Controle séquence 4 : notion de Capteurs/ actionneurs CT 1.2 : Rechercher des solutions techniques a un probléeme posé,

. . éme expliciter ses choix et les communiquer en argumentant.
programmation de maquette Arduino - classe de 4 CT 4.2 : Appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique

et du codage a la résolution d’un probléme simple.

Nom : Prénom : Classe : ) . : L
CT 5.4 : Piloter un systeme connecté localement ou a distance.

1/ Remplissez les cases vides en écrivant le nom du composant désigné ainsi que son type (capteur, action-

neur ou partie commande) :

7/ Quel est I’élément qui donne I'ordre a la led de s’allumer ? Pt ...t

8/ Quel est la relation entre les cOmMPOSANTS N1 €L N3 2 DL ....ovoueceeieieee et ettt e eter et st e esees s saens




9/ Pour qu’un robot Arduino effectue un mouvement (avancer, reculer, tourner),
il est nécessaire de programmer la mise en marche des deux moteurs électriques.

Le logiciel Mblock utilisera donc deux blocs pour chaque moteur. A I'aide du ta-

bleau ci-dessous, répondez aux questions suivantes :

A. 2pts : que permet de programmer ce bloc et pour quel moteur ?

10/ A I'aide du tableau ci-contre, décri-
vez ce que fait le robot dans les diffé-

rentes étapes du programme : 3 pts
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