Phase Projet 1
Programmation - Organicranime
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Théme de séquence Problématique
Recherches de solutions
Thématiques du programme Connaissances

'3 [compdfences

» Fiechersher des salutions techniques & un problime posé, expliciter e chais et

Imaginer des solutions paur produire des abjets et des ééments de

Dlesign. Innawation et créativité. Yeille, Fieprésentation de salutions [croquis, sshémas,

CT13 . DIC.15 N . - - P A . -
4 les communiquer &n arqumentant. programmes informatiques en réponse au besoin. algorithmes). Réalité augmentée. Objets connectés.
5
ey 1 . a . Farticiper & Iarganisation de projets, la définition des réles, la - G . . .
CT 1.4 = Participer 3 Forganisation et au déroulement de projets. OIC.1.4 o A L ; Organization d*un groupe de projet, réle des participants, planning, revue de projets.
5 planification [se prajeter et anticiper) et aux revues de projet.
7
® [dentifier un besain et énoncer un probléme technique, identifier les conditions, Identifier un bezoin (biens matériels ou services) et &noncer un . . -~
a N oIc.11 5 . Besain, contraintes, normalisation.
g contraintes (normes etréglements) et resgources correspondantes. probléme technique.
Identifier les conditions, contraintes (narmes et réglements) et
OIC.1.2 ressources corespondantes, qualifier et quantifier simplement les Frincipaus &léments d°un cahier des charges.
9 performances dun objet technigue exiztant ou 3 créer,
BEREHEN & m.2ciner des =olutions enréporise alibesoin oIS Imaginer dez §0Iut|on§ pour proiﬂulre des 0b|ets.et des éléments de Diesign. Innovat[or! gt creatlulte{. \"EI".E. Hepresent?tlon de solutions [croquis, schémas,
10 programmes informatiques en réponse au besoin. algorithmes). Réalité augmentée. Objets connectés.
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NOM : Prénom : Classe .

Interface Robo TX Controller Fischertechnik :

Automate programmable
FISHER TECHNIK

Les entréesont symbolisées parommednput—Les sortiessont symbolisées
par O commeDutput—_a massesst symbolisée pae symbole >

Replacer les elements de la maqguette :

Rappels :

Conditions :

Automate programmable
FISHER TECHNIK

\v

Bornier A

Entrée A = Microrupteur A

Nous allons réaliser les portes logiques a l'aiele d
'automate programmable FISHER TECHNIK.

Batterie
oV

Sortie = actionneurs
= lampe

Bornier B

Entrée B = Microrupteur B
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NOM : Prénom :

Classe :

Interface Robo TX Controller Fischertechnik :

Rappels :

Conditions :

sur

sont symbolisées par comme

.

— sont sym-

bolisées par _comme — est symbolisée par

Replacer les elements de la maqguette :

Nous allons réaliser les portes logiques a l'aiele d
'automate programmable FISHER TECHNIK.

A comp!

v

ter
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Compléter le schema de cablage ci-dessous :

Contacts de fin de course ENTREE B Polarisé I1etll
Contacts de fin de course ENTREE A Polarisé I3 etl3
LED orange Polarisé M1—0letC1l

Batterie Fisher technik 8.4 V - 1500 mA

Fournie@ubargeur

Fil + sur 9V IN +
Fil—sur 9V IN -

FISHER TECHNIK - TX CONTROLLER

Avec cordon USB

Mis a jour en V1.24

ENTREE A

ENTREE B
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Compléter le schema de cablage ci-dessous :

Contacts de fin de course ENTREE B Polarisé 11etll
Contacts de fin de course ENTREE A Polarisé 13 etl3
LED orange Polarisé M1—01letCl

Batterie Fisher technik 8.4 V - 1500 mA

Fournie @ubargeur

Fil + sur 9V IN +
Fil—sur 9V IN -

FISHER TECHNIK - TX CONTROLLER

Avec cordon USB

Mis a jour en V1.24

ROBOT TX

ENTREE A

ENTREE B
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REALISER LE PROGRAMME A L'AIDE DE LA VIDEO de « ROB O PRO »:

Visionner la video nommée a

At

Fobopro - créer un programme
B simple.flv
WL media File |, Flv)

Réaliser le programme ci-dessous et réaliser la sifation :

ENTREEA-11

2
Mode d'entrée :
 MIE € 1oy
i MZE = Skohm
 M3E
 M4E

= Sortie Lampe llll .-Branchement
—Sartie Lampe: - Image: G El R
I ~ ~ @I 15  cin
Qi el { Mateur } R 1k cn
oz 06 * Lampe 1B 7 Ccn
o3 o7 " Yanne magnétique CM Cm
o4 08 " Electroaimant
Interface | Extension
" Sonnerie
~Intetface | Extension | . IIFI
] IF1 hal + ~Type du capteur :
Intensité (1,.8) [~ Action; . ’V|Touche
[Intensite (1..8)0
& Allurm
I8  Ereind Permuter les raccordements 10 intacts
=inare ¥ Laisser les raccordements 1/0 intacts
" Permuter les raccordements 1/0 intacts
Accepter I Annuler |

Sortie S aIIumée\

ortie Lampe

2=

— Sorkie Lampe: Image:
@ 01 05 " { Mokeur )
0z 08 i+ Lampe
03 07 ™ ¥anne magnétique
o4 08 " Electroaimant
" Sonnetie
r~Interface j Extension |
IF1 e
_ . o i~ Action:
Inkensité (1..8): o allumer
I i+ Eteindre
Accepter I Annuler |

Sortie S éteinte

Entrée digitale:

[l IR ol I el = )}
12z .
@ 17
(" 4 &  Can

2x|
Mode d'entrée :
£ MIE 10y
£ M2E & 5kofm
£ M3E
£ M4E

~ |- InkerFace { Extension

[1F1

Ur

[Touche

. "Type du capte

Laisser les raccordements 1/0 intacks

Permuter les raccordements 10 intacts
’7(" Permuter les raccordements 1j0 intacks

ENTREE B - I3

Enregistrer votre programme sous le nom programmetpp

Simuler votre programme programmel.rpp

Interface

Inketface

& Simulation

(& RCBO TX Conkraller
 ROBO Interface
{~ Interface Inteligente

Accepker I

Annuler I

A Tester 'Tnterface |

Mode Ml inaéments o f—— [0
cm s
Goucz s @ f——— o

ModeMz inréments ( Gahe (= Stop  Drote
s

& Mz (f JVT

'S (" Gauche (+ Stop (" Droke

] J]_

7 [0 [mériose Sobmbouton, ) 1| | modsis icrbnents (ot  stap  rote
Ll o e e — S

Erirée da compteur
Compteur_Remise 32610

arfo

ER——

Raccordenen: [ERORS

Interface:  [Sinuatoni19 #00000000 (e

ero r
ke Mster  Estension

Slui0 O Gm 2 C4 e Ca

arfe r cics cs o

Lancer
ou
arréter

0®
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A partir de la simulation du programme - Réaliser 3couleurs différentes :
Rouge si 11=1

Bleu si 11=1 et I3=0

Vertsi11=1 et I3=1

s w7

A quelle porte logique correspond ce programme 1 ?

PORTE ?

ET

- < A comp

eter
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A partir de la simulation du programme - Réaliser 3couleurs différentes :

Rouge si 11=1
Bleu si I11=1 et I3=0
Vert si 11=1 et 13=1

A quelle porte logique correspond ce programme 1 ?

PORTE « ET »

ET

&
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REALISER LE PROGRAMME A L'AIDE DE LA VIDEO de « ROB O PRO »:

Visionner la video nommée

Y
i
At

Fobopro - créer un programme
simple.flv
YLC media File [ Fl)

Réaliser le programme ci-dessous et réaliser la sifation :

Sortie Lampe ﬂﬂ
—Sorkie Lampe: Image:
* 0L 05 " { Moteur )
o2 0 s Lampe

03  OF = Wanne magnétique
o4 o8 " Electroaimant

r—Intetface | Extension |

IF1 =

—

~Intensité (1..8):

—

ENTREE A -

. Branchement

€ 1oy
= 5RGhm

 MIE
i MZE
 M3E

i Cin
i Can
i can

Lol R ol (-}
Lol <R b v

" Sonnerie

~ Action:
& Allumer
" Eteindre

AN

Accepter I

Annuler |

Sortie S allumée

[ Interface [ Extension |

IF1 2

Intensité {1..8% —

—

et
2=
~ Sortie Lampe: ~Image: |
" 01 05 " { Maoteur )
o2 06 {* Lampe
03 O OF = Manne magnétique
o4 O " Electroaimant

" Sonnerie

[~ Ackion:

" Allumer

{+ Eteindre

Accepker I

Annuler |

Sortie S éteinte

M I8  c4n O M4E

Entrée digitale:
’Vf‘ n i

11

2

Mode d'entrée :

Type du capteur ;

Interface { Extension
’7|IF1

ITouche

Permuter les raccordements 10 intacts
¥ Laisser les raccordements 1/0 intacts
" Permuter les raccordements 1/0 intacts

Entrée digitale:

2lx

Mode d'entrée :
©1 15 cin £ MIE 10y
. 1z 16 c2n O ME & 5kofm
3 17 C3n € M3E
1 . 14 I8 { Can O M4E
o Inkerfare | Extension
’7|IF1 |
Type du capteur
’thuche =l

% Laisser les raccordements 10 intacks

Permuter les raccordements 10 intacts
’7(" Permuter les raccordements 1j0 intacks

ENTREE B -

Enregistrer votre programme sous le nom programmeZ2pp

Simuler votre programme programme?2.rpp

Interface

Inketface

(& RCBO TX Conkraller
 ROBO Interface
{~ Interface Inteligente

& Simulation

A Tester 'Tnterface |

Accepter I Annuler I

13

Lancer
ou
arréter

ModeMl aréments oy f———— [0

cm s

Gouczcse @ J——— 0

ModeMz inréments ( Gahe (= Stop  Drote
Ga

e e

5 C Gache @ Stop C Droke.

z J
o e | e
B o |Numérique Skohm (bouton, . 2]
awSomGoun,) 3| Chicn e S

Erirée da compteur Etat o irterface:
Compteur_Remise 32610

arfo

Raccordenen: [ERORS

[SinulationyEits #00000000 G

Intrface:

ero r

ke Mster  Estension
Slui0 O Gm 2 C4 e Ca
arfe r cics cs o

0®
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A partir de la simulation du programme - Réaliser 3couleurs différentes :
Rouge si 11=1

Bleu si 13=1

Vert si 11=0 et I3=0

s/ [

A quelle porte logique correspond ce programme 2 ?

PORTE ?

eter

- < A comp
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A partir de la simulation du programme - Réaliser 3couleurs différentes :
Rouge si 11=1
Bleu si 13=1

Vert si 11=0 et 13=0

A quelle porte logique correspond ce programme 2 ?

PORTE « OU » :

Oou

2] —




