par B. Menier
en TECHNOLOGIE

Collége George Onslow
63190 LEZOUX

Programimation
Séquﬂ@[m@@ ROBOTIQUE

Kitro:Bot de Chez TS

Six s’emame’s* par classe
sur I'année 2021-2022



http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/5-seqROBOTIQUE_2021-2022.html

M Suivez en direct vidéo le match ¢ X | @ Techno-ACCUEIL it | Cycled-Cinquieme X | @ C4-5eqROBOTIQUE-Cinguieme X | & o - X
& 5 C {t & technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/5-seqROBOTIQUE_2021-2022html i @ H

= Applications M Accueil - La Monta... Liste de lecture

Planning: Séquence ROBOTIQUE du niveau 5° Année scolaire 2021-2022
Théme de la séquence : La problématique :
Programmer .

: : un objet technique ?
un objet technique...

(prévision sur 3 séances de 1h.30mn /Evaluation non comprise)

O ek Cvcle Design, Innovation La Modélisation et la Simulation
]'Objet Technique k4 de Craativité des Ohjeis et Sysﬁam& Tel:.hniqm
Les Onjets Techniques, les Services
A quoi sert un objet ? Y et les (hangements Induits dans la Société
Comment fonctionne-t’il ?

Comment le fabrique-t’on ? oy

s ===Fiche de suivi-5°-Onslow
SE iCi / Mes documents ressources sur C4-Seq.ROBOTIQUE

Kitro:Bot de Chez TS

)

<A

PROGRAMMER c'est CODER :
" y ' "Les languages de programmation”
Situation declenchante... e ve
(a visionner avant de dévoiler la problématique de séquence)

Vidéo 2mnl9s == @éo Lancer

Présentation des Compétences & Connaissances

Code Compétences Connaissances
DIC 15 Imaginer des solutions pour produire des objets et des éléments || -Représentation de solutions
de programmes informatiques en réponse au besoin. (croquis. schémas,
algorithmes)
STRUCTURATION
Décrire, en utilisant les outils et langages de descriptions -Outils de description d un
3 MSOST 1.5 adaptes, le fonctionnement, la structure et le comportement des || fonctionnement, d'une structure

==== Domaine 4 biet P i

3-S'approprier des Outils et des méthodes (CT3.1)======= Domaine 2 ORJEts- €t ¢ un compartement.
4-Pratiquer des langages (CT4.1-CT4.2) == == Domaine | Exprimer sa pensée a l'aide d'ouils de description adaptés : ) ) i

5-Mobiliser des Outils numériques (CT5.5) === Domaine 2 OTSCIS 2.1 croquis, schéma, graphes, diagrammes, tableaux. -Notions dalgorithme

Compétences évaluées en fin de séquence

DIC 1.5 - MSOST 1.5 - OTSCIS 2.1
et naturellement IP 2.1 - TP 2.3

et ce que j'oublie mais dont on se rendra compte en suivant les activites
Proposées...

C4-Seq.ROBOTIQUE /Comment programmer un obj

Séancea Séancee Séancee Séancee Séancee SéanceQ

Le pilotage du robot -La SIMULATION
SCHEMA FONCTIONNEL de la carte Micro:BIT | a ultrason|
Déroulement des ACTIVITES : [eléchargement
- i CQIDR-TE™ Doc. Travail
Contenu

CLASSEUR
Séance

(en cours de technologie)

S

. . r Animati
Traitée par Madame Gallard dans son cours !!! P

« -Reprise du document de synthése COJDR n°1 sur les ALGORITHMES et ALGORIGRAMMES N
Doc. CQIDR-1-

complété




€ 5 C {y @ technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-7/C4-SEq.C7-STRUCTURATION.himl W o :

| Liste de lecture

i Applications M Accueil - La Monta...

i

STRUCTURATION des connaissances de la séquence n°7 et Seq.ROBOTIQUE de CINQUIEME

C4-Seq.C7 / Récapitulatif de rappel des objectifs de la séquence

Compétences a Valider au SOCLE COMMUN [
2-Concevoir, créer, réaliser (CT2.3-CT.7) ==========> Domaine ¢
3-S'approprier des Outils et des méthodes (CT3.1)=====—== Domaine 2
4-Pratiquer des langages (CT4.1-CT4.2) =============> Domaine ]
5-Mobiliser des Outils numériques (CT3.5) =======—==—> Domaine 7

Compétences évaluées en fin de séquence

DIC 1.5 - MSOST 1.5 - OTSCIS 21
et naturellement IP 2.1-1P 2.3

« Ensemble de Documents de STRUCTURATION i parcourir et comprendre ...

avant I'Avalnatinn da fin da cdrmanca

i de I'acad. TOULOUSE .

ke a:aet l'acad. BORDEATX ‘ Code H Compétences H Connaissances
)@ v e

DIC1.5 . . - - &3 . -Représentation de solutions
DIC L5 Imaginer des solutions pour produire des'ob]ets et des e_lements de programmes informatiques (croquis, schémas,
en réponse au beson. :
algorithmes).

-Outils de descniption d'un
MSOST 1.5 Déerire. en utilisant les outils et langages de deseriptions adaptés, le fonctionnement, la structure et le ) functinmemcnt,’
comportement des objets. d’une structure et d'un

FAS e cumpml'tnment.

—
2
—

—
-2
(Y

« Ensemble des FICHES Ce Que Je Dois Retenir et donc 4 savoir...

avant ['évaluation de fin de séquence.

La SYNTHESE

Algorithme Le Schéma La Chaine CQJDR générale de
) et FONCTIONNEL J'TNFORMATION CINQUIEME
Lesnotions:  ALGORIGRAMME

Doc_a parcourir iCi



Deroulement des ACTIVITES :

Séance Q

« -Reprise du document de synthése COJDR n°1 sur les ALGORITHMES et AL GORIGRAMMES

Séancea résentation en schéma fonctionnel... TS

Sémce Q

Traitée par Madame Gallard dans son cours !!!

Séance Q -Le capteur de distance a ulfrason pour éviter les obstacles...

-Avancer-S'arréter-Reculer-Tourner a DROITE-Tourner a GAUCHE-Pivoter sur place-

Séancee Y TN TR T R N D Yl / Mise en oeuvre d'expérimentation...

ACTIVITE-5 [ 1[1) 5
« 5.1 -Une seconde carte Micro:BIT => Application Radio en test MULTI-EDITOR : https:/makecode.com/multi#
(selon modéle vu a la séance 2 voir iCi) (exemple de commande BpA-')[oteur GAUCHE et BpB.-'lloteur DROIT)

« 5.2 -Une manette de jeu
(lien extension github-GAMPAD iCi)
« 5.3 -Un joystick
(choisir extension GROVE)

5.4 -Une télécommande

(@ venir... RobotMAQUEENACI

ou encore ressource DF ROBOT iCi)

« 5.5- Un smartphone

(@ venir... TP en application ARDUINO)

oFROLT

i, ©

el Sance

-La simulation en programmation sous SCRATCH




Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

CQJIDR n°2 -Séance 1

Entre flux d'informations et flux dénergie...
e @ Ce Que je Deis Retenin 1! | N
Une représentation: LIS SIS ISR TS IQNNG,

- Cette représentation permet d'identifier les flux d'énergie nécessaire aux
actions et les flux des informations délivrées par les capteurs au sein du systeme,
pour en expliquer la STRUCTURE et le FONCTIONNEMENT.

Informations
extérieures au systéeme

O

Objet ou systéme

. Informations vers
technique

les utilisateurs

0a®
a®

Chaine
d’ INFORMATION

Ordres O Information
S propres

au systeme

Energie nécessaire
au systéme

O - d’ ENERGIE

O

ACTION
attendue

\ Légende des flux a compléter = @ en Entrée / @ en Sortie / @ en Interne /

Document a compléter...

Application au schéma fonctionnel d'une calculatrice

La
CALCULATRICE

Retour visuel —_—
pour contrdle de l'utilisateur

Chaine
(o L

Information
S propres
au systéme

Ordres

Energie

................... Afficher le
résultat d’un
calcul




Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

CQJIDR n°2 -Séance 1

Entre flux d'informations et flux dénergie...

Ve Seq. ROB @ Ce Que Je Dais Retenin 1! | 2 ﬁ
Une représentation : % W fon ctionnel

- Cette représentation permet d'identifier les flux de |'énergie nécessaire aux
actions et les flux des informations délivrées par les capteurs au sein du systeme,
pour en expliquer la STRUCTURE et le FONCTIONNEMENT.

Informations
extérieures au systéme

©®

Objet ou systéme
technigque

Informations vers
les utilisateurs

0a®
AR

Chaine
d’ INFORMATION

Ordres @ Information
S propres

au systéme

Energie nécessaire
au systéme

Qhaine
d’ ENERGIE

@ACTION

attendue

\ Légende des flux a compléter = @ en Entrée / @ en Sortie / @ en Interne /

Document a compléter...

Application au schéma fonctionnel d'une calculatrice

« Nombres Sur I’écran...

* Opérations Objet ou systéme Retour visue] P20 U
e 2 = - pour contréle de I'utilisateur
Dlﬂg Chaine

d’ INFORMATION

Information
S propres
au systéme

Chaine

Energie d’ ENERGIE Afficher le
Avec Pile ou résultat d’un
Cellule calcul

photovoltaique
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Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE
M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique) TE1-séancel ROBOTIQUE
Entre flux d'informations et flux d'énergie.. |Face RECTO '~ [5 Sl | Face VERSO s
Travail a effectuer : Compléter le document o

ci-dessous aprés avoir parcouru la
description de la carte de programmation

Micro:Bit

?

En ENTREE

Détail en lien a parcourir ==>

http://lwww.

inquieme/Seq-ROBOTIQ

Programmer, c'est d'abord traiter de I’

technobm.cl -Edm.fr/TEchn02016/C4-C
/carteMicroBit.jpg

-Sans rentrer dans les connaissances de I'électronique, décrire le fonctionnement
d'un systéme peut s'effectuer en faisant une représentation sous schéma.

-La Chaine d'information permet de décomposer le fonctionnement d'un objet

technique sur les flux d'informations internes et externes au systeme.

"« L'information utilisateur pour la carte Micro:Bit est I'action des

et la transmission du dans la ¢arte Micro:Bit.

* La grandeur physique sont diverses et liees au capteurs internes de la carte

-De I'information de la part de I'utilisateur

-Des grandeurs physiques

————————— Chdine d'information

Une Carte

+ Un signal (texte,
nombre, image)

(a I'utilisateur)

de

I'infoermation L
e
solt o
(/]

Jrare
: LI

exécuter

T T de programmation (5 1o CHAINE d'ENERGIE)

et plus encore...

* L'enchainement de I'animation sur la matrice de dels

avec les actions d' et

les Dels.

Compléter par les propositions suivantes : Matrice de 25 dels / Boutons Poussoirs A & B /

programme / INFORMATION / Allumer / Eteindre / Boussole / Accélérométre / Capteur de

lumiére /

Capteur de température


http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-ROBOTIQUE/carteMicroBit.jpg
http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-ROBOTIQUE/carteMicroBit.jpg

5éme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

TE1-séancel ROBOTIQUE

Entre flux d'informations et flux d'énergie.. |Face RECTO = [=]55 | Face VERSO ==

Travail a effectuer : Compléter le document
ci-dessous aprés avoir parcouru la
description de la carte de programmation
Micro:Bit ?

y4

En ENTREE

Détail en lien a parcourir ==>

http://www.technobm. clgbgdm.fr/TEchnozm6/C4-C
inquieme/Seq-ROBOTIQUE/carteMicroBit.jpg

Programmer, c'est d'abord traiter de I’ _INFORMATION _

-Sans rentrer dans les connaissances de I'électronique, décrire le fonctionnement
d'un systéme peut s'effectuer en faisant une représentation sous schéma.

-La Chaine d'information permet de décomposer le fonctionnement d'un objet
technique sur les flux d'informations internes et externes au systeme.

e

~ + L'information utilisateur pour la carte Micro:Bit est I'action des _Boutons Poussoirs

* La grandeur physique sont diverses et Iiees u capteurs internes de la carte

Boussole | Accélérometre / Capteur de Lumlere / Capteur de temperature

+ Un signal (texte,
nombre, image)

-De I'information de la part de I'utilisateur ;I“at_ri_cﬁ__
. e
-Des grandeurs physiques 25 dels
Boutons__ Chdine d'information (a I'utilisateur)
_Poussoirs._ de

A 3B R I'information
ol soit

- Boussole__ _
- Accéléromeétre
- Capteur de Lumiére do LrJ(?eraCn?rr:leation 2X
- Capteur de température ' 9 (a la CHAINE d'ENERGIE)

et plus encore...

En SORTIE

* L'enchainement de I'animation sur la matrice de dels
avec les actions d'_ Allumer o Eteindre jes Dels.

Compléter par les propositions suivantes : matrice de 25 dels / Boutons Poussoirs A & B /
programme / INFORMATION / Allumer / Eteindre / Boussole / Accélérometre / Capteur de
lumiére / Capteur de température



http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-ROBOTIQUE/carteMicroBit.jpg
http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-ROBOTIQUE/carteMicroBit.jpg

Seq.ROB-S1 @ Ce Que Je Deis Retenix ! |, 3

Blocs fonctionnels de la chaine d’information

Fonction Acqueérir : Fonction qui permet de prélever des informations a
l'aide de capteurs.

Fonction Traiter : C'est |la partie commande composée d'un automate
programmable ou d'un microcontréleur.

Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie
Commande et l'utilisateur et la chaine d’énergie.

Acquerir —> Traiter —| Communiquer

Capteurs carte de commande au moyen filaire
avec microcontroleur Visuel
(picaxe / miocroBit Sonore
/ arduino...) Onde
Contact...
Définitions

La chaine d'information est Ia partie du systéme qui capte I'information et
qui la traite avant de communiquer les ordres a la chaine d'énergie.

Elle est composée de trois blocs fonctionnels
ou fonctions élémentaires :

1) ACQUERIR
2) TRAITER
3) COMMUNIQUER

La Chaine d'information est associée a la partie COMMANDE.

Description :

-Aprés avoir identifié le microcontroleur de la
carte de commande, on va lister les capteurs
permettant de fournir les informations en entrée du
systeme.




Seq.ROB-S1 @ Ce Que jJe Dois Retenin '!! |1 3

Blocs fonctionnels de la chaine d’information

Fonction Acquérir : Fonction qui permet de prélever des informations a
I'aide de capteurs.

Fonction Traiter : C'est la partie commande composée d'un automate

programmable ou d’'un microcontréleur.
Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie

Commande et l'utilisateur et la chaine d’énergie.

Seq.ROB-S1 @ Ce Que je Dois Retenin 71! |1 3

Blocs fonctionnels de la chaine d’information
Fonction Acqueérir : Fonction qui permet de prélever des informations a

I'aide de capteurs.
Fonction Traiter : C'est |a partie commande composée d'un automate

programmable ou d'un microcontréleur.
Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie

Commande et |'utilisateur et la chaine d'énergie.

Seq.ROB-S1 gj ) Ce Qma je Dois Reteni 117 n°

Blocs fonctionnels de la chaine d’information
Fonction Acqueérir : Fonction qui permet de prélever des informations a

I'aide de capteurs.
Fonction Traiter : C'est la partie commande composée d'un automate

programmable ou d’'un microcontréleur.
Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie

Commande et l'utilisateur et la chaine d’énergie.

Seq:ROB-S1 @ Ce Que je Dois Retenin 11! |

Blocs fonctionnels de la chaine d’information
Fonction Acqueérir : Fonction qui permet de prélever des informations a

l'aide de capteurs.
Fonction Traiter : C'est la partie commande composée d'un automate

programmable ou d’'un microcontréleur.
Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie

Commande et l'utilisateur et la chaine d’énergie.




Définitions

La chaine d'information est la partie du systéme qui capte linformation et
qui la traite avant de communiquer les ordres a la chaine d'énergie.

Elle est composée de trois blocs fonctionnels
ou fonctions éléementaires :

1) ACQUERIR
2) TRAITER
3) COMMUNIQUER

La Chaine d'information est associée a la partie COMMANDE.

Définitions

La chaine d'information est la partie du systéme qui capte l'information et
qui la traite avant de communiquer les ordres a |la chaine d'énergie.

Elle est composée de trois blocs fonctionnels
ou fonctions élémentaires

1) ACQUERIR
2) TRAITER
3) COMMUNIQUER

La Chaine d'information est associée a la partie COMMANDE.

Définitions

La chaine d'information est la partie du systéme qui capte l'information et
qui la traite avant de communiquer les ordres a la chaine d'énergie.

Elle est composée de trois blocs fonctionnels
ou fonctions élémentaires

1) ACQUERIR
2) TRAITER
3) COMMUNIQUER

La Chaine d'information est associée a la partie COMMANDE.

Définitions

La chaine d'information est |a partie du systéme qui capte linformation et
qui la traite avant de communiquer les ordres a |la chaine d'énergie.

Elle est composée de trois blocs fonctionnels
ou fonctions élémentaires :

1) ACQUERIR
2) TRAITER
3) COMMUNIQUER

La Chaine d'information est associée a la partie COMMANDE.




ACTIVITE Techno /spécial RCD : La programmation a mon rythme...

-Pour ce premier travail, vous devez utiliser le compte que le professeur a créé pour vous et vous a communiqué !!!

%r g hitp://www.algoblocs.fr

(du codage & de la géomeétrie) Mot de passe

~“-smmencer !

4 Connexioninscrip.

jeu ALGOBlocs ===

Identifiant

Identification de Type [0 et pour mot de passe

Exercices
Vous avez terminé 9 exercices sur 76 (11%). P 0 u W e"X(

@ Serie B SerieC SerieD Serie E

Emboitez des blocs pour créer vos premiers dessins ! (terminé & 25%)

M (] I 0 () I I e 12D N S

serie A K== ] Serie C sérieD serieE

Utilisez les blocs "répéter” pour créer des formes plus complexes ! {terminé & 25%)

63

B-18

E

Serie A Série B @ SerieD Seérie E

Imbriquez des blocs "répéter" les uns dans les autres !

Serie A Serie B Serie C E2g®] Serie E

Decouvrez les variables et tracez des dessins plus difficiles !

1= - [59]) 55 (v
D-2 D4 | 05 | D6 | D7 010 | D11 | D12
- E

Serie A Série B Série C Seérie D SeneE

Deécouvrez les fonctions et créez vos propres blocs !

e
L (5




Technologie

Fiche ACT 2 Comment créer une animation lumineuse ?
Séance 2 - . .
TE n°2 -Analyser un systéeme et décomposer le pb posé IP2.1
afin de structurer un prg de commande...

ROBOTIQUE.bm
Cinquiéme

Comment programmer une carte micro:Bit ?

1-Rappel sur le repérage des éléments
de la carte => a compléter...

ACTIVITE n°4 Techno

La carte Micro:Bit

REP Désignations
1 Matrice de 25 DELs
2 Bouton Poussoir A
3 Bouton Poussoir B
4 Connecteur pour PC
5 Logo (pour Orientation)
6 | Autres Broches

Programmation

Programmation

an JavaScript

G
2-L'interface de programmation Z d.."m....f:.::‘,“ o noucle
(le Logiciel MakeCode) =
=>En ligne a I'adresse de site... —
https://makecode.microbit.org
Zone Zone de
simulation travail
(boc.2) -1 g
3-L'affichage /Matrice de DELS loproistsuriePC duproist  sur e projt Retaire

=> Mes premiers programmes... (les Blocs Base) (Doc.3)

(O micro:bit

# Accuel o Parlager

w L] et

® Entrées
& Musique
O LED Nombre 0
.l Radio
C Boucles Remplacez
¢ Logique par le nombre
= Variables de votre Choix
B Maths

E pace I v Avancé 8

de Les Pause (100w
simulation familles
de
blocs
zesmass

Espace de programmation

Montrer leds icone_ e '
il Choix
88
< - Texte ~—  «Hello
gﬁ% @§ W Remplacez
ﬂ% 3 par le texte
— > de votre choix
Mofif ﬁ Fléche Nord \ choix
constituer. . 7

Effacér écran

Consigne :

Choix"en composition avec d'autres blocs !!l

- Assembler tour a tour

les différents blocs sur

celui marqué TOUJOUR ?

| Travail a effectuer | g oa



https://makecode.microbit.org/

4-Les actions sous condition (Si Alors)

=> Mes premiers programmes...

OMicro:bit  # Accuel o Partager

Pour tester, Travail a effectuer
Pour tester,
tu peux manipuler
la carte
ci-dessus !1!
(Bouton Poussoir A
Bouton Poussoir B
SHAKE...)

TestenTreES [BJ

6-Le capteur de TEMPERATURE

=> Mes premiers programmes...

O micro:bit @ Accuel & Partager

© Entrées
@ Musique
© L0
.all Radio
C' Boucles

o

Pour tester
faire varier
le curseur de température
a la souris

T Texte Az
& Télécharger TestTEMPERATURE[E]

\| S icone TRISTE

5-Le capteur de LUMINOSITE
=> Mes premiers programmes
<

Rechercher...

u Microsoft

O micro:bit

A Accueil

Niveau d'intensité lumineuse.

=
P pre————

g5 Base
@© Entrées
@ Musique
© LED
.all Radio
C' Boucles

3G Logique
Pour tester il faut —
; A : = Variables
faire varier a la souris
le curseur 128 B Meths

& Télécharger TestLumnosITe [

7-LE capteur dORIENTATION

=> Mes premiers programmes...

Travail a effectuer:

simulation

pour tester

& Télécharger TestORIENTATION

8-L'affichage /Exploitation de la MUSIQUE

=> Mes premiers programmes...
() micro:bit

@ Accueil e Partager

e

= Microsoft

Rechercher...
Base
Entrées
Musique
LED

.l Radio

Boucles

] Q

Logique

Variables

Maths

< H

Avancé

Laissez-vous aller

a composer. ..

& Télécharger TestMUSIQUEE)

Cliquez sur « Middle C »
pour changer la note !!!

Middle E

[

TR W Middle C

pendant 1+ t

jouer ton (EGLIEN

pendant 1w
Travail a effectuer:

2 Libre...

pendant temps

jover ton (ELLICH
jouer ton (BEEICRY pendant
jouer ton [ELEICHF pendant
jouer ton (EICLICEVY pendant

jouer ton (GLIENH

pendant

jouer ton ([[BELITHS

pendant

jouer ton [(CLITR]

pendant 1+

Jouer ton (EHETIEN




Programmer un micro-controleu
S l Objectif : allumer des LED
° ®
Matériel a disposition : 1 Carte micro:bit, un cable USB, un ordinateur connecté a internet.

Durée : 1h

Exercice 1 : allumer une LED

La carte micro:bit est équipée de 25 LED (Diodes Electro Luminescentes)
Celles-ci sont organisées en matrice (5x5), c'est-a-dire 5 lignes(y)
repérées de 0 4 4 et 5 colonnes(x) repérées de 0 a 4.

Lecture de gauche a droite et de haut en bas.

On localise les LED avec leur position dans la matrice.

Exemple : Allumer en permanence la LED repérée (A) qui a pour
coordonnées (ligne 1 et colonne 4)

Fonction block :

A toi de programmer :

Allumer les LED des quatre angles de la matrice en permanence.

‘o]

Exercice 2 : Faire clignoter une LED

Faire clignoter en permanence la LED du milieu de la matrice avec une période de 500ms.
(La LED restera éteinte 500ms et allumée 500ms)

Aide : vous aller utiliser la fonction "pause” qui se trouve dans le menu "base”

Exercice 3 : Déclencher une action a partir d'un bouton

Dans cet exercice nous allons allumer une LED en utilisant les boutons poussoir de la carte Micro:bit.

Cette fois nous ne voulons plus que la LED soit allumée en permanence. Nous ne pouvons plus

Nous allons utiliser une fonction "entrée” pour déclencher l'action

utiliser la fonction "toujours”

lorsque le bouton A v est pressé

lorsque le bouton A ¥ est pressé

e« @)y @

Réaliser le programme ci-contre et le tester.
Que constatez-vous ? Est-ce normal ?



5??-?“6 PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE
M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique) TE3-séance3 ROBOTIQUE
e Distamce i
Comment utiliser i

la vitesse du son — Hﬁm_ﬁ)} e
pour mesurer une distance ? /e

”;L—-F"

Réeepteur - L~ T LEcho

i e

TELEMETRE A ULTRASONS

Module Instructions /

Fonctions utilisées

)
. I i Base
4 51 vrali * alors

IO LED
I 3 Logique
| cooo

distance capteur ultrason P8 = (cm)

Niv1 : activer le module LED si la distance mesurée est inférieure a 20 cm sinon la désactiver

Avec MakeCode : codo-ULTRA-EX1.hex

Niv2 : activer le module LED si la distance mesurée est inférieure a 20 cm et la réactiver quand
I'objet détecté s'est éloigné de plus de 25 cm

Avec MakeCode : codo-ULTRA-EX2.hex

distance capteur ultrason P11+ (cm) &% o ou v distance capteur ultrason P11+ (m) 3% e alors

Niv3 : faire clignoter le module LED a une fréquence variant avec la distance mesurée.

Avec MakeCode : codo-ULTRA-EX3.hex

pause () distance capteur ultrason P1L+ (cm)

pause (ms) distance capteur ultrason Pl + (o)

Ressource :
http://mmww.adtelechargement.fr/MicroBit/D-CODO_01.2021.pdf



http://www.a4telechargement.fr/MicroBit/D-CODO_01.2021.pdf

Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

TE4-s¢anced ROBOTIQUE

SémceQ -Les déplacements du robot
ACTIVITE-4-

Avancer-S'arréter-Reculer-Tourner a DROITE-Tourner a GAUCHE-Pivoter sur place

4.1 -Prg initial de gestion des deux moteurs :

=> https:/Imakecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686
(attention le réglage des % des moteurs
est a adapter a chaque robot pour AVANCER en LIGNE DROITE)

au démarrage

servomoteur P® + 3 rotation continue fonctionne & o x

servomoteur Pl + 3 rotation continue fonctionne & o x

lorsque le bouton A * est pressé % & adapter afin d'AVANCER

en LIGNE DROITE

servomoteur P® = 3 rotation continue fonctionne 3 @ 4

servomoteur Pl * 3 rotation continue fonctionne i @ x

pause (ms) QEEEEERR S

servomoteur P@ + 3 rotation continue fonctionne 3 o *

servomoteur Pl =+ 3 rotation continue fonctionne 3 o *

4.2 -A vous d'adapter le programme pour chacune des fonctions ?
(S'arréter-Reculer-Tourner a DROITE-Tourner a GAUCHE-Pivoter sur place)

4.3 -Adaptation du programme pour tracer un carré :

=> https:/Imakecode.microbit.org/88536-46353-28733-13030

B8 Microsoft | @ micro:bit BB JavaScript &

el
o
&
3
[}
2
g

HH
fi Base servomoteur P@ v & rotation continue fonctionne & e ] fonction ®
©® Entrée servomoteur P1 v 3 rotation continue fonctionne 3 °: arréter servomoteur PO v
@ Musique pause (ms) arréter servomoteur P1 v
& LED répéter ° fois
faire
a Servo:Lite appel Avancer COTE
- qa0e
il Radio st i servomoteur P@ * 3 rotation continue fonctionne & 9 x
1 Arrét
=~ Servos R servomateur P1 v 3 rotation continue fonctionne 3 ex
pause (ms) {ELEERZ
C' Boucles
appel Tourner 96°
X3 Logique
pause (ms) (Edg
= Variables servomcteur P8 v & rotation continue fonctionme & e H
appel Arréter
E Maths servomoteur P1 ¥ 3 rotation continue fonctionne 3 e x
&4 Grove
I v Avancé =

microbit-Microlite-Carre a



https://makecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686
https://makecode.microbit.org/88536-46353-28733-13030

Programine @n réidrenc: pour Sviier fobstacle

Comment conjuguer le déplacement
avec la détection d’obtacle ?

au démarrage Initialisation

servomoteur PO * & rotation continue fonctionne : l

servomoteur Pl = rotation continue fonctionne 2

Mesure /Détection
toujours

définir ultra + a [ Ultrasonic Sensor (in cm) at P2 =

ultra = <

servomoteur P® * & rotation continue fonctionne &
servomoteur Pl w rotation continue fonctionne & \

sinon

servomoteur P® * & rotation continue fonctionne a

servomoteur Pl * a rotation \

arréter servomoteur PO w
arréter servomoteur Pl ¥ — Pause
définir ultra =+ a o

Mouvement AV



Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique) TE5-séance ROBOTIQUE

p.1/4

(0]
@
lorsque le bouton Av est pressé -
©
envoyer le nombre ’ par radio C
all
=
B e L heim v ek pread .y
x envoyer le nombre . par radio
=

o m

Nom du projet => carte1-EMETTEUR . Nom du projet => carte2-RECEPTEUR .
s
corse il o - |

« 5.1 -Une seconde carte Micro:BIT => Application Radio en test MULTI-EDITOR : https:/makecode.com/multi#
(selon modele vu a la séance 2 voir iCi)

ACTIVITE-S i1

{exemple de commande BpA.’}lnteur GAUCHE et BpB.-"Moteur DROIT)

toujours
L
aﬂ r ' radio définir groupe o
lorsque le bouton A v est pressé

si recevedNumber = - o alors

servomoteur P@ = 3 rotation continue fonctionne a @ %

e.f‘fe.cutuu af ® _

(sur la carte en réception) T C—

servomoteur P1 w 3 rotation continue fonctionne a e %

®

« 5.2 -Une manette de jeu
(lien extension github-GAMPAD iCi)
« 5.3 -Un joystick
(choisir extension GROVE)
« 5.4 -Une teléecommande
(@ venir... RobotMAQUEEN/ICi

ou enicore pessource DF ROBOT iCi)
« 5.5- Un smartphone

(@ venir... TP en application ARDUINO)

S s

[

Télécommande Téldcommande
GameP4D JOFYSTICK

(ressource DF robot) {ressource A4CODO)




Féme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

TE5-séance5 ROBOTIQUE

| 3.2- Pouf | GRameRAD .2
Extension a rajouter :

* Soit par I'adresse ci-dessous a coller dans le Module de Recherche...

=> https://github.com/DFRobot/pxt-gamePad “

- 3 t ‘.'\-3"--.. https://github.com/DF Robot/pxt-gamePad Q

gamePad

This library is DFRobot gamerbit
provides the game handle control
function.

Extension fournie par |'utilisateur,
non approuvee par Microsoft,
En savoir plus

C' Boucles gamePad

23 Logique

button X button * is pressed
Variables

ﬁ Maths on button X button * is pressed =

D gamePad

A Avanceé
feg Fonctions
Vibrator motor switch stop *

:= Tableaux

I Texte vibrator motor intensity o

| Jeu

*al Imanse

Procédure pour la programBTgtlon : B Avec en plus des Bp A & B...

lorsque le bouton A v est pressé

lorsque le bouton B w est pressé

down X button

on button D-PAD down * jis peleased w= on button D-PAD @ v s Gaeaced v

~ X button Y button D-PAD up

DPAD down DPADlefi D PAD right

pressé / relaché / Cliqué



Féme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

TE5-séance5 ROBOTIQUE

Extension & rajouter : 5& Ih OyS*tni Gk p.3/4

* Enrecherche avec « grove »
dans Menu extension

I © Extensions bie ©@ : \
_ ﬁ l ﬁ N
ATTENTION :

iy r l b =
Connecteur lorsque le bouton A * est pressé Q , g

pal‘ticuller montrer nombre lire la broche analogique PO w grove
adapté PO/P1
Non A Microsoft MakeCode package for
< . Seeed Studio Grove module
nece.ssalre lorsque le bouton B * est pressé
sur BitMaker

En savoir plus

montrer nombre lire la broche analogique P1 *

Position en X | 748

En position médiane... ' 265 ! S

517 ! et, 508 ! = ngst ’

Procédure pour la programmation :
1) Vérifier les valeurs de positions extrémes sur les axes X et Y.
2) puis fixer des actions sur le choix des touches de la télécommande

toujours

si lire la broche analogique PO ¥

afficher texte o

~ S Exemple de commandes

weeicer 1octe @) sur I'axe X en PO
®

si lire la broche analogique PO » lire la broche analogique P8 « > w alors

afficher texte “


https://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-ROBOTIQUE/connecteur_P0P1-Joystick.jpg

nmtmh;:a broche analogique Pov > v (EBJ alors

' 748 !

®

si lire 1la broche analogique PO w

montrer LEDs

En position médiane... , 265 !

' 517 ! et | 508 !

®

si lire la broche analogique P1 =

montrer LEDs

@®

lire 1la broche analogique P1 w <w @
montrer LEDs
-
]
-
] 1
|

®

lire la broche analogique P@ + > v @ et = lire la broche analogique P8 = <w @ alors

montrer LEDs



Féme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

TE5-séance5 ROBOTIQUE

Extension a rajouter : 5 4k Pouf B tdliccommande -

* Soit en recherche avec « IR »
* Soit par I'adresse ci-dessous a coller dans le Module de Recherche...
=> https://github.com/1010technologies/pxt-makerbit-ir-receiver

DFR0107 I € Extensions

a

DFR0094

makerbit-ir-receiver

IR receiver blocks for Keyestudio
Infrared Wireless Module Kit.

IR Receiver

connect IR receiver at pin P® = and decode Keyestudio =

Boucles

&
:7_': Logique IR data was received e

= Vvariables

B Maths

MakerBit

IR button

IR button code any w

=== |R Receiver

on IR button any + pressed =
IR Sender e

& Grove

Procédure pour la programmation :
a) ldentifier ensuite dans le module d'initialisation
b) puis sur le choix des touches de la teléecommande

au démarrage on IR button OK v pressed v

connect IR receiver at pin P@ v and decode Keyestudio » “ any A

4 OK




s EXEMmp]

DFER0094

IR Receiver

connect IR receiver at pin P@ v and decode Keyestudio w

Boucles

Logique IR data was received

Variables
IR button

Maths

. IR button code any ¥
MakerBit
T IR e on IR button any * pressed =

=== |R Sender

& Grove

B8 Microsoft | O micro:bit k Blocs B JavaScript v

Rechercher... Q

au démarrage

sse Base

connect IR receiver at pin P@ * and decode Keyestudio +

@ Entrée

on IR button 2 * pressed v on IR button 5 ¥ pressed v

montrer nonbre o montrer nonbre °

@ Musique

© LD

-Illl Rad‘o on IR button OK » pressed » lorsque le bouton A v est pressé

afficher texte @

. C ;l' 4 [‘3 L~ ‘ R montrer LEDs

C' Boucles (1]
. . lorsque le bouton B ¥ est pressé
}:: Loglque =.. afficher texte G
= Variables
@ Maths -

Télédlarger — pilotage IR MicroBit



C6 Représentation numérique
C4-Seq. L0 Séance 6 | programmation

sous SCRATCH

D ) Objet de l'activité :

Pensez |'environnement de SCRATCH

comme le déroulement d'une piéce de théatre ! !!

Les acteurs /lutins Les blocks Espace de montage

de code  programmation du sénario /le script

(wtilise aussi pour les costumes
et arrieres-plan)

(que !'on peut renommer
et habiller de costumes)

w y: 1w 4 [Er

L= Nouveau lutin Q/ Gh

a=a
Lﬂ SCéne (que /'on peut associer d plusieurs arriéres-plan)
(W troisDELS-Flas /= @ Pour penser I'animation, il faut : - /’
ted 1 1) définir la scéne (arriére plan)
A& 2) définir les acteurs (lutins) —»
etleurs costumes — % | )
3) Etablir le scénario (script) ——» A =3
Led 3 Led 2 Chronogramme FlashPROG
BN N
y:
Mais le point de dépast c’est
L
) \ Y
' ALGORITHME... 5 0
\ s

Ce qu'apporte Scratch de plus a PICAXE Editor :

Au final méme si PICAXE Editor dispose d'un modeéle de simulation, scratch

permet de disposer d' un modele de représentation plus réaliste.
Cet outil de Représentation numérique permettra en plus de faciliter le

travail sur le développement et les améliorations
envisageables.

des animations




C6 Représentation numérique
C4-Seq. L0 Séance 6 | programmation

sous SCRATCH

D ) Objet de l'activité :

Pensez |'environnement de SCRATCH

comme le déroulement d'une piéce de théatre ! !!

Les acteurs /lutins Les blocks Espace de montage

de code  programmation du sénario /le script

(wtilise aussi pour les costumes
et arrieres-plan)

(que !'on peut renommer
et habiller de costumes)

w y: 1w 4 [Er

L= Nouveau lutin Q/ é

a=a
La SCéne (que /'on peut associer d plusieurs arriéres-plan)
W t0isDELS-Flas /= @@ Pour penser I'anima‘tion, il fau.t‘: ~_yp Triangle
ted 1 1) définir la scéne (arriere plan) 3 Dels 1-2 ot 3
y N 2) définir les acteurs (lutins) — > oo es

et leurs costumes — ™ Alumee/ Eteinte
; 3) Etablir le scénario (script) —» Animation 1-2 et 3

Chronogramme FlashPROG

D 4
Mais le point de dépaxt c'est V'
'ALGORITHME.. el 3

Ce qu'apporte Scratch de plus a PICAXE Editor :

Au final méme si PICAXE Editor dispose d'un modeéle de simulation, scratch
permet de disposer d' un modeéle de représentation plus réaliste.
Cet outil de Représentation numérique permettra en plus de faciliter le

travail sur le développement et les améliorations
envisageables.

des animations




Fiche ACT 6 Comment créer une animation lumineuse ? ;eocggg:g%iz
TE n°6 -Analyser un systéme et décomposer le pb posé IP 2.1 Cinquieme
afin de structurer un prg de commande...

Travail a effectuer : Reproduire les animations ci-dessous,
a partir du lien https://scratch.mit.edu/projects/486130932/

™Y FlashPROG-Cinquieme
Et pour information a la gestion des fichiers...

<« e 0 | 8 https://scratch.mit.edu/projects/editor/?tip_bar=home

N ®

i:i Applications [3 Techno ONSLOW

(ERWa © Fichierv Ediionv Conseils A propos

! |Untitled Scripts
[ |

ol ~ e
Depuis pour OUVRIR Ilm
Appare
Iapplication pour ENREGISTRERo
= - en LIGNE : (B
fl Donné

pour créer son propre compte. ..

@ Recherche Rejoindre Scratch Se connecter

Document éléve

oZ 2L AR R FICHE n°1 : programme exo-Fiche331.pif

(animation CLIGNO)
'mﬂ[} Attendre 500ms

» i inction de >
puis extinc
Lo, L1, L2

Attendre 1,5s

puis rallumer
Lo, L1, L2

WL ECLL AR D eVl FICHE n°2 : programme exo-Fiche332.plf Document éléve
(animation CHENILLARD)

A\ : /\ A
IIEBUT) () ey () P
*. E:ﬂmm‘f::]u' #—} j“E.ﬂhl."l.lr\vl:H»t:lr'l';’r:i'ltlhig. —}
umage umage de
A AN L@ A L@ QA \

Attente 500 ms,
Extinction de L2,
Allumage de L0
e i Document eléve
oz BT AR ekl FICHE n°3 : programme exo-Fiche333.pif
(animation BATON)
HDIE@ Attente 500 ms, Attente 500 ms,
Extinction de L0, sl Extinction de L1,
Allumage de L2 Allumage de LD
Al 500 mes,
EJ;elrr:t}lon de"t?, -« -a

Allumage de L1



https://scratch.mit.edu/projects/486130932/
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Les acteurs /lutins
(que ['on peut renommer

Les blocks
de code

et habiller de costumes)

SCRATCH SR

)

ol i
H_H {Un’mled
w42

L= Mouveau lutin '6'/ a o]

Sclne
1 amiéro-plan

Mouval arvie -

@ /am

F . Seripts wmes | Sons

OLIVEME I Evénements
l Appa I Contnile

I Sons I Capteurs

| 5 || opsrmteurs

| Aiouster biocs

s'orienter § ETRD

L oL SR Clisser on @) secondes 4 x D v

ajouter 1D 3 »
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Feme PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE Séquence ROBOTIQUE

M. Menier (pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique) TE7-séancet ROBOTIQUE ;
Comment utiliser le capteur de ligne ? N @

Principe de fonctionnement :
Le module suiveur de lige se situe sous le robot et est constitué de
deux capteurs optiques. Chaque capteur a deux états possibles...

Il détecte le Blanc D ou il détecte le Noirm
= Le robot peut alors occuper quatre positions différentes par rapport a la ligne NOIR.

Situation 0 Situation 1 Situation 2 Situation 3
(les deux capteurs (le capteurs Droit (le capteurs Gauche (les deux capteurs
sont sur la ligne) est sorti de la ligne) est sorti de la ligne) sont sortis de la ligne)

Capt. 6

Capt. D

RO GCRA Travail a effectuer :
1) Compléter le tableau suivant a l'aide de I'image (le Robot avance de
gauche a droite et doit suivre la ligne) ?

Valeur du suiveur | Actions a realiser...
0
1
2
3

2) Sur Scratch on associe le capteur Gauche a la couleur JAUNE et VERT pour le
Droit. Compléter pour chaque VALEUR aux couleurs en correspondance ?

Capt. 6 Capteur Droit (V)

Capteur Gauche (J)

|
Valeur 3—> & couleur . touche . ? et couleur touche . ?

| I | E—— |

3) Compléter la programmation sous SCRATCH ? https:liscratch.mit.edulprojects/556905509



https://scratch.mit.edu/projects/556905509

Nt dfactivizes e AUTONOMIE

pleEme

ESSAIE LE

Travail pour
la maison

RDV a l'adresse :
= http:/lwww.technobm.clg-gdm.frITEchno2016/C4-Cinquieme/5-seqROBOTIQUE_2021-2022.html#complement-SCRATCH

RESSOURCE en exemple d adapter au niveau cinguiéme :

Scratch : Robot suiveur de ligne

Ressource
/michel .roemhild. free.fr/?Scratch-Robot - suiveur-de-ligne

hittp://michel roemiild. free. fr/?Scratch-Robot-suiveur-de-ligne

Et pour compléter le tout quelques programmes d faire en autonomie :

Les CONSIGNES avant de programmer... ™ o 3@l %

Arrives

o Autours des déplacements ===
pour la programmation en LIGNE => voir iCi / hups:/scratch mit edu/projects' 347051555

« Autours des tracés de figures géométriques ==

A
B
c
[+]
40 E
=3
a0
-120 |
= [ A - T g
AGRANDIR en cliquant sur l'image (4] \ = -'ﬁ o ””"j 4

4 Marquer sur famiére pian les points en TEXTE
5- Exire le parcours général 2VERT de mPanda

AGRANDIR en cliquant sur l'image

lien direct SCATCH en LIGNE YOI iCi / hups: /scratch,mit. edu/projects'3 790441 76/

quand

mettre Nombre

dsemander pry——,

maettra Nombre & réponse

mettre caé &  Nombre * MNombre

Important

-Ne pas confondre les blocs @

avec les cadres textes sur fond blanc

& renseigner Entrez le nombre : @
et Son carré est =

s Ou encore autour d'un caleul === Sl sur SCRATCH en ligne...

==> sccés a lapplication SCRATCH en LIGNE /Scratch3

www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/.../Calcul CARREsousSCRATCH.jpg *COJDR : Ce Que Je Dois Retenir


http://www.technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/5-seqROBOTIQUE_2021-2022.html#complement-SCRATCH

Programmation
Saeuence ROBOTIOUE

STRUCTURATION

C4-SE[1.C7 #'FRécapi’mlaTif de rappel des objectifs de la séquence

Compétences a Valider au SOCLE COMMUN

2-Concevoir, créer, réaliser (CT2.3-CT2.7) = Domaine 4
3-S'approprier des Outils et des méthodes (CT3.1)======= Domaine
4-Pratiquer des langages (CT4.1-CT4.2) = Domaine |
5-Mobiliser des Outils numériques (CT5.5) Domaine ?

Competences évaluees en fin de séquence

DIC 1.5 - MSOST 1.5 - OTSCIS 2.1
et naturellement IP 2.1 - 1P 2.3




€ 5 C {y @ technobm.clg-gdm.fr/TEchno2016/C4-Cinquieme/Seq-7/C4-SEq.C7-STRUCTURATION.himl W o :

| Liste de lecture

i Applications M Accueil - La Monta...

i

STRUCTURATION des connaissances de la séquence n°7 et Seq.ROBOTIQUE de CINQUIEME

C4-Seq.C7 / Récapitulatif de rappel des objectifs de la séquence

Compétences a Valider au SOCLE COMMUN [
2-Concevoir, créer, réaliser (CT2.3-CT.7) ==========> Domaine ¢
3-S'approprier des Outils et des méthodes (CT3.1)=====—== Domaine 2
4-Pratiquer des langages (CT4.1-CT4.2) =============> Domaine ]
5-Mobiliser des Outils numériques (CT3.5) =======—==—> Domaine 7

Compétences évaluées en fin de séquence

DIC 1.5 - MSOST 1.5 - OTSCIS 21
et naturellement IP 2.1-1P 2.3

« Ensemble de Documents de STRUCTURATION i parcourir et comprendre ...

avant I'Avalnatinn da fin da cdrmanca

i de I'acad. TOULOUSE .

ke a:aet l'acad. BORDEATX ‘ Code H Compétences H Connaissances
)@ v e

DIC1.5 . . - - &3 . -Représentation de solutions
DIC L5 Imaginer des solutions pour produire des'ob]ets et des e_lements de programmes informatiques (croquis, schémas,
en réponse au beson. :
algorithmes).

-Outils de descniption d'un
MSOST 1.5 Déerire. en utilisant les outils et langages de deseriptions adaptés, le fonctionnement, la structure et le ) functinmemcnt,’
comportement des objets. d’une structure et d'un

FAS e cumpml'tnment.

—
2
—

—
-2
(Y

« Ensemble des FICHES Ce Que Je Dois Retenir et donc 4 savoir...

avant ['évaluation de fin de séquence.

La SYNTHESE

Algorithme Le Schéma La Chaine CQJDR générale de
) et FONCTIONNEL J'TNFORMATION CINQUIEME
Lesnotions:  ALGORIGRAMME

Doc_a parcourir iCi



frogranmer, cest ordomer e | (Ce Que Je Dois Retenir...

Siilyaca .. * Toute une question de langage :
Alors faire ceci »
Sinon faire cela _ ekt Gnganignl:r;;: Haiia
Tont qu'il y o cela Comment 7 Langage texte Application programme
Faire ... (QUEL outil 7) informatique
Pour Qui ? Utilisateur Ordinateur Systeme
Pour Quoi faire 7 | Décrire Programmer Fonctionner

Algorithme - Organigramme ou Bloc - Code

@ —> >0

— —

.

CODE de programmation |\

"BANIC qomeTted [ice Lile)

]

1

3 ‘Cowvarted DO0E-01-31 sm Od:di34
4

] e

L} g

L 12 pink.0 = 1 thes
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1
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Tent qu'il y a cela

Programmer, c'est d'abord traiter de I' INFORMATION ...

Principes de PROGRAMMATION

Les microcontrdleurs qui se trouvent sur les cartes électroniques de types PICAXE est

comparable a un microprocesseur d'ordinateur, capable donc de gérer des instructions
rm il i m h :

Aprés les choix du langage ainsi gque du logiciel de programmation,
la configuration doit s'effectuer par deux paramétrages essentiels :

==> Le port de connexion (quel USB sur le poste Informatique ?)

==> L'identification du microcontrdleur (8M2, 18M, 28M2 ...sous PICAXE)
present dans le module a programmer

Faire ...

Les principes d'un LOGIGRAMME ou ORGANIGRAMME succession JACTIONS
Lorganigramme obéit & des rigles décriure trés simples :
Il débute toujours par une case début et il n'y a que trols types de cases. et de CONDITIONS
Les Capteurs
ACTION par les signaux gu'ils
actionn délivrent,
fixent les
Un ovale qui comespond ov Correspond & we ocion &
dboaee TR a Y e R [— Sl
do lorgansgramme. e gl peut répondre ST
uniquemanl por oui ou per du programme
[ - N




Le schéma fonctiennel
de la carte
de programmation

e Boutons Poussoirs A & B

* Boussole

* Accéléromeétre

« Matrice
de 25 Dels

* Capteur de lumiére
* Capteur de température
Informations
extérieures au systéme

Informations vers

Micro:Bit les utilisateurs

Chaine d’
INFORMATION

Informations
propres au
systéme

Energie nécessaire

au systéme -
Chaine d’
ENERGIE

« Cableus | ¥V === ———

« Bloc d’alimentation

La chaine d'INFORMATION

Blocs fonctionnels de la chaine d’information

Fonction Acquérir : Fonction qui permet de prélever des informations a
I'aide de capteurs.

Fonction Traiter : C'est |la partie commande composée d’'un automate
programmable ou d’'un microcontréleur.

Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie
Commande et l'utilisateur et la chaine d’énergie.

Acquérir — Traiter Communiquer

Capteurs carte de commande au moyen filaire
avec microcontréleur Visuel
(picaxe / miocroBit Sonore
/ arduino...) Onde
Contact...
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