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Camion poubelle autonome 
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Début de cycle                                                Fin de cycle 

GT 91 
M. Michel Bencun 
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Séquence 1 



M
is

e
 e

n
 œ

u
vr

e
 d

e
s 

p
ro

gr
am

m
e

s 
d

e
 T

e
ch

n
o

lo
gi

e
 

3 

Synoptique du projet « Camion Poubelle » 
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Thème de la séquence 

Modernisation du ramassage des ordures d’une commune 

Problématique de la séquence 

Comment automatiser le ramassage des poubelles dans un quartier 

DIC Design, Innovation et Créativité  

OTSCIS Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société 

MSOST Modélisation et Simulation des Objets et Systèmes Techniques 

IP Informatique et la Programmation 

D
IC

 

O
TS

C
IS

 

M
SO

ST
 

IP
 

CT2.4 : Associer des solutions techniques à des fonctions.  X 

CT4.2 : Appliquer les principes élémentaires de l’algorithmique et du codage à la résolution d’un problème simple.  X 

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

Liens possibles 

Disciplines scientifiques, EPI, Parcours. 



Compétences 
travaillées 

Thématiques du programme Connaissances 

5 

CT 1.2 
MSOST.1.6 : Mesurer des grandeurs de manière 
directe ou indirecte  

• MSOST.1.6.1 : Familles de matériaux avec leurs 
principales caractéristiques.  

• MSOST.1.6.2 : Sources d’énergies.  
• MSOST.1.6.3 : Chaîne d’énergie.  
• MSOST.1.6.4 : Chaîne d’information.  

CT 2.4 
MSOST.1.2 : Associer des solutions techniques à des 
fonctions.  

MSOST.1.2.1 : Analyse fonctionnelle systémique.  

CT 4.2 + 
CT5.5 

IP2.3 : Écrire un programme dans lequel des actions 
sont déclenchées par des événements extérieurs.  

• IP.2.3.1 : Notions d’algorithme et de 
programme. 

• IP.2.3.2 : Notion de variable informatique. 
• IP.2.3.3 : Déclenchement d'une action par un 

événement, séquences d'instructions, boucles, 
instructions conditionnelles. 

• IP.2.3.4 : Systèmes embarqués. 
• IP.2.3.5 : Forme et transmission du signal. 
• IP.2.3.6 : Capteur, actionneur, interface.  
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Présentation de la séquence 

Les élèves construisent progressivement un programme qui gère le ramassage automatique 
d’un camion poubelle autonome.  

Situation déclenchante possible 

Le maire de la ville sollicite notre classe pour élaborer un système de ramassage autonome 
des poubelles dans un quartier de la ville. Il est d’ores et déjà acté qu’un système 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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Pistes d’évaluation 

• Expression du besoin 
• Les capteurs et les actionneurs 
(chaîne d’informations et chaîne d’énergie) 
• Le système embarqué 

Les principaux éléments de la fiche de synthèse des connaissances 

Le logigramme 
Choisir, compléter ou réaliser le logigramme décrivant le comportement 
d’un système automatisé ou embarqué issu de l’expression du besoin. 

La programmation 
Choisir, compléter ou réaliser le programme répondant au comportement 
attendu d’un système embarqué (Variable, boucles, sous-programmes, …) 

Capteurs/actionneurs 
Identifier les capteurs/actionneurs des chaînes d’informations et d’énergie 
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S1 Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Démarche d’investigation 

Proposition de déroulé 

S2a Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  

S2b Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  
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S2c Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  

Proposition de déroulé 

S3 Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  
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S1
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Démarche d’investigation 

Activités 

• 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  

Conclusion / Bilan 

Connaître les différents modules qui participent à l’automatisation du 
camion poubelle. 

Ressources 

• Lettre du Maire 
• Cahier des charges 
• Robot poubelle 

• « Fiche élève séance 1 » 
• Ressource sur les modules du 

Mbot  
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S2a
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  

Activités 

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

• Réaliser un programme qui permet au robot de s’arrêter au bon 
endroit à partir d’un algorithme fourni.  

Conclusion / Bilan 

Gérer les paramètres des modules suiveur de ligne  

Ressources 

• Robot ramasseur de poubelles avec le programme « suiveur de ligne 
à paramétrer » 

• Tableau des valeurs du capteur suiveur de ligne 
• Algorithme de gestion du parcours.  
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S2b
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Démarche d’investigation 

Activités 

• Compléter l’algorithme de la séance précédente pour qu’il intègre la 
détection d’une poubelle sur son emplacement. 

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

Conclusion / Bilan 

Gérer les paramètres du module ultrasons.  

Ressources 

• Robot ramasseur de poubelles avec le programme « séance 2 »  
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S2c
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  

Activités 

• Elaborer un algorithme qui permet de ramasser, vider et reposer la 
poubelle. 

• Programmer ce cycle sur Mblock.  

Conclusion / Bilan 

Pour ramasser la poubelle, la pince robotisée doit suivre un cycle bien 
précis en agissant sur deux servomoteurs.  

Ressources 

• Tableau « description du comportement de la pince »  
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S3
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème  

Activités 

• Compléter l’algorithme de la séance 3 pour qu’il intègre la 
manipulation de la pince. 

• Compléter le programme de la séance 3 sur Mblock pour qu’il 
corresponde au nouvel algorithme.  

Conclusion / Bilan 

Notre camion répond-il aux attentes du maire ?  

Ressources 

• Robot ramasseur de poubelles avec le programme « séance 3» . 
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Pack ressources 

Type Nom de la ressource Nom de fichier 

Fiche de préparation fichePédagogique.docx 

Vidéos de la situation déclenchante Vidéo1.mp4, vidéo2.mp4 

Fiches élèves Fiches élèves S1, S2a, S2b, S2c et S3 .docx 

Lettre du maire Lettre maire.docx 

Synthèse Synthèse S1.docx 

Evaluation Evaluation S1.docx 
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Séquence 2 
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Synoptique du projet « Camion Poubelle » 
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Thème de la séquence 

Design des poubelles à l’image du quartier 

Problématique de la séquence 

Comment concevoir une poubelle s’adaptant au robot ramasseur ?  

DIC Design, Innovation et Créativité  

OTSCIS Objets Techniques, les Services et les Changements Induits dans la Société 

MSOST Modélisation et Simulation des Objets et Systèmes Techniques 

IP Informatique et la Programmation 

 
 
 D

IC
 

O
TS

C
IS

 

M
SO

ST
 

IP
 

CT 1.3 : Rechercher des solutions techniques à un problème posé, expliciter ses choix et les communiquer en 

argumentant. 
X 

CT 3.1 : Exprimer sa pensée à l'aide d'outils de description adaptés : croquis, schémas, graphes, diagrammes, tableaux 

(représentations non normées). 
X 

CT 3.2 : Traduire, à 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… 
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Compétences 
travaillées 

Thématiques du programme Connaissances 

19 

CT 1.3 
DIC 1.5 : Imaginer des solutions pour produire des 

objets et des éléments de programmes 

informatiques en réponse au besoin. 

DIC 1.5.1 : Design. 

DIC 1.5.2 : Innovation et créativité. 

DIC 1.5.3 : Veille. 

DIC 1.5.4 : Représentation de solutions (croquis, 

schémas, algorithmes). 

DIC 1.5.5 : Réalité augmentée. 

DIC 1.5.6 : Objets connectés. 

CT 3.1 
CT 3.2 

OTSCIS.2.1 : Exprimer sa pensée à l’aide d’outils de 
description adaptés : croquis, schémas, 
graphes,…(représentations non normées) 
OTSCIS.2.2 : Lire, utiliser et produire, à l’aide d’outils 
de représentation numérique des choix de solutions 
sous forme de croquis, de dessins ou de schémas. 

OTSCIS.2.1.1 : Croquis à main levée. 
OTSCIS.2.1.2 : Différents schéma. 
OTSCIS.2.2.1 : Outils numériques de description 
des objets techniques. 
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Présentation de la séquence 

Il est demandé aux élèves 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 
règle pour ensuite pouvoir proposer des croquis de solutions. 
Les idées retenues après une mise en commun seront ensuite modélisées en 3D pour 
finalement être imprimées. 

Situation déclenchante possible 

De façon à 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 programmé. 



M
is

e
 e

n
 œ

u
vr

e
 d

e
s 

p
ro

gr
am

m
e

s 
d

e
 T

e
ch

n
o

lo
gi

e
 

21 

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

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

Les principaux éléments de la fiche de synthèse des connaissances 

• Cahier des charges fonctionnelles 
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S1 Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème 

Proposition de déroulé 

S2 Question directrice 

Comment traduire nos idées en solutions concrètes ? 

Démarche pédagogique : Démarche de projet 

S3 Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Démarche de projet 
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S1
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Résolution de problème 

Activités 

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

 Exprimer ses idées sous forme de croquis. 
 Mise en commun des idées en les argumentant. 
 Revue de projet. 

Conclusion / Bilan 

 Il faut tenir compte des contraintes (dimensions) pour produire une 
solution viable. 

 Pour que les autres comprennent bien mon idée, je dois trouver une 
façon simple et claire de l’expliquer (croquis, arguments, etc. )  

Ressources 

 Mbot équipé en robot ramasseur 
de poubelles 

 Programme Mblock permettant 

de positionner la pince dans ses 
différents états grâce à la 
télécommande. 
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S2
Question directrice 

Comment traduire nos idées en solutions concrètes ? 

Démarche pédagogique : Démarche de projet 

Activités 

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

Conclusion / Bilan 

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

Ressources 

 PC avec logiciel de conception 3D 

 Imprimante 3D 
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S3
Question directrice 

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

Démarche pédagogique : Démarche de projet 

Activités 

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

Conclusion / Bilan 

Tester et valider les modèles envisagés. 

Ressources 

 Mbot équipé en robot ramasseur de poubelles 

 Les poubelles imprimées 
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Pack ressources 

Type Nom de la ressource Nom de fichier 

Fiche de préparation fichePédagogique.doc 

Vidéo de la situation déclenchante Vidéo1.mp4 
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