
Cahier d’investigation Séquence 2 Robotique Séance 1 Capteur Actionneur page1 

Activité 1: Relever les capteurs et les actionneurs présents sur ce robot en vous aidant de la page 2 et Fiche de connaissance IP 19  

Capteur 

- 

- 

- 

- 

- 

Remarque:  

Wheels = roues 

Sensor = capteur 

Remarque:  

IR receiver= récepteur Infra rouge = capteur 

IR transmitting= émetteur Infra Rouge  = actionneur 

Actionneur 

- 

- 

- 

- 

 

Les capteurs vont capter des informations: mouvement, changement de température ou de luminosité, distance (ultra sons), pré-

sence. 

Les actionneurs vont avoir une action: bouger, s’allumer, sonner… . Ils convertissent l’énergie électrique entre une autre action 

Motors 

Ultrasonic sensor 

Line sensor 

Batterie 

Wheels 

 
programmable electronic card 

RGB LED 

IR Transmittig 

Light sensor 

Buzzer 

IR receiver 

Button 
Motors Ports 

RJ25 Ports 

Capteur 

- 

- 

- 

- 

- 

Actionneur 

- 

- 

- 

 

 

Activité 2: Relever les capteurs et les actionneurs interface de la maison présentés dans la page 3  

Interface 

 

- 

Interface 

 

- 

resources/FC19_capt_acti_interf_5.pdf
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• Pour relier capteur et actionneurs ont utilise l’interface. 
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Pour l’habitat: quels sont les capteurs, actionneurs et interfaces. 



Activité 3: Composer un programme fait d’une suite d’instructions sur le logiciel mBlock.Fiches de connaissances FCIP9 et FCIP15  

Blocs d’instructions Algorithme 

Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

Les lumières passent du Rouge au bleu 
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Notez ici les actionneurs utilisés: 

…………………………………………………………………... 

Consigne: Il s’agit d’allumer des lumières (LED) et créer des sons telle une voiture de po-

lice, pompier ou ambulance  puis de la faire avancer: 

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


Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

Les lumières passent du Rouge au bleu 

Et qu’ un son différent retentisse à chaque changement 

de couleur. 

Et que ce programme soit répété indéfiniment 

 

 Notez ici les actionneurs utilisés: 

…………………………………………………………………... 
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Blocs d’instructions Algorithme 

Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

Les lumières passent du Rouge au bleu 

Et qu’ un son différent retentisse à chaque changement 

de couleur. 

Et que ce programme soit répété indéfiniment 

1) Et que le robot avance pendant 10 seconde 

2) Et que le robot avance indéfiniment 

Notez ici les actionneurs utilisés: 

…………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………. 

Je veux que: 

Lorsque le Mbot démarre 

Les lumières passent du Rouge au bleu 

1) Et que ce programme soit répété  10 fois 

2) Et que ce programme soit répéter toujours 

Indéfiniment 

CONTROLE 

MONTRER 

ACTION + 
ou 



Activité 4: Composer un programme avec des conditions sur le logiciel mBlock. 

Blocs d’instructions Algorithme 

Je veux que: 

lorsque le robot suit  un autre véhicule il reste à distance 

de 5 cm 

Les lumières passent du Rouge au bleu 

Et qu’ un son différent retentisse à chaque changement 

de couleur. 

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: 

…………………………………………………………………... 
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Notez ici les capteurs utilisés: 

…………………………………………………………………... 


