Exemple (weeebot)

Fonction principale du systeme : Alerter visuellement sur un niveau sonore trop
fort (depassant 250)

objectif : Vous devez réaliser un programme qui allume toutes les
LED RGB du robot en rouge quand l'intensité sonore
dépasse la valeur 250. Sinon les LED doivent étre

allumées en vert....

Fiche d’analyse
images —

Page 6 des activités de découvertes : 3) Un premier exercice de d’application


ficheexemple0.pdf
ficheexemple0.pdf
images0.pdf
seance12023p56.pdf

Choix des éléments

Voir : Rappel : fonctions techniques — solutions techniques
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Enoncé sous forme de : Diagramme fonctionnel

Fonctions techniques

— Gérer I’ensemble

Mesurer le niveau
sonore

—

Emettre la couleur

Solutions techniques

?

Une solution technique

est 'ensemble des
composants
(bloc fonctionnel) ou le
composant qui réalise
la fonction technique
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Choix des elements Enoncé sous forme de : Diagramme fonctionnel

Voir : Rappel : fonctions techniques — solutions techniques

Fonction principale  Fonctions techniques Solutions techniques

alerter 1 | Gérer 'ensemble Carte programmable
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Exprimer L’algorithme : J
_— boucle } _ conditions J
i T - / e N -
Repeter constamment _— :
Information du capteur sonore
Si le niveau sonore est >250 Alors
- Les DEL s’allume en rouge instructions
Sinon Ordre aux actionneurs que sont
- Les DEL s’allument en vert les DEL
Algorithme

Succession des instructions simples permettant de realiser le processus



Le programme L’algorithme :

Des boucles Des conditions bouc!e_s+
conditions
E repeat until
ey
Des instructions [ P50

Interroger les Capteurs du robot

ultrasonic PortA~ RGB All~ R ((fP G B G

ultrasonic PortA ~ RGB All+ R c OB e (D

Donner des ordres aux actionneurs du robot



Programmation de la carte

Rappel de mathematique

A > B signifie A est (strictement) plus grand que B
o ‘ ] 7= ' "’g i ‘“"'7;"; fé?ér A > B signifie que A est (strictement) plus petit que B
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programmation d'un micro contréleur d'une carte électronique

Le Langage de programmation et les instructions pour un microprocesseur

Envoi du

programme
compilé par
liaison :

« USB

* Bluetooth
o WIFI

* IR

L'algorithme est concrétisé dans
le langage de programmation

Programmation >

0010001000000000000 COMPpilation
0001100111001000100 (traduction en

0000000000000110011
1001000100000000000
0000110011100100010
0000000000000011001

11

langage machine)

Le codage binaire des
instructions dépend du
microcontréleur

Téléchargement
upload

Partie commande
Carte programmable

Les langages de programmation dépendent
généralement du microprocesseur

Programmation ligne de commande

Back Upload to Arduino Edit with Arduino IDE

distanceCn()) < (6)){
ar (0,0, "back") ;

25 [void _delay(float seconds)|
lon i

g endTime = mi conds
while (millis() < endTime) loop();




Décrire la solution

Schéma ( de fonctionnement) description( de fonctionnement)
Partie commande Partie operative
- N [ Capteur A (1) l'utilisateur met le robot en
fonctionnement
—
(2) la partie commande recoit
I'information des capteurs
\ J _ _
(3) la partie commande traite les
q (" Actionneurs h informations recues (programme)
\ (4) la partie commande envoie
§ des ordres aux actionneurs
S ©
N2 5 i
3 énergie \ ) )
IS
T Informations

utilisateur



Décrire la solution

Schéma ( de fonctionnement) description( de fonctionnement)
Partie commande Partie operative
(" Capteur A (1) l'utilisateur met le robot en
Informations | Capteur sonore fonctionnement
sur la carte
(2) (2) la partie commande regoit
W I'information des capteurs

\_ y, - capteur sonore (volume sonore)

ordres (" Actionneurs ) (3) la partie commande traite les
_Q informations recues (programme)
4 E3R
) S DEL RVB du module (4) la partie commande envoie
g ultrasonore des ordres (aux actionneurs) :
z - aux DEL du module ultrasonore
ﬁli ===  DELRVB - 4 la DEL de la carte
energie ﬂ_sur la cartej

Informations

utilisateur
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