

	Séquence S25
Comment rendre automatique le fonctionnement d’un système ?
	EVALUATION
	Cycle 4

3ème

	
	Programmer un objet.
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	Question(s)
	Compétences évaluées

	1
	CS 1.6
	Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les entrées et sorties.

	2/3
	CT 4.2
	Appliquer les principes élémentaires de l’algorithmique et du codage à la résolution d’un problème simple.

	2/3
	CT 5.5
	Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant.



Analyse du fonctionnement du robot explorateur :
[image: img022]Télécommandé par l’utilisateur, le robot prélève des images des cibles qu’il rencontre.
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1) Observez les documents ci-dessus puis complétez la représentation ci-dessous :  (/5)

 (
Distribuer
) (
Chaîne
 
d’énergie
) (
Chaîne
 
d’information
)[image: img021]
Programmation d’un mini robot :

2) Complétez l’organigramme de programmation pour un mini robot (équipé de deux micro rupteurs) afin qu’il ait le comportement suivant :   (/2) 
« Si le micro rupteur gauche est actionné alors le robot s’immobilise. Sinon, il avance. »

[image: ]


3) Dessinez un organigramme de programmation (comprenant un compteur et un sous-programme) pour un mini robot afin qu’il ait le comportement suivant :   (/3) 
« Le robot répète 6 fois de suite une figure (avancer pendant 1s puis tourner à droite pendant 0,2 s) puis il s’arrête. »


[image: ]


























CS1.6: Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les entrées et sorties.

	Positionnement de l'élève

	Maitrise insuffisante
	Maîtrise 
fragile
	Maîtrise satisfaisante 
	Très bonne maîtrise

	
	
	
	

	Moins de 3 réponses justes à la question 1. 
	3 à 5 réponses justes à la question 1.
	6 à 8 réponses justes à la question 1.
	9 ou 10 réponses justes à la question 1.




 (
S25
)


[image: ]


CT4.2: Appliquer les principes élémentaires de l’algorithmique et du codage à la résolution d’un problème simple.

Analyser un problème, le traduire sous forme algorithmique, et le coder en toute autonomie.

	Positionnement de l'élève

	Maitrise insuffisante
	Maîtrise 
fragile
	Maîtrise satisfaisante 
	Très bonne maîtrise

	
	
	
	

	L’élève complète les « cases » de l’organigramme de la question 2. 
	Répond à la question 2 mais a partiellement juste. Il oublie une boucle ou inverse les actions sur « oui » et « non »
	L’élève a juste à la question 2 ou à la question 3.
	L’élève a juste aux questions 2 et 3.
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CT5.5: Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant.

Ecrire à partir d'un cahier des charges un programme comprenant des boucles conditionnelles et/ou du comptage. Décomposer un programme en sous programmes.

	Positionnement de l'élève

	Maitrise insuffisante
	Maîtrise 
fragile
	Maîtrise satisfaisante 
	Très bonne maîtrise

	
	
	
	

	L’élève complète les « cases » de l’organigramme de la question 2. 
	L’élève a juste à la question 2.
	L’élève a juste à une question et partiellement juste à l’autre (oublis d’une boucle ou du sous-programme,…).
	L’élève a juste aux questions 2 et 3.
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3. Indiquez la propriété du matériau choisi pour la piece @ du robot.

4. La caméra embarquée devra pouvoir étre commandée a distance avec une
touche de la télécommande.
Expliquez le fonctionnement de la caméra a partir des chronogrammes
ci-dessous (Doc 45).

Touche de
télécommande

Appuyée |-----

Reléchée

Temps |

Caméra

| Marche [-----

Arrét

i
4 Doc 45

@ Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet technique 133 »—""”"





image5.png
[elay]

[ther]

PICAXE-18M2 mode

[PICAXE-T8MZ

[COM1 [ CAPS [NUM [ 1S [ 01/02/2017 |





image6.png
start

gosubFigure.





image7.png
a2

|apptiquer es principes étémentaires.
6o Palgorithmique et du codage 12
résolution orun probléme simple.





image8.png
ass

Modifer ou paramtrer e
fonctionnementcrun objet





image2.jpeg
/4

acadél




image3.jpeg
B » Analyse du fonctionnement d’un robot explorateur

* Pilotage du robot explorateur

Télécommandé par I'utilisateur & I'aide d'une télécommande infrarouge @, g i ==
le robot préleve des images des cibles qu'il rencontre grace a sa caméra em- |

barquée @. |

PARTIE 3

* Prise de vue de la cible
Alapproche d’une cible, un capteura ultrasons @ mesure la distance et envoie
un signal & un microcontréleur @ qui traite les informations et commande,
par I'intermédiaire d’un circuit de puissance @, 'arrét des moteurs @.

4 Doc 40 .

4 Doc 41

rRepére I Désignation
| g

| Télécommande infrarouge

Circuit imprimé de prototypage

Microcontréleur

Circuit de puissance (commande moteurs)

| Accumulateurs

Interrupteur

Moteur

Capteur a ultrasons

| Récepteur infrarouge

Roue
Chenille
Caméra

®e 0000060000

A Doc 42





