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Pour pouvoir se servir du matériel informatique du réseau local du collége, il faut en
comprendre son architecture.

e ['utilisation d’'un schéma informatique permet de représenter I'architecture du réseau
composé principalement de plusieurs postes informatiques appelés postes clients, d’'un
serveur, d'un commutateur (switch) - des liaisons par cable, fibre optique ou sans fil,
d’'un routeur Internet qui permet de se connecter au réseau Internet.

Ce schéma représente un réseau informatique
typique d’'un établissement scolaire.

Cest un ensemble d’ordinateurs et de
périphériques qui sont reliés entre eux pour
partager des informations et accéder a des
services.

Il est relié au réseau Internet, qui est un gigantesque
ensemble de réseaux informatiques a I'échelle
mondiale.

Environnement informatique de I'établissement

e Pour pouvoir se servir du matériel informatique du réseau local du college, il faut en
comprendre son fonctionnement.

& L’'usager devra saisir ses identifiants : nom d’utilisateur et mot de passe, depuis le poste
client.

Un réseau i

Fiche connaissance — Composants d’un réseau, architecture d’un réseau local, moyens de

Cela lui permettra de sauvegarder ou consulter des fichiers sur le serveur
de données mais également d’'imprimer son travail en choisissant une
imprimante réseau “visible” dans tout le réseau du collége.

= g L’usager peut saisir une URL, une adresse de site dans son
&\J navigateur web. Le serveur Internet « proxy » examine la
J requéte et accepte la connexion au site si celui-ci est autorisé.
,ﬂ L’ensemble routeur,serveur proxy, pare feu permet
é I'accés au serveur web.

nformatique est un ensemble d'équipements informatiques
(ordinateurs, imprimantes, tablettes, smartphones, etc.) reliés entre eux par des
cables ou avec des technologies sans fil (wifi, Bluetooth). Il permet de communiquer
des informations et de partager des périphériques (imprimante, scanner, etc.).

connexion d’un moyen informatique
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Pour pouvoir communiquer entre eux, les objets connectés ainsi que les
composants d’un réseau doivent établir une connexion.

e |l existe deux moyens pour communiquer :

- soit des connexions filaires,
- soit des communications sans fil.

Connexions filaires Communications sans fil
Fibres optiques par impulsions i’ Le wifi W”:’\f
lumineuses Irl
A i . , o~ )
(’:ablg réseau par impulsions “— | Le bluetooth © Bluetooth
électriques -

Cable mini Jack par impulsions Emgtteur lr.ef:epteur ondes \
/ lumineuses : infrarouge

électriques , s
q d’'une télécommande.

e Pour réaliser ces connexions, on utilise :

des moyens matériels des moyens sans fil
. - Eerveur » intermet » V—
e _\ Wil ua-_-.-ei*-'f‘,df“ -*;L ;'-':: i L'f—\-' G o
| W) | “_ll\
Ewi mpin I
& [
7 il

=== = e = (et conmecte
Toblette
Smoriphone

Dyane ...

Les composants d’'un réseau informatique nécessitent d’étre connectés pour
communiquer.

Pour réaliser ces connexions, on utilise des moyens matériels : cables, fibre
optique... et des moyens sans fil : ondes radio (WiFi, Bluetooth), infrarouge.

Fiche connaissance — Composants d’un réseau, architecture d’un réseau local, moyens de
connexion d’un moyen informatique
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Pour échanger des informations, on utilise un réseau de communication. Pour
communiquer dans ce réseau, un mode de communication commun est utilisé, c’est
le protocole.

Internet est le plus grand réseau de . \\ PROTOCOLE TCP/IP \(6
communication. Pour se comprendre,

les appareils (ordinateurs, téléphones,
tablettes...) qui y sont connectés ont
besoin d’'un langage commun : c'est le
protocole TCP/IP.

Lucie Kévin

Exemple : un éleve envoie une photo a un autre éleve.
Il existe différents types de protocoles suivant les informations a échanger :

Protocole HTTP : permet d’échanger des pages web entre
le client et le serveur.

Protocole DNS : affecte une adresse IP a un nom de
domaine.

Protocole SMTP : permet d’envoyer un email.

Protocole POP3 ou IMAP : permet de recevoir un email. -
Protocole FTP : permet d’échanger des fichiers. i

Comment identifier les appareils communicants sur le réseau ?

Dans un réseau, I'information circule d’'une adresse IP (expéditeur) vers une autre adresse IP
(destinataire). Chaque ordinateur sur le réseau est identifié par une adresse IP unique.

IP:192.168.10.20 IP:192.168.10.21 IP:192.168.10.22

192.168,8)(20)+ -~

Fartie fixe, liée au réseau du collége  soys-réseau auquel
et commune a tous les ordinateurs. appartient le poste.

Composition d’une adresse IP

Un protocole informatique est un ensemble de réegles qui définit le mode de
communication entre deux machines. Ces protocoles vont permettre d’organiser les
transferts de données entre les appareils identifiés par leurs adresses IP.

Fiche connaissance — Notion de protocole, d’organisation de protocole en couche,
d’algorithme de routage

| 1/1 ‘ IP-1-C2
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Pour assurer les échanges d’informations dans un réseau de communication, on
utilise des algorithmes de routage.

e Pour circuler sur internet, 'information est découpée en paquets de 0 et 1 (binaire).
Ces paquets sont ensuite aiguillés par les routeurs vers les réseaux et serveurs auxquels
ils sont destinés.
Les paquets d’informations binaires sont relayés de routeurs en routeurs pour établir la
communication entre expéditeur et destinataire.

0100101

Chaque routeur utilise un algorithme de routage pour
déterminer le meilleur aiguillage des informations.

Symboles : ? Routeur g Serveur
LTI

e L’algorithme de routage étudie et compare toutes les routes accessibles par chaque
routeur ou poste du réseau pour faire circuler l'information d’un point a un autre du
réseau.

Ces routes sont inscrites dans une liste appelée : table de routage.

L’algorithme de routage compare toutes les routes de la table de
routage afin de rendre la communication plus efficace.

Pour connaitre la table de routage d’un poste, on peut utiliser la
commande route print dans l'invite de commande (cmd).

Si Lucie envoie une photo & Kévin

172.22.144.179

5 - 255
-22.144.

1?%?%2?%44.:7;" 25%%35%?35%?35? 17%.22.144.179
172.22.145.255 255.255.255.255 172.22.144.179

224.9.0.8 240.08.0.8 127.8.6.1
) . ; 255255235?35? A.0.8.8 172.22.144.179
On découvre ainsi toutes les routes que 2051205 1200 200
l'algorithme va comparer afin de trouver

la meilleure.

Un algorithme de routage est une méthode de calcul qui permet de déterminer le
meilleur chemin entre un expéditeur et un destinataire lors de I'échange
d’informations sur un réseau.

Pour ce faire, 'algorithme compare toutes les routes inscrites dans les tables de
routage et indique aux routeurs sur quelles voies renvoyer I'information regue.

Fiche connaissance — Notion de protocole, d’organisation de protocole en couche,

. 1/1 IP-1-C2
d’algorithme de routage
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Pour assurer les échanges d’informations entre tous les ordinateurs sur Terre, on
utilise le réseau Internet.

e Ce réseau utilise du matériel et des Applications reliés entre eux et connectant ainsi des
millions d’ordinateurs.Tout ordinateur domestique, d’'un réseau d’établissement scolaire ou
d’'une entreprise, voulant se connecter a Internet, utilise un modem-routeur qui, via le
réseau téléphonique, se connecte au FAIl (Fournisseur d’Accés a Internet).Celui-ci va
ensuite établir une connexion avec les différents routeurs qui vont aiguiller I'information
vers le bon serveur hébergeant le site web ou le service demandé.

‘ . - routeur

Réseau local —

Fournisseur
d’Accés a
Internet

Réseau téléphonique Routeurs

Réseau local Modem Serveur hébergeur

e Pour se connecter a Internet depuis le collége, il faut ouvrir sa session puis utiliser un
navigateur capable d’afficher les pages hébergées sur un serveur web,et pour faire des
recherches un moteur de recherche.

Opera

Ouverture d’un session Ouverture du navigateur le serveur web renvoie le document
que le navigateur affichera

Internet relie des millions d’ordinateurs dans le monde qui communiquent grace
au protocole TCP/IP. Internet est donc le réseau des réseaux. Du point de vue
matériel, un modem-routeur permet d’assurer la connexion avec un fournisseur
d’acces Internet (FAI) puis aux différents serveurs. Du point de vue logiciel, un
navigateur permet d’afficher et de consulter les pages que le moteur de
recherche propose grace aux requétes redigees avec des mots-clés par l'utilisateur.

Fiche connaissance — Internet | 1/1 | IP-1-C3
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Pour analyser le comportement attendu d’un systéme réel et décomposer le
probleme posé en sous-probléemes afin de structurer un programme de

commande, il

e Observer
fonctionnement.

e Définir ses actions et rédiger I'algorithme
correspondant a la résolution de son

faut :

le systéeme automatisé en
Comment auvrir et refermer

automatiguement la porte du
magasin ¥

probléme initial :

Exemple

d’'un algorithme pour le fonctionnement de la porte de supermarché avec 3

sous-problémes :
- Siquelqu’un est détecté devant la porte automatisée, la porte doit d’ouvrir.
- Sl n’y a personne de détecté devant la porte automatisée, la porte doit se fermer.
- Ces 2 actions doivent étre vérifiees en permanence indéfiniment.

e Décomposer le probléme en sous problémes et traduire en blocs de programmation :

Algorithme :

Si une présence est
détectée,

Alors la porte automatique
s'ouvre le temps que la
personne entre,

Sinon elle reste fermée

Le fonctionnement d’un systéme automatisé répond a un ou des problémes

posés.

L’'observation de ce fonctionnement permet de définir et de décomposer le

probléeme en

sous-problémes qui correspondent aux étapes de I'algorithme. Ces

étapes sont ensuite traduites en blocs dans le logiciel de programmation.

Fiche connaissance

— Analyser le comportement d’un systéme réel et décomposé le
probléme posé en sous-problémes

| 1/1 ’ IP-2-1-C1
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Pour analyser le comportement attendu d’un systéme réel et décomposer le
probleme posé en sous problemes afin de structurer un programme de
commande, il faut :

e Observer le systéme automatisé en fonctionnement afin de décrire son comportement et
Identifier les sous-problémes a résoudre lors de sa programmation :

Le comportement attendu de ce robot est :

Il se déplace en avant jusqu’a ce qu'il
rencontre un obstacle.

- S’il rencontre un obstacle, il doit s’arréter.

- Ensuite, il doit tourner a droite pendant
une seconde.

- Enfin, il doit recommencer a se déplacer en avant jusqu’au prochain obstacle.

e Créer ou modifier des scripts qui permettent d’adapter le programme général et d’appeler
des sous-programmes correspondant au comportement attendu.

Exemples de sous-problemes a résoudre :

quand je regois [T

3 la viesse

1- Détecter et s'arréter devant I'obstacle —— . el co:tacle =

4la u1|r:.:.rE

2- Eviter I'obstacle

Le fonctionnement d’un systéme automatisé répond a un ou des problémes
posés. L’observation de ce fonctionnement permet de structurer un programme
correspondant au comportement attendu.

Ce programme est constitué de sous-programmes qui répondent chacun a un
sous-probléme. (Ces sous-programmes permettent d’adapter le programme général).

Fiche connaissance — Analyser le comportement d’un systéme réel et décomposé le 1/1 IP-2-1-C1
probléme posé en sous problémes.
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Lors de la conception d’'un systeme programmable, le concepteur va devoir écrire
un programme pour commander le systeme en fonction du comportement attendu.

e Le concepteur écrit un algorithme a partir du cahier des charges...
Puis, il créé des programmes a l'aide d'un logiciel de programmation par blocs pour
commander le systéme réel.

3 Exemple : un robot évitant un obstacle &

Scratch

Sl', &’ e. e ele E’ ee g e QA£ . gl . a’ 10 cm, Logiciel : Scratch Logiciel : mBlock
afom@em@oﬁ&vm&ﬁta&em sinon il confinue &'avancen

mBot - générer le code

Ces logiciels possédent des menus, ou sont stockés des T - 1o vicesse €D
instructions, qui permettront de concevoir un programme et r_a_..m_..J

. y ugm 5 , distance mesurée par le capteur ultrasons! <m
enfin vérifier le comportement attendu en I'exécutant. e —

e Comment écrire, mettre au point un programme pour vérifier le comportement attendu ?
Pour écrire un programme, plusieurs étapes sont nécessaires :

1. vérifier les attentes du cahier des charges : tenir compte des fonctions de service.
2. rédiger un algorithme : des phrases qui permettent de respecter les fonctions de
service demandées.

repérer les capteurs et les actionneurs a utiliser

repérer les instructions sur le logiciel de programmation

mettre au point le programme : assembler les instructions.

exécuter le programme

. Vvérifier le comportement attendu : Si cela ne correspond pas au comportement
attendu. Il faut corriger le programme.

8. adapter le programme pour obtenir le comportement attendu

Nouvpw

Pour écrire, mettre au point, exécuter un programme commandant un systéme
réel programmable et vérifier le comportement attendu, il faut donner des
instructions a ce systéeme, en utilisant des langages compréhensibles a la fois par le
concepteur et par le systeme programmeé. Plusieurs étapes sont nécessaires : on
rédige un algorithme, que 'on met au point avec un logiciel de programmation par
blocs et on vérifie le comportement attendu du systéme réel.

Fiche connaissance — | 1/1 | IP-2-2-C1
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Les objets connectés sont souvent programmés pour fonctionner
automatiquement. Chaque fonction de l'objet connecté peut étre assimilée a
un probléme a résoudre par un algorithme.

e En informatique, un algorithme est une suite logique d’opérations ou d’instructions
aboutissant a la résolution d’'un probléme.

L’algorithme d’une voiture sans conducteur va devoir piloter :
- lamise en marche, la direction et I'arrét
- la détection des lignes délimitant la route
- la détection et I'évitement des obstacles...

e Cet algorithme est traduit, grace a un langage de programmation, en un programme
exécutable par un systéme informatique (ordinateur, carte microprocesseur, objet

connecté...). _ o aaT .
C! NR _A 'T'ri'[.]' y %T’wl'\?g((!zéﬂ.q‘?a:\glngRsad(AT )>1070:1,,
+ Le robot avance de 5m I L
elay(10001);

* Le robot tourne & gauche de 30° 2 oo

24 motor.move(1,100);
» Le robot avance de 3m B e
¢ Le robot tourne & gauche de 60° 5 mommest
+ Le robot avance de 2m R o0k

IS
motor.move(1,100);

e Quelles sont les étapes de I’élaboration de I’algorithme et du programme ?

Etape 1 : Ecrire un algorithme en langage naturel : suite logique d’opérations
ou d’instructions, souvent rédigées sur feuille de papier en utilisant des mots

clés : si, alors, tant que, jusqu’a...

i la vitesse
Etape 2 : Construire une représentation graphique de l'algorithme == 00
a I’aide d’un logiciel.

1 #include <Arduino.h>

Etape 3 : A partir de la représentation graphique, le logiciel traduit; 2 i:eciuse wizen
I'algorithme en langage de programmation pour que I'objet puisse L. .
, double angle rad = 180.0;
exécuter le programme. & double angle deg = 130.0/FI;

-

Un algorithme décrit une suite finie d’opérations a appliquer dans un ordre
déterminé pour résoudre un probleme. Un algorithme peut étre traduit, grace a un
langage de programmation, en un programme exécutable par un systéme
informatique (ordinateur, carte microprocesseur, objet connecte).

Fiche connaissance — Notions d’algorithme et de programme | 1/1 | IP-2-3-C1
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Fiche connaissance — Notions d’algorithme et de programme | 1/1 | IP-2-3-C1
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Les objets connectés sont souvent programmeés pour fonctionner automatiquement.
Chaque fonction de lI'objet connecté peut étre assimilée a un probléme a résoudre
par un algorithme.

e Un algorithme est la méthode permettant de résoudre ces problémes. En informatique il
peut s’apparenter a une suite logique d’opérations ou d’ mstructlons aboutlssant ala
résolution d’un probléme.
L’algorithme d'une voiture sans conducteur va devoir i
piloter : =4

- la mise en marche, la direction et I'arrét

- la détection des lignes délimitant la route

- la détection et I'évitement des obstacles...
- le repérage d’'une place pour s’y garer

e Quelles sont les étapes de I’élaboration de I'algorithme et du programme ?

Etape 1 : Ecriture d’un algorithme en langage naturel : Suite logique d’opérations ou
d’instructions, souvent rédigées sur feuille de papier en utilisant le langage
naturel et des mots clés : si, alors, tant que, jusqu’a ...

- Si le robot détecte un obstacle avec son capteur de
pare-choc alors tourner a gauche de 90°
- Sinon avancer indéfiniment

Etape 2 : Construction a I'aide d’un logiciel d’une représentation
graphique de I'algorithme.

Répéter les instructions, jusqu’a un —

événement précis.

bouton de la carre PSR4
a la vitesse TR

la vitesse

On construit I'algorithme a I'aide d’un logiciel comme Scratch ou Blockly.

Etape 3 : a partir de la représentation graphique, on réalise la génération de I’algorithme en

langage de programmation par le logiciel, pour que l'objet puisse exécuter le programme
apres traduction.

- |l existe différents langages de programmation comme le C, le C++ le Python, pouvant 1100101010001

étre abordés au lycée. Aprés une succession de traductions , I'algorithme devient un‘001“0“’“”””’”’I'“m

. . . ‘s . .1 11001101011001fmc
langage machine binaire (0 ou 1) interprété par le microprocesseur de I'ordinateur. 000000100111101”

<an1 100102005

.

......

Un algorithme décrit une suite finie d’opérations ou de régles a appliquer dans un
ordre déterminé pour résoudre un probleme. Un algorithme peut étre traduit, grace
a un langage de programmation : C / C++ / Python ..., en un programme binaire 0
et 1, interprété et exécuté par le microprocesseur du systéme programmable.

Fiche connaissance — Notions d’algorithme et de programme | 1/1 | IP-2-3-C1
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La programmation des objets connectés nécessite la gestion de situations
complexes (déplacements, trajectoires, mesures des capteurs...). Pour résoudre ces
problémes, les programmeurs introduisent des variables informatiques dans leurs
algorithmes.

- générer le code

3

e Les variables statiques correspondent a des valeurs constantes et [z - EERGER 0]
fixes que 'on utilise pour fixer des valeurs numériques comme pour € —

s e . " reculer * [ERERN] v
définir des vitesses, des couleurs, des distances ... L

e Comment utiliser des variables statiques pour régler la vitesse d’'un robot ?

Cas 1 - La plupart du temps, les variables sont prédéfinies dans 3 Ia vitesse €D
.. . i a vitesse @iy
le logiciel de programmation. [Beea s -
Le programmeur a le choix entre plusieurs valeurs pour régler
la vitesse de son robot.

Cas 2 - Les variables peuvent aussi .pts | Costumes
étre créées par e programmeur. o - gnire e coe sl o
es porteront un nom précis en o S
. mettre -\ntesse ~ EJ 100 fso  Capteurs
fonction du langage de B3 B l opsrateurs
; . % | Biocs & variablesiill [ElC
programmation (exemple : var, BO, BTN 2 2 vitesse vitesse SRk
B1 y Vitesse- . ) attenc /-3 secon( Créer une variable
LBl vitesse ~ B 50| Ll obstacie

< route ]
B vitesse |

a la vitesse | vitesse

Les variables sont des éléments qui associent un nom (l'identifiant) a une valeur qui
sera implantée dans la mémoire du systeme programmé. Cette valeur peut étre une
vitesse, une distance, un temps ... Une variable contient une valeur qui peut
varier au cours de I’exécution du programme, comme la couleur des habits d’'un
personnage, le nombre d’activation d’'un capteur, etc.

Fiche connaissance — Notion de variable informatique | 1/1 | IP-2-3-C2
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La programmation des objets connectés nécessite la gestion de situations
complexes : déplacements, trajectoires, mesures des capteurs... Pour résoudre ces
probléemes plus évolués, les programmeurs utilisent deux types de variables
informatiques dans leurs algorithmes : les variables dites « statiques » et
« dynamiques ».

e Les variables statiques sont des valeurs constantes. Elles sont stockées dans la mémoire
de I'objet connecté.

i la vitesse

Variable statique permettant de régler la vitesse d’un robot.

e Les variables affectées a des capteurs sont dynamiques car leurs valeurs changent dans
le temps en fonction de la variation de la mesure du capteur. Ces variables sont stockées

dans la mémoire.
metire EEHcad @ distance mesurée par le capteur ultrasons du

Variable dynamique permettant de stocker la valeur mesurée par le capteur a ultrasons.

e Comment utiliser des variables statiques pour régler la vitesse d’un robot ?

Cas 1 - La plupart du temps, les variables sont prédéfinies dans le
logiciel de programmation. ETIITIRd & Ia vitesse €D

Le programmeur a le choix entre plusieurs valeurs pour régler la
vitesse de son robot.

apts | Costumes

| Mouvement J] evénem
mBot - générer le code IADDarﬂrm ICon[r:*.\e

- A i ~ ISO" lCapteurs
Cas 2 - Les variables peuvent aussi étre mertre (TR Isvo [ operateurs

créées par le programmeur EXIITIRd & 1a vitesse | vitesse | Piotage
Elles porteront un nom précis en
fonction du langage de programmation
(exemple : var, B0, B1, vitesse...) KR & [a vitesse QS (D

1 Créer une variable
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e Comment utiliser des variables dynamiques pour gérer l'arrét d’'un robot devant un
obstacle ?
Un capteur a ultrasons va mesurer le changement de distance entre le capteur et
I'obstacle.
Dans le programme, on stocke la valeur mesurée par le capteur a ultrasons dans la
variable «obstacle » qui va varier quand le robot se déplacera.

mettre PPl 2@ distance mesurée par le capteur ultrasons du

répéter jusqu'a obstacle <
EXIITRd 2 la vitesse | vitesse

Quand il sera a moins de 10 cm de l'obstacle, il s’arrétera.

a la vitesse (¢

e Comment utiliser des variables dynamiques pour réaliser
le comptage des intersections d’'une route ?

1 - Le robot suit la route et passe devant les intersections (ruptures de
la route).

2 - Une variable nommée « intersection » sera incrémentée quand le capteur de ligne du
robot détectera la rupture de la route.

mettre ag
répéter indéfiniment

sl suiveur de ligne (XY (ZITXTEINENS) est (EEIS) et suiveur de ligne GEN¥S) (EIEIRTY) est (NI _alo

aourer 3 (TR ©

L]

A la vitesse
fatfendm @ secondes

intersection = [EJ  ilors
)

S ———
| attendre secondes
¥

3 - On compare la variable « intersection » a un nombre
précis de carrefour (ici 3) pour donner I'ordre de tourner.

Les variables sont des éléments qui associent un nom (l'identifiant) a une valeur qui
sera implantée dans la mémoire du systéme programmeé. Une variable contient une
valeur qui peut varier au cours de I'’exécution du programme. La variable est
statique (temps, vitesse ...) ou dynamique (détection de distances, de couleurs ...) et
peut servir au comptage.

Fiche connaissance — Notion de variable informatique | 1/1 | IP-2-3-C2
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La programmation des objets connectés nécessite la gestion de situations
complexes : déplacements, trajectoires, mesures des capteurs... Pour résoudre ces
probléemes plus évolués, les programmeurs utilisent deux types de variables
informatiques dans leurs algorithmes : les variables statiques et dynamiques.

e Les variables statiques sont des valeurs constantes. Elles sont stockées dans la mémoire

de I'objet connecté.
3 la vitesse

Variable statique permettant de régler la vitesse d’un robot.

e Les variables affectées a des capteurs sont dynamiques car leurs valeurs changent dans
le temps en fonction de la variation de la mesure du capteur. Ces variables sont stockées

dans la mémoire.
metire PENcAd @ distance mesurée par le capteur ultrasons du (ZIEM

Variable dynamique permettant de stocker la valeur mesurée par le capteur a ultrasons.

e Comment utiliser des variables statiques pour régler la vitesse d’un robot ?

Cas 1 - La plupart du temps, les variables sont prédéfinies dans le
logiciel de programmation.

2 la vitesse

Le programmeur a le choix entre plusieurs valeurs pour régler la
vitesse de son robot.

pts Costumes

I Mouvement l Evénem.

c 2 L . bl t . mBot - générer le code IAuoarence IComréIe

as 2 - Les variables peuvent aussi mere CIEEE 3 fon § coptoue
étre créées par le programmeur. I s | operateurs
Elles porteront un nom précis en BT & 12 vitesse vitesse Iricsoe
fonction du langage de SngeE Créer une varisbla
programmation (exemple : var, BO, meure [TTER 4 ) e obstace
B’] , V|tesse . ) a la vitesse | vitesse @
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e Comment utiliser des variables dynamiques pour gérer I’arrét d’un robot devant un
obstacle ?

Un capteur a ultrasons va mesurer le changement de distance entre le
capteur et I'obstacle.

On commence par créer la variable « obstacle» qui
permettra de stocker la valeur correspondant a la distance
des obstacles mesurée par le capteur a ultrasons.

Créer une variable

=4 obstacle

» D
=

Puis, dans le programme, on stocke la valeur mesurée par le
capteur a ultrasons dans la variable.

mettre PPNl Rd @ distance mesurée par le capteur ultrasons du

On compare ensuite la valeur de la variable avec un seuil correspondant a la distance de
I'obstacle a laquelle le robot doit s’arréter.

_ ‘| Lavaleur de la variable « obstacle » va varier quand le robot
a la vitesse | vitesse se deplacera.

Quand celui-ci sera a moins de 10 cm de I'obstacle, le robot
s’arrétera.

a la vitesse (9

Les variables sont des éléments qui associent un nom (l'identifiant) a une valeur qui
sera implantée dans la mémoire du systéme. Une variable contient une valeur
statique ou dynamique. Cette derniére varie au cours de I’exécution du
programme, comme la couleur, la distance, la vitesse...

Fiche connaissance — Notion de variable informatique | 2/2 | IP-2-3-C2
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Pour résoudre différents problémes et rendre les systémes toujours plus
autonomes, on utilise un algorithme avec des instructions qui peuvent étre
exécutées si des événements sont détectés par des capteurs.

e Dans un algorithme ou un programme, les conditions qui déclenchent des actions a partir
d’événements sont des instructions conditionnelles. Elles permettent d’exécuter les
instructions si les conditions sont vraies ou pas.

Différents événements peuvent étre détectés comme :

- la variation d’'une grandeur physique (changement de luminosité, de chaleur, de couleur...)

- la présence ou non d’une route
- ou simplement un événement initial, permettant de lancer le programme.

- le déplacement d’un objet mesuré par un capteur du systéme _ﬁ'
|
o I

e Les instructions peuvent étre conditionnées par I'apparition d’événements initiaux ou
détectés par des capteurs.

e Déclenchement d’'une action par un événement dit initial : “Quand événement”

Exemple : « quand touche espace est pressée »

quand Iz touche [ITITTR] est pressée
régler la DEL de la carte en rouge @9 vert G bleu
régler la DEL de la carte en rouge vert bleu (D

e Déclenchement d’une action par un événement conditionnel : Si... Alors...Sinon

Exemple : le robot mBot doit
détecter un obstacle.

Si obstacle Alors
arrét
Sinon avancer

Si obstacle Alors arrét...

Il 'arréte quand il détecte um obsta
d'ohstacle,

a la vitesse (9

i la vitesse (@R

Le robot mBot doit laisser la priorité, en détectant "apparition d'un autre véhicule,
cle devant lui et se rernet en route guand il n'y a plus

distance mesurée par le capteur 1icrasons du (ERER < Bl

= |

Dans un algorithme ou un programme, I'exécution des instructions peut étre
conditionnée par I'apparition d’un événement. Celles-ci sont des instructions
conditionnelles. Dans ce cas, linstruction s’exécute Sl 'événement a lieu, SINON
une instruction différente pourra aussi se réaliser.

Fiche connaissance — Déclenchement d’une action par un événement, séquences

d’instructions, boucles, instructions conditionnelles

| 1/1 ‘ IP-2-3-C3
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Pour résoudre différents problémes et rendre les systémes toujours plus autonomes,
le programmeur va devoir réaliser des algorithmes avec des séquences
d’instructions et des boucles.

Pour écrire un programme, on va utiliser des instructions qui peuvent étre
exécutées une seule fois ou répétées plusieurs fois.

e Comment réaliser des Séquences Dans I'exemple, on pilote le robot pour a la wtesse

d’instructions ? qu'il avance pendant 5 secondes puzs
tourne 0,8 seconde et s'arréte.

ila r

Les actions d'un systéme peuvent étre o robot aura avancé denviron 50
déclenchées 1 fois en séq uences  centimétres et pivoté a droite de 90 °
d’instructions sans condition préalable
avancer, tourner a gauche, a droite,
reculer...

i la vitesse ()

e Comment réaliser des boucles ? Le robot en répétant 4 fois
cette séquence, va réaliser un
carré  de 10 cm de coté
environ.

Les instructions peuvent étre répétées en
boucles un certain nombre de fois avant de
passer a une autre action ou répétées

indéfiniment. -
[ avancer  ERERVICINY 07}

a la wtesse Dans ce cas, l'exécution du

; o @) secondes programme ne s'arrétera que
lorsque l'opérateur éteindra le
systeme.

Les instructions d’'un algorithme peuvent étre déclenchées :
e en séquences (séquences d’instructions) : les ordres sont enchainés les uns
a la suite des autres sans condition préalable (avancer, tourner...)
e et/ou répétées en boucle un nombre précis de fois ou indéfiniment.

Fiche connaissance — Déclenchement d’une action par un événement, séquences
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Un systéme embarqué est un systeme électronique et informatique autonome, qui
est capable de réagir souvent en temps réel et de réaliser des taches précises.

Robot mBot

e Exemples de systémes embarqués :
[ ]
Aspirateur robot Voiture autonome m\

e Le systeme embarqué du mBot comprend des capteurs, des actionneurs, une interface et
un programme stocké dans sa mémoire. Il assure un fonctionnement autonome qui réagit
avec son environnement.

Informations

Systeme % é - Interactions Environnement
informatique —
et électronique : " A
; A

Systéme embargué du robot mBot
e Pour que le robot mBot soit autonome dans ses déplacements en temps réel et donc éviter

les obstacles, on va utiliser ses capteurs ultrasons grace a son programme téléchargé.

Exemple de fonctionnement du systéme embarqué
du robot mBot :
1. L'utilisateur télécharge un programme dans la

mémoire de la carte électronique avec le céble
USB. /
2. Pour eéviter l'obstacle, le robot utilise les

informations venant de son capteur a ultrasons.
3. La carte électronique (avec son programme)
traite ces informations.

4. Le programme de la carte électronique envoie des ordres pour commander ses moteurs
afin de tourner avant la collision.

Un systéme embarqué est un systeme électronique et informatique autonome
capable de réagir en temps réel et de réaliser des taches précises (déplacements,
préhension...).

Il est intégré dans un objet et permet, a partir de son ordinateur (microprocesseur,
mémoires, carte mere, alimentation électrique autonome...), de ses capteurs, de ses
actionneurs et d'un programme stocké dans sa mémoire, d‘assurer un
fonctionnement autonome.

Fiche connaissance — Systémes embarqués | 1/1 | IP-2-3-C4
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Un systéme embarqué est un systeme électronique et informatique autonome, qui
est capable de réagir souvent en temps réel et de réaliser des taches précises.

e Pour que l'objet réagisse en temps réel, le systeme embarqué comprend des capteurs, des
actionneurs, une interface et un systéme électronique et informatique.

................................................. -
Mesures : distance, température, luminosite, ... %
T

i 1
! i
1
: ¥ ;
! ! Réception de données : communication via wifi, Bluetooth, ...
r » ' 1
: o
" ]
1
| Systéme 'L
i ) ) ’T‘ ! Evénements : contact, chods ...
i+ informatique e @ 4
| : ) — i
! et électronique i
i \ A
L ]
i ) 1 Actions : avancer, allumer, afficher, ...
! . Actionneurs ;
! 1
1

________________________________________________ ,

e Pour automatiser un portail, par exemple, le systéeme embarqué comprend un capteur (de
contact pour l'ouverture et la fermeture), une interface, un actionneur (moteur), un
programme stocké dans la mémoire d'un ordinateur embarqué (exemple ici de
programmation sur scratch).

Exemple de systéme embarqué sur un portail automatique : Les informations proviennent du capteur
de contact, le moteur sera activé jusqu’a la fermeture du portail.

Vue de foce.
1 m Programme Scratch pour la fermeture.

il e

Capteur ouverture.

capteur fermeturs. . P ey~ ——
l'—' Feu clignotant. arvoyer 3 tous TR
Antenne.
guared o rogos [ERENTE]

Selectsur 3 [1aen I racr,e - - RS

e avarser da if
e e - .~ == = - - — " |
: PR e |
""""""""""""""""""" f@ T SystEme embarqué.

Télécomrmande.

Le systéeme embarqué permet aux objets de réaliser des taches prédéfinies a
'avance (intelligence artificielle faible) ou de rendre I'objet plus autonome, capable
« d'apprendre » et de modifier son programme interne (intelligence artificielle
forte) comme un robot aspirateur.

Il se compose d’'un programme stocké dans la mémoire d’un ordinateur embarqué.
En ajoutant des capteurs ou des actionneurs et/ou en modifiant son programme, le
systéme peut modifier son comportement afin de s’adapter a ce qui est attendu de
lui.Un systéeme embarqué peut étre associé a d’autres, pour permettre a un systéeme
plus global d’assurer des fonctions plus complexes.

Fiche connaissance — Systémes embarqués | 1/1 | IP-2-3-C4
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Pour assurer la communication et le fonctionnement des objets connectés, on

utilise différentes formes de signaux transmis par différents moyens de
transmission.

e Un signal peut prendre différentes formes e Un signal est transmis par différents
; moyens :

Signal électrique - Transmission par fil Transmission sans fil
. .
Signal lumineux & —~ Fil de cuivre . Ondes
*infrarouges

Signal sonore - \,,,,(‘ Cable Y~
e 7 \ ‘»4 réseau e
. Bluetooth W/fl
Signal radio : Fibre Clé Wifi
= o |G W
® :
Céable USB
<O ‘ Vibrations mécaniques

e Pour reconnaitre la forme et la transmission du signal :
1 - On repére I’émetteur, le récepteur et les composants utilisés
2 - Entre la clé WIFI et la carte WIFI :

Forme du signal : signal radio

Carte Wi Fi
Transmission du signal : par ondes
Clé W.'F.' electromagneétiques

3 - Dans le cordon USB :

Forme du signal : signal électrique
Emetteur (impulsions électriques)

Cable USB

Transmission du signal : par cible Rt

Un signal peut prendre différentes formes : signal électrique, signal lumineux,
signal sonore ou signal radio.

Pour transmettre un signal, nous avons deux possibilités :
 soit par fil : fils de cuivre ou fibre optique,

e soit sans fil : ondes électromagnétiques, ondes infrarouges ou vibrations
mecaniques.

Fiche connaissance — Forme et transmission du signal | 1/ 1 | IP-2-3-C5
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Pour qu'un systéme automatisé réalise une action, il faut une interface qui fait le lien
entre les capteurs et les actionneurs.

Intarfacs

‘ / {carfe alecironigue)

e Un capteur réalise [I'acquisition
d’'une grandeur physique
(température, luminosité, présence,
distance, ...) qu’il transforme en un
signal électrique. Captacrs

- & Ulfrasons

. . . . - infrarouge
e L’interface recoit les informations T— Actionmeuws
des capteurs, les traite et envoie des {matauirs)
ordres aux actionneurs.
Information Ordre

e L’actionneur transforme [Iénergie  Capteur ——p Interface ———p Actionneur
d’entrée pour réaliser une action.

e Pour capter des informations, on peut utiliser différents capteurs :

1 .
&
Capteur a ultrasons Capteur infrarouge Microrupteur Détecteur de
mouvement
Deétecte un Détecte un marquage Deétecte une
obstacle a distance noir sur le sol ouverture de porte Détecte une présence

e Pour réaliser différentes actions, on peut utiliser différents actionneurs :

—
-
>
Moteur Buzzer DEL
Transforme I'énergie Transforme I'énergie Transforme I’énergie
électrique en mouvement électrique en son électrique en lumiere

Un ou des capteurs permettent d'acquérir des informations qui sont ensuite traitées
par une interface programmable pour piloter un ou des actionneurs qui réalisent
I'action (a partir de I'énergie qu’il recoit).

Fiche connaissance — Capteur, actionneur, interface | 1/1 | IP-2-3-C6
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Pour la programmation d’objets connectés, nous pouvons utiliser des systémes
techniques comportant des capteurs, actionneurs et interface.

Un capteur réalise l'acquisition d'une grandeur

physique (température, luminosité, présence, @ >
distance...) pour la transformer en un signal électrique. .
Un actionneur convertit I'énergie qu’il regoit pour ‘

réaliser une action. @, .\t
L’interface programmable traite les informations O Interface -
issues des capteurs avec un programme inclus, %ﬁ

pour ensuite envoyer des ordres afin de piloter les

actionneurs. Capteurs

Actionneurs

Pour que l'interface traite les données et envoie des ordres, il faut la programmer, ainsi elle
transmettra les ordres aux actionneurs en fonction des informations regues des

capteurs.

Programmation

Capteur de température Rionmeurs afheur 18

@ Interface
A P Actionneur : DEL >

(lumiéres)

;:'..';:F
I

Télécommande

s

Actionneur : buzzer

Un capteur est le composant qui réalise I'acquisition d'une grandeur physique
(température, luminosité, présence, distance, ...). L’actionneur est le composant qui
réalise une action a partir de I'énergie qu'il recoit.

Une interface établit la communication entre tous les composants du systéeme
programmable. Elle regoit les informations des capteurs ou de ’lhomme, effectue
des traitements et envoie des ordres aux actionneurs.

Fiche connaissance — Capteur, actionneur, interface | 1/ 1 | IP-2-3-C6
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