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Cours : https://bit.ly/35cZ1Wa

· Utilisation d’une structure alternative simple_(page 8_du cours)_______

Exercice 1
Modifiez l’algorithme « Calcul_Surface_Disque » (page 4 du cours) de telle sorte que dans le cas où D  d le message : "Erreur de mesure" soit affiché. Ce nouvel algorithme sera identifié par « Calcul_Surface_Disque_1 »

Exercice 2
Écrivez l’algorithme « Déplacement_1 » décrivant l’arrêt d’un robot lorsque son capteur tactile (état logique "0" ou "1") heurte un obstacle. La variable de type booléen recevant l’état du capteur sera nommée CTactile. [image: ]
Capteur tactile


Un sous-programme Déplacer(Avant) assure le déplacement du robot s’il n’y a pas d’obstacle. Un sous-programme Arrêt() assure l’arrêt du robot.


· Utilisation d’une structure alternative imbriquée_(page 9_du cours)______________
D
d

Exercice 3. Pour préciser l’erreur prise en compte dans l’exercice 1, on vous demande de modifier la partie exécutive de l’algorithme « Calcul_Surface_Disque_1 » de telle sorte que 
·  Si D < d on affiche le message : "Erreur D < d",
·  Si D > d on calcule S et on affiche sa valeur,
·  Si D = d on afficher le message : "Erreur D = d"

Ce nouvel algorithme sera noté « Calcul_Surface_Disque_2 »

Contrainte : utiliser une structure alternative imbriquée. 

Exercice 4 
Face à un obstacle, un robot mobile doit avoir le comportement suivant :
- si l’obstacle est situé à une distance D > 1m, il se déplace en utilisant 70% de sa puissance,
· Si l’obstacle est à une distance D < 30cm, il s’arrête. [image: ]

· Dans l’intervalle [30cm, 100cm] le robot se déplace en utilisant 40% de sa puissance.
La variable recevant la distance est notée D. La variable recevant la puissance est notée P.
Un sous-programme Déplacer(Avant, P) assure le déplacement du robot. Un sous-programme Arrêt() assure l’arrêt du robot.

Écrivez l’algorithme « Déplacement_2 » décrivant le programme à implanter dans le robot. 

Contrainte : utilisez une structure alternative imbriquée.


Exercice 5. Un capteur délivre un chiffre N représentatif de la couleur détectée.AffCo

	Couleur
[image: ]
Capteur de couleur
N
Algorithme
Capteur de couleur





	G. Phys
	Couleur
	Noir
	Bleu
	Vert
	Jaune
	Rouge
	Blanc

	Variables
	N
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	AffCo
	"Noir"
	"Bleu"
	"Vert"
	"jaune"
	"Rouge"
	"Blanc"




Écrivez l’algorithme ou dessinez l’algorigramme « Couleurs » affichant la couleur mesurée par le capteur. On appelle « AffCo » la variable contenant le texte à afficher. 

Contrainte : utilisez une structure alternative imbriquée.
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