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1. Présentation
« Flowgorithm est un outil de création et de modifications graphiques de programmes informatiques sous la forme d'algorigramme. Il permet aux programmeurs d'exécuter des programmes tout suivant graphiquement leur déroulement.
Cette approche vise à mettre en avant les algorithmes plutôt que la syntaxe d'un langage de programmation spécifique. L'algorigramme peut être traduit en différents langages de programmation.
Flowgorithm est un langage et un environnement de programmation conçu par Devin Cook à l’université de Sacramento pour être uniquement un instrument d'apprentissage. » Wikipédia

2. Préparation du compte sur le NAS_SIN[image: ]

1. Créez un dossier "Algorithmique" dans home/TP sur le NAS_SIN.
2. Copiez le dossier "CalculSurfaceDisque" situé dans TSIN/7_ALGORITHMIQUE et coller-le dans home/TP/Algorithmique.
3. Ouvrez Flowgorithm.
4. Cliquez sur l’icône [image: ]et sélectionnez "Algorithme Variables Consoles".
5. Chargez le fichier CalculSurfaceDisque situé dans home/TP/Algorithmique/CalculSurfaceDisque
[image: ]
3. Exemple de traitement algorithmique
3.1 Énoncé
Une machine découpe des disques circulaires de diamètre Dext, percés d’un trou de diamètre Din dans une plaque (Din < Dext).
Une caméra mesure Dext et Din et transmet ces informations à un calculateur. 
Celui-ci doit déterminer la surface S du disque et l’afficher.
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3.2 Analyse du problème
1 Préparation du traitement : saisie des diamètres Dext et Din.
2 Traitement : calcul de la surface du disque S = (Dext²-Din²) /4.
3 Édition des résultats : Affichage de la surface du disque S.

3.3 Pseudo-code
Algorithme CalculSurfaceDisque
# Affichage de la surface S d’un disque en cm2					 En tête		
# Précondition : Dext>0, Din>0, Dext>Din, Dext et Din en cmDext
Din

# Postcondition : S>0
									
Constantes 
Pi  3,1416 : réel					

Variables								 Partie déclarative
Dext, Din: Entiers 	// données en entrée	
S : Réel 		// résultat en sortie		

début									---- Partie exécutive ----
  Lire(Dext,Din)								 Étape 1 : Préparation du traitement
  S  Pi*(Dext² - Din²) /4							 Étape 2 : Traitement algorithmique
  Afficher (La surface du disque est :, S , cm²)					 Étape 3 : Édition des résultats
fin.
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À déterminer
à l’aide du pseudo-code

4. Prise en main de Flowgorithm
1. Lisez les informations concernant le fichier CalculSurfaceDisque.
2. Dessinez l’algorigramme ci-contre (clic sur la flèche au-dessus de Fin pour ouvrir la boîte des blocs).
3. Paramétrez les blocs conformément aux indications. 
	Remarques :  	^ : puissance	" " : entoure le texte	& : concaténation
4. Testez le fonctionnement dans la console à l’aide de [image: ] . Complétez le tableau et le schéma fonctionnel ci-dessous.

	Variables
	Types
	Valeurs1
	
	Valeurs2
	Unités

	Dext
	ENTIER
	20
	
	10
	cm

	Din
	ENTIER
	10
	
	20
	cm

	S
	REEL
	235,6…
	
	
	



Algorithme
CalculSurfaceDisque
                ?
? 





? : on attend le nom des variables
5. Le programme nécessite-t-il une amélioration ? Pourquoi ?
_________________________________________________________________________________


5. Modifications de CalculSurfaceDisque
Si

	[image: Aide avec un remplissage uni]
	Pour déplacer un bloc
1. Clic droit sur le bloc que l’on souhaite déplacer, copier.
2. Clic sur la branche où on souhaite le placer, coller.
3. Clic droit sur le bloc que l’on a déplacé, supprimer.



5.1 Modification 1
1. Sauvegardez le fichier CalculSurfaceDisque sous le nom CalculSurfaceDisque1.
2. Modifiez CalculSurfaceDisque1 de telle sorte que 
- si Dext  Din alors le message : "Erreur de mesure" s’affiche sinon on calcule S et on affiche sa valeur.
3. Testez le fonctionnement dans la console à l’aide de [image: ] . Complétez le tableau ci-dessous.

	Variables
	Valeurs1
	
	Valeurs2
	Unités

	Dext
	50
	
	10
	cm

	Din
	10
	
	50
	cm

	S
	
	
	
	cm²



	Affichage
	
	
	



4. Le programme est-il fonctionnel ? Pourquoi ?
________________________________________________________________________________________________

5. N’oubliez pas d’enregistrer CalculSurfaceDisque2.




5.2 Modification 2
1. Sauvegardez le fichier CalculSurfaceDisque1 sous le nom CalculSurfaceDisque2.

2. Modifiez CalculSurfaceDisque2 de telle sorte que 
- si Dext < Din on affiche le message : "Erreur Dext < Din"
- si Dext > Din on calcule S et on affiche sa valeur
- si Dext = Din on afficher le message : "Erreur Dext = Din"

3. Testez le fonctionnement dans la console à l’aide de [image: ] . Complétez le tableau ci-dessous.

	Variables
	Valeurs1
	
	Valeurs2
	
	Valeurs3
	Unités

	Dext
	100
	
	100
	
	20
	cm

	Din
	20
	
	100
	
	100
	cm

	S
	
	
	
	
	
	cm²



	Affichage
	
	
	
	
	



4. Le programme est-il fonctionnel ? Pourquoi ?
_______________________________________________________________________________________________

5. N’oubliez pas d’enregistrer CalculSurfaceDisque2.


5. Déplacement d’un robot
[image: ]

5.1 Version 1 
1. Copiez le dossier "Robot" situé dans TSIN/7_ALGORITHMIQUE et coller-le dans home/TP/Algorithmique.

2. Chargez le fichier Deplacement1 dans Flowgorithm.
[image: ]
Capteur tactile

L’algorigramme « Deplacement1 » doit décrire le comportement d’un robot sur lequel a été monté un capteur tactile. Lorsque le capteur tactile heurte un obstacle, le robot s’arrête sinon il se déplace.
La variable de type booléen recevant l’état logique du capteur sera nommée CTactile.

Le comportement du robot sera décrit par les mots suivants : "Arrêt", "Déplacement"

3. Modifiez l’algorigramme « Deplacement1 ».

4. Testez le fonctionnement dans la console à l’aide de [image: ] . Complétez le tableau ci-dessous.

	Variable
	Types
	Valeur1
	
	Valeur2

	CTactile
	
	
	
	



	Affichage
	
	
	






5.2 Version 2[image: ]

1. Enregistrez le fichier Deplacement1 sous le nom Deplacement2.

À la place du capteur tactile, le robot dispose maintenant d’un capteur à ultrasons délivrant une valeur entière (en cm).

2. Modifiez Déplacement2 pour qu’il décrive le fonctionnement suivant lorsqu’il est face à un obstacle :
- Si l’obstacle est situé à une distance D > 100cm, il se déplace en utilisant 70% de la puissance électrique disponible pour ses moteurs 
(Afficher : "P=70%"),
- Si l’obstacle est à une distance D < 30cm, il s’arrête (Afficher : "Arrêt"). 
- Dans l’intervalle [30cm, 100cm] le robot se déplace en utilisant 40% de la puissance disponible (Afficher : "P = 40%").

La variable recevant la mesure de la distance sera nommée Distance. 

3. Testez le fonctionnement dans la console à l’aide de [image: ] . Complétez le tableau ci-dessous.

	Variables
	Type
	Valeurs1
	
	Valeurs2
	
	Valeurs3
	Unités

	Distance
	
	20
	
	60
	
	120
	cm



	Affichage
	
	
	
	
	



4. Que fait le robot si Distance < 0 
Il s’arrête
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