Exercices du cours d’algorithmique
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Cours : https://bit.ly/3GXCKid 
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· Structure alternative (page 9_du cours)_________________________________

Exercice 1
Modifiez le pseudo-code de 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 le pseudo-code de l’algorithme « Déplacement_1 » décrivant l’arrêt d’un robot lorsque son capteur tactile (état logique vrai ou faux) heurte un obstacle. La variable de type booléen recevant l’état logique 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.



· 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 le pseudo-code de 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 > 100cm, il se déplace en utilisant 70% de la puissance électrique disponible pour ses moteurs,
· 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 la puissance.
La variable recevant la mesure de la distance est notée Distance. La variable recevant la puissance est notée Puissance.
Un sous-programme Déplacer(Avant, Puissance) assure le déplacement du robot. Un sous-programme Arrêt() assure l’arrêt du robot.

Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « Déplacement_2 » décrivant le programme à implanter dans le robot. 
Contrainte : utilisez une structure alternative imbriquée.


· Structure de choix multiple__(page 10_du cours)__________________________________

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

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





	Grandeur physique
	Couleur
	Noir
	Bleu
	Vert
	Jaune
	Rouge
	Blanc

	Variables
	N
	1
	2
	3
	4
	5
	6

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



Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « Couleurs » affichant la couleur mesurée par le capteur. On appelle « AffCo » la variable contenant le texte à écrire sur l’afficheur du robot. Ecrire « Couleur non reconnue » si c’est le cas. 
Contrainte : utilisez une structure de choix multiple.


Exercice 6[image: ]

Lors de l’appui sur la touche d’un clavier, celui-ci envoie un code (IBM). Ce code n’étant pas compatible avec celui utilisé par un afficheur LCD (ASCII), il est nécessaire d’effectuer une opération de transcodage. 

	Touche appuyée
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9

	Code touche clavier (IBM)
	16h
	1Eh
	26h
	25h
	2Eh
	36h
	3Dh
	3Eh
	46h
	45h

	Code afficheur (ASCII)
	30h
	31h
	32h
	33h
	34h
	35h
	36h
	37h
	38h
	39h



Remarque: h signifie que la valeur est en hexadécimal (base 16).

Algorithme
Transcodage
         CodeIBM
CodeASCII
Clavier
Afficheur




	Lors de l’appui sur une touche, le code IBM correspondant est placé dans une variable « CodeIBM » de type entier. 

Vous utiliserez la variable « CodeASCII » pour mémoriser le code ASCII à envoyer à l’afficheur.

Écrivez le pseudo-code de l’algorithme "Transcodage". 

   Remarque : écrire le code correspondant au caractère “R“ si le code
              de la touche n’est pas reconnu.

Contrainte : utilisez une structure de choix multiple.
	[image: table-code-ascii]
Table des codes ASCII



Synthèse (la structure est à choisir parmi celles vues précédemment)_________________

Exercice 7
Un site de contrôle des grandeurs physiques (température, humidité, etc.) mesurées dans une habitation doit pouvoir représenter la température entre 0 et 50°C. Le concepteur à retenu un widget jauge pour la température.

Cette jauge doit changer la couleur de son bord extérieur de telle sorte qu’il prenne la couleur de l’intervalle dans lequel se situe l’aiguille.
- 0 ≤ tempépature ≤ 15°C : gris
- 15°C < tempépature ≤ 30°C : jaune
[bookmark: _Hlk56949535]- 30°C < tempépature ≤ 40°C : orange
- 40°C < tempépature ≤ 50°C : rouge
- tempépature > 50°C ou tempépature < 0 : noir

L’échelle de la jauge doit être modifiée comme ci-dessous lorsque la température est comprise dans l’intervalle ]18°C,23°C] 

	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]

	0 ≤ Temp ≤ 15°C
	15°C < Temp ≤18°C
	18°C < Temp ≤ 23°C
	23°C < Temp ≤ 30°C
	Temp > 50°C



La variable recevant la valeur de la température sera nommée temp, la variable recevant la couleur du bord sera nommée couleurBord. On dispose des fonctions changerCouleurBord("couleurBord") et changerEchelle(min,max,intervalle,pas). intervalle est l’écart entre 2 grandes graduations, le pas est l’écart entre deux petites graduations. L’algorithme demandé s’applique à une jauge existante. Aucune boucle n’est nécessaire.

Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « WidgetTempérature » assurant le comportement de la jauge.


· [bookmark: _Hlk57655524]Structures répétitives (page 11_du cours)________________________________________

· Le nombre de répétitions est connu

Exercice 8 : Commande d’un moteur à courant continu
[image: moteur-courant-continu-m36x13-257431]

La vitesse angulaire d’un moteur à courant continu (aimants permanents) est proportionnelle à sa tension d’alimentation si la charge est constante (I=cst). L’allure de la caractéristique ((U)) est donnée ci-dessous.
(rad/s)
U(V)
I = cst

Un microcontrôleur peut régler la valeur moyenne d’une tension périodique avec une structure appelée timer. 

Il est donc possible de faire varier la vitesse d’un moteur à courant continu avec un microcontrôleur.



Microcontrôleur
Algorithme
RampeNumérique
Timer
Amplificateur de puissance
Moteur
N
UT (V)
U(V)
(rad/s)








CdC : Le moteur étant initialement à l’arrêt, on souhaite le "démarrer en douceur" en augmentant progressivement sa fréquence de rotation.200
N
0   1  2			  10
t(s)
20




Pour répondre au CdC, on propose de faire évoluer le nombre entier N comme ci-contre.

Dans l’intervalle [0,10s] N(t) est appelé « rampe numérique », au-delà, il est appelé « palier ».
 
On dispose d’un sous-programme Attendre(t). 
t : durée de l’attente en secondes


Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « RampeNumerique ».





Exercice 9 : Commande d’un moteur à courant continu

Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « Profil » qui génère le signal ci-dessous.
0   1  2                  15         30                      45        t(s)
15
N
1


















On applique ce signal au timer de l’exercice précédent. Quel est le comportement du moteur ?


· [bookmark: _Hlk57818748]Structures répétitives (page 11_du cours) tableau_(page 12)

· Le nombre de répétitions est connu

Exercice 10 [image: MC1604C-1]


a) Écrivez l’algorithme « Texte » d’un programme qui transmet, chacun des éléments du tableau « Code » ci-dessous à un afficheur. On appelle k le nombre de valeur dans le tableau. Une attente de 0,1s doit séparer chaque envoi. On dispose d’un sous-programme Attendre(t). 
t : nombre de secondes
Algorithme
Texte
Code[i]
Code, n




	i
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9

	Code 
	30h
	31h
	32h
	33h
	34h
	35h
	36h
	37h
	38h
	39h



b) Sachant que les caractères correspondant au codes ASCII s'affichent les uns à la suite des autres, quel est le texte affiché à la fin du programme ? 



Exercice 11 : calcul de l’énergie électrique consommée par un circuit
	
Ressource : Intégration numérique 

u : tension en Volt, i : intensité en Ampère et t : temps en secondes

Ici, la tension U(v) est constante. L'intensité du courant I(A) varie dans le temps mais reste constante entre deux périodes d’échantillonnage. La période Te de mesure (échantillonnage) est constante.
Exemple : U = 12V, I = 2V pour 0  t  5, Te = 5s
Te
U(V)
12
2
2,1
2,2
t(s)
t(s)
I(A)
0                  5             10             15             20              25            30
0
k
TabI[k]
0
2
1
2,1
2
2,2
3
2
4
2,3
5
2,1

|
n



Algorithme
Energie
E
TabI, n

Le traitement à réaliser s’effectue après avoir mesuré et mémorisé n valeurs de I dans un tableau TabI. 


Écrivez le pseudo-code de l’algorithme qui calcule e entre 0 et 30s. « Energie » est une fonction (elle renvoie un résultat). Appel : E  Energie(TabI,n)

[image: ]

Exercice 12 : conversion binaire -> décimal

[bookmark: _Hlk57819963]Rappel sur la conversion binaire -> décimal : https://bit.ly/3lvQbaM 

a) Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « BinDec » qui calcule la valeur décimale N10 d’un nombre binaire N2 positif codé sur n bits. La valeur de N2 est contenu dans le tableau TabN comme dans l’exemple ci-dessous.

Exemple : si N2 = 10000110 alors TabN = [1,0,0,0,0,1,1,0] => N10 = 134

Remarque : 	« BinDec » est une fonction (elle renvoie un résultat). 
Appel : N10  BinDec(TabN,n)

b) Modifiez l’algorithme « BinDec » de telle sorte qu’il calcule les puissances de deux si et seulement si bn = 1



· Le nombre de répétitions est inconnu

Exercice 13 : Gestion des feux d’une maquette de carrefour
Les feux d’une maquette de carrefour sont gérés par un mot de 6 bits comme sur le schéma ci-dessous.

b5	  V

b4	  O

b3	  R
R	  b3

O	  b4

V	  b5
b2     b1    b0


V       O       R
R       O       V


b0     b1    b2
Capteur
Jour/nuit
Voie B
Voie A
Voie A
Voie B























b7
b6
b5
b4
b3
b2
b1
b0
0
0
V
O
R
V
O
R

Voie B
Voie A



On nomme « Feux » la variable de type octet associée à ce mot de six bits. Le contenu de cette variable est donné ci-contre.

On nomme « jour » la variable de type booléen associée au capteur Jour/nuit.

Le fonctionnement des feux doit répondre aux deux cycles ci-dessous.

Mode jour (jour = vrai)

	Voie A
	V
	O
	R
	R
	R
	R

	Voie B
	R
	R
	R
	V
	O
	R

	Temps
	4s
	2s
	1s
	4s
	2s
	1s





Mode nuit (jour = faux)

	Voie A
	O
	

	Voie B
	O
	

	Temps
	1s
	1s





Écrivez le pseudo-code de l’algorithme « Carrefour ».

Remarque : On dispose d’un sous-programme Attendre(t). 	t : durée de l’attente en secondes




[bookmark: _Hlk152598535]A - Préparation du TP « Aspiration centralisée V2 »

CdC : Afficher les messages correspondants à la table de vérité ci-dessous.
Remarque : les messages d’erreur ne sont pas traités.P4
P3
P2
P1
Message
N°






0
0
0
0
P.Actif(s):aucun
0
0
0
0
1
Actif: Poste 1
1
0
0
1
0
Actif: Poste 2
2
0
0
1
1
Actifs: P1,P2
3
0
1
0
0
Actif: Poste 3
4
0
1
0
1
Actifs: P1,P3
5
0
1
1
0
Actifs: P2,P3
6
0
1
1
1
Err. Simul: > 2P
7
1
0
0
0
Actif: Poste 4
8
1
0
0
1
Actifs: P1,P4
9
1
0
1
0
Actifs: P2,P4
10
1
0
1
1
Err. Simul: > 2P
11
1
1
0
0
Actifs: P3,P4
12
1
1
0
1
Err. Simul: > 2P
13
1
1
1
0

14
1
1
1
1

15


On donne le programme Arduino de la première version du code « Aspiration centralisée » et le pseudo-code correspondant. 

On dispose d’une fonction Afficher(message) et d’une variable message de type chaîne de caractères (à créer dans l’algorithme).

A1. Complétez la partie « déclaration des variables » (var) et la partie « Afficher » dans l’algorithme Aspirationv2 ci-dessous afin d’afficher les messages de la table ci-contre (se limiter aux messages 1 et 15).

Conseil : indentez le code pour en faciliter la lecture.


















Algorithme AspirationV2
var
# Entrées
P2, P3, P4, TP, P, BPM1, BPA1 : booléen
Aspiration centralisée V1
[image: ]

# Sorties
P1, D1  0 : booléen # “0”  Faux, 1  vrai

# Internes
X, Reset, Set  0 : booléen 
____________________________________________

début
   # Lire
   Lire(P2, P3, P4, TP, P, BPM1, BPA1)
   
   # Traiter
   X  (P2 ET P3) OU (P2 ET P4) OU (P3 ET P4)
   Reset  NON(BPA1) OU TP OU P
   Set  NON(X) ET BPM1
   P1  (P1 OU Set) ET NON(Reset)
   D1  (X OU TP OU P) ET BPM1

   # Afficher
   Afficher(P1,D1)
   si (Non(P4) ET Non(P3) ET Non(P2) ET Non(P1)alors[image: ]

     message ______________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________
   __________________________________________________



Remarque : cinq messages étant identiques dans la table, nous allons simplifier l’écriture de l’algorithme à l’aide d’une variable pActifs de type entier tel que pActifs10 = p4p3p2p12 

pActifs10 est la représentation décimale du nombre binaire p4p3p2p12. p4p3p2p12 est constitué des bits p4(MSB) à p1(LSB).

A2. Complétez la partie « déclaration des variables » (var) dans l’algorithme Aspirationv2b ci-dessous.

A3. Complétez les parties « Afficher » et « Traiter » pour que l’algorithme affiche les messages de la table (se limiter aux messages 0, 1, 7, 11, 13, 14 et 15).


[image: ]

Algorithme AspirationV2b
var
# Entrées
P2, P3, P4, TP, P, BPM1, BPA1 : booléen

# Sorties
P1, D1  0 : booléen # “0”  Faux, 1  vrai

# Internes
X, Reset, Set  0 : booléen 
____________________________________________
____________________________________________

début
   # Lire
   Lire(P2, P3, P4, TP, P, BPM1, BPA1)
   
   # Traiter
   X  (P2 ET P3) OU (P2 ET P4) OU (P3 ET P4)
   Reset  NON(BPA1) OU TP OU P
   Set  NON(X) ET BPM1
   P1  (P1 OU Set) ET NON(Reset)
   D1  (X OU TP OU P) ET BPM1
   pActifs  _______________________________________________________________________________

   # Afficher
   Afficher(P1,D1)
  si (pActifs = 0)alors
     message _____________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________
  __________________________________________________________________________________________



[bookmark: _Hlk152598472]B. Préparation du TP « Portes coulissantes » (codeur)

Ressource : Les codeurs incrémentaux[image: ]


1. Mise en situation
Les lieux publics très fréquentés comme les grands magasins sont équipés d’accès à ouverture automatique. Les usagers profitent ainsi d’un accès aisé en toute circonstance. La vitesse de déplacement des ventaux est réglée en fonction de la position des portes.
	
[image: Schéma5]













Vidéo : https://bit.ly/3uKizQU 
	[image: C:\Users\phili\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\profil_vitesse.jpg]




CdC : Mesurer et afficher la position et le sens de déplacement des vantaux d’une porte coulissante.


Codeur incrémental
La position linéaire des ventaux est mesurée par un codeur incrémental couplé mécaniquement à l’axe d’un moteur. [image: ]

Le codeur délivre les signaux ci-dessous.
[image: ]








2. Algorithmes du programme à réaliser
La position des ventaux est connue à l’aide de la relation suivante 
position  k * nombre d’impulsion
k est une constante dépendant des éléments du mécanisme (réducteur, poulie, codeur)
Le comptage des impulsions délivrées par le codeur sera fait à l’aide d’un service d’interruption dans lequel :
Sens1 => compteur  compteur -1		Sens2 => compteur  compteur + 1

Sous-programme (ou service) d’interruption[image: ]

En informatique, une interruption est une suspension temporaire de l'exécution d'un programme informatique par le processeur afin d'exécuter un programme prioritaire (appelé service d'interruption) c.-à-d. que son exécution est provoquée par une cause externe au programme (par exemple le front descendant du signal A ci-dessus).

Le signal noté CLK sur le codeur correspond à A ci-dessus. Ses fronts peuvent déclencher l’exécution d’un service d’interruption attaché à la broche 2.

Exemple pour l’Arduino UNO		(Ressource : https://bit.ly/46LucUZ )
#define CODEUR_CLK 2

// Gestionnaire d'interruption
  attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(CODEUR_CLK), lectureCodeur, FALLING);

// Service d’interruption
void lectureCodeur() { }

Ouv : Ouverture	Frm : Fermeture[image: ]

		
	Algorithmes PortesCoulissantes

# Variables globales
var
  compteur  0 : _____________ // nb de front
  sens  "" : ________ // sens du déplacement
  position  0,0 : _______________

# Sous-programmes 
# Procédure d’interruption déclenchée par A
Algorithme lectureCodeur()
# variable locale 
var 
  etatLogiqueSignalB : booléen

début
  Lire(etatLogiqueSignalB)
  si (_______________________) alors
       ___________________________
       ___________________________
  sinon
       ___________________________
       ___________________________
  fin si
fin


# Fonctions
Algorithme lireCompteur() : entier
# variable locale
var
  valeurCompteur : entier
  
début
  interruption non autorisée
  _____________________________________
  interruption autorisée
  renvoyer(valeurCompteur)
fin


Algorithme lireSens() : string
# variable locale
var
  valeurSens : string
  
début
  _____________________________________
  _____________________________________
  _____________________________________
  _____________________________________

fin

# Procédure
Algorithme razCompteur()
début
  interruption non autorisée
  compteur  0
  interruption autorisée
fin
	[image: ]

# boucle principale

début
  
  # Calcul de la position en cm
  # k calculé en TP
    position = k * lirecompteur()

  # Affichages
    Afficher("Compteur :", position)
    
    Afficher("Pos :",position, lireSens())

fin 
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image17.png
// Lecture des entrées

bool P2 = ldigitalRead(E_P2);
bool P3 = ldigitalRead(E_P3);
bool Pa = ldigitalRead(E_Pa);
bool TP = ldigitalRead(E_TP);
bool P = IdigitalRead(E_P);

bool BPML = ldigitalRead(E_BPM1);
bool BPAL = !digitalRead(E_BPAL);

// Traitement

X = (P2 & P3) || (P2 && Pa) || (P3 8&& P4);
Reset = IBPAL || TP || P;

Set = IX && BPM1;

P1 = (P1 || Set) & !Reset;

DL = (X || TP || P) && BPM1;

// Ecriture sur les sorties
digitalurite(S_LED_D1, D1);
digitalurite(S_LED_P1, P1);
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<< Aspiration centralisée V2 (Poste 1) >>

P2 : Simulation état électrovanne Poste 2 M1 : Activation de I'aspiration sur le Poste 1
P3 : Simulation état électrovanne Poste 3 A1 : Désactivation de I'aspiration sur le Poste 1
P4 : Simulation état électrovanne Poste 4 P1: Etat de I'électrovanne du Poste 1

TP : Simulation trémie pleine sur Poste 1 D1 : Défaut sur TP ou P

P : Simulation vide trop poussé sur Poste 1
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