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EXERCICE 1 : ROBOT TONDEUR 

 

Présentation du système :  

Le robot tondeur travaille tout seul pour tondre le gazon : pas besoin de le pousser, pas besoin de le 

guider. Grâce à un moteur électrique, un microprocesseur et quelques capteurs, il tourne tout seul quand il 

rencontre un obstacle, change de direction et reprend son travail. 

Lorsqu’il heurte un objet, sa carrosserie se déplace légèrement, enfonçant deux micros interrupteurs qui 

déclenchent un court recul, suivi d’un changement aléatoire de 

direction. 

C’est un fil qui délimite la surface à tondre. Quand le robot le 

croise, il repart encore une fois dans une autre direction. 

C’est un capteur placé sous le nez de la tondeuse qui détecte 

cette frontière dont le principe est simple : le fil qui entoure la 

pelouse est parcouru par un courant électrique. Celui-ci crée 

un champ magnétique qui, à l’intérieur de la boucle, est de 

sens opposé à celui qui existe à l’extérieur. Et c’est cette 

inversion qui est détectée par le capteur. 

Contournant les obstacles et respectant les limites qu’on lui a 

imposées, le robot  tond la pelouse pendant une durée prédéterminée, ou jusqu’à ce que la batterie 

faiblisse. Grâce à un autre fil électrique, il va alors retrouver sa station de base où il se met en charge 

jusqu’à la prochaine tonte. 

Le robot tondeur commence toujours à travailler selon le principe aléatoire, c’est à dire qu’il 

choisit au hasard un parcours à suivre. Chaque fois qu’il rencontre un obstacle ou reçoit un signal du câble 

périphérique (rencontre d’un mur virtuel), l’ordinateur lui indique une nouvelle direction à suivre, 

déterminée de telle sorte que le même parcours n’est jamais utilisé régulièrement. 

 

 

 

 

 

 

 

      

             

Mode aléatoire                                                                 Mode spiral 

Quand le robot tondeur arrive dans une zone où il détecte que l’herbe est plus haute que 

précédemment (il détecte en fait une surintensité au niveau du moteur de coupe, ce qui signifie un couple 

élevé), il commence systématiquement à couper l’herbe. Il exécute le travail en spirales sur la surface où 

l’herbe est plus haute que le reste de la zone de travail. Il tourne ensuite au mode de coupe selon le 

principe aléatoire. 

Le robot tondeur travaille d’abord pendant quelques heures pour se faire une idée de la longueur et 

l’épaisseur de la pelouse. Il peut ensuite commencer systématiquement à tondre l’herbe. 

Dans les zones très pentues, surtout si l’herbe est humide, le robot tondeur peut glisser et sortir du 

périmètre de tonte automatique délimité par le câble périphérique. En conséquence, il a été équipé d’un 

capteur de pente. S’il détecte une pente de plus de 15° (27%), le robot doit reculer et faire demi-tour. Il 

est cependant fortement recommandé à l’utilisateur d’exclure ce type de zone du périmètre de tonte 

automatique. 

 
 

 

 

 



Travail demandé :  

1) Compléter l’algorigramme donné ci-dessous décrivant le comportement attendu du robot tondeur. 

2) Donner la description en langage algorithmique correspondante. 
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dans zone de tonte 
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Démarrer robot 
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EXERCICE 2 : JEU ELECTRONIQUE (NOMBRE A TROUVER) 

 

Le jeu consiste à trouver un nombre mystère compris entre 0 et 99. 

Le joueur suit les instructions affichées sur un écran LCD et propose un nombre à l’aide d’un clavier à 

touches. 

Le joueur n’a que 7 essais pour trouver le nombre mystère et est aidé par des indications : 

- on lui indique si le nombre qu’il a proposé est plus grand ou plus petit que le nombre mystère, 

- on lui indique le nombre d’essais restants, 

- s’il gagne, on lui indique le nombre d’essais effectués, 

- s’il perd, on lui donne la solution. 

Le modèle fonctionnel de ce système est le suivant : 

 

 
Il s’agit de programmer le composant réalisant la fonction « traiter l’information ». Il est pour cela 

nécessaire de décrire le fonctionnement du système 

 

Décrire le fonctionnement à l’aide d’un algorithme et le traduire en algorigramme. 

 

Amélioration 

On va maintenant connecter des dels au port A du microcontrôleur pour signaler au joueur quand il a 

gagné. Les dels devront clignoter toutes ensemble toutes les 500ms pendant 5s puis s’allumer les unes 

après les autres pendant 500ms 6 fois de suite puis s’éteindre. 

Compléter la description en langage algorithmique page suivante. 

 

Nombre 

clavier Microcontrôleur 

16F874A 
Ecran LCD 

Entrées partie 

commande 

(port C) 

Sorties partie 

commande 

(port B) 

Messages 

visuels 



Début du sous programme 

Variables de type octet : nb1, nb2, allum 

Nb1=……… 

Répéter 

 Mettre la valeur en décimal…….. sur le portA 

 Attendre ………… 

 Mettre la valeur en décimal…….. sur le portA 

Attendre ………… 

Nb1=Nb1 – 1 

Jusqu’à Nb1=……… 

Fin-répéter 

Allum=1 

Nb2=0 

Tant que Nb2 différent de …………. 

 Faire 

 Mettre la valeur Allum sur le port A 

 Attendre ………….. 

 Allum=Allum*……….. 

 Si Allum=64 

  Alors 

  Allum=1 

  Nb2=Nb2+1 

 Fin-si 

Fin tantque 

Mettre la valeur 0 sur le port A. 

Fin du sous programme. 

 

 


