Phase Projet 2
Programmation - Organicranime
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Problématique
Recherches de solutions
Thématiques du programme Connaissances

CT 4.3 ™ Fiechercher des solutions techniques & un probléme posé, expliciter seschoivet | o Imaginer des solution= pour produire des objets et des éléments de | Design. Innovation st créativité, Yeille Feprésentation de solutions [croquis, schémas,
4 les communiquer &n arqumentant. o programmes informatiques en réponse au besain. 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 be=zoin et énoncer un probléme techinique, identifier les conditions, Identifier un besoin (biens matériels ou services) et énoncer un / a —

CT24 . 5 G g DIc.11 p ; ( ) Eesoin, 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,
1 programmes informatiques en réponse au besoin. algorithmes). Réalité augmentée. Objets connectés.
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NOM : Prénom : Classe ;

LES OUTILS

Pour paramétrer un module de sortie, cliquez droit sur le bloc concerné ;
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Prénom :

Classe :

LES OUTILS

Pour paramétrer un module de sortie, cliquez droit sur le bloc concerné ;

Sélectionnez le repére
de branchement sur
l'interface —

Faites les réglages
nécessaires

(ici dans cet exemple
la vitesse de rotation
du moteurde 13 8)
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NOM :

Prénom :

Classe :

Interface Robo TX Controller Fischertechnik :

Travail 1 : Réaliser le programme suivant :

Bouclage du
programme
recommence

Début du programme

Mise en marche du moteur
M1 - sens 1 - Intensité 4

Temps d’attente
2 secondes

Arret M1

Temps d’attente
1 seconde

Mise en marche du moteur
M1 - sens 2 - Intensité 4

Temps d’attente
2 secondes

Travail 2 : Simuler le

programme sur l'interface :

programme et transférer le

Apres la mise en route - Expliquer le fonctionnemetrdu systeme :
Le moteur M1 se met en marche pendant 2 s dans lerss 1, puis s’arréte pendant 1 s,
puis se met en marche dans le sens 2 pendant 2 s.drogramme recommence a l'infini.

Travail 3 : Enreqistrer votre fichier robo pro sousle nom TEST MOTEUR.rpp :
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NOM : Prénom : Classe ;

Interface Robo TX Controller Fischertechnik :

Travail 1 : Réaliser le programme suivant :

Travail 2 : Simuler le programme et transférer le gpogramme sur l'interface :

Apres la mise en route - Expliquer le fonctionnemetrdu systeme :

Travail 3 : Enreqistrer votre fichier robo pro sousle nom TEST MOTEUR.rpp :




