Classe de premiére STI2D. Systéme d’Information et Numérique

' 4 Cahier d’exercices du cours d’algorithmigue 1STI2D (CORRECTION)/‘

e Structure alternative de base

Exercice 1 ﬁ P

Ecrivez l'algorithme « Déplacement_1 » correspondant a un programme assurant I'arrét d’un
robot lorsque son capteur tactile heurte un obstacle. Capteur tactile
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~ Algorithme Déplacement_1
- début b )
Lire (I'état logique du capteur tactile) ¢
si (le capteur tactile est actionné) alors Arrét du robot

sinon Déplacement du robot
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Dessinez le diagramme VPL correspondant a cet algorithme avec les blocs ci-dessous :

Services
Activités Fournit I'information issue d’un capteur Commande les moteurs
tactile Lego du robot.

= [ g
W false
@ null
W true
: value AllStop

state . .
. DriveDistance
™| Connected ConnectionUpdate :
= Name EnableDrive
| TouchSensorUpdate ;
L= PollingFrequencyMs SetDrivePower
™ SensorPart
= TimeStamp
™, TouchSensarOn
Operations possibles->
Diagramme VPL
I
i i‘ TouchSensorlpdate g, AliStop | o
——
(S—
SetDrivePower - o
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Classe de premiére STI2D. Systéme d’Information et Numérique

Exercice 2

Cellule

Le programme VPL ci-dessous permet de différencier une bande noire d’'une bande
blanche avec le capteur de lumiére du robot NXT. Le capteur est placé a un centimétre
de la surface a analyser. Il renvoie une valeur (value) comprise entre 0 et 255. Cette
valeur est représentative de la luminosité réfléchie par la surface.

Calculate

W @ AnalogSensorUpdate | — UpdateControl-#

ks |

RawMeasurement signifie « mesure brute ». Il s’agit d’'une valeur comprise entre 0 et 255. Elle représente la
luminosité ambiante.

Ecrivez I'algorithme « CapteurLumiéere » correspondant au diagramme ci-dessus.

Algorithme CapteurLumiére
> début
Lire (valeur)
_ Afficher(valeur)
< si (valeur < 45) alors produire un son
sinon rien

R

TO
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Classe de premiére STI2D. Systéme d’Information et Numérique

Les structures alternatives imbriquées

Exercice 3

Ecrivez I'algorithme « Déplacement_2 » correspondant & un programme élémentaire permettant a un robot d’éviter des obstacles en respectant les (Y Y
regles suivantes :

Distance inférieure a 50 cm : le robot effectue une rotation a gauche sur 45°

e Distance inférieure ou égale a 90 cm : le robot se déplace en ligne droite avec 40 % de sa puissance
e Distance supérieure a 90 cm : le robot se déplace en ligne droite avec 80% de sa puissance

e Distance inférieure a 25 cm : le robot s’arréte et émet un son (F = 1kHz pendant 10s)
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- Algorithme Déplacement_2 .
S z s
. début N
< <

Lire(distance)
) si (distance > 90cm) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 80%) .
5 sinon SI (50cm < distance <90 cm ) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 40%) 5
B { sinon SI (25cm < distance <50 cm ) alors Rotation a gauche de 45° B
. 5 sinon ;
: début _
g i Arrét du robot g
s : 5 ¢ La brique Lego produit un son (f = 1kHz - durée = 10s) 4
N ; fin «
¢ : fsi ’
. fsi .
o oifsi N
fin
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Classe de premiére STI2D. Systéme d’Information et Numérique

e Structure de choix multiple

Exercice 4
Ecrivez l'algorithme « CapteurCouleurl » de 'exemple précédent en remplagant les si ... alors ... sinon ...fsi
par une structure selon...

Algorithme CapteurCouleurl
_ début E
>~ Lire (Valeur)

Selon(Valeur)

) 1: Afficher ("Noir") ; fselon ;
: 2 : Afficher ("Bleu") ; fselon ;

3 : Afficher ("Vert") ; fselon ;
R 4 : Afficher ("Jaune") ; fselon ;
< 5 : Afficher ("Rouge") ; fselon ;
. 6 : Afficher ("Blanc") ; fselon ;
g Autrement : rien ;
< fselon ;
> fin

R R N N R R R R R R R R N R R

Dessinez la partie du diagramme VPL a modifier en utilisant un ou plusieurs des blocs ci-dessous :

Services
Activités Fournit I'information issue d’un capteur de Crée une boite de
couleur Lego dialogue.
> L (=
AnalogSensorUpdate UpdateControl

Calculate
-
Operations ->

Diagramme VPL complet

UpdateControl | = P
UpdateControl -9, - o
Data
p d ng _ Lg UpdateControl | r-—‘E P
Calculate El
T - . -
4 Data
5 Bl Jaune Lg UpdateControt- = -
string ~ -
]
Data
g Lg UpdateControl - —— P
string ~ -
Data
1 g Lg UpdateControt- e -
string ~ -
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