Sciences et technologie

“La ville de demain”

niveau sixieme
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Premier constat:
les grandes métropoles
sont polluees.

A
Hypothese:
serait-ce dd aux
déplacements des
| By el e ~ véhicules a moteur a
P i (e combustion ?

franceinfo
Radie France https://www.francetvinfo.fr



https://www.francetvinfo.fr/sante/maladie/coronavirus/coronavirus-le-confinement-fait-baisser-la-pollution-en-europe-selon-l-agence-spatiale-europeenne_3887517.html

Deuxiéme constat:
En ce moment, on
se rend bien
compte d’une
baisse de la
FAII. .J.:A..-‘

]

o

Hypothese:
Cela est en partie
lié a la baisse de la
circulation

e W I“l‘“l‘:l‘

franceinfo
Radio France

https://www.francetvinfo.fr
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https://www.francetvinfo.fr/sante/maladie/coronavirus/coronavirus-le-confinement-fait-baisser-la-pollution-en-europe-selon-l-agence-spatiale-europeenne_3887517.html

Et si on imaginait la ville de demain ?
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éthique
améliorer ugwpoll.utmn

technologie
aidér

responsable

Comment la technologie peut nous aider a agir de maniere éthique et
responsable de facon a limiter la pollution urbaine et améliorer la qualité

de ’air ?



Limiter la circulation des véhicules ?



Ou laisser mon véhicule dans ce cas ?



PARK HERE!

Des parkings seraient disponibles ou les

usagers laisseraient leur véhicule.



Comment peut-on alors se déplacer
dansla ville ?




. s

Comment faire la liaison entre ces parkings
et le centre-ville ?
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Parking

Besoin: offrir un moyen de transport en
commun non polluant qui permet aux usagers
de rejoindre le centre-ville en partant des

parkings puis d’y revenir. "



Ce gu’il nous faudrait c’est une navette..



Fart selbt
und stindig

o W G

Une navette autonome électrique qui ne degage
pas de gaz polluants quand elle circule 1



Pour la navette, pas de chauffeur

Objet autonome : Objet qui fonctionne comme un tout
indépendant
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https://www.cnrtl.fr/lexicoaraphie/autonome


https://www.cnrtl.fr/lexicographie/autonome

Mise en place d’un systeme de navettes
autonomes empruntées par les usagers
qui relierait les parkings exterieurs au

centre-ville.
o
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Comment programmer les navettes
sans chauffeur pour gu’elles se
deplacent de facon autonome entre

les parkinas et le centre-ville ?
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Attendus de fin de cycle

Points du
programme

Repérer et comprendre la communication et la gestion de I'information

Connaissances et compétences associées

Le stockage des données, notions d’algorithmes, les objets programmables.
Usage de logiciels usuels.

Attendus de fin de cycle

Observer et décrire différents types de mouvements

Connaissances et compétences associées

Décrire un mouvement et identifier les différences entre mouvements circulaire
ou rectiligne.
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VILLE Quel parcours?

DE
DEMAIN @ Le plus court evidemment

? et le plus simple possible
Pourquoi ?

-------------------- moins de consommation
d’énergie
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VILLE
DE
DEMAIN
O 0 6-—o
6 do o o
> —0—0@ N,

Plusieurs solutions
possibles

On vous propose celle-ci

Puisque la navette est
autonome, elle doit savoir
ou elle se trouve.

Le plan est repéré par des
points dont on connait les
coordonnées o



Comment la navette va pouvoir se

repérer?
VILLE
DE GPS?
DEMAIN @ (Global Positioning System)
O 060 O0 ® 6
Chaqgue point de la surface de la terre
(F @ O O cstrepéré parsescoordonnées GPS
(latitude, longitude)
(K) o O (N

Grace aux coordonnées GPS, la
navette sait a quel endroitelle se
trouve (repéré par un point sur le

plan)
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Comment identifier la position GPS sur
une carte ?
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https://www.qgeoportail.gouv.fr/carte

Exemple de position GPS

43.947311 , 4.535165
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https://www.geoportail.gouv.fr/carte

= u géoportail

geoportail.gouv.fr
le portail national de la connaissance du
mis en cecuvre par I'lIGN

O‘ Chercher un lieu, une adresse, une donnée OK

Rechercher Imaginer

un lieu, vos cartes personnalisées
une photographie aénenne, avec les fonds de cartes et les données
une parcelle cadastrale, de I'IGN el de ses partenaires,
une carte ancienne, enrnchies de vos propres
des données géographiques annotations et informations.




mis en cecuvre par I'lGN

O, Pontdu gard

@- LIEUX & ADRESSES

cite du gard, 59145 Berlaimont

Rechercher r du gard, 02450 Boué

un lieu,
une photographie aérienne,
une parcelle cadastrale, bois du gard, 60120 Breteuil
une carte ancienne,
des données géographiques. .. r du gard, 62160 Bully-les-Mines

rie du gard, 59149 Bousignies-sur-Roc

pont du gard, 71700 La Chapelle-sous-Brancion
pont du gard (monument romain), 30210 Vers-Pont-du-Gard
pont du gard, 46310 Saint-Germain-du-Bel-Air

pont du garde, 59178 Bousignies

18/03/2020 02/03/2020

Partage

gratuitement et facil
vos cartes personng

votre entourag
vos collaborateu

Information Coronavirus Observer I'évolution des
COVID-19 territoires avec SPOT



' B géoportail Q, Coordonnées : 43.947311 4 535165 <+
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_ la.Balauziére
) Adresse/coordonnées du lieu

ltinéraire depuis ce lieu
ltinéraire vers ce lieu

Isochrone depuis ce lieu

Ajouter des cartes/données
Afficher la légende
Imprimer la carte

. ‘ Partager la carte
Echelle 1: 17 055
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s
43 947257

30210 Vers-Pont-du-Gard

Parcelie - 000 /0D / 0064
Altitude : 2039 m

w3w
chardon.puisque.epongeons

de la
N

de'St-Privat
Echelle 1 17 055
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On va s’interesser a ce que doit faire
la navette pour aller du parking au
centre ville

o
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VILLE

DE
DEMAIN

o 06 6—
6 @01_4,
d—-0—0
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Mouvement rectiligne :

droite

mouvement ayant pour
trajectoire une ligne

Mouvement circulaire :
mouvement ayant pour
trajectoire un arc de cercle
ou un cercle




Décrirele parcours

VILLE - Effectuer un mouvement
DE rectiligne jusqu’au point C

DEMAIN

- Effectuer un mouvement
circulaire de 90° vers la gauche

@‘_@j - Effectuer un mouvement

-------------------- circulaire de 90° vers la droite

- Effectuer un mouvement
rectiligne jusqu’au centre-ville
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Un algorithme

= E
C’est un enchainement de taches

ordonnées afin d’obtenir un resultat.
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On peut traduire cet algorithme sous la forme

d’un schéma: ’algorigramme.

______ > Initialisation

Au démarrage, la navette est au parking

\ 4

. . , m=Eww=m »  Avancerjusqu’au point C
- Effectuer un mouvement rectiligne jusqu’au Jusqueup

point C v

) ] _ | Tourner de 90°dansle sens anti-
- Effectuer un mouvement circulairede 90°~ ™~ " horaire (vers la gauche)

vers la gauche

A 4

______ >  Avancerjusqu’au point M

\4

- Effectuer un mouvement circulairede 90°- - - __ | Tournerde90°danslesens
vers la droite horaire (vers la droite)

\ 4

- Effectuer un mouvement rectiligne jusqu’au_____ »|  Avancerjusquau point K

centre-ville (point K)
( :f: ) 31



Comment programmer la navette avec un langage
compréhensible par une machine ?

’ A ,:.‘:,_,"»' N
{ X = 7
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https://scratch.mit.edu

Lien pour accéder a I’interface de
programmation:

https://frama.link/navetteautonome

33


https://scratch.mit.edu/
https://frama.link/navetteautonome

Interface de programmation

Se connecint
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_—e Blocs de programmation

‘ Mouvement

Mouvement

.
' i °dansle
® @ Faire tourner Ia‘ navette de 90.
Ser © touner C* de degres sens horaire (vers la droite)
J (:) toumer ) de 0 degrés
©

position aléatore «

O
o
S-
o
§
L

o
Capteurs

o toumer ) de @ degrés Faire tournerla navette de 90° dansle
en (@) secondesd positon aatore sens anti-horaire (vers la gauche)

©

w
-
4
L3
-

®
"
w
o
o
"

) . Faire avancer la navette
sl o R @ Y- @ jusqu’a des coordonnées
choisies (x; y)

s'onenler vers pointeur de souns «
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VILLE
DE

DEMAIN o @

Nous devons maintenant

identifier les points

d’intersection sur le

parcours

Table des coordonnées

0O

simplifiée
X
0

210

60

60
- 100

80
80

-50
- 50
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Elaboration du programme
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Démonstration de IPoutil numérique
en ligne: Scratch

™ La ville de demain <m>

nnnnnnnnnnnn
&) o

e W o8l ogrammer le depiacement de ia navelle
VILLE o en dentifiant les .,...-"-h‘f::';r'-‘.':"‘ des :’:Yt—'?‘-,-"-. bons de '.:,}'vv \
DE parcours
DEMAIN g

https://scratch.mit.edu/projects/380652828



https://scratch.mit.edu/projects/380652828/

Au démarrage, la navette connait sa position

VILLE C oo o)

DE
DEMAIN
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Effectuer un mouvement rectiligne jusqu’a l’intersection 1

VILLE (C=r=> o5
DEMAIN ‘

y
gliszer en ln secondes 4 x; @ y: @ )
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Effectuer unerotation de 90° vers la gauche

VILLE
DE
DEMAIN

X El Yy ED

@ ¥

glis=er en o SECondes 8 X @ W @

tourner €) de @I deqgrés
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Effectuer unerotationde 90° vers la droite

VILLE R =

DE @
DEMAIN

gliszer en -o secondes a x; @ W @

tourner ®) de @ degrés

ghis=er en o secondes a x; @ W @-
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Effectuer une translation rectiligne jusqu’au centre-ville

VILLE @ ED
DE

DEMAIN @

-

gliszer en o secondes a x; @ v @

tourner *) de @ degrés

glisser en o secondes a x; @ Y- @
tourner C* de @ degrés

e
ghisser en o secondes a m ¥- @ ’
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SYNTHESE
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ALGORITHME ALGORIGRAMME PROGRAMME

Au démarrage, la navette connait _

- > Initialisation
sa position T
- Effectuerunmouvement __ | Avancerjusqu’au
rectiligne jusqu’au point C pointC
- Effectuer un mouvement Tournerde 90° dansle sens
circulairede90°versla ~ " anti-horaire (versla
gauche)
gauche
\ 4
- Effectuerun mouvement _ _ |  Avancerjusqu’au
rectiligne jusqu’au point M pointM
v
B Effectugr un mouvement _ _ | tourmer de 90° dansle sens
circulairede 90° versla horaire (vers |a droite)
droite ¥
: b}
- Effectuerun mouvement __, Avancerjusquau
rectiligne jusqu’au centre- pointK

ville (point K) @
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Programmer la navette :

Le bus doit
me déposer

au centre
ville

-

ff_ﬁ \

b
.

Au démarrage, lo navette connait < DEBUT
% 0 position I
Effectuer un mouvement b Initialisotion .|-__
rectiligne jusqu'a ) L | ' P rog rCI mme

Fintersection 1 .o Mwoncer on direction
l Effectuer un mouvement *WMI t
circubaire de 90" vers la . . Eorienter
gauche Fintersection 2 .,

Transférer le

o B programme
Probléeme a circutoire de 90° vers 1 - :
résoudre e e

V RNt - - ) Awancer en direction -
rectiligne jusqu’au de lMintersection 3
contro-wille o
\\ _— ™

Traduirele probléme a Réaliser Programmer
résoudre en algorithme Palgorigramme T .

Simuler

VILLE
DE
DEMAIN @




A vous maintenant de reéaliser le trajet retour « retour
du centre-ville au parking ».

https://scratch.mit.edu/projects/380652828



https://scratch.mit.edu/projects/380652828/

Prolongement

Tu vas maintenant realiser le trajet retour « retour du
centre-ville au parking ».
Un lien fourni aux eleves permettra d’acceder en ligne a
un exercice de programmation en Scratch a realiser de

facon autonome a la maison.
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Présentation de ’équipe d’auteurs

Romain BERTRAND-professeur de technologie
Frédérique DEBEE-professeure de technologie
Domenico LAZZARO-professeur de technologie

Rodolphe MOUIX
Chargé de missions d’Inspection-professeur de technologie

Thomas Roy
Inspecteur d’Académie - Inspecteur Pédagogique Régional
Sciences et Techniques Industrielles

Samuel VIOLLIN
Inspecteur Général de I’éducation, du sport et de la recherche
Doyen du groupe Sciences et Techniques Industrielles



