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1 - Définir un objet technique. 10 - Citer les caractéristiques du systéme '-‘; ;
2 - Définir un systéme technique. robotisé. & @
3 - Définir un systéme primitif. 11 - Réaliser une « frise chronologique »
4 - Citer les caractéristiques du systéme représentant les étapes de I’évolution d’un | !
primitif. systtme technique utilis¢ dans la vie |!
5 - Définir un systéeme mécanisé. quotidienne. !
6 - Citer les caractéristiques du systeme | 12 - Déterminer la nature d’un systéme |!
mécanisé. technique (primitif, mécanisé, automatisé, i
7 - Définir un systéme automatisé. robotisé). |
8 - Citer les caractéristiques du systéme | 13 - Définir la technologie cablée. I
automatisé. 14 - Définir la technologie programmée. |
9 - Définir un systéme robotisé. I

I
/J ’évalue mes prérequis i

Définir le mot « Technologie » : ..................cciiiiiiiii i,

Situation de départ

Depuis son apparition sur terre, ’homme n’a cessé de penser a créer |
et innover pour répondre a ses besoins. Au commencement, il utilisait des
outils naturels tels que les os et les pierres. Avec le temps, il a inventé
divers objets et systémes techniques, passant des premiers outils primitifs
aux systémes mécanisés, puis automatisés, et enfin robotisés.

P~ Je construis mes savoirs I

I. Le besoin I

Remplir le tableau en précisant les besoins de chaque personne selon sa (situation) dans
I’image :

L’image

Besoinde | ........ ... | o
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1. Définition

<
g
p &
@ g
g =
-
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II. Objet technique

1. Définition

Sable

Pétrole |

Bois

Fer

2. Exemple |

3. Exercice 1 |
Classez les différents objets dans le tableau suivant : |

Pierres Mixeur Ciseaux

Chapeau Feuille I

Objets naturels Objets techniques

6 : '
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III. Systéme technique

1.

Définition

Exercice 2
Désignez les systémes techniques parmi les objets techniques suivants :

sanbruyp»a) sawdysAs

Perceuse ¢ Lave- linge

&) &)

IV. Les types des systémes techniques

1.

Définition
Les systémes techniques peuvent étre classés en 4 types :

@Technologie — 3%me ASC
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Systeme
technique

Définition

décide ?

Caractéristiques
. ui
Qui Q Source
execute

e .
» d’énergie ?

sanbruyp»a) sawlysAs

2. Exercice 1 :
Placer chaque objet technique dans la case qui lui convient : |
Meule - voiture — guichet automatique — robot tondeuse - séche-cheveux — portail i
automatique — vélo — scie électrique - sonnerie du collége normal - machine a laver :
automatique — robot aspirateur - ordinateur. :

Systeme primitif Systeme mécanisé Systeme automatisé Systeme robotisé :

........................................................................................................ :
........................................................................................................ :
........................................................................................................ |
........................................................................................................ |
........................................................................................................ i
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V. Evolution des systémes techniques

1. Définition

2. Exemples

# La frise chronologique de la bicyclette

1818

G
NS

1861

1872

# La frise chronologique de la télévision

= connr—
1931 1951 1997 2007 2010

4K & incurvé

2015

VI. Technologie cablée et technologie programmée

|

L,

Définition

Exemples

Avantages

Inconvénients

La
technologie
cablée

9 :
<>Technologie — 3" ASC

wn
<
2]
-
(¢
=
(47
92}
-
(0]
(2
=
=
=Y
o]
c
(4
[0}

‘TN

S9p uoynjoayg




Définition Exemples Avantages ®»
3z
....................................... (ED/ T
....................................... rri
& S
....................................... = S
....................................... (B‘ g
....................................... g S
....................................... o,
c
La | oo | CEORESREEEEY || o @
technologie | .................. | i e
programmeée | .................. | oA/ | oiiiies |

Ranger les différents objets dans les bonnes catégories :
Micro-onde ; poire ; I’eau ; voiture ; fleur ; ordinateur ; sac a main ; branche de bois

Objets techniques Objets naturels I
.................................................................................................................. !
.................................................................................................................. |

. Ji
I
Y
Relier chaque objet technique au besoin auquel il répond : !
Casque moto e ® Besoin de se protéger :
Téléphone o e Besoin d'avoir du confort |
Batterie o e Besoin de communiquer :

Lit o °

Besoin de stocker de I’énergie électrique ) |

\_

Classer ces systemes techniques dans le tableau ci-dessous :

Séche-cheveux ; portail automatique ; vélo ; ascenseur ; machine a laver normale ; robot
aspirateur ; moto ; hachoir manuel; robot Sophia ; fer a repasser ; bras robotisé ; brouette.

Systéeme primitif

Systéme mécanisé

Systéme automatisé

Systéme robotisé

10 ‘
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Compléter le tableau suivant en mettant (x) dans la case qui convient:

Systémes Primitif Mécanisé | Automatisé Robotisé

Moulin a vent

Robot de transport

Détecteur d'incendie

Séche-cheveux

Photocopieur

Robinet manuel

Aspirateur

Robot aspirateur

Feux de carrefour

& i

a- Donner deux exemples de systémes primitifs : ...
b- Donner deux exemples de systémes mécanisés : ...
c- Donner deux exemples de systémes automatisés : ...

- 1

N

Observer les systémes suivants et classer les selon I’ordre chronologique de leurs
inventions :

Tondeuse Faux Tondeuse robot Tondeuse Tondeuse
autotractée hybride hélicoidale électrique
| R S
— § § 0 C —
2 .

€ Recherche ’histoire du Robot ;
€ Chatbot (Exemple de Chat GPT), de quoi parle-t- on ?
€ Quelles sont les inventions technologiques qui ont marquées
I’histoire de I’humanité ?
€ Comment la technologie a-t-elle changé nos vies au fil des ans ?
\0 L’Intelligence Artificielle (IA), de quoi parle-t-on 2
il M -

P~ Japprofondis mes connaissances \ .
Théme de recherche a choix : :

11 : ‘
Technologie — 3¢ ASC
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M1 : Evolution des
systemes techniques

Les mots clés de la lecon

12 : ‘
Technologie — 3¢ ASC



Une nécessité ou un désir éprouvé
par l'utilisateur.

Exemples : se déplacer, s’habiller, se

divertir, se soigner...

Ensemble d’éléments matérielsen
relation, organisé pour satisfaire un
ou plusieurs besoins

Exemples : vélo, voiture, aspirateur,
perceuse.

Remarque : tous les systémes
techniques = objets techniques, mais
I’inverse n’est pas vrai

Carte mentale pour la lecon de :

Evolution des systémes techniques




Lecon 1 : La fonction générique « ACQUERIR »

)~ Je dois Etre capable a la fin de la lecon de :

1- Définir la fonction « Acquérir ».

2- Découvrir par I’expérimentation ou la simulation la fonction « Acquérir ».

3- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Acquérir » a
partir de leurs symboles normalisés.

4- Identifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « acquérir » a partir de leurs
aspects commerciaux.

5- Choisir les composants a partir d’'une documentation technique préparée par ’enseignant.

p.~J’¢évalue mes prérequis

Quels sont les types des systéemes techniques ?: .......................c.coeiviiiiian..

Situation de départ

o

Un restaurant spécialisé en cuisine traditionnelle Marocaine, est
devenu populaire et tres demandé. Afin de libérer la personne qui ne fait
que transporter les commandes des clients de la cuisine au comptoir des
serveurs, le propriétaire du restaurant souhaite utiliser un robot
permettant d’effectuer cette tiche fatigante et répétitive (transporter les
commandes des clients de la cuisine au comptoir).

e —
Technologie — 3" ASC
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I. Analyse de la situation
1. Besoin(s) a satisfaire par le systeme

2. Diagramme de contexte |
Les éléments environnants du Robot transporteur de plats : |

Diagramme de contexte : Robot transporteur de plats

Robot transporteur
de plats

N

V>
P dureyd

0
Qo
c
o
H
=5
H
M

UOI)euLIoJur

3. Diagramme de cas d’utilisation I

Uc [modéele] robot transporteur de plats [diagramme de cas d’utilisation] |

% Robot transporteur de plat I
I
‘\ !
/’ ~~ |

I

4. Diagramme d’exigences I

Les capacités |
du systéeme

Les I
contraintes .
que doit :
satisfaire le
systéeme

Technologie — 3™ ASC



req [modéle] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

« Exigence »

Mise en marche/arrét

« Exigence »
Robot transporteur

de plats

Id="1.1"
Texte=" Etre mis en
marche et en arrét"

Id="1"

des plats"

Texte="Transporter

« Exigence »

Id&="1.2.1"
Texte=" Détecter les
points d’arrét"

Id="1.2.2"
Texte=" Détecter la
piste"

Id="1.2.3"
Texte=" Détecter le

signal de départ"

V> 'O 'd

- Comment satisfaire I'exigence nommeée « acquérir » ([id=1.2] et Texte = "détecter la

® :[ piste, les points d’arrét et le signal de départ”) ?

N
(e}
=
2
=]
(¢°]
[N
B ~
[y
&2
(SO~
-
¥
o
(=]
=]

II. Solution choisie
1. Schéma électronique .

R1 Rz |

470 470 .

K1 I

LED verte x . :

B -g-+ B T I

o I

T LED |r|l'ra|rtgl \\: |

- . !

2. Principe de fonctionnement |
Etatde K1 LED infra Phototransistor Etat de LED verte |
Ouvert | i | e !
Fermé | i | | :

I

3. Conclusion |

r— SSe—————— T
Pour assurer le guidage de notre robot transporteur de plats de la
cuisine vers le comptoir et vice versa, on a choisi d’utiliser un
Le capteur infrarouge est constitué d’un ........ ... ... ... .. .. . . . et
d’une LED ..............................................logés dans un méme boitier.

iszwr'li

1
\Emetteur récepteur:

4. Exemples

Aspect commercial

TCRTS5000 CNY70

Technologie — 3" ASC




Phototransistor LED infrarouge Phototransistor LED infrarouge !
c E c A c E c A 1
| I —1 [ .
ij LQJ L\zj g '
B ” = s, :
1
b N N i
»~ » 1, 7, » »
i1 : ¥ |
Capteur infrarouge sur la ligne noire Capteur infrarouge sur le sol blanc |

S I
P~ Je construis mes savoirs :

I11. Fonction générique « Acquérir »
1. Définition

vV»>'D'd

N
(e}
=n
B
=]
(¢°]
[« W
8 ~
-t o
52
e =
H
&
o
(=]
=]

Capteur de
Capteur de vitesse de vent Capteur de gaz | Capteur de

température , \ de butane son
P (Anémomeétre) I

Capteur de Capteur de
distance a luminosité
ultrason (Photorésistance)

b. Capteur logique (Détecteur)

................................................................................. Exemples de détecteurs : |

. Détecteur de . Détecteur de ,
Détecteur Détecteur de Bouton Détecteur de | |

position . présence .
de flamme L. mouvement poussoir .\ pluie
mécanique (barriére IR)

K po \ ‘ BN :
17 : : :
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Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

La fonction « Acquérir » est une opération de conversion de la variation d’un signal
€électrique en une grandeur physique.

Le signal logique ne peut prendre que deux états distincts notés souvent par (0 ou 1)

Le signal analogique varie de maniére discréte au cours du temps en prenant un
[nombre de valeurs différentes.

\_
‘ Exerclce! : ' ~

Compléter le schéma ci-dessous avec les mots suivants :
Capteur de lumiére - mouvement — lumiere - détecteur de mouvement

Un agriculteur utilise un systéme qui s'appuie sur un détecteur de niveau d'eau pour
I'informer que 1l'eau a atteint le niveau maximum dans le réservoir afin d'arréter la pompe
qui pompe l'eau du puits.

Le schéma ci-dessous est le schéma électrique de systeme.

A 470
o —

L
1+ Buzzer LED

> j W,

1 - Déterminer le nom de I’élément qui réalise la fonction technique acquérir pour ce systéme

oV

3 - Aprés avoir réalisé une simulation de circuit. Compléter le tableau suivant :

L’état de LED

Niveau d’eau

L’état de A

L’état de Buzzer

Niveau bas

\ Niveau haut

A |

N
(o)
=
S
[=]
[¢°]
Q.
8 ~
s 5
g B
|
-
M)
o
o
[=]

e —
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b J’approfondis mes connaissances \ !

Théme de recherche :

@ Faire une recherche sur des exemples de Robots serveurs ; les
taches qu’ils peuvent accomplir et les compétences qu’ils
possédent. ;

€ Faire une recherche sur des différents capteurs qu un robot

\ serveur posséde en général.

V> 'O 'd

« ILIRINbD

N
(e}
=
%)
>
=]
(¢}
A
E
(=]
H
=
O
e
=]
=]

Les mots clés de la lecon
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\

Recueillir et transformer des informations (du systéme,
de l'opérateur ou d’un autre appareil)

Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Acquérir »

20




@ {La chaine d’information

/. A,
LL Lecon 2 : La fonction générique « TRAITER » J

p.~Je dois étre capable a la fin de la legon de :

1- Définir la fonction « Traiter »

2- Identifier les solutions assurant la fonction « Traiter » (ordinateur, carte électronique
programmable) ;

3- Définir ’algorithme ;

4- Définir les structures algorithmiques (linéaire, répétitive, conditionnelle.)

5- Elaborer un algorithme ;

6- Définir ’organigramme ;

7- Elaborer un organigramme ;

8- Définir la variable ;

9- Définir le programme ;

10- Elaborer un programme ;

11- Saisir, téléverser et vérifier le bon fonctionnement du systéme technique objet d’étude.

p,~J’évalue mes prérequis

Définir la fonction acqueérir : ............... ... .. ...

Situation de départ

Le bon fonctionnement du robot repose sur sa capacité a interpréter
' les informations fournis par ses capteurs afin de réguler ses
__ déplacements entre la cuisine et le comptoir du service. (Voir la figure

F- ci-dessous).

!

La trajectoire

Le comptoir des serveurs

R e —"
Technologie — 3" ASC

g2
2
—
-
o
[~
(=g
[£)
H
M

rd )\

,p aureyd

UOI)eurLIoJur




I. Analyse de la situation |

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

« Exigence »
Mise en marche/arrét

Id="1.1"
Texte=" Etre mis en marche
et en arrét"

« Exigence »

Robot transporteur
de plats

« Exigence »

Id="1"
Texte="Transporter
des plats"

Texte=" ... ... ... ... ... .. ..

Acquérir

Id="1.2"

Texte="D¢étecter la piste, les
points d’arrét et le signal de
départ"

rd )\

P sureyd

Comment satisfaire I’exigence nommeée « Traiter », [id=1.3] et Texte = "Traiter

2
N
-
-
o
(=
P
(]
-
¥

® ,i des informations pour commander le déplacement du Robot“?

UOI)eurLIoJur

I1. Solution retenue

La solution la plus appropriée consiste a équiper le
robot transporteur de platsd'une ............. ... ...

P~ Je construis mes savoirs :

III. Fonction générique « Traiter » ,
1. Définition I

¥ I
Ordinateur

Carte électronique programmable

Automate programmable
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IV.L’algorithme |

1. Définition I

2. Exemple : Algorithme pour faire clignoter une LED

V. L’organigramme
1. Définition

g2
A
—
-
1
[~
(gl
®
=
¥

UoONeULIOJUT P dUTeYd : ZJAI

2. Symboles normalisés de I’organigramme I

Symbole Signification Remarques

QD | :

/ / O S

<> e | e :

3. Exemple |
;
I

I
I
@ ‘ |
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Les opérations relatives a la résolution d’un probléme peuvent étre organisées

VI. Les structures algorithmiques

.. selon le tableau suivant

M2 : chaine d’ information
F. G. « Traiter »

ury
[+ n3)dwo)) — 1naydmo)
1n3)dwmo?) 1)uamarduy a a
9 SISEWIN[[V IqUION »
SpaIpuany =amaydmo) anb 23 g nbsnp g g
[TaapuRIg UT2puary
I + an)dwod — andydwo) 11 »
4 3PU0IS | AUPWNY oy 17T APUIR OIS 7T21puR) g
i x IT2puay
ITRmny 1AdT 21puR)y I 10 T'T1oumnjpe sIofy T 21pun)y
APU0IIS T AIPUINY ApTR Y JULIJ JSI » SIPU0IIS T AIPUIY
QAT Puny amydnanyuy g || S THPERY TT9 T oy
BRAY »
T ¢ — BNy IquION meq || 19 17 Puny meq
= SBemn[y([aquoy
\ g \ 0 — anayduo)
A ()
neq
UUDASIUDSIO AUYNI03TY QUIUDISIUDSIO AUYI0S]Y AUUDASIUDSIO AUYI0STY
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VIL. La variable !

1. Définition I

2. Nature de variable I

Nature Exemples

N

Variable ........................................................................

,p aureyd

VIII. Le programme
1. Définition

=
0
A
=
-
5]
i o
-
®
-
¥

uoyeurIojur

2. Exemple : LED clignotante avec carte Arduino UNO I

Programme textuel Programme graphique (mBlock)

Montage (IDE Arduino) :

void setup() {

pinMode(13, OUTPUT);
} Arduino - générer le code

void loop() { rép'éter indéfiniment

digitalWrite(13, HIGH); mettre 'état logique de la broche €8 3 (B9 I
attendre € secondes i
‘meme 'état logique de la broche €8 3 (B9 |
"attendre € secondes '

delay(1000);

digitalWrite(13, LOW);

delay(1000);
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IX. Le robot transporteur de plats |
1. Schéma électronique partiel I

v

|
. -
‘\ K Partie a découvrir aprés I
I
ARD1 I
& N.mr I. CUISIni.' I
L ] P I— .
- qn Bi wsscx 12 ou le serveur (B2) [
Capteur gauche cG o OSIOC2 k] -
Pe2OCIE Commander le
BOIC 0 |motour droit (MD)
R1 - -
10x O
= Commander le
= moteur gauche (MG) t‘l‘]
— A
R2 l ARDUINO UNO A
Capteur droit CD H
H
¥}
[~
o
¢}
H
M

2. Principe de fonctionnement

UoNeULIOJUT P dUTeyd : ZJAI

Le robot transporteur de plats est en état de
marche, positionné devant la cuisine et prét a
I’emploi. Lorsque la commande d’un client est
préte, le cuisinier la dépose sur le chariot du
robot et appuie sur le bouton poussoir pour que
le robot se déplace en suivant une ligne noire
tracée sur un sol blanc. A son arrivée au
comptoir des serveurs (I’arrét sous la forme de
—), le robot s’arréte et alerte le serveur par un
signal sonore. Celui-ci prend la commande et
appuie sur le bouton poussoir pour que le robot
revienne a la cuisine et s’arréte (’arrét sous la
forme de —) en signalant son arrivée en

émettant un son.

Le comptoir Capteur gauche (CG)

. . Le robot '
L.a cuisine des Se Curs |

|
S 0::0/
Arrét de cuisine
de comptonr T

Arrét

Capteur droit (CD) !

26 ‘ :
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v

Le robot transporteur de plats est en marche
et se tient prét devant la cuisine ou le comptoir

e bouton
poussoir est-il

......................

Avancer pendant 1 seconde pour sortir de ’arrét :

-MD-...... et MG=....
-Attendre 1 seconde

le

oul1

CD et CG sont sur le blanc ?

(CD-..., CG=..))

Avancer

(MD-=..., MG=...)

CD est sur le blanc,
CG est sur le noir ?

oUul

(CD=...,CG=..))

Arréter et émettre un son

(MD=..., MG=... et BZ=...)

27




M2 : chaine d’ information

F. G. « Traiter »

28
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J’évalue mes acquis

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

La fonction « TRAITER » est I’ensemble des opérations réalisées sur les
informations provenant du capteur.

Un algorithme est un ensemble d’instructions et d’opérations réalisées de
maniére aléatoire.

L’expression “Si...Faire...Sinon Faire...” indique la structure répétitive.

Un organigramme est un diagramme réalisé par des symboles normalisés qui
décrivent I’enchainement logique des opérations.

Le programme est une donnée sur laquelle opére I’unité de traitement du
systéme technique.

Arrét programmé de la télévision

Bouton
veille
activé ?

Fonctionnement : une télévision
peut se mettre en veille depuis la

télécommande mais aussi

automatiquement apres une

utilisation de plus de 3 heures sans

intervention sur la télécommande. <

Compléter convenablement Y Oui

I’organigramme ci-contre par les
expressions suivantes :

Début — oui — non — mettre en veille
TV — Fin — aucune intervention

depuis 3 heures ?

\_

29 : e
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Le radar routier :

Dés la détection d’un véhicule dont la <
vitesse dépasse 90 Km/h, le radar | | =
active le flash pour prendre alors la 5
photo de la plaque et I’envoie au 9
centre de traitement des | | o ':]
informations. g_.

i

Compléter ’organigramme de
fonctionnement du radar routier ci-

\contre :

uoyeuLIOJUI ,p dureyd

Les feux de circulation routiére i
|
On veut réaliser un feu de circulation routiére avec :
des diodes LED selon le cycle suivant : Q |
- Allumer la LED verte (broche 4) (pendant 5 gl I
secondes) ; .
- Allumer la (broche 5) (pendant 2 @ I
secondes) et éteindre la LED verte ; ! |
 Allumer Ia LED rouge (broche 6) (pendant 5 { ......................................... |
secondes) et éteindre la LED jaune ; ' |
- Eteindre la LED rouge.  FH |
....................................... |
1. Compléter I'organigramme du fonctionnement ! I
du feu de circulation : I
2. Compléter le schéma électronique du montage : ......................................... i
\ 4 I
mmsrb— .
> Sl ——oph— :
g EEE § Eg * ....................................... !
s e —— - I
e DS p— .
= oo ——P— || I

e O p—o B ¥Fp ™
E - 5 &S :
| |
eol— el || :

~ - e *

5 38

[

|
@ —
Technologie — 3" ASC



=0 N

Elaborer un programme pour faire allumer la LED avec un bouton poussoir comme I’indique
la figure ci-dessous :

.= COED el .
k i i
................................................... //la LED est connectée au pin numérique 7 de
I’Arduino
................................................... //le bouton est connecté au pin numérique 6 de
I’Arduino
................................................... //configurer les pins
................................................... //configurer le pin “led” comme une sortie
................................................... //configurer le pin “bouton ” comme une entrée
................................................... /Icode principal qui contréle I’Arduino
................................................... /Ivérifier si le bouton est appuyé
................................................... //allumer la LED
................................................... //attendre S secondes
................................................... //éteindre la LED
................................................... /Isi le bouton n’est pas appuyé
................................................... //éteindre la LED
4
P~ J’approfondis mes connaissances : \

Théme de recherche :

# Faire une recherche sur les systémes embarqués et traitement de
I'information.
@ Faire une recherche sur des différents langages de programmation

Java, Pascal, C++, ...

31 : -
Technologie — 3" ASC

«JIojrery » 'oH °Jg

N

(e}
=
o
>
=]
(¢]
=
(=1
=]
m
=]
=
=
&

uoIl




R —
Technologie — 3" ASC

«JIajrery » *oH g

N

,p aureyd

uoyeuLIojur



—

- Ensemble d’instructions pour
exécuter un algorithme.

Exemple : LED clignotante avec
Arduino (IDE ou mBlock).

Associe un nom a une valeur qui
peut changer.

Représentation graphique d’un algorithme.

enersoie |

Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Traiter »

Décider ce que le systeme doit fair
..... partir des informations acquises.

Automate programmab

Microcontroleur

Ordinateur

Carte Arduino

Suite d’actions ordonnées pour
\ résoudre un probléme.

\.__ Exemple

(LED clignotante)

33




@ {La chaine d’information

1- Définir la fonction « Communiquer ».

2- Définir les types de communications (visuelle, sonore, cablée, sans fil).

3- Découvrir par ’expérimentation ou la simulation la fonction « Communiquer ».

4- Identifier, sur un schéma, les composants utilisés pour réaliser la fonction « Communiquer»
a partir de leurs symboles normalisés.

5- Identifier les composants utilisés pour réaliser la fonction « Communiquer » a partir de
leurs aspects commerciaux.

6- Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par I’enseignant.

p,~J’évalue mes prérequis X
I

A
Lecon 3 : La fonction générique « COMMUNIQUER » J :

rd )\

P dureyd

2
Q
0
(=]
=
=t
c
=}
(=3
Ko}
c
(¢]
-

UOI)euLIoJur

Citer quelques éléments permettant d’assurer la fonction « Traiter » : .....................

Situation de départ

A son arrivée sur les points d'arrét, le robot transporteur de plats !
doit avertir le serveur et le cuisinier de sa présence, afin qu'ils puissent I
~i' ~ récupérer ou déposer les commandes des clients. [

La trajectoire /

Le comptoir des serveurs
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I. Analyse de la situation

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences] I
[
« Exigence » « Exigence » « Exigence » |
Mise en marche/arrét Robot transporteur i
de plats .
Id="1.1" Id="1.4" |
Texte=" Etre mis en marche Ia&="1" Texte=" ... ... ... ... |
et en arrét" Texte="Transporter &1 | .. I
desplats" | | | " :
« Exigence » 2
Acquérir « Exigence » ; N
w1 An Traiter o
Id="1.2 A B
Te?(teZ"Détecter la piste, les Id="1.3" e =
points d’arrét et le signal de Texte=" Traiter des informations pour E A
départ" commander le déplacement du robot " e a
=
Qo =
g B
% Comment satisfaire I’exigence « Communiquer », [id=1.4] et Texte = ""Signaler son = gv-,
T3

o | arrivé au comptoir ou 2 la cuisine* ?

I1. Solution adoptée

La solution la plus facile est de recourir a un
C’est un dispositif capable d'émettreun .................... .. I

» Soit le schéma suivant : » Principe de fonctionnement : :
- Etat du Botton Etat de buzzer I
7 =1 ® poussoir S1 BZ1 |
Vi 5 .
v 4_|__ Appuyé | g
I

BZ1 ReldChé ......................

P~ Je construis mes savoirs :

III. Fonction générique « Communiquer »
1. Définition

Grandeur

. Les informations Les informations ~  -ccrrreeereeeeeeee I
physique . .tz |
Acquérir | issues dela _ traitees .| Communiquer :

— . P =
- fonction acquérir !
Consignes :
de :

Putilisateur :
) —"
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2. Composants qui assurent la fonction « Communiquer »

Types de
communications

Définition

Les composants utilisés pour réaliser la
fonction « Communiquer »

USB : Universel Serial Bus ;
une norme de bus
informatique en série.

IV. Chaine d’information

1. Définition

R —
Technologie — 3" ASC
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Information
provenant de la

chaine d’énergie
:‘ Acquérir H Traiter H Communiquer

Chaine d ’thormation

<
»

P dureyd

e
Q
0
=)
=
=t
c
=
(=
Ke)
c
o
Lo

UOI)eurLIoJur

J’évalue mes acquis

Quel type de communication existe-il dans ces systémes ?

Systemes Type de communication .

Imprimante reliée I

a un ordinateur |

Systeme d’alarme | ... .. ... ... I

Connexion Bluetooth | ........ .. .. .. . . . . . . . . . .

Machine a laver | ....... ... ... |

Rideau commandé
a distance
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Soit le schéma de détecteur de niveau d'eau suivant : I

[

Nom Fonction technique |

.. Pl o .

AL T P !

P _T_ C D 33'] R C .............................................................. ;

T R .................................................................. I

:L .........................................

] e o
......................... .n ;;
1. Compléter le tableau ; g §
=
2. Quel est I’élément qui assure la fonction « Communiquer » 2 : ................................... g g
3. Définir le type de communication ? : ... . ... E a
) EE
Qo =
g B
(e
v o
=

Le robot éviteur d’obstacles

Soit I’image suivante d’un robot éviteur d’obstacles :

Capteur Ultrason Fils conducteurs Carte Arduino UNO

HC-SR04
Compléter la chaine d’information suivante :

N\

Chaine 4’inf0rmation

Acquérir H Traiter H

Communiquer F

La chaine d’énergie
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Les mots clés de la lecon

« Ianbrunwwo)) » °©)
uorjewrIojur ,p aureyd : A
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Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Communiquer »

Capte des données (utilisateur ou environnement).

Partie du systéme automatisé/robotisé, qui : e e A S

Communique




/ /

J'intégre mes connaissances

Situation de départ

- La poubelle automatique s'ouvre dés qu'une main ou tout autre
“es. objet s'en approche, offrant ainsi a l'utilisateur la possibilité de 1'utiliser
sans effort et sans avoir a la toucher.

f_“ Comment ce systéeme automatisé parvient-il a détecter la présence
=

d'une main et a réagir sans intervention humaine ?

Q

I. Analyse de la situation
1. Besoin a satisfaire par le systéme

S’ouvrir automatiquement lorsqu’on approche I’objet ou la main sans aucun contact.

2. Diagramme de contexte
Les éléments environnants la poubelle intelligente :

Diagramme de contexte : la poubelle automatisée

Comd

La poubelle
automatisée

RED

Uc [mode¢le] l1a poubelle automatisée [diagramme de cas d’utilisation]

3. Diagramme de cas d’utilisation

La poubelle automatisée

S

41




4. Diagramme des exigences

req [modele] la poubelle automatisé [Diagramme d’exigences]

« Exigence »
Mise en marche/arrét

Id="1.1"
Texte=" Etre mis en marche
et en arrét"

« Exigence »
La poubelle
automatisée

« Exigence »
Acquérir

Id="1.2"
Texte="Détecter la présence
de la main"

« Exigence »
Communiquer

Id="1.4"

Id="1"
Texte="S’ouvrir
automatiquement en

approchant la main "

D

Texte=" Envoyer les
ordres a la chaine
d’énergie "

« Exigence »
Alimenter

Id="1.5"
Texte="Etre alimenté

en énergie électrique”

« Exigence »
Traiter

« Exigence »
Ouvrir et fermer le couvercle

1d="1.3"

Texte=" Traiter des informations pour
ouvrir ou fermer le couvercle "

Id="1.6"

Texte=" ouvrir et le fermer le couvercle "

I1. Solution adoptée :

1. Cablage des composants du systéme

ultrasons

Servo
motor

Carte arduino uno

2. Principe de fonctionnement

# Lorsquela

couvercle, ce dernier

# Si

, ou tout autre objet, se trouve

le couvercle

42




3. Organigramme

&

4. Programme graphique

mBlock en
Mode

e

| pr—

Boucle

Créer une variable «

» et

P’affecter a la distance mesurée par le capteur

— e

Arduino - genérer le cude

Tester

<al0cm

Commander le
servomoteur
pour tourner

le servomoteur

N N N

Moment de

pour

Commander le

servomoteur pour revenir

a son état

I11. La chaine d’information de la poubelle automatisée

Information
provenant de

N

\

la chaine
d’énergie

Chaine di’information

Acquérir H Traiter H Communiquer

43
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Lecon 1 : La fonction générique « ALIMENTER » J

P e dois e capable T i del eson de - _g

1- Définir le schéma électronique ;
2- Lire un schéma électronique ;
3- Définir la fonction « Alimenter » ;

6- Identifier les composants utilisés pour
réaliser la fonction « alimenter » a
partir de leurs aspects commerciaux ;

4- Découvrir par Dexpérimentation ou la | 7-Choisir les composants a partir d’une

simulation la fonction alimenter ;

documentation technique préparée par

5- Identifier, sur un schéma, les composants I’enseignant.

utilisés pour réaliser la fonction « Alimenter
» a partir de leurs symboles normalisés ;

cette fonction: ...

Situation de départ

I. Analyse de la situation

P Févaine mes priveasis g

Citer les types de la communication et des exemples de composants qui assurent

Comme tout systéme technique, le robot transporteur de plat a besoin
d’énergie pour fonctionner. Quelles ...

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences]

« Exigence »
Mise en marche/arrét

Id="1.1"
Texte=" Etre mis en
marche et en arrét"

« Exigence »

Acquérir

Id="1.2"
Texte="Détecter la
piste, les points d’arrét
et le signal de départ”

« Exigence » « Exigence »
Robot transporteur de N |
lats
P 1d="1.5"
Ia&="1" Texte=" ... ... .. ... .. .
Texte="Transporterdes Kp— | ... ... . .
plats" | L "
« Exigence »
« Exigence » Communiquer
Traiter
Id="1.4"
Id="1.3" Texte="Signaler son
Texte=" Traiter des informations pour arrivée au comptoir ou &
commander le déplacement du robot " la cuisine”

44 : =
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?_{\ Comment satisfaire I’exigence « Alimenter », [id=1.5] et Texte =" Etre alimenté en l

@ J énergie électrique ? I
I

I1. Solution adoptée I
Pour assurer sa mobilité, le robot transporteur de plats doit disposer I
d'une ... C'est pourquoi nous |
avons fait le choix d'équiper l'appareilde ..................................... . |
e . .. grace a leurs performances plus |
ecologlques, plus rentables et mieux adaptees a ses besoins énergétiques. I

[
P~ Je construis mes savoirs i

III.Le schéma électronique ]
1. Définition |
|

,p aureyd : ¢\l

7

« JJUSWITY » *D)

Jrdroud

IV. La fonction générique « Alimenter »
1. Définition

Symbole |

Source

Technologie — 3™ ASC



3. Types de sources d’alimentation

On distingue deux types d’alimentation :

Courant continu (DC)

Il garde une valeur
au cours du temps.

A I(A)

Il présente

Ia)
7N

une positive et une négative au cours du temps.

Alternance positive

+

On préléve le courant continu des

> L) | \/

\VAl
lternance négative

4. Caractéristiques d’une source d’alimentation a courant continu

Intensité du courant

Autonomie

Tension
R
S|
'E ---------------------------
S;g ...........................
< T
S .
=, Pour la pile de
S format 6LR61 :
3 U=9v

Pour une LED, la pile
doit débiter un courant
convenable de 20mA.
I=20mA = 0.02A

Pour pile alcaline 9V :
600mAh

Pour pile lithium 9V
1200mAh

46 : :
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- r—
Exercice °

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

—

J’évalue mes acquis

Un circuit électronique est une représentation graphique d’un schéma
électronique a I’aide des symboles normalisés.

La fonction « Alimenter » est une fonction qui assure I’apport de I’énergie
nécessaire au fonctionnement d’un systéme.

L’unité de I’intensité de courant électrique est ’ampere de symbole A | ... ..

On appelle pile non rechargeable un accumulateur.

L'autonomie d’une batterie est la durée pendant laquelle votre appareil peut
fonctionner avant de devoir étre rechargé.

.

-

Expliquer les informations signalées sur la pile rechargeable dans I’image suivante :

Information

Signification

AAA

Ni-MH

1800 mAh

1,2V

-

J’approfondis mes connaissances :

Théme de recherche :

€ Faire une collection des images des piles avec leurs caractéristiques.
€ Faire une recherche sur le développement de ’industrie des piles et
batterie et son impact sur la préservation de ’environnement.

*

o

Dans I’industrie automobile de demain, I’élément décisif dans la
fabrication des batteries n’est plus le cobalt mais les phosphates.
Sachant qu’il possede des énormes réserves de phosphate. Expliquer
comment le Maroc peut étre transformé en un centre de production
de batteries pour véhicules ¢lectriques a I’échelle mondiale.
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Les mots clés de la lecon !

y :

ez It
Qa
aA =
> 2
= o
5 &
)
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¥y Q9
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Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Alimenter »




) A
Lecon 2 : La fonction générique « DISTRIBUER » I
P Je dois étre capable a la fin de la lecon de :

1. Définir la fonction « Distribuer »
2. Identifier les solutions de distribution de I’énergie a partir de leurs formes commerciales.
3. Identifier les solutions de distribution de I’énergie a partir de leurs symboles normalisés.

by

4. Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par
I’enseignant.

P J’évalue mes prérequis

Définir la fonction « Alimenter 2: ..................... ... ...,

Situation de départ

Le robot transporteur de plats se déplace de maniére autonome, sans
intervention humaine. Il est équipé d'une source d'énergie électrique
embarquée. Les différents actionneurs du robot, notamment les
moteurs, sont alimentés en énergie via un distributeur ou pré-
actionneur.
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I. Analyse de la situation

req [modele] robot transporteur de plats [Diagramme d’exigences

« Exigence » « Exigence » « Exigence » :
Mise en marche/arrét Robot transporteur de :
plats I
Id="1.1" \\7 Id="1.6" I
Texte=" Etre mis en Ia="1" Texte=" :
marche et en arrét” Texte="Transporter des .
plats" ml] !
« Exigence » I
Acquérir ;
« Exigence » I
Id="1.2" !
Texte="D¢étecter la piste, |
les points d’arrét et le Id="1.6 .1" .
signal de départ" Texte=" ;
vl
« Exigence » « Exigence » .
Traiter Alimenter « Exigence » |
Communiquer :
Id="1.3" Id="1.5" :
Texte=" Traiter des informations Texte=" étre alimenter Id="1.4"
pour commander le en énergie €lectrique” Texte="Signaler son arrivée au
déplacement" comptoir ou a la cuisine"

2 Comment satisfaire I’exigence « Distribuer », [id=1.6.1] et Texte =" Distribuer ’énergie

<O A a Pactionneur “ ?

P dureyd : g
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II. La solution adoptée
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Pour I'énergie nécessaire aux
moteurs du robot transporteur de plats afin qu'il se déplace
avec la possibilité de régler sa vitesse de propulsion, nous

avons fait le choix d'utiliser le

) B/
. . '." - |
S "
5
; I

I11. La fonction générique « Distribuer »
1. Définition

Ordres I

\ |
| Alimenter I% Distribuer I Energie | I
' I

t :
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2. Exemples de pré-actionneur |

Aspect Symbole Caractéristique :

Nom .
commercial I

y
) 1\ ............................................................. |

ine  Jame

/;‘ € [ !
,ﬁ “([ié)“& ;} ............................................................. 1

NPN 1 L

,p dureyd : g\
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IV.Description et commande du Module L298N

Ce circuit est trés répandu et abordable. Il offre un moyen efficacede .................. .. . :
....................................................................................... ou un moteur pas a pas. |
Il dispose de son propre circuit d'alimentation logique, qui permet d'alimenter 1' Arduino.

1. Description |
Moteur B 1
|

. Commande du moteur B : 1

Tension (signal PWM) I

Sens de rotation .

= |

# Commande du moteur A : .

Sens de rotation I

Tension (signal PWM) |

Sortie 5V |

(pour alimenter I’Arduino) I

GND |

Alimentation .

(de 5 a 35V) !

Fermer ce cavalier pour activer |

la sortie 5V pour I’Arduino I

Moteur A I
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2. Commande !

Ve Ve Vce |

3

P P
Moteur A | Moteur B

GND GND GND GND .

|

Inl In3 LOW HIGH LOW HIGH !
1

In2 Ind LOW LOW HIGH HIGH :

e

V. Schéma électronique complet du robot transporteur de plats

MOTOR1 MG

+5v +12v

P dureyd

z

« Janqrusicq » O °g

drd1aud

[ ]
©B PBSSCK
PBAMISO -]J
(] |- PBIMOSKOC2A
-~ PB2IOC1B
~PB1/OC1A
PBOICP1/CLKO

PO7IAINA

[] E:: ~ PDTIAING
~PDST1/0COB

PDATIVXCK

~ PD3/INT1/OC2B

PD2ANTO

PDATXD

PDORXD

ARDUINO UNO

IR2 I
Captaur droit CD

i
Remarques: ?! !

- Dans le cas de notre robot transporteur de plats, il n'est pas nécessaire de commander I
le changement de sens de rotation des moteurs pour qu'il suive la ligne noire tracée au I
sol. 11 suffit de I'actionner et de faire tourner un moteur et de stopper 1'autre lorsqu'il .
est détourné de sa trajectoire. .

- Afin de ne pas alourdir le circuit électronique et le programme (de la fonction Traiter) !
du robot transporteur de plats, il a été décidé de fixer la vitesse des moteurs, en vue de I
le développer pour répondre a cette exigence. I

|
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http://arduino.blaisepascal.fr/wp-content/uploads/2017/05/Pont_H_schema1.png
http://arduino.blaisepascal.fr/wp-content/uploads/2017/05/Pont_H_schema4.png

|

J : |
J’évalue mes acquis .

Y |

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes : |
Un distributeur d’énergie appelé aussi pré-actionneur est un composant qui [
assure la distribution d’une énergie aux actionneurs. | .
La distribution de I’énergie dans un systéme est commandée par un ordre ;
envoyé de la fonction « Acquérir». ;
La fonction réalisée par un bouton poussoir est la fonction « Traiter». | ... . . |
Un transistor a deux états de fonctionnement ; bloqué ou saturé. | ... |
Quand la bobine du relais est parcourue par un courant électrique on dit que le :
relais est exeité. | !
Un interrupteur assure l'ouverture ou la fermeture d'un circuit électrique en 1
exercant une pression et il revient a sa position initiale aprés étres relaché. |

<
Observer le schéma suivant et compléter le tableau par ce qui convient (ouvert ou fermé) : 0 :J
A b
’ AW
Etat des commutateurs Résultat 9 %’
| | T
| S1 S2 S3 S4 Moteur M E‘:- >
51 $3 - g g
Arrét (moteur = 8
+ m ................................ lib v @,
— | M ibre) o
| U | ................................ Sens +
) Sq [ | o Sens — :
[
Arrét (moteur |
................................ freiné) |
\ !
Dersee (3 '
i
Soit le schéma ci-contre : Expliquer comment le transistor Q1 lJ |
distribue I’énergie a la lampe L1 lorsqu’il fait nuit ¢ 9 |
[ ] TS'QK 12v I
| s || ]
............................................................................................ o 2 T
1 .
............................................................................................ ] P12z |
............................................................................................ ;
LDRO3 ;" .
............................................................................................ 1
/A .
............................................................................................ I
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Exercice o .
N

Soit le schéma ci-contre : _ o1 RLT | 2[--- - (
Identifier la solution assurant la fonction R1 MU
« Distribuer » dans le montage suivant: 5 —  ¥°C |

o —

[+

>~ J’approfondis mes connaissances \ I

Théme de recherche :
# Faire une recherche sur les caractéristiques et des exemples
d’utilisation des distributeurs suivants : Contacteur et Télérupteur
@ Développer une solution technologique pour répondre a I’exigence
de changer la vitesse des moteurs du robot transporteur de plats.

€N
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Carte mentale pour la lecon de :
Fonction générique « Distribuer »




Lecon 3 : La fonction générique « CONVERTIR »

P~ Je dois étre capable  la fin de la lecon

1- Définir la fonction « Convertir »
2- Identifier les solutions de Conversion de I’énergie a partir de leurs formes
commerciales.

4- Choisir les composants a partir d’une documentation technique préparée par
I’enseignant.

3- Identifier les solutions de Conversion de I’énergie a partir de leurs symboles normalisés.

- J’évalue mes prérequis

Définir la fonction « DiStribuer » : ...................ccccccooiiiiiiiiiie i

Situation de départ

Le robot transporteur de plats est alimenté en énergie électrique et se
déplace sans intervention humaine a I’aide de moyens de propulsion et
d’orientation.

Je construis mes savoirs

II. La fonction générique « Convertir »
1. Définition

Ordres
Energie

Energie Energie

Convertir

Alimenter Distribuer

disponible

o
Q
0
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<
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=1
-
i o
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2. Exemple d’actionneurs I

Exemple I
d’utilisation

Q\ S

Servo
a1 | e I
B 5; T S

Actionneur | Aspect commercial Symbole Role

|

‘€N

p dureyd

v

«IMJIRAUO0D) » *D) °J

ardroul

—

J’évalue mes acquis

Compléter le tableau suivant : i

Symbole de l'actionneur Role Exemple d’utilisation

@ e | e :

Moteur électrique | ............................................ !

e I |
Résistance chauffante | ............................................ I
---------------------------------------------------------------------------------- I

L L |

Vérin pneumatique | ...................................... .

—X— e | e :

Lampe | i |

i
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SN I
(Bercice(2 ) N

Compléter les schémas suivants en identifiant la nature de I’énergie a I’entrée et a la sortie I
du chaque systéme:

~

/
-

EEEE——————————— |
>~ J’approfondis mes connaissances ~N |

Theme de recherche : i
# Faire parvenir les résultats d'une recherche sur les convertisseurs .
suivants : I

- Les électro-aimants ; |

\_ - Les moteurs thermiques. |

P aureyd : g
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Les mots clés de la lecon
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Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Convertir »

- Transformer une énergie en une
autre forme d’énergie

- La transformation (conversion) est
assurée par des actionneurs




I

|

|

I

|

|

Lecon 4 : La fonction générique « TRANSMETTRE » i

I

|
|

1- Définir la transmission de mouvement .

2- Définir la transformation de mouvement :

3- Identifier les solutions de transmission de mouvement. .

4- Identifier les solutions de transformation du mouvement. !

5- Choisir le systeme adéquat de transformation ou de transmission de mouvement. l

|

i
I

Définir la fonction convertir : .................... ..ottt i . I

I

Donner des exemples d’actionneurs : ...........................cc.ccociiiit i

€N

Situation de départ

Le robot transporteur de plats se déplace a I'aide d'actionneurs dotés
de dispositifs de transmission de mouvement.

,p aureyd :
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I. Solution adoptée :
B I

Il a été décidé d'utiliser un Engrenage :
.................... , un systéme métallique !

- Diametre de ’axe l

qui est _de sortie 3mm |

................................. , .

fixé par vis avec son moteur. Motoréducteur N20 :

. . |

|
|

II. La fonction générique « Transmettre » ;
1. La transmission de mouvement .

a. Définition |

i

............................................................................................................................ :
............................................................................................................................ :
............................................................................................................................. I

|

1
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Ordres I

Fnergic |l Transmettre I Energie | I
ce e ssccss e I

Distribuer

Alimenter

b. Systemes de transmission de mouvement |

Nom du systéme Caractéristique
Engrenages

Engrenage cylindrique intérieur

‘€N

p dureyd
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Roues de friction

® (|

c. Relation entre les vitesses de rotation

Si r>1 ¢’est-a-dire : N2>N1ce !
systémeest ... !

Rapport de Réduction ou
de Transmission :

Si r<1 c¢’est-a-dire : N2<N1 ce

__ N2
systétmeest ..................... ..

N1

Si r=1 c’est-a-dire : N2=N1ce |

N2 systétmeest ... ..

i
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2. La transformation du mouvement |
a. Définition I

b. Systemes de transformation de mouvement !

Nom du systéme Role I
Vis-écrou I

Bielle-manivelle |

ST

€N

,p aureyd :

Pignon-crémaillére

-

g2
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—

J’évalue mes acquis

Exercice( 1) N

Indiquer, a I’aide de fléches, le sens de rotation de chacune des roues dentées :

|
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Compléter le tableau suivant : |
. . . I

Nom du Mouvements Transmission | Transformation :

systéeme Rotation Translation | du mouvement | du mouvement .

& B |
zf I E
@ I

£

€N

.

Compléter le tableau suivant par la solution utilisée dans chaque systéme et désigner son
genre (transmission de mouvement ou transformation de mouvement) :

,p dureyd :
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N

Moteur a explosion Vélo Essoreuse a salade Cric

Direction véhicule Horloge a aiguille
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héme de recherche :

>~ J’approfondis mes connaissances :
T !

€ Effectuer une recherche d'images de systemes techniques autres que
ceux déja étudiés, qui utilisent des systémes de transmission ou
transformation, et préciser la nature de ces systemes et les solutions

techniques associées.

Les mots clés de la lecon m L
: A=
... . =g
R w
B A
o ° L~
.............................. B
g 2
°
.. .......... N -] 0%
SR ........... . -
_/,_—//;—_\\\\ /’——\7

|
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Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Transmettre »

Transmettre un mouvement d’un élément
A a un élément B avec changement de
la nature de mouvement.

Vis-Ecrou :
- Mouvement de R & Mouvement de T,
\ - Le mécanisme est irréversible.

Bielle-Manivelle :

- Mouvement de R continu =
Mouvement de T alternatif

- Présence d’une bielle entre la manivelle

et le piston.

/ Pignon-Crémaillére :
- Mouvement de R = Mouvement de T,
- Le mécanisme est réversible.

o
o




A
Lecon 5 : La fonction générique « AGIR » J

P~ Je dois etre capable a la fin de la lecon de :

1- Définir la matiére d’ceuvre,

2- Identifier les types de la matiere d’ceuvre ;
3- Définir la valeur ajoutée ;

4- Identifier la forme de la valeur ajoutée ;
5- Définir la fonction « agir » ;

6- Définir ’effecteur.

P J’évalue mes prérequis

Donner les noms et les caractéristiques de quelques systémes de transmission de
HIOUVEHICHT ... ... ... ..o i

Donner les noms et les caractéristiques de quelques systémes de transformation
de MOUVEMENT & . ... ... ... ... ... ...cocoiiiiiiiii

Situation de départ

Le robot transporteur de plats est doté d'un systeme de transmission
de mouvement, mais ce systeme ne suffit pas pour qu'il puisse se
déplacer. Pour cela, il doit étre équipé d'effecteurs capables d'agir
directement sur le sol.

P aureyd : g
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I1. Solution adoptée

Les modalités de déplacement du robot transporteur de plats peuvent étre assurées par :
................................................................................... Dans le cas du trajet de notre
robot, le , en raison de leur

Mini moteur GA12 — N20 I

P~ Je construis mes savoirs

III. La fonction générique « Agir »
1. Définition
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2. Exemples

d181aud

3. Matiére d’ceuvre et valeur ajoutée

Matiére d’ceuvre Valeur ajoutée I

Définition

Catégories
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IV. La chaine d’énergie
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Acquérir

/Transmettre

W
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I
v p— :
J’évalue mes acquis :
v .
|
O '
AN
Qu’est-ce qu’un effecteur ? Donner quelques exemples. !
|
SDEfINItion o .. ... ... :
............................................................................................................................ |
............................................................................................................................ |
SEXEmPIes ¢ .. ... e .
|
\ ---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- ) ;
A :
Exercice 6 :
AW
Compléter le tableau suivant par ce qui convient : I
) . - |
Systéeme Matiére d’ceuvre | Matiére d’ceuvre Forme de la Type de la .
technique en entrée en sortie valeur ajoutée matiere d’ceuvre :
Panneau | .. ... .|
solaire | ...
Ascenseur | < | e ~
.............................................. ._H ;;
=
Disque | ... 2 §>
dur | A B
> o
externe | ... gq
\. T

xereiee (3

\_

Compléter le tableau suivant:

&

Moulin a grain

Moteur électrique

La matiere d’ceuvre

Type de matiere
d’ceuvre

Forme de la valeur
ajoutée

Matiere d’ceuvre en
entrée

Matiére d’ceuvre en

sortie
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>~ J’approfondis mes connaissances \ :
p I

Théme de recherche :
@ Faire une recherche des images de quelques systémes techniques
et s'attacher a identifier la matiére d'ceuvre a I'entrée, la matiére
d'ceuvre a la sortie, la valeur ajoutée et I'effecteur qui agit sur
cette matiére d'ceuvre.
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—

- C’est une fonction réalisée par l'effecteur,
- Leffecteur agit directement sur la matiere d’'ceuvre,
- L'effecteur est la plus visible partie du systeme.

Lame de scie circulaire, brosse de station de
lavage, tapis roulant, lame du mixeur...

Partie du systéme qui réalise une action
grace aux différents blocs fonctionnels :

Carte mentale pour la lecon de :

Fonction générique « Agir »

..................... Déf : Partie de I'environnement sur laquelle agit le systeme technique.

Déf : modification apportée par le systéme sur la matiére d'ceuvre. N




J'intégre mes connaissances

Systéme d'éclairage automatique

L’éclairage automatique est réalisé par

Pinstallation d’un projecteur LED, un Reflecteur -
détecteur de mouvement et un capteur de %\.\Lf_ Lampe témoin
lumiére, D’éclairage est contrélé par un T 87 Relais

. n Capteur de luminosité 7
microcontroleur. :

Si le détecteur de mouvement détecte | | Détecteur de mouvement Microcontréleur

I’arrivée d’une personne et que le capteur de
lumiére détermine qu’il fait nuit, le
microcontréleur donne ’ordre au relais qui
enclenche I’allumage du projecteur. ‘

Fils électriques

Disjoncteur

Travail demandé
1. Compléter le tableau suivant par les informations liées au systéme d’éclairage automatique :

Type de matiére |Forme de Valeur| Matiére d’ceuvre | Matiére d’ceuvre

Matiere d’ceuvre s . ; i .
d’ceuvre ajoutee en entree en sortie

\ / \sh‘ine d’informationi /

\ / \ 1/
LV

............ o Acquérir | Traiter |ws Communiquer

Alimenter

Distribuer |=s Convertir

| /
//’ / ) // yéne d’énergie
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Dessin technique

P~ Je dois étre capable a la fin de la lecon de :

1- Définir le dessin technique.

2- Définir les éléments essentiels normalisés d’un dessin technique (trait, échelle, format).

3- Définir les types de représentation technique (le croquis, le schéma, le dessin d’ensemble, le
dessin de définition, la perspective cavaliére, la perspective éclatée).

4- Elaborer une perspective cavaliére d’un objet technique.

5- Elaborer les vues d’un objet technique.

/J ’évalue mes prérequis

Quelles sont les fonctions ou les blocs fonctionnels composant la chaine d’information ?:

Situation de départ

Lors de la conception du robot transporteur de plats pour son
restaurant, le propriétaire a souhaité que celui-ci soit en accord avec le style
de la cuisine marocaine tout en respectant les normes et les meilleures
pratiques en ce domaine.

Pour exprimer ce besoin, il a utilisé un outil de représentation graphique
des objets techniques, a savoir le dessin technique.

Dans ce contexte, plusieurs questions pertinentes ont été soulevées :

I. Analyse de la situation
Pour aider le propriétaire du restaurant a choisir un design au robot transporteur de
plats, proposez des formes ou des designs de la cuisine marocaine en s’inspirant de la
culture et le style marocain :

Dessin 1 Dessin 2 Dessin 3 Dessin 4
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>~ Je construis mes savoirs

II. Le dessin technique

I11. Différents types de dessins techniques

Type de dessin

Définition

Exemple

@ Technologie — 3™ ASC
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IV. Reégles ou normes du dessin technique !
1. Traits |

Le tableau suivant montre les différents types de traits :

Type de trait Nom de trait Utilisations de trait Exemple d’utilisation

................................. Aréte !
........................ “— e

Aréte

|
|

cachée

Ligne de cote

40mm I

= |
Ligne d’attache

Hachures
Axe

Plans de
symétrie

2. Echelle

=
S
(1
92}
=,
=
=
(0]
(2}
B
5
=
2
=
(¢]

Echelle = I

eEchelle=1:............................... (Echelle 1:1) |
eEchelle<t : ...................................(Echelle 1:2 - 1:4 — 1:5 - 1:5000)
e Echelle>1: ... ... ... . (Echelle2:1-3:1-5:1-100:1)

I
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3. Format |

A5 : 210%148.5 mm?
A4 : 297%210 mm?
b - A3 :420%297 mm?
A2 :594%420 mm?
Al : 840%594 mm?
AR A1 A0 : 1188840 mm?

4. Le cartouche I

5. Exercices d’application
&Exercice 1 : Cocher la bonne réponse

Vrai  Faux

Le dessin technique est un langage graphique.

Un dessin technique sert de référence a toutes les personnes impliquées dans la
construction d'un objet.

Le tracé d’un croquis nécessite I’utilisation du matériel de dessin.

Le dessin de définition représente I’ensemble du systéme en 3 dimensions.

Les dessins techniques sont représentés sur des feuilles réelles de dimensions
normalisées appelées : Cartouche.

Un papier format A4 est de dimensions 220x297 mm

Dans un dessin a I échelle 1:2, la longueur réelle est plus petite que la longueur

=
S
(43
7]
&L
=}
-
®
(2]
=
=}
(=9
el
(=
(¢

dessinée !
< [
&Exercice 2 : Devant chaque nombre ; préciser le type de trait utilisé dans la forme suivante |
L :

2 :

3 !

Ao !

S !

i

i
77 :
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La perspective cavaliere
1. Définition

2. Les étapes d'un dessin en perspective cavaliére

Pour dessiner un objet en perspective cavaliére, il faut suivre les étapes suivantes :

Etapes

Exemple

@ Technologie — 3™ ASC
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3. Exercices d’application I

©Exercice 1 : Compléter la perspective cavaliére de la vue de face ci-dessous, sachant
que la longueur de fuyante L=10mm et a = 45°

@
©Exercice 2: Compléter les perspectives cavaliéres suivantes : !

Al B

H=
S
(43
7]
&L
=}
-
®
(2]
=
=}
(=9
el
(=
(¢

VI. Les vues

1. Projection orthogonale I

|
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2. Principe de projection orthogonale

)

Anglke de projection 90°

~ Dessinateur

L’objet 4 dessiner
oua projeter

Plan de projection
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3. Les vues d’un objet |
a. Cube de projection » I

Comment puis-je avoir

les vues de cet objet ? I
i
O !
O |
- I
- .
® | '
= I
b. Les vues d’un objet !
[
I
: .
I :
1 I
S :
am— - - |
: ! 4 I
o Y y 2l o | SRR |

VII. Le dessin assisté par ordinateur (DAQO)
1. Définition

anbruypsy urssaqg : FIN

i
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3. Logiciels de DAO I
Le DAO est un outil indispensable pour les professionnels qui ont besoin de i
..................................................................................................... Il existe |
de nombreux logiciels de DAO, chacun avec ses propres avantages et inconvénients. |
Voici quelques exemples de logiciels de DAO populaires : :

/. :
f :
| w .......................................................................................................... !
\ T i s/ .......................................................................................................... |
o L I
o i

i

AutoCAD T !
........................................................................................................................... I

f ekttt b et ae s |
o ;

- I

:

............................................................................................................................ I

L= |
SKetChUID | I
Y l

— i

i
.............................................................................................................................. |
............................................................................................................................... |

VIII. Le robot transporteur de plats représenté en perspective dessinée a I’aide du .
logiciel SketchUp Pro

2
)
(4]
92}
2]
(=
=)
-
(0]
(e}
=
=
e
el
=
(¢)

|
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J’évalue mes acquis I

Mettre la croix (X) dans la case convenable : :
Vrai Faux .
La projection orthogonale d’un segment sur un plan est toujours un I
point

La longueur de la projection orthogonale d’un segment sur un plan est
toujours inférieure a sa longueur réelle

On peut obtenir six vues d’un objet

La vue de droite est placée a droite de la vue de face I
La perspective cavaliére est une projection orthogonale I
La face principale est représentée en vraie grandeur dans une I
perspective cavaliére

Deux objets différents peuvent avoir une méme vue

Deux objets différents peuvent avoir une méme perspective cavaliére
On peut indiquer les dimensions réelles d’un objet sur un dessin

- i

Donner les noms des vues de la piéce suivante :

j :

| | ;

L |

5 1 2 a Vues Dénomination .

B 1
| l— 1 Vuede ................
manm L T o 2 | Vaede ...
3 Vuede ................
3 4@, 4 Vuede  ................
= Vuede ................
\ 6 Vuede ................

- vaede.........

anbruypay urssaq : FIN

Compléter les
vues suivantes :
vuede ....... vuede......... vuede ........ vue......... |
j I
— :
vaede......... I
I
i
|
N\ i

|
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Choisir le repére de la vue correspondante a partir des propositions :

7
/
Vi

\_

Compléter les vues et indiquer leurs noms:

wew==g = g==repEsssg==s=zs 1 Eerssgressgreres=s 000000 gEssrpEsssamEEcTa
. B -
. . .
. . .
wewems = mmsssessssmeeses 0 smmrsssrEssess=Ese 000 pEssEEEsssEEEECE
. * .
a a H
s a .
a .
- - - == =& -
a H
a H
................ - - - [
------------------
=a a P
. .
.
H = a a H
weeems  ad EREE T e, M | ErrssmrEEzwEEEEER
.
.
.
--------------------------------
.
a
a
a
aaaaaaaaaaaaaaaaa
------------------------------------------------
................
--------------------------------
& H i H r " H
i
H
' ' I " 1
................ P H
.
H
'
5
---------------- EEE L] -
H
i
.
= P H

=)
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I
1- Donner les noms des vues des piéces A et B; \ I
2- Compléter les vues du dessin des pieces A, B, C et D. I

Il Y e DI W =
|7 I 0 - = o . . @
w
L =,
C 1 - 5
——14 —4— — -
(0]
(2]
B I | I T D =
=]
(=Y
o]
c
1 | | | ®
! t
| ] | i 1
|
& B ! IEEEEEEEREE
! T T T ! I
1 i

S TS TS T W -

85 \ '
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>~ J’approfondis mes connaissances \

Théme de recherche a choix :

€ Comment choisir le logiciel de DAO convenable ?

€ CAO et DAO quelle différence ?

€ Réaliser le dessin du support de plats, du robot transporteur de
plats, a ’aide d’un logiciel DAO de votre choix.

Les mots clés de la lecon ,

2
)
(4]
92}
7]
=g
=]
-
(o]
(e}
=
=
e
=
(¢]

i
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Carte mentale pour la lecon de :

Dessin technique




J'intégre mes connaissances

«'La poubelle automatisée

Servomoteur SGS0

Poubelle

Capteur infrarouge

Port d'alimentation
de la batterie

Boitierde batterie
Port de téléversement du

/ programme

Interface du capteur Bouton de commutation

Carte d'extension

— contrdle principal UNO R3
Port d'écriture du servomoteur

/ Le travail demandé

Aprés avoir réalisé notre poubelle automatisée, nous avons besoin d'un boitier
pour le systéme de contréle. Ce boitier vise a protéger le circuit contre les liquides
et les déchets susceptibles d'étre jetés dessus, tout en laissant les places pour les
boutons et les ports d'entrée/sortie.

Réalisez un dessin du support de carte seul, en le représentant sous trois vues
différentes : face, gauche et dessus. Le dessin doit étre effectué sur une feuille de
format A4.

Q\IB : Pour dessiner avec précision, il est recommandé d'utiliser un logiciel DAO.

Le boitier du systeme de
controle de la poubelle
automatisée réalisé a I’aide du
logiciel de DAO SketchUp




J'intégre mes connaissances

L’échelle : 1 :1

Le nom de I’établissement Nom du dessinateur

Q_@_

Format A4

Classe :

Boitier du systéme de commande de la

poubelle automatisée Date
- Support de la carte Arduino- Numéro du
document.

89




Energies renouvelables E@

/’*’mr\,

\

Je dois étre capable a la fin de la lecon de :

1- Définir I’énergie ;

2- Définir les sources d’énergie (non
renouvelables et renouvelables)

4- Identifier ’impact des énergies
renouvelables sur I’environnement et la santé
6- Identifier le principe de fonctionnement
d’une centrale Hydroélectrique

7- Identifier les solutions de stockage de
I’énergie hydraulique ;

8- Identifier les principaux constituants de
I’éolienne et déterminer leurs fonctions ;

9- Décrire le principe de fonctionnement de
I’éolienne a axe horizontal (production
électrique).

10- Identifier les solutions de stockage de
I’énergie éolienne

11- Distinguer les deux types de
transformation de I’énergie solaire (électrique
et thermique).

12- Identifier les principaux constituants
d’une Centrale solaire photovoltaique et
déterminer leurs fonctions ;

13- Décrire le principe de fonctionnement
d’une Centrale solaire photovoltaique.

14- Identifier les solutions de stockage de
I’énergie solaire.

15- Décrire le principe de la transformation
thermique de I’énergie solaire ;

16- Définir I’efficacité énergétique ;

17- Evaluer Pefficacité énergétique en termes
de classes ;

18- Lire les étiquettes d’énergies.

J’évalue mes prérequis

Situation de départ

Définir la fonction Alimenter ?: ......

Le propriétaire du restaurant désire réduire les dépenses liées a la
consommation de I’énergie dans son restaurant, cela 1'a poussé a chercher des
solutions technologiques innovantes visant a offrir une source d'énergie a la fois
ey efficace, renouvelable, et écologique pour alimenter les équipements de son

restaurant. Cela a conduit a des questionnements sur ce sujet, tels que :

@ Technologie — 3°™ ASC
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R A
Je construis mes savoirs I

I. L’énergie
1. Définition

2. Sources d’énergies
Les sources d'énergies sont réparties en 2 grandes familles : [

o .
Les formes @@

d'énergie Non Les sources L'énergie de
renouvelables d'énergie mouvement I

Renouvelables

- .
s
L'énergie
lumineuse

Géothermie

f "‘"? Vent

P Ao
CER

Animaux m
' ’ Soleil

L'énergie

L'énergie
thermique

k z Q électrique |
ey % ; L'énergie — .
& £ Chimique i I

2.1. Energie non-renouvelables

6)}
rr
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-
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@
H
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o
o
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II. Impact des énergies renouvelables sur I’environnement I

Pour le climat Pour la sante

ITII. L’hydroélectricité
1. Définition :
Une centrale hydraulique est composée de 3 parties :

Lac de retenue

$ ! ———— Bamage Ligne & haute
‘ tension

Conduite forcée
Turbine
f Alternateur  Transformateur '

S9[qe[2ANnoudI sAI31duy : G
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2. Solution de stockage de I’énergie hydraulique |

Les stations de transfert d’énergie par pompage sont un type |
particulier ~ d’installation  hydroélectrique. Ces centrales possédent deux |
situés a des altitudes .

Leurs équipements permettent de de I’énergie sous forme I

en pompant I’eau du vers le .

lorsque la demande est faible ou le coiit d’énergie peu élevé. .
Inversement lorsque la demande est forte ou le prix du kWh élevé, elles restituent de |

Pélectricité au réseau en I’eau du X
|

I

Bassin Bass]n .

SUpErieur 6006 en fonctionnement  Supérieur Groupe en fonctionnement 1

turbo-alternateur

électro-pompe
(restitution de I'énergie) 1

(stockage de I'énergie)

urbinage  gaggin
inférieur

Bassin
inférieur

Production de I'électricité [
(phase de restitution d'énergie)

Ulilisation de I'électricité

(phase de stockage d'énergie)
IV. L’énergie ¢olienne
1. Définition

Exemple : L’alternateur Aimant tounant G
fonctionne de la méme @ Tension alternative
maniére qu’une dynamo de
vélo, La rotation d'un aimant @ et

a proximité d'un circuit Bobine
(bobine, spire, ...) crée au sein @ Galet

de celui-ci un courant i —— .
électrique alternatif. Rotor @ S‘a‘O[

@ Technologie — 3°™ ASC

sa[qe[aAnouds sarduy : G




/ / !
3. Les principaux composants d’une éolienne a axe horizontal [

Les éoliennes a axe horizontal sont le type d'éolienne le plus courant. Elles sont |
composées des principaux éléments suivants : .

Les 3 et le forment le qui girovette arbre !
tourne a une vitesse de l'ordre de 5 a 15 tours par minute. anémométre | I
A « | multiplicateur | ..’ pale(s) |

Le entralne'(!a‘ns la un axe appelé¢ | Sinirater ~ 1 _

et est relié a un Baialte ; |

Le mouvement lent du est accéléré par un couronne T !

. . . . d'orientation oy .

Cette énergie est ensuite transmise I

au et se transforme en énergie .
Ensuite, le (situé a l'intérieur |

du a sa base) éléve la tension du courant I
électrique produit par I'alternateur, afin qu'il soit transporté mat X
plus facilement dans les lignes 4 moyenne tension du réseau ,
électrique. .
I

etla permettent a I'éolienne ;

de de sorte que les soient toujours transformateur .
face au grace au dispositif ¢ '
I

4. Les solutions de stockage de I’énergie éolienne I
L'énergie produite par les éoliennes peut étre stockée de différentes maniéres : .

#® Stockage grace aux barrages hydroélectrique Station de transfert d'énergie .

par pompage (STEP) ; .

® I

® .

I

4.1. Stockage par pompage (STEP) |

Le stockage de 1'énergie “‘”"“"’“”é’i“’”"‘ Evacuateur '
éolienne par pompage —r I

turbinage est une solution STEP .

similaire au stockage de
I'énergie hydraulique, en
pompant I'eau d'un bassin

inférieur vers un bassin Basiin sbriais BT I
supérieur lorsque la rrbmionst I
production est supérieure a o \ e b Bassin I
la demande. L'eau stockée de pied Alternateur_¥

peut ensuite étre utilisée (H
pour générer de o

I'¢lectricit¢  lorsque la
demande est supérieure a

. Turbine "
la production. réversible |

[
;

4.2. Stockage dans des batteries
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Hydrogéne
Oxygéne | Industrie

Stockage d'énergie |

électrodes .
P Productlon

enmétal  EeTRE I

Inerte d’électricité Mobilité |

Hatine.] nmm =
; Electrolyseur .
platine...) ¥ BEERRE 1
\ 2
G 00 .

Remarque
Les batteries, les STEP et I'hydrogeéne ne sont pas les seules formes de

stockage de 1'énergie. On peut également citer le stockage mécanique a base de
volant d'inertie et le stockage électrique avec les super condensateurs. Ces
solutions de stockage d'énergie sont prometteuses, mais elles sont encore en
développement et présentent des inconvénients liés au coiit, capacité de
stockage, et la durée de vie qui limitent leur utilisation.

V. L’énergie solaire |
1. Définition |
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2. Le solaire électrique

e T e e —— e e ————

2.1. Les centrales photovoltaiques

Cette solution utilise des cellules photovoltaiques, qui convertissent I'énergie lumineuse
en énergie électrique.

b ‘ Electrode Négative (=)

\
X
Electrode Positive (*)

Panneaux photovoltaiques L’effet voltaique

2.1.1 Les principaux constituants d’une centrale solaire photovoltaique

@ Les sont les éléments qui convertissent 1'énergie en
énergie Ils sont constitués de qui sont des dispositifs
qui produisent un lorsqu'ils sont exposés a la
& est un appareil qui convertit le produit par les
en qui est le type de
utilisé par le réseau électrique.
@® Le qui a celle du réseau de distribution.
@ Un systéme de qui permet aux de
le mouvement du afin d'optimiser la production de
Onduleur
" n
Panneaux -

photovoltaiques T Ligne de transport

Transformateur
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/ /
2.1.2 le principe de fonctionnement de la centrale solaire photovoltaique
Le principe de fonctionnement d’une centrale solaire photovoltaique est le suivant

N

L Ly =

J J J - J

Remarque
Les centrales solaires photovoltaiques peuvent étre utilisées pour produire

de I'électricité pour des maisons, des batiments commerciaux ou des réseaux —
électriques. Elles sont une source d'énergie propre et renouvelable qui ne \
produit pas de gaz a effet de serre.

2.2. Les centrales a tour et a collecteurs cylindro-paraboliques

Les centrales solaires thermodynamiques a concentration (CSP) utilisent la
chaleur du soleil pour produire de I'électricité. Elles se divisent en deux grandes
catégories :

2.2.1 Les centrales a tour

Ligne de transport
Récepteur

Transtormateur

<
Générateur

Turbine

Stockage de fluide caloporteur
(Sel fondue)

Miroirs réfléchissants

2.2.2 Les centrales a collecteurs cylindro-paraboliques

Les centrales a collecteurs cylindro-paraboliques sont moins puissantes que les
centrales a tour, mais elles sont plus Elles sont composées d'un champ de

Les miroirs concentrent la du soleil sur un
situé au centre du miroir. Le tube absorbeur est a des
températures pouvant atteindre La chaleur est ensuite utilisée pour
produire de I'eau qui alimente une
97
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Tuyaux
porte-chaleur v )’//\

Miroirs courbes

Tuyauterie du
champ solaire

2.3. Stockage de ’énergie solaire |

L'énergie éolienne et 1'énergie solaire sont deux énergies renouvelables
intermittentes et dépendantes des conditions météorologiques. En conséquence, les
solutions de stockage de ces deux énergies sont similaires.

Il existe plusieurs solutions de stockage de 1'énergie solaire. Les plus courantes sont:
stockage dans des batteries et stockage sous forme d’hydrogéne.

2.3.1 Stockage dans des batteries I

: les

sont la solution de stockage de
I'énergie solaire la  plus
courante. Elles sont disponibles
dans une variété de tailles et de
capacités, et peuvent eétre
utilisées pour des applications
domestiques, commerciales ou
industrielles.

2.3.2 Stockage sous forme d’hydrogéne

Stockage hydrogéne . .

est un gaz qui peut &tre utilisé | |

pour stocker 1'énergie I

Il est produit par .

de l'eau, un processus qui |

utilise I'énergie électrique pour | |

décomposer I'eau en | |
eten

peut ensuite

étre utilisé pour produire de
dela

Panneaux

SN
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réflechi

Couche

rayonnement l
transparente

» rayonnement
recu 1

Vent
Extérieur 1
réflections ‘ .
ultiples I
Absorbeur 1

;- Fluide caloporteur
Caisson I

Isolation

Il existe deux principaux types de capteurs solaires thermiques : les capteurs solaires
et les capteurs solaires par

3.1. Les capteurs solaires plans

: ce sont les types
de capteurs solaires thermiques les plus courants. Ils sont
constitués d'un matériau comme un
métal ou un plastique noir, qui est recouvert d'une
couche de verre. La lumiére du soleil est absorbée par le | !
matériau absorbant et convertie en !
Cette chaleur est ensuite transférée a un fluide | !

qui circule dans le capteur. Le | I
fluide caloporteur transporte ensuite la chaleur vers un |
endroit ou elle peut étre |

Exemple : Le chauffe-eau solaire, un dispositif de captage de I'énergie solaire destiné a fournir
partiellement ou totalement de I'eau chaude sanitaire.

@ Serpentin du liquide caloporteur

@ Ballon de stockage
@ Capteurs solaires @ Pompe

Alimentation eau froide
Energie d'appoint*

3.2. Les capteurs solaires par concentration

Récepteur

Miroir
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Exemple : Le four solaire est un appareil de cuisson
qui utilise 1'énergie solaire pour cuire les aliments. Il
existe de nombreux types de fours solaires, mais tous
fonctionnent sur le méme principe de base. Les rayons
du soleil sont concentrés sur une surface sombre, qui
chauffe et cuit les aliments.

VI. La solution choisie par le propriétaire du restaurant I

Pour réduire les dépenses énergétiques du restaurant, le propriétaire du restaurant a choisi
d'installer un systéme photovoltaique couplé a des batteries de stockage.

, avec un stockage pour les périodes sans soleil. I

1. Systeme Photovoltaique

2. Systeme de stockage (batteries)

Avantages du systeme

3.
&
&
&
&

VII. L’efficacité énergétique :
1. Définition i

ey,
A P
\

6] ]
rr
=]
()
-
a9
et o
(¢
7]
H
(¢}
=]
=]
c
<
)
i
o
o
p—
(47
2]

100 Technologie — 3™ ASC



2. La classe énergétique |

ﬂ ENERG?Y gﬁ Les classes énergétiques actuelles sont divisées en niveaux | |

— L dont la valeur, exprimée en lettres allant de A a G, est soulignée sur les

]| | étiquettes par I'utilisation de fleches le vert représentant

I'efficacité tandis que le rouge indique une performance
La classe A désigne les appareils les

en énergie, et la classe G les appareils les

3. Lire les étiquettes d’énergies

Le nom du fournisseur ou la HENEHG"
Bosch

marque commerciale etla ———

WALLICH LFF

référence du modéle donnée o 1
8 La classe defficacité 1
Echelle de A3 G C Gl-c::lénergétique, du .
defficacité énergétigue T modéle donné 1
[F !
6 2 I
La consommation .
XYZ kWh/annum == annuelle d'énergie en |
kWh/an .
A l |
Autre \=/ -
informations 10.0; 3:55 49 | I
concemant le — = .
maodéle donné A ]
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Les étiquettes énergétiques sont un outil important pour les
consommateurs qui souhaitent faire un choix éclairé lors de 1'achat
d'un nouvel appareil électroménager. Elles permettent de comparer
facilement les différents modeles disponibles et de choisir le modéle
le plus économe en énergie.

Exemple d’étiquette énergétique :

J’évalue mes acquis

Exercice Q
N

Mettre une croix pour identifier le type d’énergie de sortie des systémes suivants :

We | We Wm Wth
(AC) | (DC) | Mécanique | Thermique

SN

Systémes techniques We

Alternateur
Panneau PV
Moulin a vent
Batterie

Dynamo
Chauffe-eau solaire
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Exercice o \

Répondre par vrai ou faux aux propositions suivantes :

Vrai | Faux

Les énergies renouvelables sont des énergies polluantes

Les énergies renouvelables sont amies de I'environnement

La forte exploitation des énergies fossiles peut provoquer des maladies
graves

L'hydroélectricité est la production de I'électricité a partir de la force de
I'eau

Un panneau solaire contient plusieurs modules qui regroupent des cellules
photovoltaiques

L'énergie électrique de 1'éolienne ne peut pas étre stockée par des batteries

Une STEP peut servir a stocker de 1'énergie électrique de 1'éolienne

Un capteur solaire plan produit de 1'électricité

Une centrale thermique haute température produit de la vapeur qui fait
tourner une turbine

L'énergie fossile est une énergie non renouvelable

L'énergie éolienne est une énergie verte

Les cellules photovoltaiques sont fabriquées a partir de matériaux semi-
conducteurs, tels que le silicium

Le fluide caloporteur dans une centrale thermique basse température est
I'eau

Le fluide caloporteur dans une centrale thermique haute température est

\toujours I'huile /
o N

Compléter le tableau suivant :

4 : : : ( A
\) @ Electricité ‘ 1Y \\:f,

: @ Chaleur AL
. Panneau chauffe-eau
\ Le soleil : : : photovoltaique /
é )> g : @ Electricité R
/\_/ : @ Pompage
7 )\/ 2 Eolienne i deleau :
» : ® Force —
: : - . : Eolienne pompage mouture
\ : : mecanique : de I’eau céréale /
—_;‘\." e s

%

.

.

.

.

—_ .
-

;zi;i'
3 29 bi

\\ < L’eau Barrage j
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I
Exercice o |

Soit le schéma d’une centrale éolienne suivante : I
1. Quel est I’élément qui produit I’énergie électrique ? |
.................................................................... I

2 . Quelle énergie transforme-t-il ? |
.................................................................... |

3. Quelle est 1a source d’énergie de la centrale ? .
.................................................................... e R | |

4 . Compéter le diagramme de conversion de I’énergie l .
e

I

Energie Energie Alternateur Energie .

|

g i
I

o N
e s o _ |EBNENERG" &t !
Soit I’étiquette énergétique pour un réfrigérateur : (| comfee’ oo I
Compléte la désignation représentée devant chaque numéro A |
I r—"> !
.............................................................................. - ;
e 4 i .

2 (6 3 I
2 103 «wh/annum 4 |
A= A ;
r— 65L 1

S = :
<)) :

28Co I

. .
I

J’approfondis mes connaissances \ :

1

Théme de recherche a choix : |
€ Comment fonctionne la voiture a hydrogéne ?; I
€ Hydrogeéne vert, de quoi parle-t-on ? I
@ Quels sont les projets, les défis et les opportunités liés au i
développement des énergies renouvelables au Maroc ? |

o
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Consommer moins pour un service identique. -

De A (trés économe) a G (trés gourmand). == oo

Outil pour comparer et choisir des
appareils économes.

Photovoltaique (panneaux +
onduleur + transformateur)

Thermodynamique (tour solaire,
collecteurs paraboliques) | ...
Capteurs plans (chauffe-eau

mo_mm—.—wd .....................

Capteurs par concentration
(four solaire).

Batteries

Hydrogéne

STEP = e

Vent converti en énergie mécanique puis

en électricité.
Rotor (pales) /
Arbre

™N

Multiplicateur

Générateur

Transformateur “

Anémomeétre

STEP =,

Batteries

Hydrogéne (via électrolyse) ~

mouvement.

Capacité a produire un travail ou un

Limitées, polluantes

Fossiles : charbon,
pétrole, gaz.

Nucléaire : uranium
Inépuisables, naturelles

Soleil (photovoltaique,
thermique)

Eau (hydroélectricité)

Biomasse (bois, biogaz,
biocarburants)

Vent (éolien)

Géothermie (chaleur
du sous-sol)

Réduction des gaz a effet de
serre.

Moins de pollution de I'air
(contraire aux fossiles et
nucléaires).

Eau du barrage alimente la turbine

Turbine entraine I'alternateur

Production d’électricité.

STEP (pompage/turbinage entre
deux réservoirs).
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