L’informatique et la
programmation

CT 4.2 : appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique et du codage a la résolution d’un probléme simple.
CT 5.4 : piloter un systéme connecté localement ou a distance.
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Réalisez et testez les programmes suivants

défi vérif

Algorithme Blocs a utiliser

1 | Le cycle ne se répétera pas

+ Siappuisurle drapeau vert: L F,

* Lerobot avance 3s (v=100%
. Le robot s’arréte ( 0) b avancer a @ % de puissance pendant o secondes

2 Le Cycle ne se répétera pas &b avancer a @ % de puissance pendant ° secondes
e Siappuisur le drapeau vert :
e Lerobot avance 2s (v=100%)

* Lerobots arrete\ 3s N , : g 7y { 7'.
e Lerobot recule a sa position de départ (v=100%) : g ——

&b reculer a @ % de puissance pendant o secondes

3 | Le cycle se répétera 3 fois

e Siappuisur le drapeau vert : i
* audépart les dels sont éteintes ‘ & LED
* Les 2 dels s’allument 2s en bleu
. Les 2 dels s’allument 1s en vert &% LED tout v affiche la couleur' \pendant o secondes
e Apreés 3 cycles tout s’éteint

tout v affiche la couieur

4 | Le cycle se répétera 4 fois

e Siappuisurle drapeau vert :

* les dels sont éteintes au départ

e Les 2 dels s'allument simultanément (del droite
rouge et del gauche bleu) pendant 2s

*  puis s’éteignent 1s

*  Aprés 4 clignotements tout s’éteint

&% LED tout v affiche la couleur

&L LED tout ¥ affiche la couleur ( \) pendant o secondes

5 | Le cycle se répétera 2 fois
e Siappuisurle drapeau vert :
e les dels sont éteintes au départ

»  Le robot avance 2s (100%) P @
e lerobot s'arréte et les deux dels s’allument en =
bleu 2s
e les dels s’éteignent et la note c4 est jouée 1
temps
6 | Le robot sera piloté par les touches du clavier (sur ordi) : : : T

« lafleche haut pour avancer (v150) 7
* lafleche bas pour reculer (v150) T ]
« lafleche droite pour tourner a droite p— : : :

« lafleche gauche pour tourner a gauche (v150) ( ] ‘

* la barre d’espace pour arréter le robot -

7 | Méme sénario que le précédent mais ajouter les actions
suivantes aux déplacements : R
e avancer :les 2 dels RGB s’allument en vert & stopper le mouvement
* reculer: les 2 dels RGB s’allument en rouge et 4 4 . 5
notes A4 sont jouées &% LED tout v affiche la couleur ( : (D
e tourner a droite : la del droite s’allume en bleu [
. tourner a gauche - la del gauche s’allume en bleu &2 jouerlanote C4 v pendant UL pulsations 52
: PR
* barre espace : tout s’arréte et s’éteint

&% avancerv 3 @ % de puissance
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Placer un petit objet au milieu de la scéne.

Lorsqu’on appuie sur le drapeau vert, le robot doit faire 2
tours complets en décrivant un carré puis s’arréter a sa
position initiale.

Faire d’abord les réglages sur 1 tour

Placer un petit objet au milieu de la scéne.

Lorsqu’on appuie sur le drapeau vert, le robot doit faire 3
tours complets en décrivant un cercle puis s’arréter a sa
position initiale. A chagque tour un son retentit,

Faire d’abord les réglages sur 1 tour

&% jouerlanote C2 v pendant {U¥EJ) pulsations

&% stopper le mouvement

10

e cycle se répétera 2 fois
e Alappuisursur le drapeau vert :
* Effacer le panneau a leds au départ
e Lerobot avance en souriant pendant 2s
* Lerobot s’arréte 1 seconde
* Lerobot recule en faisant la téte pendant 2s
e Apreés 2 cycles le panneau s’efface et le robot
s’arréte définitivement

( F } Bl &% Le panneau LED port 1 w afficher I'image

—_——

o avancer a @ % de puissance pendant ° secondes

&% avancer v a @ % de puissance

Utilisation du capteur a ultrasons

1

Répétez indéfiniment
e Alappuisur le drapeau vert :
e Eteindre les 2 dels
e Silerobot détecte un obstacle < 6 cm
o Les deux dels s'allument en rouge
« Sinon les deux dels s’allument en vert
Eteindre les dels au début du script

&% LED tout v affiche la couleur E

&% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 ¥ (cm)

12

Méme défi mais avec le panneau d’affichage :
* la matrice leds indique en permanence la
distance mesurée par le capteur ultrasons

&o Afficher le texte sur matrice LED port 1w

&% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 v (cm)

13

Répétez indéfiniment

e Al'appuisur le drapeau vert :

e Eteindre les 2 dels

e Sile robot détecte un obstacle < 15 cm
o Les deux dels s'allument en rouge et le robot

s’arréte

e Sinon les deux dels s’allument en vert et le robot

avance (50%)

- . .
avancer v @ % de puissance

tout * affiche la couleur E

=

&p stopper le mouvement

ﬂn distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 ® (cm)

&b LED

14

Répétez indéfiniment

e Al'appuisur le drapeau vert :

e Sile robot détecte un obstacle < 20 cm
o Lerobot s'arréte 1s allument les dels en

rouge

o Recule 1s (50%)
o Tourne a droite (90° env)

e sinon le robot allume les dels en bleu
o avance (v 100%)

F &% avancer 3 % de puissance pendant o secondes

&% LED tout v

& avancerv a @ % de puissance

& distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 ¥ (cm)

affiche la couleur ( :‘




