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Phase Projet 2
Programmation - Organicranime

Théme de séquence
Projet 1

Problématique

Reéalisation - test et validation

Memes

¥ Fespecter une pracédure de travail garantissant un résultat en respectant les

Thématiques du programme
Fiespecter une procédure de travail garantizsant un résultat en

Connaissances

C845 . L - T MSOST A1 \ Eeuritd gt drutilis 3t iz s Procéduies, protocoles, Ergonamis,
reqles de zecurité et d'utilisation dez outils mis 3 disposition, re.spec.t?nt e s e Rl s Uil w8
disposition.
c847 ¥ Interpréter des résultats eupérimentaus, en tirer une conclusian et |3 communiquer MSDST17 préter des résultats eypéri Uy, en tirer une conclusion etla [ Mations d*écarts entre les attentes fises par le cahier des charges et les résultats de
" en argumentant. ™ communiquer en argumentant, Faspériment ation.
CT 24 ® Associer des solutions techniques 3 des fanctions, MS0ST12 Associer des solutions techniques 3 des fonetions. Analyze fanctionnelle systémique,
* Riéalizer, de maniére collaborative, le protatype de tout ou partie d°un objet pour Réaliser, de maniére collaborative, le prototype d*un objet pour valider . L T
CT26 . . e p [ Oic2.1 X protatip et Prototypage rapide de structures et de circuits de commande a partir de cartes standard.
valider une solution. une solution.
Fiespecter une procédure de travail garantissant un résultat en
MSOET.I Pracédures, protocales. Erganomie,

respectant les régles de sécurité et d'utilisation des autils mis

Aimnmsitian

CONGEPTION biE LA VOITUR

NTELLIE©ERT




TECHNOLOGIE 4 EME .
S14 - ACTIVITE 1 PHASE PROJET 2 Séquence 14
AEME Fiche éleve
CT24-CT26-CS15-CS17 ALARME DE VOITURE Page 1/1

NOM : Prénom : Classe ;

Fonctionnement du systeme :

Le buzzer doit sonner tous les 0.5sles LEDS orangedoivent clignoter tous les 0,5 s
si on appuie sur I'un ou l'autides détecteurs

Cela doit se faire 5 fois uniquement.

\oir les vidéos de démonstration + DIAPORAMA

Entrées—Input : Sorties—Output :

14 (inputl) O5 (outputb) O4 (output4)

Nous sommes Nous sommes




CABLAGE ALARME

Buzzer Polarisé M3—O05 et C4
Bornier + Contact de fin de course gauchs 1 avant 14 etl4
Bornier + Contact de fin de course droit 1 arriere 14 etld
LED orange 1 avant/ 1 arriére M2—04 et 18
Batterie Fisher technik 8.4 V - 1500 mA Fournie@ubargeur Fil + sur 9V IN +/ —sur 9V IN -
FISHER TECHNIK - TX CONTROLLER Avec cordon USB Mésjour en V1.24

Arricrece la velture
4

W lohel xR T .

Mvant de la velure  Arriere qe g velure



PROGRAMME ROBO PRO—ALARME

Branchement

Entrée digitale: ————
1 s O cin ©MIE 1oy

2 s cen O MZE % Skohm
13 7 can OME
14 (I8  C4n  M4E

e 3

Mode d'entrée @ -

r~Interface | Extension

JIF1

 Type du capteur :

ITouche

~Permuter les raccordements 1/0 inkacts
{* Laisser les raccordements 1)0 inkacks
= Permuter les raccordements 10 intacks

Accepter I Annuler |

21x|

[~ Sorkie Lampe: Image:

0l & 05 " { Moteur )

oz 06 " Lampe

o3 o7 ™ Manne magnétique
o4 o8 ~ Electroaimant

r~Interface [ Extension -

IF1 =~

Intensité (1..8): —

—

¢ Sonnetie

Action:
& Allumer
{~ Eteindre

Accepter I Annuler |

A

r~Interface | Extension -

IF1 el

Intensité (1,80 —

—

- Sartie Lampe: - Image:

01 05 £ ( Moteur )

0z 08 {* Lampe

03 o7 " Yanne magnétique
04 08 " Electroaimant

" Sonnerie

~Action:
& Allumer
£~ Eteindre

Accepker I

Annuler | /

Temps d'atk:

ente 2 x|

Temps: I

Unit& de kemps:
{* 1s (seconde)

= 1rnin (rinute)

" 1h {heure)

Accepker I

Annuler |

rInterface | Extension |

IF1 it

Inkensité (1.8 ——

—

[ Sortie Lampe: [ Image:

o1 505 £ { Moteur )

o2 O 08 " Lampe

o3 o7 " Yanne magnélique
o4 o8 " Electroaima

+ Sonnetie

rAction:
£ Allumer
+ Eteindre

Annuler |

2 x|
r— Sortie Lampe: Image:
01 05 " { Moteur )
02 06 (= Lampe
03 07 = Yanne magnétique
o4 08 " Electroaimant

Elément de commande x|

Commande: 1 -
Valeur: 5
Description des valsurs:

Type de donnges :
(* chiffres entiers -32767, 32767
€ virgule flottante 48bit

I Entrée des données pour valeur de commande

" Sonnerie
~Interface | Extension
IF1 <
Inkensité (1..8) —Ackion:
rIntensité (1..8) —
= Allumer

{* Eteindre

ément de commande 2l

Commande: [ ha
Valeur: 1
Description des valeurs:

Type de données :
& Chiffres entiers -32767.,32767
 virquls flottante 48bit

I™ Entrée des données pour waleur de commande

Branchement

21

Condition:
’V\Ja\aur dentrée: (BN ~| |5
[Typededonnes:

& Chiffres entiers -32767..32767
€ virgule flottants 48bic

Permuter les raccordements O/l
% Laisser les raccordements OfN intacts
" Permuter les raccordements OfN

Waleur initiale: | O

[ Typededonnées: |
& Chiffres entiers -32767,.32767
™ virgule flottante 4&hit

rDurée de vie !
 Local

' Global

¥ Lien par nom




TECHNOLOGIE 4 EME PHASE PROJET 2 ,
S14 - ACTIVITE 1 4AEME Séquence 14
ECLAIRAGE Fiche éleve
CT24-CT26-CS15-CS17 DIRECTIONNEL Page 1/1
NOM : Prénom : Classe ;

Fonctionnement du systeéme :

Leslumieres avants (Blanchesgle la voiture doivent s’allumer dés i@ tourne a
droite ou a gauchel a pression de la crémaillere de direction appuiées détecteurs.

\oir les vidéos de démonstration + DIAPORAMA

Entrées—Input : Sorties—Output :

12 (input) - I3 (input) O2 (output) - O3 (autput)

Nous sommes Nous sommes




CABLAGE ECLAIRAGE DIRECTIONNEL

LDR Non polarisé 11etll
Bornier + Contact de fin de course gauche 1 avantige 13 etl3
Bornier + Contact de fin de course droit 1 avaoitdr 12 etl2
LED blanche 1 avant M1—02etC2
1 avant M2—03 et C3
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

Mésjour en V1.24




PROGRAMME ROBO PRO

ECLAIRAGE DIRECTIONNEL

e
Entrée dighale
€15 cn € ME
6 Cn O ME
7 Cn M3
 Can  M4E

Mode dentrée :

Intetface |

——

"Tvue du capteur ;

[Touche

Permuter les raccordements 1/0 intacts
05 Laisser les raccordements 1/0 intacts

" Permuter les raccordements 10 intacts

Sortie Lamps: ~Image:
o1 Cos € { Moteur )
& oz @ Lampe

" Wanne magnétique
mant:
" Sonneie

Inkerface | Extension

1F1 |

[Action:
& Alluraer

Intensité (1..8):

8 £ Eteindre
paier

Bra ca |
Entrée digiale: Wode dentrée :
cn ocs o 1E iy
Cr O C2n {7 M2E %) Skofim
&1 T r oo CmeE
W I8 C4n O MHE

. [Inkerfare | Extension
’V|m |
Type du capteur ;
’7|Tuu(he =]

"Permuter les raccordements 170 intacks

& Laisser les raccordements 1/0 intacts

£ Permuter les raccordements 110 intacts

Sortie Lampe

Sortie Lampe 2 sortie La/npe x|

v J— CImage (Image
" ( Moteur )  (Mateur ) € (moteur )
% Lampe * Lampe @ Lampe

" Vanne magnétique " Vanne magnétique © Vamne magnétique

" Electroaimant: " Electroaimant

" Electroaimant

" Sonnerie " Sonnerie " Sonnetie
Inkerface [ Extension Interfacs [ Extension Interface | Extension
IF1 - IF1 - i IF1 -
Cadion: étion ——————— " CAction
Inkensité (1,.8): Intensité (1,.8): Inkensité (1,,8):
o8 & Allurner 0oL  Allumer  Alumer

8  Etsindre  Etsindre & Eteindre

Entrée—Input : Sortie—Output :

12 (input) - 13 (input) 02 (output) - O3 (output)




TECHNOLOGIE 4 EME ,
Séquence 14

S14 - ACTIVITE 1 PHASE PROJET 2
4EME Fiche éleve
CT24-CT26-CS15-CS1.7 RADAR DE RECUL Page 1/1
NOM : Prénom : Classe ;

Fonctionnement du systeéme :

Le buzzerdoit bipper tous les 0.5s entre 15 cm et 10 crow les 0.25 s entre 10 cm et 5
cm et ensuite en continu a moins de 5 cm. (enifmmde la distance mesurée paradar)

\oir les vidéos de démonstration + DIAPORAMA

Entrée—Input : Sortie—Qutput :

15 (input) O5 (output)

Je suis Je suis




CABLAGE RADAR DE RECUL

Buzzer Polarisé M3—05etC4
Radar de Recul — Capteur ultra sons Branchemer@&\sur I5 (fil noir) etl5
Out 9v
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 Mésjour en V1.24

‘| ﬁschertechﬂik

13- 05

......

Arriere de la volune



PROGRAMME ROBO PRO—RADAR DE RECUL

15 (input)

Sortie—Output :

O5 (output)




