Enseigner la Technologie au cycle C4

Séminaire académique 2019

Camion poubelle autonome
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=
eT4)
=]
(@)
=
N o
T
-
)
©
7))
v
£
£
©
S
eTs)
(@)
S
o
7))
)
©
()
S
>
:
=
<))
v
e
=

. Laurent Branger
GT 9 1 s Jérémy Nolibois
. e Noura Chibani »
M. Michel Bencun e Algin Grimault i
*  Laurent Chanetz “;E;:.E Ver SEIiI"I®

Région académique
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Séquence 1



Synoptigue du projet « Camion Poubelle »
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SEQUENCE 1

Seance 1
Comment le @mion poubele peutsil assurer les
différentes fanctians qui le rendent autaname #
CT2.4

l Y 1

Séance 23 Seéance 2b Séance 2c
Comment pragrammer e module suheeur de ligne Commeent programmier ke madule ultrason pour Cammant pragrammer |a pince paur qu'elle
pour sulvre bz parcours mis en place par e détecter la prisence de la poubelle # mamn|pule comeckement la poubele ¥
urbanisies ¥
CT4.2et55 CT4.2et5.5 CT4.2et55

L

Seance 3
Comment organiser les différentes parties du programme
pour qui le robot fanctionne de fagon avtonome #

CT4.2 et 5.5
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SEQUENCE 2
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Description de la séquence du cycle 4 =2 F)

Région académique
Theme de la séquence

ILE-DE-FRANCE

Modernisation du ramassage des ordures d’'une commune

Problématique de la séquence

Comment automatiser le ramassage des poubelles dans un quartier

DIC
OTSCIS
Ip

X | MSOST

CT2.4 : Associer des solutions techniques a des fonctions.

CT4.2 : Appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique et du codage a la résolution d’un probleme simple.

CT5.5 : Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communiquant

Liens possibles

Disciplines scientifiques, EPI, Parcours.

DIC  Design, Innovation et Créativité
OTSCIS  Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société
MSOST  Modélisation et Simulation des Objets et Systémes Techniques 4
IP  Informatique et la Programmation
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Les compétences et connaissances associées  =* iiE)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Compétences
travaillées

Thématiques du programme Connaissances

e MSOST.1.6.1 : Familles de matériaux avec leurs

N principales caractéristiques.
M T1.6: M . .
CT1.2 dirsecc):fe ou6indire;:treer des grandeurs de manicre ¢ MSOST.1.6.2 : Sources d’énergies.
* MSOST.1.6.3: Chaine d’énergie.

e MSOST.1.6.4 : Chaine d’information.

MSOST.1.2 : Associer des solutions techniques a des .
CT24 . G MSOST.1.2.1 : Analyse fonctionnelle systémique.
fonctions.
* |P.2.3.1: Notions d’algorithme et de
programme.
* |P.2.3.2: Notion de variable informatique.
CT4.2+ IP2.3 : Ecrire un programme dans lequel des actions ) I,P'z,'3'3 : Declefnchement .c.j une ac'tlon parun
, , . , . événement, séquences d'instructions, boucles,
CT5.5 sont déclenchées par des événements extérieurs. . . ,
. instructions conditionnelles.

* |P.2.3.4: Systemes embarqués.
* |P.2.3.5: Forme et transmission du signal.
* |P.2.3.6: Capteur, actionneur, interface.
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Description de la sequence mx 2ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Présentation de la séquence

Les éleves construisent progressivement un programme qui gere le ramassage automatique
d’un camion poubelle autonome.

Situation déclenchante possible

Le maire de la ville sollicite notre classe pour élaborer un systeme de ramassage autonome
des poubelles dans un quartier de la ville. Il est d’ores et déja acté qu’un systeme de
marquage au sol de type ligne noire est mis en place par les urbanistes et que des
ingénieurs ont mis au point une maquette de ce camion autonome.
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Description de la sequence LI (5

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Les principaux éléments de la fiche de synthese des connaissances

mg w | * Expression du besoin
é * Les capteurs et les actionneurs
(chaine d’informations et chaine d’énergie)
* Le systeme embarqué

Pistes d’évaluation

Le logigramme

Wg N Choisir, compléter ou réaliser le logigramme décrivant le comportement
% d’un systeme automatisé ou embarqué issu de l'expression du besoin.

La programmation

Choisir, compléter ou réaliser le programme répondant au comportement
attendu d’un systeme embarqué (Variable, boucles, sous-programmes, ...)

Capteurs/actionneurs
Identifier les capteurs/actionneurs des chaines d’informations et d’énergie
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Description de la seéquence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Proposition de déroulé

S 1 Question directrice

Comment le camion poubelle peut-il assurer les différentes fonctions qui le
rendent autonome ?

DL BTl N L ET-LI TS Démarche d’investigation

S 2 3 Question directrice

Comment programmer le module suiveur de ligne pour suivre le parcours mis
en place par les urbanistes ?

LT BT N L BTG [FSE Résolution de probleme

S 2 bQuestion directrice

Comment paramétrer le module ultrasons pour détecter la présence d’une
poubelle sur le parcours ?

LT ET( R TG EFGIGIIER Résolution de probléme
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Description de la seéquence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Proposition de déroulé

S 2 C Question directrice

Comment programmer la pince pour qgu’elle manipule correctement la
poubelle ?

DL BT N e BTG I[P [TIM Résolution de probleme

S 3 Question directrice

Comment organiser les différentes parties du programme pour que le robot
fonctionne de facon autonome ?

DI ET (o R TG EFGIGIIER Résolution de probléme
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Description de la seéquence =x )

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Question directrice

Comment le camion poubelle peut-il assurer les différentes fonctions qui le rendent
autonome ?

Démarche pédagogique : Démarche d’investigation

Activités G

Cycle 4 SEANCE 1 s

* Lecture de la lettre du maire

* Lecture du cahier des charges

* Présentation du robot poubelle support

* Associer les fonctions techniques et leurs solutions sur le camion
poubelle

........

[ - DALY Elicsbats,

AW e s Evaeny x.
Flace Charlas da Gaula, 91580 Etraohy

0160803377

REPUBLIGUE FRANCAISE

Conclusion / Bilan

Arartanten e b du Cotlinge Le Bouaias,
Awanus Foch 31580 Etruchy

Connaitre les différents modules qui participent a 'automatisation du e
camion poubelle. L&
.4
Ressources _ M
- /
* Lettre du Maire * « Fiche éleve séance 1 »
* Cahier des charges * Ressource sur les modules du
* Robot poubelle Mbot

10




Description de la séquence
S 2 aQuestion directrice
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ey Versail

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Comment programmer le module suiveur de ligne pour suivre le parcours mis en place par

les urbanistes ?

DI BTG ELELEEGTC T Résolution de probléme

Activités

* Paramétrer le module suiveur de ligne qui permet au robot
d’effectuer le parcours.

* Réaliser un programme qui permet au robot de s’arréter au bon
endroit a partir d’un algorithme fourni.

Conclusion / Bilan

Gérer les parametres des modules suiveur de ligne

S1- SEANCE 2

Ressources

* Robot ramasseur de poubelles avec le programme « suiveur de ligne
a paramétrer »

* Tableau des valeurs du capteur suiveur de ligne

* Algorithme de gestion du parcours.

- Tester, shacrvar et mislfler, s wcessalre, pour optlniies Vol pROGELIEIE Qe Vods SOTAAIETEE
o Sl e pars s ol .
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acadd
Versail

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Description de la séquence

S 2 bQuestion directrice
Comment paramétrer le module ultrasons pour détecter la présence d’une poubelle sur le
parcours ?

Démarche pédagogique : Démarche d’investigation

Activités

Cyded | Séq.1- SEANCE 2 it

Bite dax Sciences ot du is Techealaple ox caldar

*  Compléter l'algorithme de la séance précédente pour qu’il integre la
détection d’'une poubelle sur son emplacement.

* Compléter le programme de la séance précédente sur Mblock pour
qu’il corresponde au nouvel algorithme.

3- A paris des bloes s des bibliothégues o P
deseriptl du loghgrannm: ci-dessus, sdaliser
e n

& Lo viterre @ 2, g it sur Jex 2 matears de roue
wctiver le matesr M1 3 b putsasncs 0 o, g v

i I mendule = Satveur d ligne a.
{481t M2} ot branci §

4- Tesaer, abierves et modifles, sl aéecisabe, p
€ optissist .

Conclusion / Bilan

Gérer les parameétres du module ultrasons.

Fourqu s * et el ditseter |a présence d"sae poubelle, us peat dire

vees e s souse, use bande noiee a sol femplacessent de

ule suiveus de ligas, on asmene, complicer les valewss &
+ sckon les compeetements gt I'on soubaite dosser 1
ut la ligne mee :

Ressources

* Robot ramasseur de poubelles avec le programme « séance 2 »

12
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Description de la seéquence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

SZ Question directrice
Comment programmer la pince pour qu’elle manipule correctement la poubelle ?

DI BTG ELELEEGTC T Résolution de probléme

Activités s | s =

Pie dar Seiances at sle s Techralaple ox calbar

Db o syt tachaigas
FiTEat rmama 28 prUbaRI

* Elaborer un algorithme qui permet de ramasser, vider et reposer la
poubelle.
*  Programmer ce cycle sur Mblock.

i, realises be programse avee les bannes
o ggie b 1obot « camios poubelle «

Recommandarions -
& Férffier biex mar quels part et slata somt conneciés les srrvomoteves.
b Réflichir & a paxitian initisle du braz st dex doigis de b pisce avant de conum excer san cycle.

4 Tesser, abserves et modifies, i p PregramEse gue vous Somise =
w eyl pliee optissisd o

& Pour 1 ainerd et de dicrd An,..
rervomoteur afin de fa r\rlw\lurw wxsivement ler changem ua’ posinos du bras st der doigts de
Ja pince

Conclusion / Bilan .

Pour ramasser la poubelle, la pince robotisée doit suivre un cycle bien

F_'.l&'_-mmm Ie peinsipe de fencsoansmy pericment du modsie w pIEE = pour pugmIEE
précis en agissant sur deux servomoteurs. RS T S R

[Trwvair & viatiser

1+ A perte d tablean de b documentation techesque <o ANNEXE, emple 4 vakur gl o s
ffereanss positians de dulgis aeupmm,ame < des

Ressources

* Tableau « description du comportement de la pince »

2+ EA vuus sdunt € caourcs st e oM « o . sl I IpEAE sl ¢ eyl o
remacage, vidige ¢ repuse de s poubelle & sen cmplacemeat en pilutat des diRrenies posiins
gt 1 s i o pince

13
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Description de la seéquence =x )

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Question directrice

Comment organiser les différentes parties du programme pour que le robot fonctionne de
facon autonome ?

DI BTG ELELEEGTC T Résolution de probléme

Activités
*  Compléter l'algorithme de la séance 3 pour qu’il integre la i
. . . ot Voo s
manipulation de la pince. p—
* Compléter le programme de la séance 3 sur Mblock pour qu'’il [ B

Comprendie ke principe de foocimnesent ¢ le compenesent du robet o Camion poubelic u poer
amenbler cormeciemesl les dIERTents programime pilon s capleers of scteneces afis d"sseer les

corresponde au nouvel algorithme. 1

- Dieteeter 'enplcessen i la peéseece d'use padbelle ;
- Marguud dramasie, vier e reposee) a pushelle.

[Travasil i realies :

1- A Vaide s bepigrasiroes sallsts bors des séames pedoddonics, comsinuire e epinanne sl
+ Tasuses les citdes ef-desats

T Al s peegranmstes edalists loes des seances pedciadentis, edaliser ke prograsine: Gl perseinan
de défisis du rabat » cami de épondee s cxlgenees & calien

des charges.
3. Temer, observer of medifier, T oplirdser e
a Suivens de parcours - prisence pochelle - pince atistist a.
.o .o Ko vmmundations -
( onclusion Bl an g
Py r—— Jex clamyprrments de poritios s brar e der doigts de
a pince

Notre camion répond-il aux attentes du maire ?

Ressources

* Robot ramasseur de poubelles avec le programme « séance 3» .

14
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Description de la sequence =3 fE)

e Versai

Région académique
Pack ressources -

Fiche de préparation fichePédagogique.docx

Q" Vidéos de la situation déclenchante Vidéo1l.mp4, vidéo2.mp4

Fiches éleves Fiches éléves S1, S2a, S2b, S2c et S3 .docx

Lettre du maire Lettre maire.docx

Synthése Synthése S1.docx

Evaluation Evaluation S1.docx

e .,

=
— 2
L sy % DSuIid orks

L] L}
2 VIDEO @
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Séquence 2
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Svnoptiqgue du projet « Camion Poubelle »

SEQUENCE 1|

4

Séance 1

Quelle forme donner & la poubelle pour qu'zlle

s'adapte 3 notre robot ?

CT1.3

¥

|

}

hd

Séance 2
comment traduire nos idées
en solutions concrates ?

CT3let32

Séance 2
Comment traduire nos idees
en solutions concrétes ?

CT3let3.2

Séance 2
comment traduire nos idees
en solutions concrates ?

CT3ler32

Séance 2
Ccomment traduire nos idees
en solutions concrétes ?

CT3let3.2

Séance 2
Comment traduire nos idees
en solutions concrétes ?

CT3let32

Compétition entre les équipes

[Situation d'appel 8 projet entre plusieurs entregrises)

Séance 3

Les prototypes de poubelles sont-ils adaptés & la

forme de |z pince ?
CT:25et2.6

17
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Description de la séquence du cycle 4 =2 F)

Région académique
Theme de la séquence

ILE-DE-FRANCE

Design des poubelles a I'image du quartier

Problématique de la séquence

Comment concevoir une poubelle s’adaptant au robot ramasseur ?

v | =
213
O g2 2
o o 2 &
CT 1.3 : Rechercher des solutions techniques a un probléme posé, expliciter ses choix et les communiquer en X
argumentant.
CT 3.1 : Exprimer sa pensée a l'aide d'outils de description adaptés : croquis, schémas, graphes, diagrammes, tableaux X
(représentations non normées).
CT 3.2 : Traduire, a l'aide d’outils de représentation numérique, des choix de solutions sous forme de croquis, de
dessins ou de schémas. X
Liens possibles
Disciplines scientifiques, arts plastiques, EPI, Parcours...
DIC  Design, Innovation et Créativité
OTSCIS  Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société
MSOST  Modélisation et Simulation des Objets et Systémes Techniques 3
1

IP  Informatique et la Programmation
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Les compétences et connaissances associées  =* iiE)

Compétences
travaillées

Thématiques du programme

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Connaissances

DIC 1.5 : Imaginer des solutions pour produire des

DIC 1.5.1: Design.
DIC 1.5.2 : Innovation et créativité.
DIC 1.5.3 : Veille.

CT1.3 objets et des éléments de programmes DIC 1.5.4 : Représentation de solutions (croquis,
informatiques en réponse au besoin. schémas, algorithmes).
DIC 1.5.5 : Réalité augmentée.
DIC 1.5.6 : Objets connectés.
OTSCIS.2.1 : Exprimer sa pensée a l'aide d’outils de
description adaptés : croquis, schémas, OTSCIS.2.1.1 : Croquis a main levée.
CT3.1 graphes,...(représentations non normées) OTSCIS.2.1.2 : Différents schéma.
CT3.2 OTSCIS.2.2 : Lire, utiliser et produire, a I'aide d’outils | OTSCIS.2.2.1 : Outils numériques de description

de représentation numérique des choix de solutions
sous forme de croquis, de dessins ou de schémas.

des objets techniques.

19
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Description de la sequence =x 2ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Présentation de la séquence

Il est demandé aux éleves de réaliser une poubelle pouvant s’adapter au robot ramasseur de
poubelles. Dans un premier temps il faudra prendre des mesures d’'encombrement avec une
regle pour ensuite pouvoir proposer des croquis de solutions.

Les idées retenues aprés une mise en commun seront ensuite modélisées en 3D pour
finalement étre imprimées.

Situation déclenchante possible

De facon a satisfaire la demande de La Maire d’Etrechy d’automatiser le ramassage des
poubelles, il est nécessaire de concevoir de nouveaux bacs s’adaptant au robot que vous
avez programme.

20



Description de la séquence

Les principaux éléments de la fiche de synthese des connaissances

R

La modélisation en 3D d’un OT doit d’abord étre
esquissée sur papier pour « fagonner » une idée
(formes, fonctions, encombrement, etc.).

La modélisation en 3D permet d’aboutir a une
réalisation quand elle est imprimée.

Cahier des charges fonctionnelles

3

»r

-
e Versail

Région académique
iLE-DE-FRANCE

21
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Description de la seéquence =2 E)

ILE-DE-FRANCE

Proposition de déroulé

S 1 Question directrice

Quelle forme donner a la poubelle pour qu’elle s'adapte a notre robot ?

LT BT N L BTG IS Résolution de probleme

S 2 Question directrice

Comment traduire nos idées en solutions concretes ?

DT BT N L ETLIA TS Démarche de projet

S 3 Question directrice

Les prototypes de poubelles sont-ils adaptés a la forme de la pince ?

DT BT N L ETLIAC [T Démarche de projet

22



»r

Description de la seéquence =x )

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Question directrice

Quelle forme donner a la poubelle pour qu’elle s’adapte a notre robot ?

DITGETTLELELEEGTCIEE Résolution de probléeme

Activités ®
. -...' DRILLY Hlisabath E, '.

aire d Evruchy.
Flace Crarios de Gadle, 91580 Erbchy Egehsd + Fratersiid

01808033 77 HEPUBLIOUE FRANCAISE

e Mesurer toutes les dimensions nécessaires dans les différentes
positions de la pince.

e Exprimer ses idées sous forme de croquis.

e Mise en commun des idées en les argumentant.

e Revue de projet.

Aattanton e e du Collibgs Le Bowiinn,
A Foch 1580 Eiruchy

i de lu gare, nous souhai un plaze

dala pousalle, sa
or 40 reposar]. Vaus st b ot dispesition un

Cyde 4 SEANCE 1 | e

el des Scrers st o ln Techralagie e calibgr

[ p———

Guestionnement.

s s e s g o kgt b i}

Pinte = dan o oot ramascau da poballis

. cn quiweun parmeties da

Conclusion / Bilan

e |l faut tenir compte des contraintes (dimensions) pour produire une
solution viable.

e Pour que les autres comprennent bien mon idée, je dois trouver une
facon simple et claire de I'expliquer (croquis, arguments, etc. )

Ressources
e Mbot équipé en robot ramasseur  de positionner la pince dans ses
de poubelles différents états grace a la ' — N
e Programme Mblock permettant télécommande.
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Description de la seéquence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Question directrice

Comment traduire nos idées en solutions concréetes ?

Démarche pédagogique : Démarche de projet

Activités

Concevoir en 3D 'une des solutions retenue lors de la revue de projet.

Conclusion / Bilan

Il est nécessaire d’avoir une solution « réalisable » (complexité des
formes).

Ressources

e PC avec logiciel de conception 3D
e |Imprimante 3D

24
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Description de la seéquence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Question directrice

Les prototypes de poubelles sont-ils adaptés a la forme de la pince ?

Démarche pédagogique : Démarche de projet

Activités

* Essai des poubelles imprimées et observation du comportement.
* Quels sont les problemes constatés ?
* Que proposez-vous ?

Conclusion / Bilan

Tester et valider les modeles envisagés.

Ressources

e Mbot équipé en robot ramasseur de poubelles
e Les poubelles imprimées

25
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Description de la sequence =x ofF)

Région académique
iLE-DE-FRANCE

Pack ressources

Fiche de préparation fichePédagogique.doc
LAY Vidéo de la situation déclenchante Vidéo1l.mp4

x S ol

26



»

-
e Versail

uuuuuuuuuuuuuuuu

Merci de votre attention
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