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Enseignement Pratique Interdisciplinaire 
Science, Technologie et Société
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DESCRIPTION DU SYSTÈME EMBARQUÉ

EPI qui consiste à réaliser 
un robot qui répond au 
cahier des charges du 
concours robotique.

✓ Français 
✓ Technologie 
✓ Mathématiques 
✓ Anglais 
✓ Arts Plastiques 
✓ Physiques

Cet EPI pourra 
être présenté 
lors de l’épreuve 
orale du brevet
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DESCRIPTION DU FONCTIONNEMENT DU ROBOT
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Evènements ActionsFin de 
circuit 

?

Demande 
de 

démarrer 
?

Ligne 
à 

gauche 
?

Ligne 
à 

droite 
?

Moteur 
Gauche

Moteur 
Droite

0 0 0 0

0 1

0 1

0 1

1 0

1 Information : 2

Information : 

Type d’information :         Logique           Analogique 

Type de Signal :         Numérique         Analogique 

Transport :

3 Information :

5 Information :

8

Information : 

Type d’information :         Logique           Analogique 

Type de Signal :         Numérique         Analogique 

Transport :

TECHNOLOGIE

DESCRIPTION DU DU FLUX DES INFORMATIONS
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Information : 

Type d’information :         Logique           Analogique 

Type de Signal :         Numérique         Analogique 

Transport :
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Type d’information :         Logique           Analogique 

Type de Signal :         Numérique         Analogique 

Transport :

7

Information : 

Type d’information :         Logique           Analogique 

Type de Signal :         Numérique         Analogique 

Transport :
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SIMULATION DU FONCTIONNEMENT DU ROBOT
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PROGRAMMATION DU SYSTÈME AUTOMATISÉ

N. Tourreau / P. Pujades - Ac. Toulouse - Déc. 2018

1

0
50% 50%

Interface programmable

Afficheur LCD I2C

Module Bluetooth

Ports Solutions techniques

D2

D3 (PWM)

D4

D5 (PWM) Moteur

D6 (PWM) Moteur

D7

D8

D9 (PWM)

A0

A1

A2

A3

I2C

N
um

ér
iq

ue
s 

(D
ig

ita
ls

)
A

na
lo

gi
qu

es


