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· Utilisation d’une structure alternative simple____________________

Exercice 1
Modifiez l’algorithme ou l’algorigramme « 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 (sortie tout ou rien) heurte un obstacle. La variable de type booléen recevant l’état du capteur sera nommée CTactile. Un sous-programme Déplacer(Avant) assure le déplacement du robot s’il n’y a pas d’obstacle. [image: ]
Capteur tactile

Un sous-programme Arrêt() assure l’arrêt du robot.

· Utilisation d’une structure alternative imbriquée________________________
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 ou de l’algorigramme « Calcul_Surface_Disque_1 » de telle sorte que 
·  Si D < d  afficher le message : "Erreur D < d",
·  Si D > d  calculer S et afficher sa valeur,
·  Si D = d  afficher le message : "Erreur D = d"
Remarque : Utilisez une structure alternative imbriquée. Ce nouvel algorithme sera noté « Calcul_Surface_Disque_2 »

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,[image: ]

· Si l’obstacle est à une distance D < 30cm, il s’arrête. 
· Dans l’intervalle [30cm, 100cm] le robot se déplace en utilisant 40% de sa puissance.
La variable de type entier recevant la distance est notée D. La variable de type réel 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. Remarque : Utilisez une structure alternative imbriquée.


· Utilisation d’une structure de choix multiple____________________________

Exercice 5
Un capteur délivre un chiffre N représentatif de la couleur détectée.[image: ]
Capteur de couleur

	AffCo
N
Algorithme
Couleur
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. Remarque : Utilisez une structure de choix multiple.


Exercice 6 : Lors de l’appui sur la touche d’un clavier, celui-ci envoie un code (protocole IBM). Ce code n’étant pas compatible avec celui utilisé par un afficheur LCD (protocole ASCII), il est nécessaire d’effectuer une opération de transcodage. [image: ]


	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.

Pour information : table des codes ASCII

[image: table-code-ascii]

Algorithme
Transcodage
         Code_Touche
Code_Afficheur
Clavier
Afficheur





Lors de l’appui sur une touche, le code IBM correspondant est placé dans une variable « Code_Touche » de type entier. 
Vous utiliserez la variable « Code_Afficheur » pour mémoriser le code ASCII à envoyer à l’afficheur.

Dessinez l’algorigramme ou écrivez l’algorithme du programme "Transcodage". 

· 
Utilisation d’une structure de choix multiple_et de structures alternatives

Exercice 7: Réalisation d’un programme de test pour le Vigipark[image: ]
Vigipark


Cahier des charges : L’arceau étant initialement en position haute, on souhaite réaliser le cycle de fonctionnement suivant :
BP 
 CAPT_BAS 
 CAPT_HAUT 
Action
Transition
Etat
Moteur  Arrêt[image: ]
Moteur  Monte
Moteur  Descend
Attendre
Descendre
Monter
Réceptivité
Précise l’état initial

Un appui non maintenu sur un bouton-poussoir BP fait descendre l’arceau. 
IL remonte automatiquement lorsqu’il arrive en position basse et s’arrête en position initiale.
Ce fonctionnement est modélisé par le graphe d’états ci-contre.

Schéma fonctionnelGraphe d’états

Algorithme Cycle_Vigipark
BP
CAPT_BAS
CAPT_Haut
Moteur







Codage du graphe d’états

	Algorithme Cycle_Vigipark
// Commande d’un cycle de fonctionnement sur le Vigipark
	En tête

	// Variables
// Entrées
BP <- faux : booléen // Etat du BP
CAPT_BAS <- faux : booléen	// Etat du capteur de position basse
CAPT_HAUT <- faux : booléen // Etat du capteur de position haute
// Sorties
Moteur <- Arrêt : entier 	// Valeur à placer sur les E/S
// Moteur prend les valeurs : Arrêt, Monte, Descend
// Interne
Etat <- Attendre : entier 	// Position dans le graphe d’états
// Etat prend les valeurs : Attendre, Monter, Descendre
	Partie déclarative

	
début
   Lire(BP, CAPT_BAS, CAPT_HAUT)

   selon (Etat)
     
     Attendre : Moteur  Arrêt
	      si (BP=vrai) alors Etat  Descendre
                          sinon Etat  Attendre // ou sinon rien
             fin si
     fin selon

     Descendre : Moteur  				       <- à compléter
		si (CAPT_BAS=      ) alors Etat  		<- à compléter
				      sinon Etat  		<- à compléter
		fin si
     fin selon

     Monter : Moteur  				       <- à compléter
		si (CAPT_HAUT=     ) alors Etat  		<- à compléter	
                                   sinon Etat  		<- à compléter
		fin si
     fin selon

     Autrement : rien

   fin selon
       
   Ecrire(Moteur)
      
fin

	Partie exécutive



[bookmark: _GoBack]

Modifiez le graphe précédent pour que le bras effectue deux fois le cycle Descendre / Monter.























	


[image: ]


Exercice 8 : Commande de la parabole du labo
L’antenne étant initialement en butée à droite, on souhaite réaliser le cycle de fonctionnement suivant :

Un appui non maintenu sur le bouton-poussoir S1 entraîne la rotation de l’antenne dans le sens « Antihoraire ». Un appui non maintenu sur S2 entraîne l’« Arrêt » de l’antenne. Un appui non maintenu sur S3 entraîne la rotation de l’antenne dans le sens « Horaire ».

Le moteur d’entrainement reçoit l’information contenue dans la variable « moteur ». Cette variable peut prendre les valeurs : Arrêt, Sens_H et Sens_AH.
La rotation dans le sens horaire est prioritaire sur la rotation dans le sens antihoraire.

Dessinez le graphe d’états correspondant à ce fonctionnement.


· Utilisation d’une structure répétitive____________________________________

Exercice 9 : Commande d’un moteur à courant continu
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 représentation graphique (U) est donnée ci-dessous.[image: moteur-courant-continu-m36x13-257431]

(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
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 lui appliquant une « rampe d’accélération ».

200
N
0   1  2			  10
t(s)
20


Pour répondre au CdC, on propose de faire évoluer le nombre entier N pour produire le signal numérique ci-contre.

Dans l’intervalle [0,10s] ce signal est appelé « rampe numérique », au-delà, il est appelé « palier ».Attendre(t)

 
On dispose d’un sous-programme Attendre(t). t = nombre de secondes



Dessinez l’algorigramme ou écrivez l’algorithme « RampeNumerique » d’un programme qui génère ce signal.




Exercice 10 : Commande d’un moteur à courant continu

Dessinez l’algorigramme « Profil » d’un programme qui génère le signal ci-dessous.
N

Attendre(t)

15













0   1  2                  15         30                      45        t(s)



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


· Synthèse_________________________________________________________________

Exercice 11 : Gestion des feux d’une maquette de carrefour
Les feux d’un carrefour peuvent être gérés par un mot de 6 bits comme cela est représenté 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 appelle « Feux » la variable de type octet associée à ce mot de six bits. Le contenu de cette variable est donné ci-contre.
On appelle « 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




Solution 1 : Écrivez l’algorithme du programme de gestion des feux du carrefour en utilisant deux structures répétitives (tant que…)

Solution 2 : Proposez un graphe d’états permettant de représenter la gestion des feux du carrefour. Comparez le codage que nécessiterait ce graphe à l’algorithme de la solution 1.

· Pour aller plus loin : structures répétitives et structure de données 
[image: MC1604C-1]

Exercice 12 
Écrivez l’algorithme d’un programme qui place successivement chacun des éléments du vecteur « Code » (tableau de dix octets) ci-dessous dans une variable « Sortie ». Une attente d’une seconde doit séparer chaque écriture.

	i
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9

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



Quel est le résultat de ce programme si le contenu de la variable « Sortie » est envoyé sur un LCD affichant des codes ASCII ? 


TS_TD1_Cahier_Algorithmique_Ex_du_cours.docx [MNO3012017]			6
image4.emf
 

 


image5.png




image6.emf
 

 


image7.jpeg




image8.png
11

DEL

110

101

100

@

0

2
3
i
5
6
7
8

010 | o1

#
]

%
2

(

*
+

EM
SUB

FS
65

RS
us

000 | 0ot

SOH | DCt

ETx | Dc3

ENG [ NAK

BEL | ETB
BS | CAN

HT
LF

VT |Esc

FF
CcR

El

MSE

LSB

0000 | NUL [ DLE | SP

0001

o010 | s7¢ [ pe2

11

0100 | EOT | DC4

0101

0110 | AcK [ SYN

o111

1000
1001

1010
1011

1100
101

1110 | 50

111

0
1
2
3
i

5
6
7
8
9
A
B
c
D
E

F





image9.jpeg




image10.emf

image11.wmf
 


image12.jpeg




image13.jpeg




image2.gif
"




image3.jpeg




