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Enseigner la Technologie au cycle C4

Séminaire académique 2019

Comment retrouver la possibilité de marcher ?

Début de cycle Fin de cycle
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Description de la séquence du cycle 4

Theme de la séquence

Assistance a la personne

Problématique de la séquence
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Comment retrouver la possibilité de marcher ?

DIC

OTSCIS

IP

CT 2.2 - |dentifier le(s) matériau(x), les flux d’énergie et d’information dans le cadre d’une
production technique sur un objet et décrire les transformations qui s’opérent.

X | MSOST

CT 4.2 — Appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique et du codage a la résolution d’un
probleme simple.

CS 1.6 — Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les entrées et sorties.

CS 5.7 — Analyser le comportement attendu d’un systeme réel et décomposer le probleme posé en
sous-problemes afin de structurer un programme de commande.

Liens possibles

Disciplines/EPI : SVT, EPS, Physique-chimie - Parcours éducatif de santé...

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

IP  Informatique et la Programmation
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Les compétences et connaissances associées  =* iiE)
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O pDeLe
> dliQuUeE 0 PDIrogrd > O c d >
MSOST.1.4 — Identifier le(s) matériau(x), les flux Familles de matériaux avec leurs principales
CT 2.2 d’énergie et d’information sur un objet et décrire caractéristiques. Sources d'énergies. Chaine
les transformations qui s’opéerent. d'énergie. Chaine d'information.
IP 2.3 — Ecrire un programme dans lequel des Notions d'algorithme et de programme. Notion
actions sont déclenchées par des événements de variable informatique. Déclenchement d'une
extérieurs. action par un événement, séquence
CT4.2 d'instruction, boucles, instructions
conditionnelles. Systemes embarqués. Forme et
transmission du signal. Capteur, actionneur,
interface.
O pDeLe
> dLIJQUE 0 PDIroOgIca C O C d >
o= que =
MSOST.1.3 — Analyser le fonctionnement et la Représentation fonctionnelle des systemes.
CS 1.6 structure d’un objet, identifier les entrées et Structure des systémes. Chaine d’énergie. Chaine
sorties. d’information.
IP 2.1 — Analyser le comportement attendu d’un
systeme réel et décomposer le probléeme posé en
CS 5.7

sous-problémes afin de structurer un programme
de commande.
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Présentation de la séquence

Cette séquence amene les éleves a se questionner sur le fonctionnement d’un
exosquelette dans le but de programmer une maquette simplifiée.

Situation déclenchante possible

Suite a un accident, une personne s’est retrouvée paraplégique.
Une nouvelle machine, le ReWalk, lui permet de retrouver une certaine mobilité.
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Les principaux éléments de la fiche de synthéese des connaissances

)

Structure d’un systeme
Représentation générale d’un systeme (boite noire) avec ses entrées et ses sorties.

Chaine d'information, chaine d'énergie

Représentation d’une chaine d’information et d’une chaine d’énergie avec les
fonctions et les éléments du systéeme.

Algorithme / Algorigramme et programme

Outils de description d’un programme, types de langages de programmation,
notions de boucles, variables et instructions conditionnelles.

Pistes d’évaluation

Le systeme

Entrées et sorties d’un systeme a compléter

La chaine d’information et la chaine d’énergie
Chaine d’information et chaine d’énergie a compléter
La représentation d’un fonctionnement logique
Algorigramme a compléter

La programmation

Programme sous scratch2 a compléter et a analyser
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Proposition de déroulé

S1

Comment fonctionne un exosquelette ?

Résolution de probleme

S2

Comment programmer un exosquelette ?

Résolution de probleme




»

Description de la séquence LW )
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Comment fonctionne un exosquelette ?

Résolution de probleme

Activités

Les éleves sont amenés a analyser le fonctionnement et la structure du
systeme exosquelette en identifiant les solutions techniques choisies
ainsi que les flux d’énergie et d’information.

Ordinateur et piles

Conclusion / Bilan

Découverte du fonctionnement du systeme exosquelette :

Association de solutions techniques a des fonctions, réalisation de la
chaine d’information et de la chaine d’énergie de la maquette de ek
I'exosquelette.

o————— Capteur d'inclinaison

3

Ressources

Moteurs, engrenages

C et logiciels

- Fiche ressources : description générale du ReWalk, un exosquelette
commercialisé en France.
- Maquette simplifiée de I'exosquelette.

% . S W
,/ Garniture intérieure

de chaussure
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Comment programmer un exosquelette ?

Résolution de probleme

Activité préparatoire

Décomposition et description du mouvement de marche, les éleves
doivent réaliser une vidéo leur permettant de mesurer les angles des
articulations des jambes.

Activités

Les éléves sont amenés a programmer les mouvement de la maquette de
I'exosquelette, de maniere séquentielle puis de maniéere continue.

Conclusion / Bilan

Représentation du fonctionnement logique de la maquette a l'aide d’'un
algorigramme, programmation avec incrémentation de variable et notion
de boucle.

Ressources

Coup de pouce : organigramme sur le principe de I'incrémentation de
variable.
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S1 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

Diagramme FAST Planche 51 -1/3

Fonctions Fonctions Solutions
attendues techniques techniques

FG : Fermelire aux

i . ) . - -
paraplégiques FS1 : Piloter le o T s @ ST e
Fin rEEnTET G mouvement — FT1:Acguéri ——  volonté de Inclinométre | S
mobilité . lutilisateur ontre Bluetooth’ -

_ _ _ e £
: E
| | o
FT2 : Traiter FT2 1 :Contréler L =
I le déplacement —{\Mifm-mnrmfeur =
| ~Intel Atom
———— =
f — —
: : FT3.1 :Envoyer e N ©
|_FT3:-Communiguer  * fineo rmation & ST ) ﬁ
. |la chaine d'énergie Cables 4
. | FT41:Etre - N
FS2 : Assurer le 1 sT 3
TR — FT4: Alimenter alimenté Batterie 24V )
en énergie e 7
. : - _ L o
FT5.1 :Envoyer : ST N =
— FT5 : Distribuer [énergie aux 4((:‘5”8 de pu::ma‘ncy] o
actionneurs ~— - E
: — =
| FT6.1:Géné {f st O\ BE
- . : 1 - Générer =
AUISET T le mouvement Moteurs DC RErf ‘_l"n._"-
~—_ e
- Sost
FTV : Transmetire & Engrenages )
— "
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S1 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

Planche S1-2/3

Choix du type de moteur

Moteur Courant Continu Moteur Pas a Pas Servomoteur
DC motor Stepper Motor Servomotor

[Fonction controle Contrdle de vitesse Contréle de vitesse Contrdle de position
Contréle de position
Tension d'alimentation 24V 24V 24V
uple Moyen Moyen Elevé
ncombrement Faible Elevé Moyen
vité Basse Haute Haute
Avantages Colt faible Nombre défini de position Réducteur intégré
{Inconvénients Pas de choix de position d'arrét Complexe a utiliser Angle limité ( 180] par ex )

10
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S1 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

Planche S1 -3/3

Flux d’énergie et d’information

___________________________________________________________________________________________________________________

Evénement Chaine d’information i )
extérieur : Acquérir Traiter Communiquer 5 Inf?rr!]:eltlon pour
Pression bouton Capteur 4 Mi tréil Cébles RJ25 e
utilisateur apteur icro-contré en’ ables . LED
' boutons poussofr. Arduing |
' L Chaine d’énergie :
. . , Distribuer . .
Energie d'entrée : : Alimenter > Cireutt 4 Convertir Transmettre | Action attendue -
: e & i Batterie ircuit ce Servomoteur. X 5
Energie electmquei» ‘ puissance ‘ ‘ | * Mouv@ﬂ}ent de
: Arduino marche

11
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S 7 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

. i Planche S2-1/3
Activité preparatoire

Décomposition d'un pas Eléments:  Cd cuisse droite
Cg cuisse gauche

1d jambe droite
Jg jambe gauche

ﬂln ﬂim ﬂ]l [ | ﬂ U
m
N
3
3 & o z N & & 8 I &
Q
T
&
&
=
1]
@
g O
=l
g
=
ps
&
= + ; + + + +

W W

3 & g S & Gl & 8 & &
S| o @ ° ° o o ] o o
g
s
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S 7 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

Planche S2 - 2/3

Programmation séquentielle du mouvement des hanches

mBot - générer le code

5i . bouton de la carte [N . alors
répéter indéfiniment

réegler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

|}rrégler le servomoteur du a
ratﬁentie €Y secondes

¥
réegler le servomoteur du Slot 17 JE]
ratien:ie €Y secondes

! —

=

26

o (
L=y =]

b

angle de § °

angle de ®

angle de EIR ©

angle de EIR ©

angle de § °

angle de ®

angle de EIR ©

angle de EIR ©
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S 7 Résultats attendus — exemples de productions d’éléves

. _ . Planche S2 -3/3
Analyse du fonctionnement logique du systéeme et

programmation séquentielle du mouvement des hanches

mBot- générerle code
S b e |la carte RICEEEM Jalors
répéter indéfinimen

e rotation” B O

reépeter jusqu'a  rotation =

régler le servomoteurdu EITEY CNEY & un anglede € - @+ rotation
[at_tendrem secondes

régler le servomoteurdu (EXTEY EFES 2 un angle d= € + | rotation ©

ratt-endrem secondes

o~ Y o
répéter jusqu’a  rotation =[fE

régler le servomoteurdu (EHERY EIFTEY 2 un angled=E + @ * rotation °
[_att:andrem sacondes

régler le servemoteurdu (EHTEY GNP 2 un angle d= (@l - rotation ©
_ratz;ndre@ secondes

mettrefFTEEIM =

répéter jusqu’a  rotation =[FB

Mettre variable a O

=

VValeur cible

atteinte ?
=

régler le servomoteurdu (EHTEY EMEY 3 un angle de W + | rotation =

rah‘:-endrem secondes
- o régler le sarvamoteurdu EMTEY CGNE 2 un anglzd= BN - @ = rotation ©
Pivoter de 1 A

=

metire (TSRS & [
-
répeter jusqu'a | rotation =E

régler le servomoteurdu EXTREY CINEY 2 un angle d= R - | rotation ©
(at_t:andre@ sacondes

régler le servomoteurdu Y GNED & un anglede @& + @ = rotation ©
_r_at_t;ndre@ secondes

Incrementer variable

=

| mtire TR 5 0
=
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Description de la séquence

Pack ressources

Type

B

(B

A FH Bl fH EM G

Solidy orks

& B ®

O B

Fiche pédagogique

Vidéo de la situation déclenchante
Fiche synthese

Fiche de ressources

Fiche activité 1 (éléve et corrigée)
Fiche activité préparatoire

Fiche activité 2 (éléve et corrigée)
Fichier coup de pouce

Fiche évaluation (éleve et corrigée)
Fichiers modélisation exosquelette

Fichiers imprimante 3D

Pl GO0

2] Ve
> =

Soligv orks

FICHE PEDAGOGIQUE.xIsx

ReWalkers.mp4

FICHE DE SYNTHESE.odt

1-FICHE RESSOURCES 1.0dg

1-FICHE ACTIVITE 1.0dg

2-FICHE ACTIVITE PREPARATOIRE 2.0dg

2-FICHE ACTIVITE 2.0dg

2-FICHE COUP DE POUCE - ACTIVITE 2.0dg

FICHE EVALUATION.odg

Exosquelette.skp

Exosquelette.st!

»
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Nom de la ressource Nom de fichier
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FICHE PÉDAGOGIQUE.xlsx
Activité 1/ReWalkersVersionCourte20s.mp4
Synthèse/FICHE DE SYNTHESE.odt
Activité 1/1-FICHE RESSOURCES 1.odg
Activité 1/1-FICHE ACTIVITÉ 1 correction.odg
Activité 2/2-FICHE ACTIVITÉ PRÉPARATOIRE 2 correction.odg
Activité 2/2-FICHE ACTIVITÉ 2 correction.odg
Activité 2/2-FICHE COUP DE POUCE - ACTIVITÉ 2 correction.odg
Evaluation/FICHE ÉVALUATION correction.odg
Fichiers SKP/Exosquelette .skp
Fichiers STL

[
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