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Activité 1: Compléter la représentation fonctionnelle du robot à l’aide de la notice ci-dessous et de 

la Fiche connaissance FC IP 19  sur ecotechno.fr /Robotique 

action 

Chaîne d’énergie 

TRAITER L’INFORMATION =  

COMMANDER= Interface 

- 

ACQUERIR= Capteurs 

- 

- 

- 

- 

- 

COMMUNIQUER 

-Signal sonore, lumineux 

-Signal électrique, radio(wifi, 
bluetooth) 

Utilisateur 

Système 

DISTRIBUER 

Câble RJ25 

 

ALIMENTER 

- 

 

CONVERTIR = 

Actionneurs 

- 

- 

- 

- 

TRANSMETTRE 

- 

Avancer, allumer, 

sonner, communiquer 

Arrêter, éteindre. 

Motors 

Ultrasonic sensor 

Line sensor 

Batterie 

Wheels 

Remarque:  

Wheels = roues 

Sensor = capteur 

Remarque:  

IR receiver= récepteur Infra rouge 

IR transmitting= émetteur Infra Rouge 

 
programmable electronic card 

RGB LED 

IR Transmittig 

Light sensor 

Buzzer 

IR receiver 

Button 
Motors Ports 

RJ25 Ports 

https://www.ecotechno.fr/Sequence3_robotique/FC19_capt_acti_interf_5.pdf


Attendus de fin de cycle : 

Ecrire, mettre au point et exécuter un programme. 

D1.3 -Langages mathématiques, scien-

tifiques et informatiques. 
D2 -Les méthodes et outils pour ap-

prendre. 

D1.3 -Pratiquer des langages. 

D2 -Mobiliser des outils numériques. 

• CT4.2 -Appliquer les principes élémentaires de l'algorithmique et du codage à la résolution d'un problème 

simple. 

• CT5.5 -Modifier ou paramétrer le fonctionnement d?un objet communicant. 

Compétence Tech-

nologie 
Compétences associées Connaissances 

 Niveau/Objectifs 

d’apprentissages 

IP2- Écrire, mettre au 

point et exécuter un 

programme. 

IP2.3- Écrire un programme dans 

lequel des actions sont déclenchées 

par des événements extérieurs. 

-Notions d'algorithme et de programme. 

-Notion de variable informatique. 

-Déclenchement d'une action par un évène-

ment, séquences d'instructions, boucles, 

instructions conditionnelles. 

-Systèmes embarqués. 

Niveau 

4ème
 

N1 N2 N3 N4 

        

Critères des objectifs d’apprentissages : 

-Je sais expliquer à quoi servent tous les éléments qui participent à l'écriture d'un pro-

gramme : algorithme et/ou variable et/ou déclenchement d'une action par un événement et/ou séquence 

d'instruction et/ou boucle et/ou instruction conditionnelle  

N1 Non atteint 

-et je sais repérer dans un système embarqué et son programme tous les éléments sui-

vants : algorithme et/ou variable et/ou déclenchement d'une action par un événement et/ou séquence d'ins-

truction et/ou boucle et/ou instruction conditionnelle et expliquer leurs buts et fonctionne-

ments. 

 

N2 Partiellement atteint 

-et je sais rédiger partiellement ou modifier un programme en fonction d'un cahier des 

charges  

 

N3 Atteint 

-et je sais écrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des évé-

nements extérieurs à partir d'un cahier des charges. 

 

N4 Dépassé 
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Activité 2: Composer un programme fait d’une suite d’instructions sur le logiciel mBlock. 

Il s’agit d’allumer des lumières (LED) et créer des sons telle une voiture de police, pompier ou ambulance  puis de la faire avancer: 

Blocs d’instructions Algorithme 
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Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

Alors Les lumières passent du Rouge au bleu 

Puis  un son différent retenti  à chaque changement de cou-

leur. 

Puis que le robot avance indéfiniment 

Et répété indéfiniment 

 

 
Notez ici les actionneurs utilisés: 

…………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………. 

ACTION 

Activité 3: Composer un programme avec des conditions sur le logiciel mBlock. 

Blocs d’instructions Algorithme 

Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

-le robot avance indéfiniment 

-et si la distance mesurée par le capteur Ultra son est 

inferieure à 50 cm 

-Alors le robot recule 0.5 s, tourne à  gauche 0.5 s  

Et que ce programme soit répété indéfiniment 

Notez ici les actionneurs utilisés: 

…………………………………………………………………... 

Capteur : Le robot mesure des distance avec les ultra sons.  

Pour cela nous allons utiliser le capteur situé à l’avant de notre mBot. 

Entoure sur les blocs d’instruction : 

En vert les blocs correspondant à un capteur 

En rouge les blocs correspondants à un actionneur. 

Notez ici les capteurs utilisés: 

…………………………………………………………………... 



 

Il s’agit de l’instruction « état du suiveur de ligne sur port »  

– Lorsque les deux capteurs détectent une couleur claire la 
valeur état suiveur est à 3. 
– Lorsque le capteur de droite détecte une couleur foncée et 
le capteur de gauche détecte une couleur claire la valeur état 
suiveur est à 2. 
– Lorsque le capteur de droite détecte une couleur 
claire et le capteur de gauche détecte une couleur foncée la 
valeur état suiveur est à 1. 
– Lorsque les deux capteurs détectent une couleur foncée la 
valeur état suiveur est à 0. 
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Site techno.fr 

Le robot transporteur suiveur de ligne.  

Pour cela nous allons utiliser le capteur situé à l’avant de notre mBot. 

Blocs d’instructions 

Algorithme 

1 1 

1 0 

0 1 

0 0 
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Activité 4: Ecrire l’algorithme des suites d’instructions présentées   

Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

-le robot avance … 

Puis la led 

Puis 

Puis 

Puis 

Et répéter indéfiniment 

 

Je veux que: 

Lorsque le  bouton 

Tant que  

Sinon 

 

Je veux que: 

Quand 

Si  

Alors 

lecture vidéos et quiz  des 

Fiches de connaissances FCIP9 

et FCIP15 

https://www.ecotechno.fr/Sequence3_robotique/FCIP9_et_15.pdf
https://www.ecotechno.fr/Sequence3_robotique/FCIP9_et_15.pdf

