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P23 Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.
cs16 Identifier les flux d'information sur un objet et décrire les transformations qui s'opérent
MSOST 1.4 ) qui soperent.

Capteur, actionneur, interface

‘ Les capteurs permettent d'acquérir des informations qui sont traitées par une interface
programmable pour piloter des actionneurs. Souvent, il faut utiliser une interface de puissance
pour distribuer I'énergie vers l'actionneur.

R H Interface e i | Interface de | ;e :

¢ Information : |programmable| : Information : | puissance | : Energie Actionneur

v

Capteurs
Il est aussi possible d'envoyer g
des informations directement

depuis des interfaces utilisateur =
(ordinateur, appareil .
nomade, ...) afin de modifier en
temps réel le fonctionnement du
systéme embarqué.

interface
utilisateur

S

stéeme embarqué

‘ Le systéeme embarqué réagit en fonction de la programmation qui lui est associée et de
‘ . I'acquisition de grandeurs physiques qu’il regoit de ses capteurs ou d’une interface utilisateur.

Programme sous forme

Ainsi le systtme est autonome dans son i — o A
——(TH T = informatique
environnement et s'adapte correctement si : | pour
transférer le
* La programmation qui lui est associée prend — programme
en compte I'ensemble des scénarios possibles. R

programmable

» Les capteurs qui lui sont associés lui M e

permettent d'acquérir les informations souhaitées.

Algorithmes : programmation par blocs — algorigramme — diagramme d’activité

‘ Pour concevoir un algorithme, I'écriture graphique permet de développer les programmes.

Afin de faciliter le codage des microcontréleurs (C ou Python) la programmation graphique par
blocs permet de lier le code a des blocs pour faciliter la traduction de I'algorithme.

‘\Interrupteur ‘

‘ ’L’interrupteur a t’il capté un appui ? ‘

e
lire la broche numérique 2 »

Sl « 0111 » . actlonner
faire pivoter servo surlabroche 3 » 3 @ degrés
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'Si « non » : actionner )

faire pivoter servo surlabroche 3+ a @ deges_
le servomoteur dans

| ‘L’autre sens.

‘Servomoteur }—>u

Programmation par blocs
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CT24 , . . R .
MSOST 1.2 Associer des solutions techniques a des fonctions.

CT2.1 . . i R .

DIC 1.1 Identifier un besoin et énoncer un probléme technique.

Représenter les fonctions techniques et solutions techniques associées

Etape 1: Etape 2 : Etape 3 :
Décomposer I'objet  Pour chaque composant, indique la Associer les fonctions techniques et les solutions
en composants fonction qu'il rempilit techniques

De la mousse pour  Fonction | i \
‘ s'adapter a l'oreille attendue w w
// R

e,

Une arche déformable

pour s'adapter a la | S'adapter a l'oreille Mousse
taille de la téte '

Des haut-parleurs pour S'adapter a la Arche
produire du son ) | [taille de latéte = déformable

Emettre un son
a partir d'un
appareil

Emettre un son | | Haut-Parleurs
Une commande du

volume sonore

it
EEE ?
2
3

Commanderle |  Commande
niveau sonore de volume
Une connexion jack i _
1,5mm pour connecter . Recevoirle son | Prise Jack

\ )
un appareil (d'un appareil 1.5mm

N

Définir et exprimer le besoin initial

‘ Il est formulé par le client et il apporte toujours une T

réponse a une problématique (sociétale, [ o, WY
environnementale, économique) que l'on veut résoudre .
grace a un systéme qui va effectuer une mission. 3 -

Une premiére analyse du besoin doit étre menée pour o

définir la mission principale du systéme. ‘ '_ﬂ u . R 9 .
Cette analyse cadre globalement le systéme a concevoir. ) Vo4 , Q
i ~ - =

On définit alors :

QuoIr? A quoi sert l'objet technique ?

QuI? A qui rend il service ?

ou? Dans quel environnement utilise t-on 1'objet technique ?
QUAND ? A quel moment va t-on utiliser I'objet technique ?
COMBIEN ? Quel cott ? Quelle durée d'utilisation ? ...
POURQUOI ? Dans quel but ?

COMMENT ? Comment fonctionne t-il pour résoudre sa mission ?

Technologie page 2/2



	Capteur, actionneur, interface
	Système embarqué
	Algorithmes : programmation par blocs – algorigramme – diagramme d’activité
	Représenter les fonctions techniques et solutions techniques associées
	Définir et exprimer le besoin initial

