur sa capacité a
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).

: I
6uelle solution proposehi

vous pour permettre au
Robot transporteur de plats
de traiter les informations
des capteurs pour générer
les commandes nécessaires

it a son déplacement ? J :
La trajectoire vy /& [
Le comptoir des serveurs ISR EM) A NS ?
Technologie — 3°™ ASC




I. Analyse de la situation

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

« Exigence »
Traiter

« Exigence » « Exigence »
Mise en marche/arrét Robot transporteur
ld="1.1" de plats
Texte=" Etre mis en marche
et en arrét" ld="1"
Texte="Transporter
« Exigence » des plats"
Acquérir
ld="1.2"
Texte="Détecter la piste, les
points d’arrét et le signal de
départ™

ld="1.3"

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

I1. Solution retenue

La solution la plus appropriée consiste a
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.

P~ Je construis mes savoirs

I11.Fonction générique « Traiter »
1. Définition

La fonction « Traiter» permet, en fonction des
précédemment, de décider ce que le systéme doit faire.

=

Grandeur Signal

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

. Comment satisfaire I’exigence nommeée « Traiter », [id=1.3] et Texte = "Traiter
® )| des informations pour commander le déplacement du Robot”?

Arduino UNO Arduino NANO

informations acquises

Les informations

physique Acquérir I électrique ‘ﬁ traitées
> > —

Automate programmable Carte électronique programmable

¥
Ordinateur

20 :
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IV.L’algorithme
1. Définition

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

1. Définition

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

-~

—

2. Symboles normalisés de I’organigramme

Symbole Signification Remarques
C) Représente le début ou la On ne met pas de fin si le systéeme
fin fonctionne en permanence.

Représente une action

L’action a réaliser est un verbe écrit a
Pinfinitif.

LT

Représente I’entrée ou la On détermine I’état de I’entrée ou de la
sortie de ’information sortie.

=

Représente un test pour La réponse a la question ne peut prendre
prendre une décision que deux valeurs OUI ou NON.

3. Exemple

Allumer la LED

v

Attendre 2s

v

Eteindre la LED

v

Attendre 2s

Fin

R
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M2 : chaine d’information

F. G. « Traiter »

Les opérations relatives a la résolution d’un probléme peuvent &tre organisées selon trois

familles de structures selon le tableau suivant :

V1. Les structures algorithmiques

[+ anaydmos) — anaydmo;y
anayduro) Jayuamasoug

1

mrg

SISRIIN[V ([IqIION

2

— = 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 = TT2Ipuly
IPU0IIS T AIPUIY dpuiy ) JULIIT J53 S9PUO0IBS 7 AIPUINY
(iicig GRELTT I\ anaydnaiayur | 1S S 1PNy TIR TT Pmny
saBEmnYqaIqmoN h
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 —

SA] JAIMIIXD “IMRJIA 159 WONIPUOD B[ anb Jue) ‘WG nO o

3SSNEJ 2UWIIAIP WonIpuod e anb 30 g nbsnl « 1a19dag » e

: WONIPOD B[ J3)53] Jed DU u)
: AN 2ampPnIS

JTEINIIXA, § saouanbas xnap

AW XT0TD I AIIJ0 AINIINLIS 3}
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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 Ouvert/fermé, vrai/faux, 0/1, oui/non...
Variable Numérique 23,12, 09...
Caractere A () + @...

VIII. Le programme
1. Définition

« eIy » o °Jg

<
N
(o)
=
o
>
=]
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o
=3
Q
H
2
=L
ko
(=]
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Un programme est le résultat de traduction d’un algorithme sous forme d’un
langage informatique compréhensible par P'unité programmable comme par
exemple : Java, Pascal, C++, Python...

2. Exemple : LED clignotante avec carte Arduino UNO !

Programme textuel Programme graphique (mBlock)

Montage (IDE Arduino) :

void setup() {

pinMode(13, OUTPUTY);

} Arduino - générer le code |
void loop() { répéter indéfiniment |
digitalWrite(13, HIGH); Fmettre |'état logique de Ia broche € 3 :
delay(1000); attendre € secondes !
I'état | h ]

digitalWrite(13, LOW); J}f?tre état logique de la broche €B) 3 (B9 |
attendre €) secondes I

delay(1000), -l - I
} |
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IX. Le robot transporteur de plats !
1. Schéma électronique partiel I

-Sv

Partie a découvrir aprés I

_ee
=

ARD1 1

Alerter le cuisinier |

opg ] - 13 Iou le serveur (B2) |

n

- )

IR1
Capteur gauche CG
Commander le

| moteur droit (MD)
I Commander le

moteur gauche (MG)

N

o3 |
Capteur drot CD

« IdRIL » ' g

2. Principe de fonctionnement

(2}
=
=8
5
(¢)
2
E
o
=]
=
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=
S
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Le robot transporteur de plats est en état de
marche, positionné devant la cuisine et prét a
I’emploi. Lorsque la commande d’un client est
préte, 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 arrivee au
comptoir des serveurs (I’arrét sous la forme de
—), le robot s’arréte et alerte le serveur par un
signal sonore. Celui-ci prend la commande et
appuie sur le bouton poussoir pour que le robot
revienne a la cuisine et s’arréte (I’arrét sous la
forme de =) en signalant son arrivée en
émettant un son.

Le comptoir Capteur gauche (CG)

La cuisine Lerobot  des serveurs l !

] |
TS 0::0) |
Arrét de cuisine ,
2 .

Arrét de comptoir T ]

Capteur 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



4. Le programme graphique a I’aide de mBlock (version 3.4.11)

M2 : chaine d’information

F. G. « Traiter »
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J’évalue mes acquis

V.

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes : I
La fonction « TRAITER » est ’ensemble des opérations réalisées sur les Vrai I
informations provenant du capteur. I
Un algorithme est un ensemble d’instructions et d’opérations réalisées de Eaux X
maniére aléatoire. >
L’expression “Si...Faire...Sinon Faire...” indique la structure répétitive. Faux N
H - z =L =7 - m
Un organigramme est un diagramme réalise par des symboles normalisés qui Vrai O
décrivent I’enchainement logique des opérations. 5
Le programme est une donnée sur laquelle opére I’unité de traitement du Vrai -
systéme technique. S
-
(]
H

;';
=
<]
>
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(¢]
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<]
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=]
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(G2 ~

Arrét programmeé de la télévision

Bouton
veille
activé ?

Fonctionnement : une télévision

Aucune
intervention
depuis 3 Non
heures ?

peut se mettre en veille depuis la
télécommande mais aussi oui
automatiquement apres une

utilisation de plus de 3 heures sans

intervention sur la télécommande.

A

Compléter convenablement Y Oui [
I’organigramme ci-contre par les I
expressions suivantes : Mettre en vielle TV I
Début — oui — non — mettre en veille I

TV — Fin — aucune intervention I
depuis 3 heures. I
Fin !

N a

27 \ '
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Dés la détection d’un véhicule dont la

Véhicule a
dépasse 90
km/h ?

Non

vitesse dépasse 90 Km/h, le radar

Activer le flash

active le flash pour prendre alors la

v

photo de la plaque et I’envoie au
centre de traitement des

Prendre la photo de la plaque

informations.

v

Compléter I’organigramme de
fonctionnement du radar routier ci-

Envoyer informations au centre de
traitement

\contre :

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

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

- Allumer la (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 I'organigramme du fonctionnement
du feu de circulation :
2. Compléter le schéma électronique du montage :

AREF——
> o=
D12 }——
E Delne—— o 5 ©
— cel—
Sz 2t/ ——Df
e = — B zgw>
L=} s BT B®
- R —
D1 p——
DO p—
| e— E sg°
5 asS

e

Les feux de circulation routiere

L
A

Allumer la LED verte

A 4

Attendre 5 secondes

Eteindre la LED verte et
allumer la LED jaune

A 4

Attendre 2 secondes

A 4
Eteindre la LED jaune et
allumer la LED rouge

Attendre 5 secondes

Eteindre la LED rouge

) —
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(Eeroe() —

Elaborer un programme pour faire allumer la LED avec un bouton poussoir comme I’indique
la figure ci-dessous :

int led = 7; /lla LED est connectée au pin numérique 7 de
I’Arduino

int bouton = 6; //le bouton est connecté au pin numérique 6 de
I’Arduino

void setup() { /lconfigurer les pins

pinMode(led, OUTPUT); /[configurer le pin “led” comme une sortie

pinMode(bouton, INPUT); /[configurer le pin “bouton ” comme une entrée

}

void loop() { /lcode principal qui contréle I’Arduino

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

digitalWrite(led, HIGH); /lallumer la LED

delay(5000); //attendre 5 secondes

digitalWrite(led, LOW); /léteindre la LED

}

else /Isi le bouton n’est pas appuyé

{

digitalWrite(led, LOW); /léteindre la LED

}

}

Théme de recherche :

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

N\ i

J’approfondis mes connaissances : :

Java, Pascal, C++, ...
R
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eOrganigramme

e 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... |
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@ {La chaine d’information

) A
LL Lecon 3 : 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).

3- Découvrir par I’expérimentation ou la simulation la fonction « Communiquer ».

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

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

6- Choisir les composants & partir d’une documentation technique préparée par I’enseignant.

/J ’évalue mes prérequis : .
I

Citer quelques éléments permettant d’assurer la fonction « Traiter » ; I
Donner les structures algorithmiques fondamentales. I

m g
N
(o)

B

-1

B o

3

g 2

=

b
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Situation de départ

A son arrivée sur les points d'arrét, le robot transporteur de plats |
doit avertir le serveur et le cuisinier de sa présence, afin qu'ils puissent
Qi-“ récupérer ou déposer les commandes des clients.

Comment le robot
transporteur de plats
peut-il signaler son
arrivée au comptoir
ou a la cuisine ?
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I. Analyse de la situation '

req [modéle] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences] I
|
« Exigence » « Exigence » « Exigence » |
Mise en marche/arrét Robot transporteur Communiquer i
de plats .
Id="1.1" Id="1.4" |
Texte=" Etre mis en marche ld="1" Te)_<te:"SignaIer son !
et en arrét" Texte="Transporter arrivee au comptolir ou a I
des plats" la cuisine™ :
« Exigence » >
Acqueérir « Exigence » ; N
ld="1.2" Traiter 5 %
Texte="Détecter la piste, les ld="1.3" 0 %’
points d"arrét et le signal de Texte=" Traiter des informations pour E a
deépart” commander le déplacement du robot " z 5
=]
b i
g g
%.  Comment satisfaire I’exigence « Communiquer », [id=1.4] et Texte = "Signaler son =
v B

o | arrivé au comptoir ou 2 la cuisine* ?

Il. Solution adoptée

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

un dispositif capable d'émettre un signal sonore puissant. I
I

|

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

. =t poussoir S1 BZ1 I

o Appuyé Emet un son !

T szt Reldché N’émet pas de !

son I

P~ Je construis mes savoirs : i

I1l. Fonction générique « 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 dela - W traitées .| Communiquer [
fonction acquérir I

Ordres

|
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2. Composants qui assurent la fonction « Communiquer » I

Types de P Les composants utilisés pour réaliser la .
L Définition . :
communications fonction « Communiquer »

Son role est de fournir une
Visuelle information sous forme
d’un signal lumineux

Son role est de fournir une
Sonore information sous forme
d’un signal sonore

Transmettre avec support
matériel

Cablee USB : Universel Serial Bus ;
une norme de bus
informatique en série.

=
N
Q ..
(o)
L
-1
5 o
3
£ 8
=
I~
2 8
=D)
e m
SNC)
Yy B

_ Transmettre sans support
Sans fil matériel

IV. Chaine d’information
1. Définition

Les systéemes techniques automatisés et robotisés comportent deux chaines : la chaine 1
d’information et la chaine d’énergie. La chaine d’information est la partie du systeme |
technique qui capte des données issues de l’utilisateur ou de I’environnement i
extérieur. Elle traite ces données puis elle les communique sous la forme d’ordres ala |
chaine d’énergie et sous la forme d’informations pour I’utilisateur. I

Signaux !

\|  Signaux \ électriques ou N Signalisation | |

electriques informations a lutilisateur | |

traitées |

Information .
provenant de la Chaine d’informdtion |
chaine d’énergie| .

Information de
Denvironnement

: Acquérir H Traiter H Communiquer h :
IOrdres '

La chaine d’énergie |
(Exécuter) I
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V. La chaine d’information du robot transporteur de plats !

I

@ ) o\ 8 =
28 rauino +Fils |

Bouton poussoir UNO Nnducteurs ;
i

+ TCRT 5000

Information Signal I

Pa) ’ L] -

provenant de la Chaine d’information sonore |

chaine d’énergie |
:I Acqueérir H Traiter H Communiquer

= S

- 7 N

- Signal de départ Ordres 95
- La piste (ligne :3
noire) La chaine d’énergie §
- Les 2 points 8
d’arrét c
2.
Q
[
(]
-

(2}
=
=8
5
(¢)
2
2
o
=]
=
%)
=
S
5

J’évalue mes acquis

Bercice(1 \5

Dans ces systéemes, comment I’unité de traitement transmet — elle les ordres au reste du
systéeme ?

Systemes Type de communication "

Imprimante reliée

R . Communication cablée
a un ordinateur

Systéme d’alarme Communication cablée I
|
|
|

Connexion Bluetooth Communication sans fil !
I
|
|

Machine a laver Communication cablée I

Rideau commandé

o Communication sans fil |
a distance .

/.
I
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Soit le schéma de détecteur de niveau d'eau suivant :

Nom Fonction technique
Lo P Batterie Fournir de ’énergie électrique
L ; .
P —...i C D 130l IR C DeteCte;,re SZ nivead Deétecter le niveau d’eau

Résister le passage du courant

R | Resistance électrique électrique pour protéger la LED

L Diode électro-
v luminescente (LED)

Emettre un signal lumineux

1. Compléter le tableau ;

2. Quel est I’élément qui assure la fonction « Communiquer » ? : La LED.

3. Définir le type de communication ? : C’est une communication visuelle.

J

Le robot éviteur d’obstacles
Soit ’image suivante d’un robot éviteur d’obstacles :

Exercice (3] \:

LED Capteur Ultrason Fils conducteurs Carte Arduino UNO
HC-SR04
Compleéter la chaine d’information suivante :
\ Capteur Carte \ Fils
Information ultrason Arduino conducteur
HC-SR04 UNO + LED Signal
provenant de lumineux
la (':haln.e Chaine 4’inf0rmation
d’énergie
Acqueérir H Traiter H Communiquer lr’
Les obstacles Ordres

La Chalne d’énergie

\_

R —
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N

e Communication visuelle

eCommunication cablée

e Communication sans fil.

« ™nbrunwuwo) » *oH °g
UOIJeULIOJUI,p 3uleyd

Resumé E

e La fonction « Communiquer » assure le transfert des informations (signalisation, ‘
ordres) vers un utilisateur humain ou vers la chaine d'énergie du systeme.

e | estypes de communications sont : sonore, visuelle, cablée, et sans fil. w

e Le rble de la communication sonore est de fournir une information sous forme d’un |
signal sonore.

e Le role de la communication visuelle est de fournir une information sous forme d’un || |
signal lumineux \

® Lerole de la communication cablée permet de transmettre les informations a travers des | |
supports matériels.

e Communication sans fil permet de transmettre les informations sans aucun support
matériel.

® La chaine d’information est la partie du systeme technique qui capte des données issues
de lutilisateur ou de ’environnement extérieur.
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J'intégre mes connaissances

Situation de départ

La poubelle automatique s'ouvre dés qu'une main ou tout autre
“es. objet s'en approche, offrant ainsi a I'utilisateur la possibilité de I'utiliser
sans effort et sans avoir a la toucher.

- Comment ce systéeme automatisé parvient-il a détecter la présence
d'une main et a réagir sans intervention humaine ?

I. Analyse de la situation
1. Besoin a satisfaire par le systeme

S’ouvrir automatiquement lorsqu’on approche I’objet ou la main sans aucun contact.

2. Diagramme de contexte
Les eléments environnants la poubelle intelligente :
Déchets — la main de Iutilisateur - couvercle - Energie - Environnement

Diagramme de contexte : la poubelle automatisée

La main de
lutilisateur

/

La poubelle
automatisée

Environnement

Couvercle

3. Diagramme de cas d’utilisation

Uc [modé¢le] la poubelle automatisée [diagramme de cas d’utilisation]

La poubelle automatisée

e PN Q
/\ déchets sans toucher /1\
. le couvercle ,
Utilisateur les déchets
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4. Diagramme des exigences

req [modele] la poubelle automatisé [Diagramme d’exigences]

« Exigence » « Exigence » « Exigence »
Mise en marche/arrét La poubelle Communiquer
automatisée
ld="1.1" ld="1.4"
Texte=" Etre mis en marche ——D|ld="1" . Texte="Envoyer les
et en arrét" Texte="S’ouvrir ordres a la chaine
automatiquement en @ d’énergie "
« Exigence » approchant la main "
Acquerir « Exigence »
Alimenter
!gej(ti.-z"Détecter la présence ld="1.5"
de | o P B Texte="Etre alimenté
€ lamain en énergie électrique”
« Exigence » « Exigence »
Traiter Ouvrir et fermer le couvercle
ld="1.3" ld="1.6"
Texte=" Traiter des informations pour Texte=" ouvrir et le fermer le couvercle "
ouvrir ou fermer le couvercle "

Il. Solution adoptée :
1. Cablage des composants du systeme

e s,
Capteur
ultrasons

Carte arduino uno

2. Principe de fonctionnement —

# Lorsque la main de 'utilisateur, ou tout autre objet, se trouve a une

distance bien déterminée du couvercle, ce dernier s’ouvre ;

# Si la main est absente le couvercle se ferme.

% ~—




3. Organigramme

[

<
<

Est-ce que la
. q Non
main est
présente ?
A 4
Ouvrir le couvercle Fermer le couvercle
4. Programme graphique
mBlock en Boucle indéfinie Créer une variable « Distance » et I’affecter a
Mode Arduino la distance mesurée par le capteur ultrason

— Z —d ——

Arduino - genérer le cude

~ NS S~
Tester si la Commander le Moment de Commander le
distance mesurée servomoteur stabilité pour le servomoteur pour revenir
<alldcm pour tourner 90° servomoteur ason état initial 0°

I11.La chaine d’information de la poubelle automatisée

N\| Capteur N\ Cart[e \ Fils
. Arduino
Information ultrasons UNO conducteurs
provenant de
la C haln.e Chaine d{information
d’énergie

La main de
lutilisateur

Acqueérir H Traiter H Communiquer
lOrdres

La chaine d’énergie

39




Lecon 1 : La fonction générique « ALIMENTER » J

P R D

1- Définir le schema électronique ;

2- Lire un schéma électronique ;

3- Définir la fonction « Alimenter » ;

4- Découvrir par I’expérimentation ou la simulation la fonction alimenter ;

5- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Alimenter »
a partir de leurs symboles normalisés ;

6- Identifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « alimenter » & partir de leurs
aspects commerciaux ;

7- Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par

I’enseignant.

Citer les types de la communication et des exemples de composants qui

assurent la fonction générique « Communiquer » ;
Citer les blocs fonctionnels de la chaine d’information.

Situation de départ

Comme tout systéeme technique, le robot transporteur de plat a besoin
d’énergie pour fonctionner. Quelles sont donc les différentes sources
,-i?“ d'énergie les plus appropriées pour alimenter notre robot ?

I. Analyse de la situation

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

« Exigence » « Exigence » « Exigence »
Mise en marche/arrét Robot transporteur de Alimenter
lats
1 P ld="15"
Texte=" Etre mis en ld="1" Texte=" Etre alimente en
marche et en arrét" Texte="Transporter des énergie électrique "
plats"
« Exigepge ” « Exigence »

Acquerir « Exigence » Communiquer
ld="1.2" Traiter ld="1.4"
Texte="Detecter la ld="1.3" Texte="Signaler son
piste, les points d"arrét Texte=" Traiter des informations pour arrivée au comptoir ou &
et le signal de départ" commander le déplacement du robot " la cuisine”

Technologie — 3°*M ASC
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-

Comment satisfaire ’exigence « Alimenter », [id=1.5] et Texte = '* Etre alimenté en

<& ,[ énergie électrique ?

Il. Solution adoptée

Pour assurer sa mobilité, le robot transporteur de plats doit disposer
d'une source d'énergie embarquée. C'est pourquoi nous avons fait le
choix d'équiper I'appareil de 4 piles AA 1,5 /1250 mAh au Lithium
Rechargeable grace a leurs performances plus écologiques, plus
rentables et mieux adaptées a ses besoins énergeétiques.

=

P~ Je construis mes savoirs

I11.Le schéma électronique
1. Définition

Un schéma ¢lectronique est une représentation graphique d’un circuit
électronique a I’aide des symboles normalisés.

2. Utilité d’un schéma électronique

Un schéma électronique présente les composants d’un circuit électronique et montre les
interactions présentes entre eux.

Circuit électronique

Schéma électronique
R K1

IV. La fonction générique « Alimenter »
1. Définition

La fonction « Alimenter » assure I’apport de I’énergie nécessaire pour le bon
fonctionnement d’un systéme.

2. Sources d’énergie électrique et leurs symboles

Source

Générateur | Pile (non rechargeable)

Accumulateur (rechargeable) | Cellule photovoltaique

Symbole

-O- —iP

—i|i[1I—
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https://www.google.com/url?sa=i&url=https%3A%2F%2Fwww.amazon.fr%2FPiles-1250-mAh-Rechargeable-Suppl%25C3%25A9mentaires%2Fdp%2FB09NVKX7TG&psig=AOvVaw27qKJyAW7QP9Ntnwh6UxGW&ust=1694179884558000&source=images&cd=vfe&opi=89978449&ved=0CBIQjhxqFwoTCPDKm4TOmIEDFQAAAAAdAAAAABAK
https://www.google.com/url?sa=i&url=https%3A%2F%2Fwww.amazon.fr%2FPiles-1250-mAh-Rechargeable-Suppl%25C3%25A9mentaires%2Fdp%2FB09NVKX7TG&psig=AOvVaw27qKJyAW7QP9Ntnwh6UxGW&ust=1694179884558000&source=images&cd=vfe&opi=89978449&ved=0CBIQjhxqFwoTCPDKm4TOmIEDFQAAAAAdAAAAABAK

3. Types de sources d’alimentation I

On distingue deux types d’alimentation : :
e Alimentation a courant continu (DC)
e Alimentation a courant alternatif (AC)

Courant continu (DC) Courant alternatif (AC) !

. .- 1

Il garde une valeur constante au Il présente deux alternances ; une positive et une .
cours du temps. négative au cours du temps. :

Al

l(a) Alternance positive .
AL A !
> 1) — —7—> 1) !

| \/ \KAlternance néoative | |

On preleve le courant continu des !

accumulateurs, des piles et cellules On préléve le courant alternatif des alternateurs, I
photovoltaique. des générateurs, des transformateurs et des prises de .
courant. ;
|
—= :
e o
@
m <
PRt
des cellules prises de CP 3‘
accumulateur piles photovoltaique. | alternateur | générateur | transformateur | ' "~ > B
e D
8 a
m ~
5 3
4. Caractéristiques d’une source d’alimentation a courant continu é" E
¢ 8.
Y o
Tension Intensité du courant Autonomie
L'intensité du ) '
courant représente la L’autonomi_e d’une pile est_ sa |
L2 tension est la vitesse a laquelle les dureée de vie et I'autonomie I
_ , . , .
ifférence de électrons circulent dans d’une batterie est la durée I
- - 7 - , 1 -
< | potentiel électrique | un circuit electrique. Il pendfant laquelle 1 appareil peut |
:E entre deux points. circule toujours du fonctionner avant dfa devoir étre !
= potentiel électrique le recharge. I
& | Sonsymbole est : U plus fort vers le plus , o i
Son unitéest : V faible. Elle depend de sa capacité en :
(volt) (mAh)et de la consommation .
bol _ de courant en (mA) du :
Son symbole est: I récepteur. I
Son unité est : A (ampére) ;
|
. Pour pile alcaline 9V : i
= Pour la pile de Pour une LED, la pile 600mAh :
g— format 6LR61 - doit débiter un courant !
e U=9v ’ convenable de 20mA. I
H I =20mA =0.02A Pour pile lithium 9V :
1200mAh |

42 : '
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J’évalue mes acquis

\

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :
Un circuit électronique est une représentation graphique d’un schéma Faux
électronique a I’aide des symboles normalisés.
La fonction « Alimenter » est une fonction qui assure I’apport de I’énergie Vrai
nécessaire au fonctionnement d’un systeme.
L’unité de I’intensité de courant électrique est I’ampére de symbole A Vrali
On appelle pile non rechargeable un accumulateur. Faux
L'autonomie d’une batterie est la durée pendant laquelle votre appareil peut Vrai
fonctionner avant de devoir étre rechargé.

. J

f
Exercice o

Expliquer les informations signalées sur la pile rechargeable dans I’image suivante :

Information Signification
AAA Taille
Ni-MH Type d_e Iz_i pile (composition
chimique de la pile)
1800 mAh La capacité
1,2V Tension minimale

Ne pas jeter dans la poubelle

Recyclable

-

*

J’approfondis mes connaissances :

Théme de recherche :

€ Faire une collection des images des piles avec leurs caractéristiques.
€ Faire une recherche sur le développement de ’industrie des piles et

batterie et son impact sur la préservation de ’environnement.

Dans I’industrie automobile de demain, I’élément décisif dans la
fabrication des batteries n’est plus le cobalt mais les phosphates.
Sachant qu’il posséde des énormes réserves de phosphate. Expliquer
comment le Maroc peut étre transformé en un centre de production
de batteries pour véhicules électriques a I’échelle mondiale.

@Technologie — 3*me ASC
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e Fonction « Alimenter » Ldein ddLig @

e Schéma électronique ISy @ ;
e Sources d’énergie électrique Ll g <) L)) jilas ® |
e Courant continu dwa LT @ .
e Courant alternatif (LT LT e I
e Tension A e I
e Autonomie LbEi) o :

/_///—__\ /__\’ ;

— e —

Resumeé

e Un schéma électronique est une représentation graphique d’un circuit électronique a

=
2
-
(=
=
(]
=)
-
(]
-

a1319u3,p ureyd : CIA

Paide des symboles normalisés. I
e La fonction «Alimenter » assure D’apport de [’énergie nécessaire pour le bon
fonctionnement d’un systeme.
e Parmi les sources d'alimentation a courant continu, on peut citer les accumulateurs, les I

piles et les cellules photovoltaiques.

e Parmi les sources d'alimentation a courant alternatif, on peut citer les alternateurs, les

générateurs, les transformateurs et les prises de courant. I

® les caractéristiques d’une source d’alimentation a courant continu sont: la

tension, l’intensité du courant, I’autonomie.

® [’autonomie d’une pile est sa durée de vie et l'autonomie d’une batterie est la durée I

pendant laquelle I’appareil peut fonctionner avant de devoir étre rechargé.

e Elle dépend de sa capacité en (mAh). |

|
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Lecon 2 : La fonction générique « DISTRIBUER » I
P Je dois étre capable a la fin de la lecon

1. Definir la fonction « Distribuer »

2. Identifier les solutions de distribution de I’énergie a partir de leurs formes
commerciales.

3. Identifier les solutions de distribution de I’énergie a partir de leurs symboles
normalisés.

4. Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par

I’enseignant.

P J’évalue mes prérequis

Définir la fonction « Alimenter ?

Quelle est la différence entre pile et batterie ?
Quels sont les caractéristiques d’une source d’alimentation ?

Situation de départ

Le robot transporteur de plats se déplace de maniere autonome,
sans intervention humaine. Il est équipé d'une source d'énergie
électrique embarquée. Les différents actionneurs du robot,
notamment les moteurs, sont alimentés en énergie via un distributeur
ou pré-actionneur.

o
De quelle maniére peut-on distribuer I'énergie dont les moteurs ont
besoin pour fonctionner normalement ?

@Technologie — 3*me ASC
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I. Analyse de la situation '

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences

~ «Exigence» « Exigence » « Exigence » :
Mise en marche/arrét Robot transporteur de Se déplacer !
plats I
ld="1.1" N7 ld="16" |
Texte=" Etre mis en ld="1" Texte=" Se déplacer entre || ;
marche et en arrét” Texte="Transporter des la cuisine et le comptoir des| | -
plats" serveurs et vice versa " ;
« Exigence » :
Acquérir :
« Exigence » !
ld="1.2" ) Distribuer [
Texte="Détecter la piste, :
les points d’arrét et le ld="1.6 .1" .
signal de départ" Texte="Distribuer I’énergie| | '
a I’actionneur" I
« Exigence » « Exigence » .
Traiter Alimenter « Exigence » i
Communiquer :
|d="1.3" d="1.5" ;
Texte=" Traiter des informations Texte=" étre alimenter Id="1.4"
pour commander le en énergie électrique” Texte="Signaler son arrivée au
déplacement” comptoir ou & la cuisine”

2\_ Comment satisfaire I’exigence « Distribuer », [id=1.6.1] et Texte = ** Distribuer I’énergie
<o | alactionneur «?

Il. La solution adoptée

m L

(63
Q.
‘N
A o
25
c B
(D(D
= a3
Y oo

Pour distribuer I'énergie nécessaire aux moteurs du robot
transporteur de plats afin qu'il se déplace avec la possibilité
de régler sa vitesse de propulsion, nous avons fait le choix

d'utiliser le module L298N. < fndas,
> & j,,, |
I

I11.La fonction générique « Distribuer » !
1. Définition

Distribuer de I’énergie c’est établir ou interrompre I’énergie sous I’ordre de I’unité
de traitement. On appelle I’élément qui réalise cette fonction distributeur ou pré- |

actionneur. !
Ordres .

\ ;

Alimenter {20800 Distribuer | Energie :

| disponible ' distribuee :

Pré-actionneur
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2. Exemples de pré-actionneur

Nom Aspect commercial Symbole Caractéristique
Commander I’ouverture et la
fermeture du circuit.
Interrupteur .
- Son état change lorsque nous
appuyons sur le bouton.
Commander I’ouverture et la
) fermeture du circuit.
Bouton poussoir - R e
5T Il revient a sa position initiale

apres avoir étre relaché.

Relais

ine  |ame

Lorsque le courant électrique
traverse la bobine, elle se
magnétise et tire la lame du
contact, ce qui conduit a
I’ouverture ou la fermeture du
circuit.

Transistor

R . s
)

MFM PNP

Commander la fermeture et
I’ouverture du circuit du sorte.

Si Iz = 0 alors le transistor est
bloqué

Si Is # 0 alors le transistor est
saturé

Le Module
L298N

- Piloter deux moteurs a courant
continu ;
- Changer les sens de rotation ;
- Changer les vitesses de rotation

V. Description et commande du Module L298N

Ce circuit est trés répandu et abordable. Il offre un moyen efficace de piloter jusqu'a deux :

moteurs a courant continu ou un moteur pas a pas. Il dispose de son propre circuit
d'alimentation logique, qui permet d'alimenter I'Arduino.

1. Description

L298N
H-Bridge

Moteur B

Moteur A

. Commande du moteur B :

Commande du moteur A :

Fermer ce cavalier pour activer
la sortie 5V pour I’Arduino

Tension (signal PWM)
Sens de rotation

Sens de rotation
Tension (signal PWM)

Sortie 5V
(pour alimenter I’Arduino)
GND
Alimentation
(de 5 a 35V)

e
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2. Commande
Les ports ENA et ENB permettent de gérer I’amplitude de la tension délivrée au moteur,
gréce a un signal PWM.

Les ports Inl, In2 pour le moteur A et In3, In4 pour le moteur B, permettent de controler
le pont en H et par conséquent le sens de rotation des moteurs.

Vee Vec Ve Ve
rjlij : r:I:_I
P
Moteur A | Moteur B
GND GND GND GND
Inl In3 LOW HIGH LOW HIGH
In2 In4 LOW LOW HIGH HIGH
Arrét Sens + Sens Arrét (moteur
(moteur libre) freiné)

V. Schéma électronique complet du robot transporteur de plats

+12v MOTOR1 MG

AS+ N9 AZ}+ ZTLNO

[ ]
©B PBSSCK
PBAMISO -]J

=] PB3MOSHOCZA
- PE2/OC1B
- PB1/OC1A
PBOACP1/CLKO

PO7IAINA

R1 ~PDTIAINA
~PDST1/OC0B

PD4TOXCK

~ PD3/INT1/OC2B
PD2ANTO
PDATXD

wospalod ButesuBugaey | ‘mwm

o

:
° o °®

L X TIERE

ARDUINDO UNO

IR2 I
Captaur droit CD

Remarques: ?{

- Dans le cas de notre robot transporteur de plats, il n'est pas nécessaire de
commander le changement de sens de rotation des moteurs pour qu'il suive la ligne
noire tracée au sol. Il suffit de I'actionner et de faire tourner un moteur et de stopper
I'autre lorsqu'il est détourné de sa trajectoire.

- Afin de ne pas alourdir le circuit électronique et le programme (de la fonction
Traiter) du robot transporteur de plats, il a été décidé de fixer la vitesse des moteurs,
en vue de le développer pour répondre a cette exigence.
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http://arduino.blaisepascal.fr/wp-content/uploads/2017/05/Pont_H_schema1.png
http://arduino.blaisepascal.fr/wp-content/uploads/2017/05/Pont_H_schema4.png

— g I
J’évalue mes acquis I

|
.

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes : i
Un distributeur d’énergie appelé aussi pré-actionneur est un composant qui Vrai I
assure la distribution d’une énergie aux actionneurs. .
La distribution de I’énergie dans un systéme est commandée par un ordre Faux ;
envoyé de la fonction « Acquérir ». :
La fonction réalisée par un bouton poussoir est la fonction « Traiter ». Faux |
Un transistor a deux états de fonctionnement ; bloqué ou sature. Vrai !
Quand la bobine du relais est parcourue par un courant électrique on dit que le Vrai :
relais est excité. !
Un interrupteur assure I'ouverture ou la fermeture d'un circuit électrique en Faux |
exercant une pression et il revient a sa position initiale apres étres relacher. I

- J

m <

Observer le schéma suivant et cocher les cases correspondantes du tableau ci-dessous : a2

)

- A o

Etat des commutateurs Résultat o g

| | :

| S1 S2 S3 S4 Moteur M = &

51 $3 - g3

Arrét (moteur = g

+ ouvert | ouvert | ouvert | ouvert . v =

— | M libre)
) | U | ouvert | fermé | fermé | ouvert Sens +

) 4 fermé | ouvert | ouvert | fermé Sens — :
[
, , Arrét (moteur :
ouvert | fermé | ouvert | fermé . !
freiné) i
- J i
Zercee () ;
N\
Soit le schéma ci-contre : Expliquer comment le transistor Q1 lJ I
distribue I’énergie a la lampe L1 lorsqu’il fait nuit ¢ 9 |
OL] RV g3y :
Le jour : Forte luminosité, faible résistance de LDRL1. La tension a la o :
base du transistor Q1 diminue et le garde bloqué et éteint la lampe. L gart | || ]
a7k 2 T 1
La nuit : Faible luminosité, résistance élevée de LDR1. La tension a T I
la base du transistor augmente, le transistor s'ouvre, laissant passer le K P12 :
courant et allumant la lampe. |
LoRos |-
La résistance RV1 ajuste le seuil de luminosité pour determiner a %; :
quel moment la lampe s’allume, selon les besoins. I
. |
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N

Soit le schéema ci-contre : s [ I
Identifier la solution assurant la fonction + o o M (Mj I
« Distribuer » dans le montage suivant: L 3.;,55 ;
— Rz L+ :

T 2o 5T |

— T I

) .

Dans ce montage la fonction « distribuer » est assurée par les deux éléments suivants :
¢ Le transistor Q1 : il agit comme un interrupteur électrique contrdlé par la thermistance
CTN. Si la température atteint un certain seuil, le transistor Q1 passe en saturation,
permettant au courant de circuler vers le relais. !
& Lerelais RL1 :il se comporte comme un interrupteur électromécanique qui permet de mettre | i
en marche ou d’arréter le moteur M I

b~ J’approfondis mes connaissances \ |

Théme de recherche :
@ Faire une recherche sur les caractéristiques et des exemples
d’utilisation des distributeurs suivants : Contacteur et Télérupteur
@ Développer une solution technologique pour répondre a I’exigence
de changer la vitesse des moteurs du robot transporteur de plats.

Les mots clés de la lecon

>

e Fonction
« Distribuer »

e Distributeur

e

" Resumé |

e Distribuer de I’énergie c’est €tablir ou interrompre I’énergie sous ’ordre de I’unité de ‘ I
traitement. !

® On appelle I’élément qui réalise cette fonction distributeur ou pré-actionneur. | .

e Parmi les distributeurs les plus connus, on peut citer : I'interrupteur, le bouton-poussoir, | |
le relais transistorisé et le module L298N. il

e Le module L298N permet de Piloter deux moteurs a courant continu, changer les sens de !

rotation et changer les vitesses de rotation. !

I
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Lecon 3 : La fonction générique « CONVERTIR »

P, Je dois étre capable a la fin de la lecon de :

1- Définir la fonction « Convertir »
2- Identifier les solutions de Conversion de I’énergie a partir de leurs formes
commerciales.

4- Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par
I’enseignant.

3- Identifier les solutions de Conversion de I’énergie a partir de leurs symboles normalisés.

P J’évalue mes prérequis

Définir la fonction « Distribuer » ;

Fournir des exemples de distributeurs connus qui ont pour fonction de
distribuer I’énergie.

Situation de départ

Le robot transporteur de plats est alimenté en énergie électrique et
se déplace sans intervention humaine a I’aide de moyens de propulsion
et d’orientation.
== Comment peut — on convertir I’énergie électrique distribué en une
4 énergie mecanique pour mettre le robot en mouvement ?

I. Solution adopteée

Pour propulser le robot on a besoin de convertir I’énergie
électrique en une énergie mécanique de rotation, cette conversion est
assurée a I’aide d’un moteur a courant continu.

P~ Je construis mes savoirs

Il. La fonction générique « Convertir »
1. Définition

Convertir de I’énergie ¢’est transformer une énergie en une autre forme d’énergie.
La fonction convertir est assurée par des éléments nommés actionneurs.

Ordres

Alimenter |Energie Distribuer |- 0"°
disponible distribuée

Convertir

Energie
utilisable

Actionneur

5l :
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2. Exemple d’actionneurs I

. . . Exemple
Actionneur | Aspect commercial Symbole Role y e P |
d’utilisation :
Moteur a Convertit I’énergie électrique I
, . , . Perceuse !
courant en énergie mécanique , .
. . électrique I
continu (mouvement de rotation) .
I
Servo C tit 7, y '
7 onvertit ’énergie électrique
oL Lenersie electrlq Poubelle '
Servomoteur —2|ise @9 en énergie mécanique - :
: automatisée | |
3| (mouvement de rotation) .
I
i
L. Convertit I’énergie électrique [
Résistance . . . .
en énergie thermique Chauffe -eau |
chauffante & .
(chaleur) |
Convertit I’énergie :
Verin pneumatique ou hydraulique Porte de !
en énergie mécanique Pautobus I
(mouvement de translation) .
Convertit I’énergie électrique .
. . : Eclairage
Lampe en énergie lumineuse . 2
. public -
(lumiére) W
2 g
Convertit I’énergie électrique . 0z
Buzzer 8 1 Calculatrice ° 3
en un son 2 a
gz
b e e e e e s e s e e —  ——  ——  —  — . — — . — . — %"G%
v E.
4
v

Compléter le tableau suivant : |

Symbole de I'actionneur Réle Exemple d’utilisation
I
4@ Convertir I’énergie électrique en Ventilateur — perceuse — |
- . énergie mécanique hachoir ... .
Moteur électrique I
I
—I:I:I:I:I— Convertir I’énergie électrique en | Chauffe-eau — fer a repasser |
_ _ énergie thermique — four électrique ... .
Résistor (résistance) :
:::‘ Convertir I’énergie pneumatique . :
ou hydrauli ﬁe é)n éner ieq Porte automatique — |
o T y 1que g automobile — industrie ... .
Vérin pneumatique mecanique !
ey . . Eclairage domestique — !
Convertir I’énergie électrique en | . . ge domestiq .
. . . éclairage de sécurité — feux I
énergie lumineuse .
Lampe de carrefour ... ,
\_ /;

I
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 Brercie (2 ] i
N |1

Compléter les schémas suivants en identifiant la nature de I’énergie a I’entrée et a la sortie I
du chaque systéme: !

) | |

Energie
électrique

Energie
mécanique

Energie
thermique

Energie
électrique

J

\_ J

B EE———————— |
>~ J’approfondis mes connaissances . ~N :

Théme de recherche :
@ Faire parvenir les résultats d'une recherche sur les convertisseurs
suivants :
- Les électro-aimants ;
\_ - Les moteurs thermiques.

« ITJRAUO0D) » 5 °J
a131au3,p aureyd : A

e Fonction « Convertir » il dikiy .

e Actionneur Liia e .

e Energie électrique Ll gs 43L » I

e Energie mécanique LLilSa il o I

e Moteur das @ :

e Résistance chauffante Ljadaglia o i

e Servomoteur el pliie @ i

e Vérin lagia o I

B e =~ - !

= e i - I

S :

= ————— — .
& i !

Resume Ik

1

. ® Convertir de I’énergie c’est transformer une énergie en une autre forme d’énergie. | !
. ® Lesactionneurs : Moteur a courant continu — servomoteur — Résistance chauffante — !
‘ Vérin — Lampe — Buzzer. I
- - |
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Lecon 4 : La fonction genérique « TRANSMETTRE » I

P~ Jedois étre capable a la fin de la legon

1- Définir la transmission de mouvement ,
2- Définir la transformation de mouvement

3- lIdentifier les solutions de transmission de mouvement.

4- ldentifier les solutions de transformation du mouvement.
5- Choisir le systeme adéquat de transformation ou de transmission de mouvement. I

P J’évalue mes prérequis |

Définir la fonction convertir,
Donner des exemples d’actionneurs.

Situation de départ

Le robot transporteur de plats se déplace a l'aide d'actionneurs
dotés de dispositifs de transmission de mouvement.

Quelles sont donc les différentes solutions technologiques qui
== permettant de transmettre ou de transformer le mouvement de rotation des
moteurs ?

M2
QO w
s
= B
o B
= ®
@ o
8 o
: 2
g
o @,
y ©

I. Solution adoptée

- Engrenage I
métallique I
% - Diamétre de I’axe I

__de sortie 3mm I

Il a été décidé d'utiliser un
réducteur, un systéme
mécanique de transmission par
engrenages, qui est fixé par vis

avec son moteur. Motoréducteur N20

P~ Je construis mes savoirs .
|

I1. La fonction générique « Transmettre » i
1. La transmission de mouvement !
a. Définition I

La transmission de mouvement est une fonction technique qui permet de
transmettre un mouvement d’un ¢élément A a un élément B sans changer la
nature du mouvement.

54 \ '
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Ordres I

Alimenter Distribuer Convertir {_Energie Transmettr | Energie !
convertie i utile I
! SR S .

Systeme de transmission/
transformation

b. Systemes de transmission de mouvement I

Nom du systeme Caractéristique
Engrenages .

Sens opposés
Les deux axes sont rapprochés

Méme sens
Les deux axes sont rapprochés

Méme sens
Les deux axes sont éloignés

S
O w
A S
-
o 8
5 ®
@ o
3 o
2 ¢
=g
n @,
y 0

Méme sens
Les deux axes sont éloignés

Sens opposés
Les deux axes sont rapprochés :

c. Relation entre les vitesses de rotation

Si r>1 ¢’est-a-dire : N2>N1 ce I

Rapport de Réduction ou ©.
systeme est Multiplicateur. I

de Transmission :

Si r<1 ¢’est-a-dire : N2<N1 ce

N2 R .
= systeme est Réducteur.

T N1
N2 : la vitesse de rotation de sortie

r

Si r=1 ¢’est-a-dire : N2=N1 ce I
systeme est Neutre.
N1 : la vitesse de rotation d’entrée

I
@Teohnologie — 3*m ASC




2. La transformation du mouvement |
a. Définition I

La transformation du mouvement est une fonction mécanique qui assure la
transmission d’un mouvement d’une piéce a une autre, tout en modifiant sa nature.
Le type de mouvement change d’une rotation a une translation ou inversement.

b. Systémes de transformation de mouvement !

Nom du systeme Rdle I

Vis-écrou I
Le systeme a vis et écrou permet de
transformer un mouvement de rotation en
un mouvement de translation. Ce
meécanisme est généralement irréversible !

(’écrou ne peut pas entrainer la vis). I

Bielle-manivelle |

s Chemise Le systeme bielle-manivelle permet de
/ Piston transformer, par I'intermédiaire d'une
—— bielle, le mouvement de rotation continu

Manivelle d'une manivelle en mouvement de
<>< : translation alternatif.
Bielle

Pignon-crémaillére

Pignon Le systeme a pignon-crémaillere
transforme le mouvement de rotation du
pignon en un mouvement de translation
Crémaillere de la crémaillére ou vice versa.

Z.
<

——
J’évalue mes acquis

Indiquer, a I’aide de fléches, le sens de rotation de chacune des roues dentées :

entrée

I
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Compléter le tableau suivant : I
1
Nom du Mouvements Transmission | Transformation i
systeme Rotation Translation | du mouvement | du mouvement i
Roues de i
2 o X X .
c 4 friction 1
2 :
Poulies- I
courroie I
|
Bielle- !
. X X X :
manivelle I
I
i |
ignons et .
chaine :
I
Pignon-
'gnon X X X
crémaillere

2

Compléter le tableau suivant par la solution utilisée dans chaque systéme et désigner son
genre (transmission de mouvement ou transformation de mouvement) :

Sl
QO @
s
= B
[V =]
= o
@ a
8 o
: 2
T =
o @,
y ©®

Wy LA
7 1\

g

Essoreuse a salade

Moteur & explosion

Bielle-manivelle Pignons et chaine Engrenages Vis-écrou |

Transformation Transmission Transmission Transformation |

Scooter

Direction véhicule Horloge a aiguille

I

Roues de friction Pignon-crémaillére Engrenages Poulies-courroie !

I

\ Transmission Transformation Transmission Transmission / :
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b~ J’approfondis mes connaissances :
T Y

heme de recherche :
€ Effectuer une recherche d'images de systemes techniques autres que
ceux déja étudiés, qui utilisent des systémes de transmission ou
transformation, et préciser la nature de ces systemes et les solutions
techniques associées.

.

s

Fonction transmettre Jragil didiy o c') 5
Transmission de Salljuas o f_] ::-;-
mouvement a E)

e Transformation du S all gl @ g a
mouvement (ED gt

e Engrenages il g @ %c%.
v o

Resumeé |

e La transmission de mouvement est une fonction technique qui permet de transmettre
un mouvement d’un élément A a un élément B sans changer la nature du mouvement.

e Systemes de transmission de mouvement : Engrenages — Poulies courroie - Pignons et
chaine - Roues de friction

e La transformation du mouvement est une fonction mécanique qui assure la
transmission d’un mouvement d’une piéce a une autre, tout en modifiant sa nature. '

e Systemes de transformation de mouvement : Vis-écrou - Bielle-manivelle - Pignon- I
‘ crémaillere.

I
@Technologie — 3*m ASC



A
Lecon 5 : La fonction générique « AGIR » J

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

1- Définir la matiére d’ceuvre,

2- ldentifier les types de la matiére d’ceuvre ;
3- Définir la valeur ajoutée ;

4- Identifier la forme de la valeur ajoutée ;
5- Définir la fonction « agir » ;

6- Définir I’effecteur.

o : :
/J évalue mes prerequis

mouvement ;

Situation de départ

d'agir directement sur le sol.

Qu’est-ce qu’un effecteur ?
Quel est son role ?

i

I. Exemples des solutions technologiques

Propulsion a pattes Propulsion a roues

Donner les noms et les caractéristiques de quelques systemes de transmission de

Donner les noms et les caractéristiques de quelques systemes de transformation
de mouvement.

Le robot transporteur de plats est doté d'un systeme de
transmission de mouvement, mais ce systeme ne suffit pas pour qu'il
puisse se déplacer. Pour cela, il doit étre équipé d'effecteurs capables

Propulsion a chenilles

@
.Hd"

(o)
Qg
QE)
*
R E
v @
I3
s,
o
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I1. Solution adoptée '

Les modalités de déplacement du robot transporteur de plats peuvent étre assurées par des
roues, des chenilles ou des pattes. Dans le cas du trajet de notre robot, le choix s'est porte
sur les roues, en raison de leur vitesse de déplacement, de leur cot moindre et de leur
facilité de fixation avec les moteurs.

Mini moteur GA12 — N20 I

nstruis m Voir
/Jeco struis mes savoirs

I1l. La fonction générique « Agir »
1. Définition i

La fonction générique « Agir » est réalisée par ’effecteur.
L’effecteur est un outil ou une piéce ou autre élément qui permet d’agir directement

sur la matiére d’ceuvre pour la déplacer ou la transformer. E
C’est la partie la plus visible du systéme qui réalise I’action finale attendue. O e

. o]

P N (E:

2 & &
Uy

2. Exemples v E
@

5.

Lame de scie circulaire —Brosse de station de lavage automatique de voiture - Tapie
roulant - Lame de mixeur...

3. Matiére d’ceuvre et valeur ajoutée

Matiére d’ceuvre Valeur ajoutée

Lors de son passage dans le systéeme, I

C’est la partie de la matiere d’ceuvre subit une ;
Définition I’environnement sur la quelle | modification ou transformation. On i
agit le systeme technique. dit que le systéeme lui a apporté de la .

valeur ajoutée. :

- La transformation : modification !

>Matiere: papier, bois,
de la forme de la matiére d’ceuvre !

linge...
>Energie: électrique, entrante ; !
Catégories thermique, - Le stockage : modification de la |
hydraulique... matiére d’ceuvre dans le temps ; |
>Information: image, son, - Le déplacement : modification de I
vidéo... la matiére d’ceuvre dans I’espace. I

60 : :
<>Techno|ogie — 3™ ASC



IV. La chaine d’énergie :

La chaine d’énergie est une suite de différents blocs fonctionnels constitués d’éléments
qui vont réaliser une action.

G = |
1
Unité Systéme de :
Jalimentati Distributeur Actionneur transmission/ Matiére en !
armentation transformation entrée !
\ | I
\ Ordres \ \ \ !
L :
Alimenter » Distribuer » Convertir » Transmettre > Agir !
|
Chaine d’énergie / :
/ ¥ :
Effectuer Matiéreen !
sortie :
V. La chaine d’information et la chaine d’énergie du robot transporteur de plats 2
W
':ﬂ oo
(2}
Qg
_ A %’
Bouton poussoir + sonore R g
TCRT 5000 Carte Arduino UNO Buzzer v og
! L \ — / fD'

d’information

- Le robot est |

gé%gil b ACQUENT oy \jTraiter s Communiquer devantla cuisine !
I - Le robot est I
La piste (ligne devant le comptoir |i
noire) 1 :
Les 2 points I
d’arrdt Agir o
ransporter :
Alimenter | Distribuer |mmp| Convertir Transmettre les plats de :
cuisine au I
A / comptoir des |||,
Chai*-e ’é)w{ ie / serveurs) |
— 7 77 |,

VA /[

l |
(R I
\ D -Lerobotest -
& devant le comptoir !
g
- Le robot est
devant la cuisine

61 \ '
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—

J’évalue mes acquis

- . —
Exercice o

Qu’est-ce qu’un effecteur ? Donner quelques exemples.

- Définition : L’effecteur est un outil ou une piéce ou autre élément qui permet d’agir
directement sur la matiére d’ceuvre pour la déplacer ou la transformer. C’est la
partie la plus visible du systéme qui réalise I’action finale attendue.

- Exemples : les brosses d’un robot aspirateur ; les fouets d’un batteur électrique ...

S
Exercice e

' |

La matiére d’ceuvre est de 3 types, sa valeur ajoutée peut prendre les formes suivantes :

Le type de La matiere d’eeuvre La forme de valeur ajoutée
Matiere Modification, déplacement, stockage

Energie Transformation, stockage
Information Modification (traitement) , stockage

\_
4
Exercice o

Compléter le tableau suivant:

R—
@ —
(o]
S8 - _
Moulin a grain Moteur électrique Ordinateur
La matiére d’ceuvre Les grain Energie électrique Information
Type de matiere - . .
yP , Matiere Energie Information
d’ceuvre
Forme de la valeur . . Transformation et
L Transformation Transformation
ajoutée stockage
Matiére d’ceuvre en . , ., . Information non
, Grain de blé Energie électrique o
entrée traitée
Matiere d’ceuvre en Poudre de blé . L. . L
. i Energie mécanique | Information traitée
sortie (farine)

!
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b~ J’approfondis mes connaissances \

Theéme de recherche :
@ Faire une recherche des images de quelques systemes techniques
et s'attacher a identifier la matiére d'ceuvre a I'entrée, la matiére
d'ceuvre a la sortie, la valeur ajoutée et I'effecteur qui agit sur

cette matiere d'ceuvre.

-

W
(2]
=
o
=
=]
(¢)
=
O
=]
[¢]
=
%x.
(¢)

ez
2
Fonction « Agir » i dikiy @ A
e Effecteur Jrio @ 05,
® Matiéere d'ceuvre Jardl5ila @ v
e Valeur ajoutée dilao daid @
] § |
|
|
4 ———— =

Resumeé s

e La fonction « Agir » est réalisée par ’effecteur.

o L’effecteur est un outil ou une piéce ou autre élément qui permet d’agir
directement sur la matiére d’ceuvre pour la déplacer ou la transformer.

e La matiere d'ceuvre est la partie de I’environnement sur la quelle agit le systeme
technique. I

e Les types de la matiére d’eeuvre: Matiére — Energie — Information. |

e La valeur ajoutée est la modification ou la transformation subite a la matiére .
d’ceuvre lors de son passage dans le systéme. I

o Les formes de la valeur ajoutée : la transformation — le stockage — le déplacement. I

63 \ :
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J'intégre mes connaissances

Systéme d'éclairage automatique

L’éclairage automatique est réalisé par
Pinstallation d’un projecteur LED, un Reflecteur
détecteur de mouvement et un capteur de %\‘\@
lumiére, IP’éclairage est controlé par un
microcontroleur.

Lampe témoin

_Relais
Capteur de luminosité

Microcontréleur

Si le détecteur de mouvement détecte || Détecteur de mouvement
I’arrivée d’une personne et que le capteur de
lumiére détermine qu’il fait nuit, le
microcontroleur donne I’ordre au relais qui
enclenche I’allumage du projecteur.

Fils électriques

Disjoncteur

Travail demandé
1. Compléter le tableau suivant par les informations liées au systéme d’éclairage automatique :

Type de matiere |Forme de Valeur| Matiére d’eceuvre | Matiére d’ceuvre

Matiere d’ceuvre s . , , .
d’ceuvre ajoutee en entree en sortie

Le milieu Matiére Transformation | Milieu sombre Milieu éclairé

2. Compléter la chaine d’information et la chaine d’énergie du system d’éclairage automatique :

Capteur de luminosité Fils Signal
+ détecteur de Microcontrdleur électriques + Ordres lumineux
mouvement lampe témoin
\ / \;h ne d’informationl / / /
W/ \ 1/
LV y A<
Mouvement Acquérir || Traiter | Communiquer
+obscurité | Milieu sombre
: |
/Allmenter N Distribuer |w=| Convertir Agir
/
/// ,/,/ ly’éne d’énergie ,,/
e’
Réseau . ) l
slectriaue Relais LED Réflecteur
q Milieu éclairé




Dessin technique

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

1- Définir le dessin technique.

2- Définir les éléments essentiels normalisés d’un dessin technique (trait, échelle, format).
3- Définir les types de représentation technique (le croquis, le schéma, le dessin d’ensemble, | !

le dessin de définition, la perspective cavaliére, la perspective éclatée). I
4- Elaborer une perspective cavaliére d’un objet technique.
5- Elaborer les vues d’un objet technique.

/J ’évalue mes prérequis

Quelles sont les fonctions ou les blocs fonctionnels composant la chaine d’information ?

Quelles sont les fonctions ou les blocs fonctionnels composant la chaine d’énergie ? 1

Situation de départ

I. Analyse de la situation

culture et le style marocain :

m Qu'est-ce que le dessin technique et en quoi consiste-t-il ?

m Quelles normes régissent ces représentations techniques ?
m Quels sont les différents types de dessins utilises ?
m Comment peut-on représenter de maniére efficace et précise ces

concepts par le dessin ?

Pour aider le propriétaire du restaurant a choisir un design au robot transporteur de
plats, proposez des formes ou des designs de la cuisine marocaine en s’inspirant de la

Lors de la conception du robot transporteur de plats pour son |
restaurant, le propriétaire a souhaité que celui-ci soit en accord avec le |,
style de la cuisine marocaine tout en respectant les normes et les
meilleures pratiques en ce domaine.

Pour exprimer ce besoin, il a utilisé un outil de représentation
graphique des objets techniques, a savoir le dessin technique.

Dans ce contexte, plusieurs questions pertinentes ont été soulevées : !

Dessin1

Dessin 2

Dessin 3

Dessin 4 !

—

|
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P~ Je construis mes savoirs !

I1. Le dessin technique :

Le dessin technique est unereprésentation permettant de présenter les
caractéristiques d'un objet technique en vue de sa fabrication. Un dessin technique
sert de reférence a toutes les personnes impliquées dans la construction d'un objet. Il
est base sur des regles normalisées.

I11. Différents types de dessins techniques I

Type de dessin Exemple Définition

|

Dessin & main levée, il
permet de donner une

Croquis premiére idée sur la I
réalisation du travail. ]

I

C’est une représentation | |

trés simplifiée avec des .

Schéma symboles normalisés, il :

permet de comprendre le
fonctionnement d’un
systeme. I

Représentation d’un .
mécanisme composé de
plusieurs piéces numerotées
dans un tableau appelé

nomenclature. !

Dessin d’ensemble

Représentation détaillée
(formes, dimensions...)
d’une piéce pour faciliter sa
fabrication.
Généralement avec 3 vues

TIN

Dessin de définition

Représentation utilisée
pour les dessins de
catalogue, de guides
d’entretien, de guides de
montage et démontage, de
réparations, des notices
explicatives.
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Perspective eclatée

Représentation d’un objet
en 3 dimensions.

i
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IV. Regles ou normes du dessin technique !
1. Traits !

Les traits sont des lignes de base dont ’apparence et la signification sont régies par
des conventions internationales.
Un type de trait se caracterise par :

v' Sanature (continu, interrompu, mixte) I
v' Salargeur (fort, fin) I

Le tableau suivant montre les différents types de traits :

Type de trait Nom de trait Utilisations de trait Exemple d’utilisation
|
Trace Aréte !
Continu fort | - des arétes vues <— e |

- des contours vus. I

Aréte
cachée

Trace
------------- Interrompu fin | - des arétes cachées
- des contours cachés.

Trace Ligne de cote

- des lignes d’attache 40m |
- des lignes de cote < :

- des hachures. Hachures  Ligne d’attache

Axe ! :

Continu fin

Trace

Mixte fin - des axes
- des plans de symétrie. Plans de
symétrie

2. Echelle

Qu'il s'agisse de systemes de grandes tailles tels que les automobiles, les bateaux ou les
immeubles, ou de systemes plus petits comme les montres ou les circuits électroniques,
des ajustements de taille sont indispensables pour les dessiner sur une feuille de
papier.

En dessin technique, I’échelle indique le rapport entre les dimensions d’un objet sur
un dessin et ses dimensions réelles.
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Dimensions sur le dessin
Echelle =

Dimension réelles I

|« Echelle =1 : Vraie grandeur (Echelle 1:1)
: » Echelle<1 : Réduction (Echelle 1:2 - 1:3 - 1:4 — 1:5 - 1:5000)
 Echelle>1 : Agrandissement (Echelle 2:1 - 3:1 - 5:1 - 100:1)

i
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3. Format i

Les dessins techniques sont représentés sur des feuilles réelles (papier a dessiner ou |
papier calque) ou virtuelles (D.A.O, C.A.O) de dimensions normalisées appelées : :
FORMATS.

~ A5 : 210*148.5 mm? :
A4 1 297*%210 mm?
o - A3 : 420%297 mm?
A2 : 594*%420 mm?
Al : 840*%594 mm?

A0 Al A0 : 1188*840 mm?

4. Le cartouche I

Le cartouche est la carte d’identité du dessin technique et comporte toutes les I
indications permettant de classer et d’utiliser le dessin. Il est situé au bas du format et |
contient les indications suivantes : Le titre du dessin, I’échelle du dessin, I’identité du I
dessinateur (nom, prénom, classe), la date, le format, le nom de I’établissement, le I
symbole de disposition des vues et le numéro du document. .

I'échelle Le nom de I'établissement Nom du dessinateur !
disposition ] &- Classe !
. . . . |
L s Le titre du dessin (Nom de la piéce) la d"j'te .
e le numeéro du !
document. |
5. Exercices d’application [
&Exercice 1 : Cocher la bonne réponse
Vrai | Faux 2
Le dessin technique est un langage graphique. X v
Un dessin technique sert de référence a toutes les personnes impliquées dans la X 9
construction d'un objet. ®
Le tracé d’un croquis nécessite I’utilisation du matériel de dessin. X 5
-
Le dessin de définition représente I’ensemble du systeme en 3 dimensions. X 2:;_
Les dessins techniques sont représentés sur des feuilles réelles de dimensions X 5
normalisées appelées : Cartouche. e
Un papier format A4 est de dimensions 220x297 mm X ®
Dans un dessin a | échelle 1:2, la longueur réelle est plus petite que la longueur X
dessinée

& Exercice 2 : Devant chaque nombre ; préciser le type de trait utilisé dans la forme suivante

: Contenu fort !
> Interrompu fin I
: Contenu fin |
- Mixte fin I
: Contenu fin I

68 : :
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V. La perspective cavaliere
1. Définition

La perspective cavaliere est une projection oblique paralléle & une direction donnée
de I’objet sur un plan paralléle a la face principale. Elle est facile et rapide a dessiner,
mais elle déforme I’objet représenté.

2. Les étapes d'un dessin en perspective cavaliere

Pour dessiner un objet en perspective cavaliere, il faut suivre les étapes suivantes :
Etapes Exemple

1- Tracer les arétes de la face avant par des traits
continus fin et avec des mesures données par la
relation :

Dimension du dessin = Dimension réelle x Echelle ]

2- Tracer les fuyantes par des traits continus fin
orienter par un angle o appelé angle des fuyantes.

3- Tracer la face arriere a la limite des longueurs des
fuyantes par des traits continus fin et avec des mesures
données par la relation :

Longueur des fuyantes = Dimension réelle x Echelle x k —

avec k : coefficient des fuyantes. ~ <4
4- Effacer tout ce qui dépasse les fuyantes et qui ne fait =

pas partie du dessin de la piéce. — N

arétes et contours vus en trait continu fort puis les
arétes et contours cachés en trait interrompu fin.

5- Procéder a la mise au net du dessin en tracant les i
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3. Exercices d’application |
@ .

©Exercice 1 : Compléter la perspective cavaliere de la vue de face ci-dessous, sachant
que la longueur de fuyante L=10mm et a = 45°

VI. Lesvues
1. Projection orthogonale
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La projection orthogonale est une technique de representation qui permet de
representer un objet technique par plusieurs vues, c¢’est-a-dire projeter I’objet sur
différents plans.

i
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2. Principe de projection orthogonale

A
La projection orthogonale d’un point A sur un plan est
un point A’. = L y
(d)
A B
La projection orthogonale d’un segment [AB] paralléle
au plan de projection est un segment [A’B’] o B’ (P)
avec: A’B’=AB. ; :
A
La projection orthogonale d’un segment [AB] non \_ B
paralléle au plan de projection est un segment [A’B’] Al

avec: A’B’<AB.

La projection orthogonale d’un segment [AB]
perpendiculaire au plan de projection est un point A’.

La projection orthogonale d’un rectangle ABCD
parallele au plan de projection est un rectangle
A’B’C’D’ avec: SABCD = SA’B’C’D’

La projection orthogonale d’un rectangle ABCD non
parallele au plan de projection est un rectangle
A’B’C’D’ avec: SA’B’C’D’<SABCD

La projection orthogonale d’un rectangle ABCD
perpendiculaire au plan de projection est un segment
[A’B’]

Angk de projection 90°

Dessinateur

L’objet a dessiner

oua projeter

Plan de projection
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3. Les vues d’un objet |
a. Cube de projection

Comment puis-je avoir
les vues de cet objet ?

-
-
LY |

b. Les vues d’un objet I

Vue de dessous

Vue de droite Vue de face Vue de gauche Vue darriere

S

VII. Le dessin assisté par ordinateur (DAO)
1. Définition

Le DAO (dessin assisté par ordinateur) consiste a créer des dessins techniques a l'aide
d'un logiciel informatique.

_

2. Les avantages spécifiques du DAO

=
S
(43
7]
&L
=}
-
®
(2]
=
=}
(=9
el
(=
(¢

Une plus grande Une meilleure Une plus grande facilité I
précision : Les logiciels productivité : de partage des .
de DAO utilisent des Les logiciels de DAO informations : 1
OUt:IS (Ije mesure et de automatisent de Les dessins créés a I'aide I
calcy tpgems,lce g“' nombreuses taches d'un logiciel de DAO .
q pgarmel & Creer esl répétitives, ce qui permet peuvent étre facilement I
Essis %ys _[:Ir’eus et plus de gagner du temps et de exportés. |

\ etailles. J L I'énergie. J L )

i
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3. Logiciels de DAO I
Le DAO est un outil indispensable pour les professionnels qui ont besoin de créer des i
dessins techniques précis et efficaces. Il existe de nombreux logiciels de DAO, chacun |
avec ses propres avantages et inconvénients. |

Voici quelques exemples de logiciels de DAO populaires :

SolidWorks est un logiciel de CAO 3D utilisé !
dans I'ingénierie et la fabrication. Il est I

P souwores connu pour sa précision et sa puissance. I
\\ r

Py

AutoCAD est un logiciel de DAO 2D et 3D I

e utilisé dans de nombreux domaines, ;
notamment I'architecture, I'ingénierie et la
construction. Il est facile a apprendre et a

AL utiliser. .

ﬁ SketchUp Pro est un logiciel de DAO 3D :
utilisé pour créer des modeles 3D simples et I
SketchUp complexes. 1l est facile a utiliser et abordable. ;

A

Le choix du logiciel de DAO le plus adapté dépend des besoins de I'utilisateur. I

VIll. Le robot transporteur de plats représenté en perspective dessinée a I’aide du |
logiciel SketchUp Pro i
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J’évalue mes acquis I

Mettre la croix (X) dans la case convenable : :

Vrai Faux |
La_projection orthogonale d’un segment sur un plan est toujours un X I
point :
La longueur de la projection orthogonale d’un segment sur un plan est X .
toujours inférieure a sa longueur réelle :
On peut obtenir six vues d’un objet X !
La vue de droite est placée a droite de la vue de face X [
La perspective cavaliére est une projection orthogonale X I
La face principale est représentée en vraie grandeur dans une X :
perspective cavaliére :
Deux objets différents peuvent avoir une méme vue X .
Deux objets différents peuvent avoir une méme perspective cavaliére X :
On peut indiquer les dimensions réelles d’un objet sur un dessin X !

=

Donner les noms des vues de la piéce suivante :

i |
__| .
i 6 1
1 :
5 1 2 a Vues Dénomination .
— I
; |_ 1 Vue de face .
™ AT T T
q L Pl L[4 2 Vue de gauche
3 Vue de 0essus 2
3 4@ a4 | vuede arriére :;.;
5 Vue de droite 9
\_ 6 | vuede dessous &
]
-
(¢°)
(o}
.
_ =
vue de essous =)
Compléter les : &
vues suivantes : I
1
[
vue de droite vue de face vue de gauche vue d’arriere !
I
) il I
L — | .

vue de dessus I

I
|
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Choisir le repére de la vue correspondante a partir des propositions :

F4 F3 F11 6
5

P
/!
b

N o !

B S
N
2

F6 F6 F8

Compléter les vues et indiquer leurs noms:

/

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

anbruy»ay urssaq : FIN
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1- Donner les noms des vues des piéces A et B;
2- Compléter les vues du dessin des piéces A, B, C et D.

%/

Vue de dessous

_____ | I ]

Vue de droite Vue de face Vue de gauche

Vue de dessus

~ |

Vue de droite

Vue de face

Vue de gauche

Vue de dessus

|
i
|
- I I I I e
& = EEED ] T o
— - | L
—— . — . g
{
i 1
U]t 25 e L N - - i i
— R — - ! - B = 32 s IS
: s
I; I I e I P il e i
1 |
C Il 552 B I 2 = 1 1 | 11— i bl
= 0 ) 1221 i i | —4 =
1 ]
Ll ] Ll ] L] ] E
A (L S I
| 1 | 1 | 1 1
! td o
TN =i
L ! ] =
T 1
I 1 -
D —— 1 1 —441 41 4 1 Ll
| | | |
0 (0 S (e o et S e e e e o e
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P~ Japprofondis mes connaissances \

Theme de recherche a choix :

€ Comment choisir le logiciel de DAO convenable ?

€ CAO et DAO quelle différence ?

€ Réaliser le dessin du support de plats, du robot transporteur de
plats, a ’aide d’un logiciel DAO de votre choix.

g

e Dessin technique AL a sl ® |
e Croquis Lo ) @ :
e Schéma ad ;
® Dessin d’ensemble A 2 @ |
e Dessin de definition Al s @ |
e Perspective cavaliére ALY sbiia) ® |
e \ues sad e .
e Projection orthogonale gsarl LliLy) @ ;
[ ] ° I

Dessin assisté par ordinateur gplad] bae Lusay av I

Resumeé
e Le dessin technique est une représentation permettant de présenter les caractéristiques d'un
objet technique en vue de sa fabrication.
e Types de représentation technique : - Le croquis - Le dessin de définition
- Le schéma - La perspective cavaliére
- Le dessin d’ensemble - La perspective éclatée
o Le format est les dimensions de la feuille sur laquelle est exécuté le dessin technique.
| e L’échelle d’un dessin est le rapport entre les dimensions dessinées et les dimensions réelles
de l’objet.
e Types d'échelles: Echelle en vraie grandeur, Echelle d’agrandissement, Echelle de
réduction. ‘
eLa perspective cavaliére est une projection oblique paralléle & une direction donnée de =
Dobjet sur un plan paralléle a |a face principale.
¢ La projection orthogonale est une technique de représentation qui permet de représenter un
objet technique par plusieurs vues, c¢’est-a-dire projeter I’objet sur différents plans.
eLe DAO (dessin assisté par ordinateur) consiste a créer des dessins techniques a I'aide

d'un logiciel informatique.
i
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J'intégre mes connaissances

«'La poubelle automatisée

Servomoteur SG90

Poubelle

Capteur infrarouge

Port d'alimentation
de la batterie

Boitierde batterie
Port de téléversement du

/ programme

Interface du capteur Bouton de commutation

Carte d'extension

contrdle principal UNO R3

Port d'écriture du servomoteur

/Le travail demandé

Apres avoir réalisé notre poubelle automatisée, nous avons besoin d'un boitier
pour le systeme de contréle. Ce boitier vise a protéger le circuit contre les liquides
et les déchets susceptibles d'étre jetés dessus, tout en laissant les places pour les
boutons et les ports d'entrée/sortie.

Réalisez un dessin du support de carte seul, en le représentant sous trois vues
différentes : face, gauche et dessus. Le dessin doit étre effectué sur une feuille de
format A4.

Q\IB : Pour dessiner avec précision, il est recommandé d'utiliser un logiciel DAO.

Le boitier du systeme de
controle de la poubelle
automatisée réalisé a I’aide du
logiciel de DAO SketchUp




J'intégre mes connaissances

L’échelle : 1:1

Le nom de I’établissement

Nom du dessinateur

Format A4

Boitier du systéeme de commande de la
poubelle automatisée
- Support de la carte Arduino-

Classe :

Date

Numéro du
document.
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Energies renouvelables AE@)

1- Définir I’énergie ;

2- Définir les sources d’énergie (non renouvelables et renouvelables)

4- Identifier Pimpact des énergies renouvelables sur I’environnement et la santé ;

6- Identifier le principe de fonctionnement d’une centrale Hydroélectrique

7- Identifier les solutions de stockage de I’énergie hydraulique ;

8- Identifier les principaux constituants de I’éolienne et déterminer leurs fonctions ;

9- Décrire le principe de fonctionnement de I’éolienne a axe horizontal (production électrique).
10- Identifier les solutions de stockage de I’énergie éolienne.

11- Distinguer les deux types de transformation de I’énergie solaire (électrique et thermique).
12- Identifier les principaux constituants d’une Centrale solaire photovoltaique et déterminer
leurs fonctions ;

13- Décrire le principe de fonctionnement d’une Centrale solaire photovoltaique.

14- Identifier les solutions de stockage de I’énergie solaire.

15- Décrire le principe de la transformation thermique de I’énergie solaire ;

16- Définir ’efficacité énergétique ;

17- Evaluer Defficacité énergétique en termes de classes ;

18- Lire les étiquettes d’énergies.

J’évalue mes prérequis

Definir la fonction Alimenter ?
Citer quelques exemples de sources d'alimentation a courant continu ?
Citer quelques exemples de sources dalimentation a courant alternatif ?

Situation de départ

Le propriétaire du restaurant désire réduire les dépenses liées a la

consommation de I’énergie dans son restaurant, cela I'a poussé a chercher des

solutions technologiques innovantes visant a offrir une source d'énergie a la fois
. efficace, renouvelable, et écologique pour alimenter les équipements de son
restaurant.
Cela a conduit a des questionnements sur ce sujet, tels que :
® Quelles sont les principales sources d’énergie ?
ﬁo Quels sont les différentes sources d*énergie renouvelables et leur impact
sur l’environnement ?
@ Quelles sont les différentes centrales exploitant les énergies renouvelables

pour produire I’électricité et comment fonctionnent-elles ?
® L’efficacité énergétique, de quoi parle- t- on ?
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Je construis mes savoirs

|. L’énergie
1. Définition
Le mot énergie provient du grec energie, qui signifie « force en action ». L'énergie est
ce qui permet d'agir : fournir de la chaleur, de la lumiére, mettre en mouvement un
objet etc.
S
2. Sources d’énergies
Les sources d'énergies sont réparties en 2 grandes familles :

v Energie renouvelables
v Energie non renouvelables

Les formes 4 O
d'énergie - Non Les sources L'énergie de
' renouvelables | d'énergie mouvement

L'énergie
lumineuse

Géothermie

|

f " ." Vent

Gaz naturel ‘ﬂ rady
S /A\ - ' Animaux |
— [ &\ Pétrole ? ? Soleil
L'énergie - Hhiabiat Veégetaux
thermique L'énergie

k z §’ électrique
/ i L'énergie —
@ @ Chimique

2.1. Energie non-renouvelables

Elles sont disponibles en quantité limitée dans la planete, elles ne se renouvellent pas
assez rapidement ou d’autre qui ne se renouvellent pas du tout.

> On peut classer les énergies non-renouvelables en deux grandes familles :

Energie
fossile

2.2. Energie renouvelables

Charbon Gaz naturel Pétrole

Uranium

Une énergie est dite renouvelable lorsqu'elle est produite par une source que la nature
renouvelle en permanence, contrairement a une énergie dépendant de sources qui
s’épuisent. Elle provient principalement des cinq sources d’énergie suivantes : I’eau,
le vent, le soleil, la biomasse et la terre.

\ 2>
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http://technologue.college.free.fr/matieres/techno/eleve/6/6_energie_sommaire.htm

@ Les vents =) Eoliens |
& Le soleil mmmm) Electricité photovoltaique, chauffage thermique I
@ [’cau mmm) Hydro-électricité. .. I

@ La biomasse msmmmp Elle comprend les produits solides, bois et dérives, les biogaz et les |

biocarburants issus de la transformation de végétaux ou de déchets |

animaux.

@ La géothermic s Elle exploite la température du sous-sol.

1. Impact des énergies renouvelables sur I’environnement

Pour le climat

Pour la santé

Les énergies
renouvelables
permettent de réduire
les émissions de gaz a
effet de serre pour
répondre a I’urgence
climatique en utilisant
des ressources plus
durables et en
générant moins de
deéchets
potentiellement
dangereux.

Les énergies
renouvelables n’émettent
pas de polluants, elles
permettent donc de
diminuer la pollution de
I’air responsable des
déces prématurés chaque
année. Contrairement
aux énergies fossiles, dont
la combustion libére des
particules fines et de
I’0zone fortement nocifs
(L'ozone est un gaz
dangereux a respirer et
plus oxydant que
I'oxygene).

Les produits fossiles dégagent
d’importante quantité de CO2 dans
I’atmospheére, responsable du
réchauffement climatique

L’énergie nucléaire exige de tres
grandes precautions.

I1l. L’hydroélectricité

1. Définition

Une centrale hydraulique est composée de 3 parties :
v' Le barrage qui retient I'eau
v' La centrale qui produit I'électricité (groupe turbo-alternateur)

v Les lignes électriques qui transportent et distribuent I'énergie électrique.

L’eau accumulée dans les -

barrages constitue une énergie
disponible
entrainer en rotation la turbine
L’énergie
hydrauligue se transforme alors
mécanique
accouplée

potentielle
d’une génératrice.

en  énergie
Cette turbine

mécaniquement a
I’entraine en
convertir
I’énergie mécanique en énergie

alternateur
rotation afin de

électrique.

pour

un

Lac de retenue

Ligne a haute
tension

<+ Bamage

Conduite forcée
Turbine

Alternateur  Transformateur \
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2. Solution de stockage de I’énergie hydraulique |
Les stations de transfert d’énergie par pompage (STEP) sont un type particulier |
d’installation hydroélectrique. Ces centrales possédent deux réservoirs situés a des |
altitudes différentes. .
Leurs équipements permettent de stocker de I’énergie sous forme potentielle en |
pompant I’eau du réservoir inférieur vers le réservoir supérieur lorsque la demande
est faible ou le coiit d’énergie peu éleve. ,
Inversement lorsque la demande est forte ou le prix du kWh éleve, elles restituent |
de I’électricité au réseau en turbinant ’eau du réservoir supérieur. ;

Basgin Bassin
<Ll Groupe en fonctionnement  Supérieur Groupe en fonctionnement 1
électro-pompe turbo-alternateur .
(stockage de I'énergie) (restitution de I'eénergie) 1

urbinage  gaggin
inférieur

inférieur

Utilisation de I'électricité
(phase de stockage d'énergie)

Production de l'électricité I
(phase de restitution d’énergie)

IV. L’énergie éolienne
1. Définition

L’énergie éolienne provient de la force du
vent.

L’énergie cinétique du vent est transformée
par I’éolienne en énergie mécanique, pour
étre ensuite transformée a nouveau en
énergie électrique.

2. Principe |
Lorsque vous alimentez le moteur, il tourne (On ’appel dans ce cas un « moteur »). |
Cette fonction est réversible, si on tourne le moteur il produit un courant électrique |
(On ’appel dans ce cas un « alternateur »). ;

Exemple : L’alternateur Aimant tournant &8
fonctionne de la méme
maniére qu’une dynamo de
vélo, La rotation d'un aimant @ NeyaUde el

a proximité d'un circuit Bobine
(bobine, spire, ...) crée au sein @ Galet

de celui-ci un courant Hiy .
électrique alternatif. (@) wor (B) sator

@ Tension alternative

Energie mécanique Transformer I’énergie ]—> Energie électrique

Alternateur
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3. Les principaux composants d’une éolienne a axe horizontal I

Les éoliennes a axe horizontal sont le type d*éolienne le plus courant. Elles sont I
composées des principaux éléments suivants : :

Les 3 pales et le moyeu forment le rotor qui tourne a girovette arbre I

une vitesse de I'ordre de 5 a 15 tours par minute. anémométre | I
A , 'w‘ , ale(S) :

Le rotor entraine dans la nacelle un axe appelé arbre et f_j‘t“g';',“’é'r‘;fl:’r' R R !

est relié a un alternateur. Ricale ; !
Le mouvement lent du rotor est accélérée par un couronne ’;Iyeb !

multiplicateur. Cette énergie mécanique est ensuite anesiation
transmise au génerateur et se transforme en énergie
électrique. :

Ensuite, le transformateur (situé a I'intérieur du mat, a I
sa base) éleve la tension du courant électrique produit par mat ;
I'alternateur, afin qu'il soit transporté plus facilement dans
les lignes @& moyenne tension du réseau électrique.

L'anémometre et la girouette permettent a I'éolienne
de s‘orienter, de sorte que les pales soient toujours face au transformateur
vent grace au dispositif d’orientation. &

4. Les solutions de stockage de I’énergie éolienne I
L'énergie produite par les éoliennes peut étre stockée de différentes manieres : .

@ Stockage grace aux barrages hydroélectrique Station de transfert d'énergie .
par pompage (STEP) ; "

#® Stockage dans des batteries ; |

#® Stockage sous forme d'hydrogene par électrolyse de I'eau ;

4.1. Stockage par pompage (STEP) I

Bassin supérieur \

R

Evacuateur

Le stockage de I'énergie
éolienne par pompage
turbinage est une solution STEP
similaire au stockage de
I'énergie hydraulique, en

pompant I'eau d'un bassin |
|nfér|eur Vvers un baSS”"] Bassin supérieur

Galerie
supérieur  lorsque la Fonergie” :
production est supérieure \ el Bassin ;
a la demande. L'eau el ttemateue L) o il
stockée peut ensuite étre (H |
utilisée pour générer de = I

I"electricité  lorsque la
demande est supérieure a

. Turbine
Ia prOdUCtIOﬂ réversible

[

4.2. Stockage dans des batteries

Le stockage de I'énergie éolienne dans des batteries est
une solution qui permet de stocker I'énergie électrique,
produite par les éoliennes, sous forme d'énergie chimique.
Cette énergie stockée peut ensuite étre réinjectée dans le
réseau électrique lorsque la production éolienne est faible,
garantissant ainsi un approvisionnement stable en
électricité.
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Mais cette solution comporte plusieurs inconvénients :
Le stockage nécessite beaucoup d’espace ; I
Les batteries sont difficilement transportables ; !
La durée de vie des batteries est limitée ; !
Le recyclage des batteries est polluant ; !
Cette solution est colteuse. I

4.3. Stockage sous forme d’hydrogéne

En période de faible consommation, I’énergie produite peut étre utilisée a la production |
d’hydrogéne par électrolyse de I'eau par un électrolyseur qui peut étre stocke puis utilisé | |
comme combustible dans une pile a combustible pour produire de I’¢électricité lorsque la | |
demande est forte ou par manque de vent. i

L’hydrogéne produit par électrolyse est donc considéré comme vert car il ne génere
pas d’émissions de CO2 pendant sa production.

Hydrogéne
Oxygéne

Industrie

e
1] '
: Stockage d'énergie
s P %]
H20 . électrodes oy ‘ |

UL renouvelable™
inerte d'électricité 2 Mobilité

électrolyte

Loy !

ol ~~ IS I
ANODE |  CATHODE| | :
I

Remargue ;
Les batteries, les STEP et I'hydrogéne ne sont pas les seules formes de ;
stockage de I'énergie. On peut également citer le stockage mécanique a base L :
de volant d'inertie et le stockage électrique avec les super condensateurs. Ces l A @ !
solutions de stockage d'énergie sont prometteuses, mais elles sont encore en “'\ !
développement et présentent des inconvénients liés au codt, capacité de ‘ !
stockage, et la durée de vie qui limitent leur utilisation. ) !

V. L’énergie solaire I
1. Definition .

L’énergie solaire provient de la lumiére du soleil, des
capteurs solaires produisent de I’électricité ou de I’eau
chaude sanitaire. lls peuvent étre aussi utilisés pour le
chauffage. Donc la transformation de I'énergie solaire
peut étre divisée en deux types principaux : I'énergie
électrique et I'énergie thermique.
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2. Le solaire électrique
T —— e ——————— ————— T e —

L'énergie solaire électrique est une forme d'énergie renouvelable qui utilise la lumiére
du soleil pour produire de I'électricité. Il existe trois principaux types de centrales
solaires électriques : les centrales photovoltaiques, les centrales a tour et les centrales
cylindro-paraboliques.

e T e e —— e e ————

2.1. Les centrales photovoltaiques

Cette solution utilise des cellules photovoltaiques, qui convertissent ['énergie
lumineuse en énergie electrique.

Les cellules photovoltaiques sont fabriquées a partir de matériaux semi-conducteurs,
tels que le silicium. Lorsque la lumiere du soleil frappe une cellule photovoltaique, elle
libére des électrons, qui créent un courant électrique.

b ‘ Electrode Négative (=)

\
X
Electrode Positive (*)

Panneaux photovoltaiques L’effet voltaique

2.1.1 Les principaux constituants d’une centrale solaire photovoltaique

& Les panneaux photovoltaiques sont les éléments qui convertissent I'énergie solaire en
énergie électrique. lls sont constitués de cellules photovoltaiques, qui sont des dispositifs
électroniques qui produisent un courant électrique lorsqu'ils sont exposés a la lumiere.

& L’'onduleur est un appareil qui convertit le courant continu produit par les panneaux
photovoltaiques en courant alternatif, qui est le type de courant utilisé par le réseau
électrique.

& Le transformateur qui éleve la tension a celle du réseau de distribution.

& Un systeme de suivi du soleil, qui permet aux panneaux photovoltaiques de suivre le
mouvement du soleil afin d'optimiser la production de I'électricité.

Onduleur
" n
Panneaux — _
photovoltaiques T Ligne de transport

Transformateur
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/ /

2.1.2 le principe de fonctionnement de la centrale solaire photovoltaique

Le principe de fonctionnement d’une centrale solaire photovoltaique est le suivant :

La lumiére du
soleil frappe les

Les cellules
photovoltaiques
convertissent la

L'onduleur
convertit le
courant continu
produit par les

Le courant
alternatif est

panneaux “| lumiére du soleil cellules nd ensg:}erggggjmls
photovoltaiques. en énergie photovoltaiques électrique
électrigque. en courant que.
\ ) L /) \_ alternatif. ) J o

Remarque ;
Les centrales solaires photovoltaiques peuvent étre utilisées pour produire :

de I'électricité pour des maisons, des batiments commerciaux ou des réseaux !
électriques. Elles sont une source d'énergie propre et renouvelable qui ne \
produit pas de gaz a effet de serre.

2.2. Les centrales a tour et a collecteurs cylindro-paraboliques I

Les centrales solaires thermodynamiques a concentration (CSP) utilisent la
chaleur du soleil pour produire de I'électricité. Elles se divisent en deux grandes
catégories : les centrales a tour et les centrales a collecteurs cylindro-
paraboliques.

2.2.1 Les centrales a tour 1

Les centrales a tour sont les plus puissantes CSP. Elles sont composees d'une tour |
centrale entourée d'un champ de miroirs paraboliques. Les miroirs concentrent la ;
lumiere du soleil sur un récepteur situé au sommet de la tour. Le récepteur est chauffé a
des températures pouvant atteindre 565 °C. La chaleur est ensuite utilisée pour produire
de la vapeur, qui entraine une turbine génératrice d'électricité.

[ Ligne de transport |
.I Récepteur > A

Transtormateur

Générateur

Turbine

Stockage de fluide caloporteur
(Sel fondue)

Miroirs réfléchissants

La centrale solaire Noor Ouarzazate |
2.2.2 Les centrales a collecteurs cylindro-paraboliques

by

Les centrales a collecteurs cylindro-paraboliques sont moins puissantes que les
centrales a tour, mais elles sont plus répandues. Elles sont composées d'un champ de
miroirs cylindro-paraboliques. Les miroirs concentrent la lumiére du soleil sur un tube
absorbeur situé au centre du miroir. Le tube absorbeur est chauffé a des températures
pouvant atteindre 390 °C. La chaleur est ensuite utilisée pour produire de I'eau chaude,
qui alimente une turbine génératrice d’électricité.
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Tuyaux
porte-chaleur X )’//“

Miroirs courbes

Tuyauterie du
champ solaire

2.3. Stockage de I’énergie solaire I

L'énergie éolienne et I'énergie solaire sont deux énergies renouvelables
intermittentes et dépendantes des conditions météorologiques. En conséquence, les
solutions de stockage de ces deux énergies sont similaires.

Il existe plusieurs solutions de stockage de I'énergie solaire. Les plus courantes
sont: stockage dans des batteries et stockage sous forme d’hydrogéne.

2.3.1 Stockage dans des batteries I

Batteries : les batteries sont la
solution de stockage de
I'énergie  solaire la  plus
courante. Elles sont disponibles
dans une variété de tailles et de
capacités, et peuvent étre
utilisées pour des applications
domestiques, commerciales ou
industrielles.

2.3.2 Stockage sous forme d’hydrogéne

<age hydrogéne Hydrogéne : I'hydrogéne est | |
un gaz qui peut étre utilisé |
pour stocker I'énergie solaire. |
Il est produit par I'électrolyse |
de I'eau, un processus qui |
utilise  I'énergie  électrique |
pour decomposer I'eau en | |
hydrogéne et en oxygene.
L'hydrogéene peut ensuite étre
utilisé pour produire de
I"électricité, de la chaleur ou
du carburant.

Panneaux

e i—— — ey ———— e T ———
Le solaire thermique est une technologie qui utilise I'énergie solaire pour produire de

la chaleur. Elle est utilisée pour une variété d'applications, notamment la production
d'eau chaude sanitaire, et le chauffage des batiments.

————— ——e— e - e ———————
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. . - rayonnement
Le principe de la transformation Vreflechi I
thermique de ['énergie solaire est Couche

, . . . transparente
basé sur |'absorption de la lumiére
du soleil par un matériau. Cette
lumiére est ensuite convertie en

>

rayonnement
recu 1

Vent

Extérieur 1

chaleur, qui peut étre utilisée pour réf;g;fi;"s B .
. R . ulti

diverses applications, telles que la '

Absorbeur 1

production d'eau chaude sanitaire, le
chauffage des batiments ou la Edisson Fluide caloporteur |
production d'électriciteé. Isolation

Il existe deux principaux types de capteurs solaires thermiques : les capteurs solaires
plans et les capteurs solaires par concentration I

3.1. Les capteurs solaires plans

Les capteurs solaires plans : ce sont les types de
capteurs solaires thermiques les plus courants. Ils sont
constitués d'un matériau absorbant, comme un métal
ou un plastique noir, qui est recouvert d'une couche de | !
verre. La lumiére du soleil est absorbée par le matériau | !
absorbant et convertie en chaleur. Cette chaleur est | |
ensuite transférée a un fluide caloporteur, qui circule | I
dans le capteur. Le fluide caloporteur transporte | 1
ensuite la chaleur vers un endroit ou elle peut étre |
utilisée. |

Exemple : Le chauffe-eau solaire, un dispositif de captage de I'énergie solaire destiné a fournir !
partiellement ou totalement de I'eau chaude sanitaire. !

@ Serpentin du liquide caloporteur

@ Ballon de stockage
@ Capteurs solaires @ Pompe

Alimentation eau froide
Energie d'appoint*

3.2. Les capteurs solaires par concentration

Récepteur

Miroir

Les capteurs solaires par concentration :
ces capteurs utilisent des miroirs pour
concentrer les rayons du soleil sur un
point focal.
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Exemple : Le four solaire est un appareil de cuisson
qui utilise I'énergie solaire pour cuire les aliments. Il
existe de nombreux types de fours solaires, mais tous
fonctionnent sur le méme principe de base. Les rayons
du soleil sont concentrés sur une surface sombre, qui
chauffe et cuit les aliments.

V1. La solution choisie par le propriétaire du restaurant I

Pour réduire les dépenses énergétiques du restaurant, le propriétaire du restaurant a choisi
d'installer un systéeme photovoltaique couplé a des batteries de stockage. Ce systeme permet !
de capter I'énergie solaire pour alimenter les équipements du restaurant, avec un stockage !
pour les périodes sans soleil. !

1. Systéme Photovoltaique

Le dimensionnement du systeme dépend de la

consommation énergétique du restaurant.

- La consommation moyenne du restaurant
est estimée de 150 kWh/jour.

- La production moyenne d'ensoleillement est
environ 2100 KWh/m?.

- Pour couvrir les besoins du restaurant il
faut installer un systeme photovoltaique
d'une puissance de 37,5 kW.

Panneaux solaires capables de
générer plus de 37,5 kW

2. Systeme de stockage (batteries)

Les batteries permettent de stocker I'énergie | 1
excédentaire produite pendant la journée pour | |
une utilisation nocturne ou par temps nuageux. | |
Le propriétaire du restaurant a choisi d’utiliser | |
des batteries lithium-ion avec une densité | |
énergétique de 250 Wh/kg. .

3. Avantages du systeme

#® Reéduction des colts énergétiques : L'énergie solaire est gratuite apres I'installation initiale.

@ Ecologique : Réduction des émissions de CO2 en utilisant une source d’énergie -
renouvelable.

#® Indépendance énergétique : Réduction de la dépendance au réseau électrique.

#® Ce systeme peut étre complété par des solutions complémentaires comme I'amélioration de .
I'efficacité énergétique des appareils et I'isolation thermique du batiment

VII. L’efficacité énergétique
1. Définition

L’efficacité énergétique désigne I'état de fonctionnement d'un systéme pour lequel la
consommation d’énergie est minimisée pour un service rendu identique.

L’objectif principal de l'efficacité énergétique est de réduire la dépendance aux
énergies fossiles, de proteger I'environnement et de réduire les colts énergétiques.

) -~
N
@ Technologie — 3*™ ASC

6] ]
rr
=]
()
-
a9
et o
(¢
7]
H
(¢}
=]
=]
c
<
)
i
o
o
p—
(47
2]




2. La classe énergétique I

HENEHG" % Les classes énergétiques actuelles sont divisées en sept niveaux dont | |
i L la valeur, exprimée en lettres allant de A a G, est soulignée sur les
] | ctiquettes par I'utilisation de fleches colorées, le vert représentant
I'efficacité maximale, tandis que le rouge indique une performance
moins optimisée. La classe A designe les appareils les plus économes
en énergie, et la classe G les appareils les plus gourmands.

3. Lire les étiquettes d’énergies

Le nom du fournisseur ou la

marque commerciale etla
référence du modéle donnée 1
8 La classe defficacité 1
Echelle de A3 G C Gl-c::lénergétique, du .
defficacité énergétigue T modéle donné 1
F I
6 I
La consommation .
XYZ kWh/annum == annuelle d'énergie en |
kWh/an .
A l |
Autre \=/ -
informations 10.0; 3:55 49 | I
concemant le — = .
modéle donné ? [ﬂ }‘}) I
1 .

=

Les étiquettes énergétiques sont un outil important pour les
consommateurs qui souhaitent faire un choix éclairé lors de I'achat
d'un nouvel appareil électroménager. Elles permettent de
comparer facilement les différents modeles disponibles et de choisir
le modéle le plus économe en énergie.

Exemple d’étiquette énergétique :

L’appareil (réfrigérateur) est de classe D et consomme 116
kWh/an

J’évalue mes acquis

i 1

Geres O !
Mettre une croix pour identifier le type d’énergie de sortie des systémes suivants : i

. : We | We Wm Wth E

Systemes techniques We (AC) | (DC) | Mécanique | Thermique o

Alternateur X E

Panneau PV X 0(.%.

Moulin a vent X @

Batterie X %

Dynamo X g

Chauffe-eau solaire X %

\_ Y, =2

3
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czo .

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

Vrai | Faux
Les énergies renouvelables sont des énergies polluantes X
Les énergies renouvelables sont amies de I'environnement X
La forte exploitation des énergies fossiles peut provoquer des maladies
graves
L'hydroélectricité est la production de I'électricité a partir de la force de X
I'eau

Un panneau solaire contient plusieurs modules qui regroupent des cellules X
photovoltaiques

L'énergie électrique de I'éolienne ne peut pas étre stockée par des batteries X
Une STEP peut servir a stocker de I'énergie électrique de I'éolienne X

Un capteur solaire plan produit de I'électricité X
Une centrale thermique haute température produit de la vapeur qui fait X
tourner une turbine

L'énergie fossile est une énergie non renouvelable X
L'énergie éolienne est une énergie verte X

Les cellules photovoltaiques sont fabriquées a partir de matériaux semi- X
conducteurs, tels que le silicium

Le fluide caloporteur dans une centrale thermique basse température est X

I'eau

Le fluide caloporteur dans une centrale thermique haute température est X

toujours I'huile
- _/
(Gorccea) ~

Compléter le tableau suivant :

4 : : : ( A
\) ) i @ Electricité _4!“‘*,
Solaire : P Ll

: @ Chaleur
] : : Panneau chauffe-eau
\ Le soleil : : : photovoltaique /
4 J’ i @ Electricit R
k. : : @ Pompage
")\% Eolienne i deleau :
» : ® Force -
: : p . : Eolienne pompage mouture
\_ Le vent : : mecanique : de I’eau céréale )

A

é%igr Hydraulique Electricité q?«——m &

A

bl ¥

\\ L’eau Barrage J
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Exercice o

Soit le schéma d’une centrale éolienne suivante :
1. Quel est I’élément qui produit I’énergie électrique ?

L’alternateur
2 . Quelle énergie transforme-t-il ?
L’énergie mécanique en énergie électrique
3. Quelle est la source d’énergie de la centrale ?
Le vent
4 . Compéter le diagramme de conversion de I’énergie

L - , . , ] 1

Energie éolienne Energie mécanique Alternateur ) energie électrique ;
. i
I

- I
Exercice o N\ :
Soit I’étiquette énergétique pour un réfrigérateur : 1> con e |
Complete la désignation représentée devant chaque numéro :
- 7 7 by 7 ’\x\.» I

1- Le nom du fournisseur et la référence du modéle donné = ,
. L, . e a4 .

2- Echelle de A a G de Defficacité énergétique O I
3- La classe d’efficacité du modéle donné 103 wihvanmum [ 4 I
4- La consommation annuelle d’énergie en KWh/an ﬁ ;
. . . , s 650 I

5- Autre information concernant le modele donné = ))) ;
28Co ' ;

\_ J .
I

J’approfondis mes connaissances \ :

1

Theéme de recherche a choix :

€ Comment fonctionne la voiture a hydrogéne ?;

@ Hydrogéne vert, de quoi parle-t-on ?

@ Quels sont les projets, les défis et les opportunités liés au
développement des énergies renouvelables au Maroc ?

N

g1
i
=
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-
ag
=~
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-
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o
)
(4]
«
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Les mots clés de la lecon

Les énergies Sasaiadl clilhl e
renouvelables
e Lacentrale Luil gl dbaaall @
hydroélectrique
e La centrale éolienne Lo dbaad o
e Lesolaire électrique Laity g Sl dswalil) d3LL)) @
e Lacentrale solaire Luwadil) dbaall
e Les panneaux Leisr 4l 7155 @
photovoltaiques
e Le solaire thermique Lt Lwadd] L3l ®

L’efficacité énergétique Ldlbl delalll

Resume

e L'énergie est ce qui permet d'agir ;

e Une énergie est dite renouvelable lorsqu'elle est produite par une source que la nature
renouvelle en permanence ;

e Dans une centrale Hydroélectrique, I'énergie potentielle de I'eau stockée dans les barrages
est transformée en énergie électrique grace a des turbines et des alternateurs.

eDans une centrale éolienne, le vent, grace a son énergie cinétique, est transformé en
énergie électrique par les éoliennes.

e Les’ énergies renouvelables (éoliennes et solaires), peuvent étre stockées de différentes
maniéres : les batteries, les STEP, ou sous forme d’hydrogéne.

e Les deux types de transformation de I’énergie solaire sont - électrique et thermique.

e Le solaire thermique est une technologie qui utilise I'énergie solaire pour produire de la
chaleur.

e Les classes énergétiques actuelles sont divisées en sept niveaux dont la valeur exprimée en
lettres allantde A a G. Elles sont un outil important pour les consommateurs qui

~ souhaitent faire un choix éclairé lors de I'achat d'un nouvel appareil.
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