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Capacités:  
 

-  Identifier les ®tapes dõun programme de commande repr®sent® sous 

forme graphique.  

-  Modifier la repr®sentation du programme de commande dõun syst¯me 

pour répondre à un besoin et valider le résultat obtenu.  

La communication et la gestion de lôinformation 

Matériels:  

 

-  Poste informatique  

-  le robot  

Fiche élève  
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Problématique finale:  

 Un client fait appel à vos services pour créer un programme de déplace-

ment, ¨ ins®rer dans le microprocesseur dõune tondeuse automatis®e. Pour cela, 

nous disposons dõun robot programmable pour lõexp®rimenter. 
 Avantages :  

¶ Cela vous laisse profiter de votre temps libre.  

¶ Plus dõodeur dõessence. 

¶ Plus de vacarme qui gène les voisins. 

¶ Plus dõeffort.  

 

 Voici la propriété de notre client :  

       Comment assurer l'évolution de la tondeuse sur toute la surface 

engazonnée, en un temps raisonnable (avant repousse) et quel que soit 

l'aménagement de ladite surface ?  
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      Comment tondre une simple 

all®e, allant de la terrasse jusquõ¨ 

la balançoire, sans devoir marcher 

dans lõherbe haute ? 

La communication et la gestion de lôinformation 

Fiche élève  
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 Dans un premier temps, le client nous contacte et nous expose ses atten-

tes.  

Problématique 1 :  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Notre ing®nieur sõest pench® sur ce probl¯me en r®alisant le programme 

suivant :  
 

¶ Temporisation 1 = 30 = 3s  

 

 

 

 1ð R®aliser et tester ce programme. £mettez des hypoth¯ses sur la 

fonction de chaque icône :  

Icône Hypothèse Correction 

 

ééééééééééé.é. ééééééééééé.é. 

 

ééééééééééé.é. ééééééééééé.é. 

 

ééééééééééé.é. ééééééééééé.é. 

 

ééééééééééé.é. ééééééééééé.é. 

 

ééééééééééé.é. ééééééééééé.é. 
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 2ð Mesurer et donner la distance parcourue en 3s.  

éééééééééééééééééééééééééééééééééééé 

éééééééééééééééééééééééééééééééééééé 

 
 3ð D®duire le temps dõavance pour parcourir un m¯tre. 

éééééééééééééééééééééééééééééééééééé 

éééééééééééééééééééééééééééééééééééé 
 

 

 Lõing®nieur est embarrass®, car la tondeuse tond bien vers la balanoire 

mais elle ne revient pas ¨ sa position initiale, cõest-à-dire la terrasse. Après re-

pousse, nous sommes oblig®s de marcher dans lõherbe haute pour aller la cher-

cher.  

 4ð Vous devez aider votre ing®nieur sur la r®alisation du programme 

répondant à la problématique 1. Émettez vos hypothèses :  

 

Le temps dõavance est fix® dans cette exp®rience ¨ 5s. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Travailler au brouillon dans un premier temps. 
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 Après la présentation des résultats obtenus pour chaque groupe, le choix 

définitif portera sur ce programme :  

 

 5-  Ce programme r®pond- t -il ¨ la probl®matique ? 

éééééééééééééééééééééééééééé.. 

éééééééééééééééééééééééééééé.. 

éééééééééééééééééééééééééééé.. 
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      Comment positionner 

la lame de la tondeuse sur 

3 hauteurs ®quidistantes ? 

 Le client revient et souhaite pouvoir choisir 3 hauteurs de coupe  équi-

distantes lõune de lõautre selon la saison. 

Problématique 2 :  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 Lõing®nieur a r®alis® le programme nÁ2 (vidéo 

disponible en ressource ). La hauteur de coupe est 

modélisée par la position du servomoteur. Il a réussi 

avec le client à trouver la hauteur de coupe minima-

le et maximale.  

 

 
¶ Position 1 = 100 

¶ Text 1 = Hauteur 6,5 cm  

¶ Position 2 = 77  

¶ Text 2 = Hauteur 5 cm  

¶ Le servomoteur utilisé est le servo 0.  

  

 6ð Apr¯s lõavoir r®alis® et test®, ce programme correspond t- il au 

souhait du client ?  

La communication et la gestion de lôinformation 
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 7ð Vous devez donc aider votre ing®nieur sur la r®alisation du pro-

gramme répondant à la problématique 2 . Émettez vos hypothèses :  

 Après la présentation des résultats obtenus pour chaque groupe, le choix 

définitif portera sur ce programme :  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

Travailler au brouillon dans un premier temps. 
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 8-  Ce programme r®pond- t -il ¨ la probl®matique ? 

éééééééééééééééééééééééééééé.. 

éééééééééééééééééééééééééééé.. 

 

  
 9ð A lõaide de la caract®ristique du servomoteur pr®sent®e ci-

dessous, d®terminer lõangle minimale et maximale, ainsi que sa r®solution. 

La communication et la gestion de lôinformation 
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N=0  => Angle mini = ééé......Á 

N=255 => Angle maxi= ééé.......Á 

 

Calcul : 

ééééééééééééééééé

ééééééééééééééééé

ééééééééééééééééé 

 

 

 La r®solution dôun servomoteur cor-

respond à la variation minimale en degré. 

 

Résolution : N=1 => Angle = ééé...Á 
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      Comment tondre une surface  

carré (1m*1m) sans obstacle ?  

La communication et la gestion de lôinformation 
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 Maintenant, le client souhaite améliorer sa tondeuse en coupant la pelou-

se de son toit, de longueur et de largeur ®gales ¨ 10m. Lõing®nieur nous incite ¨ 

élaborer un programme où le robot devra parcourir une surface de 1m 2 (1m* 

1m). Au final, il suffira de multiplier par 10 les temps de d®placement. 

 

Problématique 3 :  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 10ð Vous devez donc aider votre ing®nieur sur la r®alisation du pro-

gramme répondant à la problématique 3. Émettez vos hypothèses :  

Informations :  1m parcouru   => T = 6s 

   Rotation de 90°  => T= 1,2s 

Diamètre de coupe : 10 cm  

 

 

 

 

 
 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 
Travailler au brouillon dans un premier temps. 
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 Après la présentation des résultats obtenus pour chaque groupe, le choix 

définitif portera sur ce programme :  

 Notre ingénieur a travaillé de son côté en réalisant le programme 3( vidéo  

et programme disponibles en ressource ) pr®sent® ci-dessous : 

 

 11ð D®duisez lõavantage dõune organisation en sous- programme.  

ééééééééééééééééééééééééééééééééééé.. 

ééééééééééééééééééééééééééééééééééé.. 

ééééééééééééééééééééééééééééééééééé.. 
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      Comment assurer l'®volution de la tondeuse sur toute la surface 

engazonnée, en un temps raisonnable (avant repousse) et quel que soit 

l'aménagement de ladite surface ?  

       

La communication et la gestion de lôinformation 

Fiche élève  

E1- 10/14  

 Le client souhaite tondre nõimporte quel type de surface. Notre ing®nieur 

le rassure en lui disant que cõest possible. Nous utiliserons un capteur de dis-

tance pour détecter les obstacles.  

 

Problématique 4 :  

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Suite ¨ de longues heures de travail, lõing®nieur nous expose sa solution. 

Elle utilise un servomoteur et un capteur de distance (Vidéo disponible en res-

source : vidéo prog 4). La tondeuse doit être sans fil , utilisant une batterie 

comme source dõ®nergie. Mais un probl¯me surgit, le servomoteur utilis® en 

continu pour le déplacement du capteur consomme beaucoup trop. Il va nous 

falloir le supprimer et le remplacer par des capteurs de distance supplémentai-

res.  

 12-  £noncez des hypoth¯ses afin de d®terminer le nombre, la posi-

tion et le rôle des capteurs à installer sur la tondeuse.  

Propriété du client 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

Travailler au brouillon dans un premier temps. Tondeuse 




