wiie =) TECHNOLOGIE

Vous devez réaliser un
programme de guirlande et
I'exécuter sur I'Autoprog.

1. Branchement AutoP rog
- La carte du bouton sur
I'entrée 1. PICAXE28x2

- Le ransfo de l'autoprog
- Le cable USB sur l'ordi pastille verte o
et 'autre extrémité Jack sur I'autoprog.

2. Configuration Logicator
2a. Sur Logicator dans Option/
Sélectionner le type de Pic/  edisms s bee deFI |seieciomer ot | — 2h Sélectionner le port/ Axe027

(PchszS)Q) ; .e i type de PIC Cnrﬂiu:lr;rel PIC USB
-
-
\ caees -
_ |
Sorties
Durée | S0 S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7
3. Programmer : —
Acion1: 055 | @ O O OO OO0 @
Vous devez réaliser : Répster Acion2: 055 | O @ O O O O @O
6 fois Aciond: 055 | O O @ O O @ O O
N - Actiond - 05s | (O () () OO0
Dés que vous appuierez sur un bouton, _ = > ! , ~ (i k_’;
le programme suivant s'exécutera 6 fois. Actions: 05s | O O . el ® OO
Acion- 05s | O @ O O O O O
Action7 - 0.5s ,. ONONGRGNONON |

4. Comment s'appelle ce type de programmation sur Logicator. Un organigramme.
Un bouton est un CAPLeuUr et il est branché dans les entrées.

Les leds sont des ACtiONNEUrS et elles sont branchées dans les Sorties.

vérifier le programme par le prof

.

Fait par ..........

O L.LW

Il faut mettre
vertou unl
sur le numéro
du capteurou *—— ]

il est branché.

Mettre le
nombre de fois
repeté et la
variable pour
que l'automate
compte.

Sorties 2 et 5

Attendre 0,5

Attendre 0,5

Attendre 0,5
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Connaissance : Notion de variable informatique

La programmation des objets connectés nécessite la gestion de sltuatlons complexes (déplacements, trajectoires, mesures des capteurs..). Pour résoudre ces

problémes plus « éwolués v, les programmeurs vont introduire deux types de varlables informatigues dans leurs algorithmes : les variables dites « statigues »
et « dynamigues ».

Les variables statigues :
les varlables statiques sant towt simplement des waleurs constantes, Elles sont stockées (enregistrées) dons la mémoire de Fablet

connects fcomme dans une clé USA). £
Exemple : Utilisarion de variobles stotigues pour régler lo vitesse d'un robor, h

- Cop 2 = Les voriolles peivent musst 8tre orddes par le progremmedr. Elles porteront un
nam précis en fonction des choix du programmewr fesemple @ var, B0, B1, wtesse..,}
e

-Cos 1- lo phiport di temps,
ity les logiciels  de
Fepr s LA ylﬂ'ﬂhl'qw:, L

L I rarmimeus — K
wariahles st prédifinies. |.'un|meFr||3pa| . e I Dans Palgorithme, i e
le progrommedr a le chois P TR . i el enauite possible d'attribues
entre  plusiews walews [1) danacin rosc- el i v - des valeurs (3) & la variable

powr régler fa witesse de son

s ot sk vitesse pow choisie la
rabot

normme =
PR By i | vitesse de déplacement (4)

= du robot.
-

Une variable informatique est une case mémoire stockant une donnée qui peut étre fixe ou varier au cours de I'éxécution du programme.,
En programmaticn, les variables statiques correspondent & des valeurs constantes et fixes que I'on peut utiliser dans les algorithmes pour fixer des valeurs
numérigues comme pour définir les vitesses de déplacements des robots, Les variables sont stockées (enregistrées) dans la mémolre de I'objet connecte.

arizhle A dars lequel I'antommate va corpter. Om anraitpu methe B,C.. o1 T

!E]le poarralt étre utihs ée parle méme progranme aaun antre pour déclercher

[ane st action.

e Ce e B P D Exemple unch ot met &boutellles de latquard L varid le attenrt Gun arte
|rabntf'ﬂ.m1epack

i T
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s . | exécuter un programme B . ’ 3
~Fiche Programmation T et

B lre Un programme dans 6 Ul de + actans sontdéclanshee s par de s 6 vénements &3 & feurs.

Il fonctionne grace a I'énergie électrique qui lui
est fournie par des piles.ou 'USB.

Tous ses composants électroniques et mécaniques
sont reliés directement ou indirectement a la

carte mCore qui est I'élément principal du mBot.
On les appelle des périphériques d’entrée ou de
sortie selon si ils permettent de faire entrer ou
sortir les informations de la carte. C'est elle qui
contient les programmes crées par |'utilisateur et
transférés via USB, Wifi ou Bluetooth depuis un

ordinateur en utilisant le logiciel mBlock.

Suiverr de ligne > —_— [Moteurs
Capteur de luminosité Dels
Capteur dulrasons vy Carte wv
— —
Bouton Q Mcore Q Buzzer
~Q -_E
| -
Madiule BlLetooth E o) Module Bluetooth
> — .
(1] v Erretteur ultrasors
s (interface) Eretteur infra-rouge
[—— —_——

Programme a faire :

Lorsque j'appuierais sur le bouton de la carte le mBot, il
avancera 2 secondes a vitesse 100 et s'arrétera, il jouera les
notes C4 puis D4 puis E4 et C4 en les répétant 3.

Ecrire le programme au dos et faire
vérifier le programme par le prof I:l

3°A JE NE SAIS PLU N [SEETIE) o | — =

3°D programme Bloc
a donner

mBot - générer le code

Le temps que I'on
va faire l'action au
dessus.

joue la note beat (D
joue la note beat

BOUC!Q de joue la note (@89 beat (RN
repetltlon joue la note beat (LG Le rObOt

n‘avance pas, il
esta 0.

)
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E:rirs, metre au polntetssécutar un programms

== Fiche connalggances

Connaissance : Notions d"algorithme et de programme

Les objets connectés sont souvent programmes pour foncticnner automatiquement. Chaque fonction numérique de l'objet connecté peut &tre assimilée & un

# probléme » & résoudre. La résolution d'un probléme par un programmeur peut s'effectuer en trois étapes :

-2- Construction & "aide d'un logiciel d'une

-1- Ecriture d'un algorithme : Suites logique
représentation graphique de Palgorithme

d'opérations ou d'instructions, souvent rédigées
sur feuille de papler en utilisant le langage
naturel et des mots clés @ si, alors, tant que,
jusqu'a ..

Exemple : Un robot
éwitart un obstacle, s obstacle avec jon

nﬁ:;w;ﬂ:fcie Logicied de représentation graphéque
pf'ogrfmmatlnn par bloc |ou brigques) comme Scratch

-3 Traduction de la représentation
graphigue en langage de
programmation qui  lui-méme sera
convertit en langage machine (code
binaire) que le microprocesseur peut
crécuter o L T

=i
dEESREYEER RS
]

Programma : lignes de
cades en langage C

Pour résoudre un probléme, le programmeur commence par écrire un algorithme dans lequel il donne des ordres en fonction de conditions (état des
capteurs). Puis il construit sur un erdinateur une représentation graphique de "algorithme (Algorigramme ou par bloc avec Scratch).
Le logiciel va ensuite traduire la représentation graphique en ligne de code (le programme) que le systéme va exécuter.
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Carte bouton

o

AutoProg
PICAXE28x2

1- Faire les branchements en regardant |a fiche
ressource « Carte moteurs » et aprés avoir lu le
programme. 5 traits (moteur, carte moteurs, bouton et picaxe)

2- Programme : Quand j'appuie sur le bouton branché sur
la borne 2 dans les entrées, le moteur du ventilateur
tourne dans le sens des aiguilles d’'une montre sans
s'arréter.

SiJappuie de nouveau, le ventilateur tournera dans le
sens contraire. Et si appuie une autre fois il inversera de
sens. Efc...

\_ Fait par D el
...................... 1ann
Moteur ‘ SMART Ink 3 |
v
nfigurer la co Général 1 Microbat |
= 7
= 5 EablE << Arrét H>
| 2 I~ Mateur D —
E 4 Erird i U ! U
B ) I Entrée activée ™ moteur C
B i Erteée inactive ' i '
B 1 [T Moteur B —_— Ii
- 0 |gharer ['entré , ’ ,
W Moteur A 7J
. . i

Nom ‘Mmeurs
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ﬁ?éaﬁser un programme qui permettra de télécommander \
les leds du mBot.

Quand j'appuie sur la touche A, aucune led allumée.
Quand j'appuie sur la touche B, les 2 leds en rouge.
Quand j'appuie sur la touche C, les 2 leds en vert.
Quand jappuie sur la touche D, les 2 leds en bleu.

<>

Il existe plusieurs solutions
techniques pour piloter, |
communiquer ou transmettre| | &

avec un systeme. |

+Exemple de programime \

pour piloter le mBot @

avec la télécommande.

I tourner & gauche ~ |

a touche

Les plus répandues :

* avec un cable : Filaire

(exemple : la lumiére de ta chambre)

* par ondes :
- Wifi (avec un smartphone)
- Bluetooth (avec un smartphone)
- Radiocommande (portail
- infrarouge (télécommande de TV)

Les moins répandues :

* |a reconnaissance vocale (domotique dans une maison)
* |la reconnaissance gestuelle (console de jeux)

Ecrire le programme au dos et faire
vérifier le programme par le prof

L Fait par ........c.ccocee.... 3eme ../

mBot - générer le code

er indefinimeant

Iz touche I o5t pre sur |a télécommande Salars

régler la DEL de la carte en rouge (R vert @8 bleu (8

s la touche B es sur la télécommande JSl0FS
régler la DEL de la carte En rouge EH’@ bleu @

|
=i la touche est pre sur la télécommande Jalors

régler la DEL de la carte en rouge @89 vert EEER bleu GF9 |

=i la touche [Sd ==t pre sur la télécommande Jtalars

régler la DEL de la carte en rouge (8 vert (89 bleu
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