) V\Technolog‘)e

Fiche
synthése

Voiture Autonome / La voiture
sans conducteurs

Représentation fonctionnelle des
systémes

CYCLE 4

& @G

Consignes de

Représentation fonctionnelle d’un systéme

Informations propres au systéme

A J

Ordres

Chaine d’énergie

Informations pour

»|'utilisateur

Etat initial

v

D

i : l
I'utilisateur | =
— Chaine
R d’information

Informations |
extérieures i
au systéeme !

Sourceid’énergie (

Rappel :

e La chaine d’'information se compose de plusieurs blocs fonctionnels.
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- 1- Caractériser la fonction communiquer et ses sorties :
e les ordres (lien entre chaine d’information et énergie).
e Les signaux pour l'utilisateur.

Lorsque le mBot(meore) démarre

attendre jusqu'a & sur appul du bouton Carte pressé v 7

attendre o Secs

répéter jusqu’'a &k sur appui du bouton Carte pressé v 7

si &t le capteur de suiveur de ligne port 2 w détecte noir v coté gauche ¥ 7 et &k le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte noir v coté droitv 7 alors

& avancer v c'::@

&% le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noirv  c6té gauche v 7 et &k le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte blanc v cote droit + 7 alors

tourner O gauche v & @ % de puissance

& le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte blanc v coté gauche v 7 et &k le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noir ¥ coté droit v 7 alors

tourner O droite ¥ & @ % de puissance

&% le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte blanc v  coté gauche v ? et &k le capteur de suiveur de ligne port 2w détecte blanc v  coté droitw ?  alors

k avancer ¥ & @ % de puissance

&% stopper le mouvement

Ouvrir le fichier “suivre-ligne-synthése” depuis ma classe \ documents en consultation \ voiture

autonome.
Relevez les défis suivants :
1- Hacker le code de la voiture : Agir sur la sortie de la fonction communiquer ( les ordres ) pour que la

voiture subisse des sorties de route.

2- Agir sur la fonction communiquer pour que la voiture signale un fonctionnement normal et un autre

anormal (sortie de route)

3- Agir sur la sortie de la fonction communiquer ( les ordres ) pour que la voiture ne subisse plus de

sorties de route tout en roulant le plus vite possible.



