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1. Robot nettoyeur multi-surfaces 

Le robot est constitué de deux patins qui, lorsqu’ils sont mis en mouvement, 
permettent à la fois le balayage de la paroi vitrée et le déplacement du robot. 
Une turbine assure une dépression ans les patins afin de permettre au robot de se 
maintenir sur la paroi vitrée. 
 
Le document DT2, ci-dessous, présente le déplacement du robot. 
 

 
 

Il est possible de choisir le premier mouvement que le robot va exécuter, par exemple après l’appui sur la touche 
« droite » de la télécommande, le robot commence le balayage de la paroi vitrée par un déplacement horizontal 
vers la droite. 
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Pour déterminer l’angle que fait le robot avec l’axe vertical, un capteur de type 
accéléromètre est soudé sur la carte électronique. 
Les valeurs numériques issues du capteur pour les deux positions extrêmes sont : 
-8192 pour -30° et +8192 pour +30° 
 
Q1 : Compléter l’algorithme « Aller droite » pour que le robot se déplace 
conformément à ce qui est indiqué dans le document technique DT2. 
Dans cet algorithme, quand un robot est détecté, aucun moteur n’est activé. 
La structure utilisée sera « TANT QUE…FINTANT QUE ». 
Exemples d’instructions possibles à partir de M1, M2, L et R : 

• M1 + L : indique que le moteur du patin 1 tourne dans le sens positif à vitesse lente ; 

• M2 – R : indique que le moteur du patin 2 tourne dans le sens négatif a vitesse rapide. 

 
Source : sujet bac général 2020 spécialité SI 


