Terminale S. Option Sciences de l’Ingénieur


CORRECTION DES EXERCICES DU COURS D’ALGORITHMIQUE
Exercice 1
Algorithme Calcul_Surface_disque_1
// Constante
Pi <- 3,1416 : réel
// Variables
D <-0, d <-0 : réels // Entrées
S <-0 : réel // Sortie

début				
   Lire(D,d)
   si (Dd) alors Ecrire("Erreur de mesure")
	sinon début		
			  S <- Pi*(D² - d²)/4
			  Ecrire ("La surface du disque est : ", S)
		  	fin
   fin si
fin
D
d


Exercice 2
Algorithme Déplacement_1

//Variables 
CTactile <- faux: booléen

début
Lire(CTactile)
si (CTactile = faux) alors Déplacer(Avant)
     		 		   sinon Arret()
fin si
fin
[image: ]
Capteur tactile

















Exercice 3
Algorithme Calcul_Surface_disque_2
// Constante
Pi <- 3,1416 : réel 
// Variables
D <-0, d <-0 : réels // Entrées		
S <-0 : réel // Sortie			

début				
  Lire(D,d)
  si (D<d) alors Ecrire ("Erreur D<d")		 
     sinon si (D>d) alors début
						S <- Pi*(D² - d²) /4						      				Ecrire ("La surface du disque est:", S)
			    		   fin
		  	         sinon Ecrire("Erreur D=d")
		     	fin si
  fin si
fin

D
d
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Exercice 4
Algorithme Déplacement_2

//Variables 
D <-0 : entier // Entrée
P <-0 : réel // interne

début
Lire(D)
si (D>100cm) alors début 
P <- 0,7 
Déplacer(Avant,P)
 fin
			 sinon si (D < 30cm) alors Arrêt()
     			   sinon début 
P <- 0,4  
Déplacer(Avant,P)
   fin
 fin si
fin si
fin
Exercice 5
Algorithme Couleurs

//Variables
N <-0 : entier
AffCo <-"" : chaine de caractères

début
   Lire(N)
   selon(N) 
1 : AffCo <- "Noir"; fin selon
2 : AffCo <- "Bleu"; fin selon
3 : AffCo <- "Vert"; fin selon
4 : AffCo <- "Jaune"; fin selon
5 : AffCo <- "Rouge"; fin selon
6 : AffCo <- "Blanc"; fin selon
     autrement : AffCo <-"Non lue" 
    fin selon
    Ecrire(AffCo)
fin

[image: ]
Capteur de couleur
[image: ]

Exercice 6 (correction partielle)		
Algorithme Cycle_Vigipark	(Exercice 7)			 	           En tête
// Commande d’un cycle de fonctionnement sur le Vigipark
// Variables										 
BP <- faux : booléen // Etat du BP 
CAPT_BAS <- faux : booléen	// Etat du capteur bas
CAPT_HAUT <- faux : booléen // Etat du capteur haut
Moteur <- Arrêt: octet 	// Valeur à placer sur le PORT E/S			Partie
Etat <- Attendre : octet 	// Position dans le graphe d’états	           déclarative
// Etat prend les valeurs : Attendre, Monter, Descendre
// Moteur prend les valeurs : Arrêt, Monte, Descend


	début
	    Lire(BP, CAPT_BAS, CAPT_HAUT)

	    selon(Etat)
		Attendre : Moteur  Arrêt
		    si (BP = vrai) alors Etat  Descendre				Partie 
				          sinon Etat  Attendre		 	     exécutive
		    fin si
		fin selon
							
		Descendre : Moteur  Descend
		    si (CAPT_BAS = vrai) alors Etat  Monter
				            sinon Etat  Descendre
		    fin si
		fin selon

		Monter : Moteur  Monte	
		    si (CAPT_HAUT = vrai) alors Etat   Attendre
				             sinon Etat  Monter
		    fin si
		fin selon

	  	Autrement : rien

    fin selon

	    Ecrire(Moteur)
 	fin


Code_Touche
 = 16h
Code_Afficheur  30h
Code_Touche
 = 1Eh

Code_Touche
 = 45h

Ecrire (Code_Afficheur)

Code_Afficheur  31h
Code_Afficheur  39h
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Suite exercice 7

Solution 1											Solution 2
Moteur  Descend
Moteur  Monte
Moteur  Descend
    BP 
CAPT_BAS 
CAPT_HAUT 
Moteur  Monte
CAPT_BAS 
CAPT_HAUT 
Moteur  Arret
Attendre
Monter2
Monter1
Descendre2
Descendre1
[image: F:\Pedago\1_Cours_TSSI\11_TP_TS_SI\111_TP_Systemes_techniques\VIGIPARK\1_TP1_Chaine_Info\1_Sujet_ViG1\vigipark.jpg]

        BP 
 CAPT_BAS 
 CAPT_HAUT et i≥2
Moteur  Arrêt
I  0
Moteur  Monte
I  i +1 
Moteur  Descend
Attendre
Descendre
Monter
 CAPT_HAUT et i<2

















Exercice 8


Moteur  Arrêt
Moteur  Sens_AH 
Moteur  Sens_H
 S3 
S2 
Horaire
Anti-Horaire

Attendre
 S2 
S1 et /S3
[image: ]
Exercice 9

Algorithme Rampe_numérique

// variable
	   N <- 0 : entier

début
   pour N variant de 0 à 200 par pas de 20 
	 faire
		Attendre(1s)
   fin faire
fin

N   0
N  N + 20
N  200
Attendre(1s)
début
fin
0   1			            10                      t(s)
N

200
20
Exercice 10
Comportement du moteur : Accélération, vitesse constante, décélération jusqu’à l’arrêt.
1
N ≤ 0
Attendre (1s)

fin
N  N - 1
N 0
N  N + 1
N  15
Attendre (1s)
début
Attendre 15s
1

Exercice 12										Exercice 11 (Solution 1)27
26
25
24
23
22
21
20
b7
b6
b5
b4
b3
b2
b1
b0
0
0
V
O
R
V
O
R

Voie B
Voie A



[image: MC1604C-1]


Algorithme vecteur

// Variables
   Sortie <- 0 : entier non signé codé sur 8 bits
// Codes ASCII (h = base 16)
   Code[10]=(30h,31h,32h,33h,34h,35h,36h,37h,38h,39h) 

début
pour i variant de 0 à 9
faire
	Sortie  Code[i]
Attendre(1s)
fin faire
fin

Résultat : affichage des caractères 0 à 9 sur le LCD

Algorithme carrefour

variables
jour <- vrai : booléen 
Feux <- 0 : octet 

début
tant que (jour = vrai) faire
	
		début
			Feux  12  // A = V , B = R
			Attendre(4s) 
			Feux  10 ; // A = O , B = R
			Attendre(2s) 
			Feux  9  
			Attendre(1s) 
			Feux  33 
			Attendre(4s) 
			Feux  17 
			Attendre(2s) 
			Feux  9 ;[image: ]

			Attendre(1s) 
		fin
fin tant que

tant que (jour = faux) faire

		début
			Feux  18 
			Attendre(1s) 
			Feux  0 
			Attendre(1s) 
fin
fin tant que
fin

Exercice 11 (Solution 2)
Feux  10
Attendre(2s)
2s et jour
J_AR_BO
N_ON
N_OFF
Feux  9
Attendre(1s)
Feux  33
Attendre(2s)
Feux  17
Attendre(2s)
Feux  9
Attendre(1s)
Feux  18
Attendre(1s)
Feux  0
Attendre(1s)
1s et jour
1s et jour
4s et jour
2s et jour
/jour et 4s
/jour et 2s
/jour et 1s
/jour et 1s
/jour et 2s
/jour et 4s
1s 
et /jour
Feux  12
Attendre(4s)
4s et jour
J_AV_BR
J_AR_BR_2
J_AR_BR_1
J_AR_BV
J_AO_BR
Jour et 1s
Jour et 1s

Graphe d’états 

Notation : J_AV_BR => Mode Jour avec Voie A = Vert et Voie B = Rouge

















	




Remarque : La solution 2 est plus complexe à coder que la solution 1 (Moins bien adaptée dans le cas présent !)

Exemple de codage partiel : 	Etat <- J_AR_BR_1 	// Codage de l’état Mode Jour avec Voie A = Vert et Voie B = Rouge

selon(Etat)
			J_AR_BR_1 : Feux <- 9 ; Attendre(1s) ; 
    		    si (jour) alors Etat <- J_AR_BV ; 
 sinon Etat <- N_ON ; 
								    fin si
						       fin selon

								etc.

fin selon
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