SC ences Théme — U'INFORMATIQUE ET LA PROGRAMMATION
& nTe'chnolog e Compétence — Ecrire, mettre au point et exécuter un programme

Compétence associée - Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.

Connaissance : Notion de variable informatique Gime géme 3*™

Les variables dynamiques destinées au comptage :

Lors de la résolution de problémes complexes, il peut étre nécessaire réaliser des opérations de comptage (additions, soustractions...), grdce @ des variables.
Par exemple, un robot, pour se repérer dans un itinéraire, peut compter les intersections. Ou encore, il peut étre nécessaire de compter le nombre de personnes
ou d’objets qui passent devant un capteur. La plupart du temps la variable sera incrémentée en lui ajoutant une valeur fixée, souvent 1.

4. Ensuite, quand le capteur mesure une rupture de la
ligne noire (6} correspondant & une intersection, alors
on ajoute 1 a la variable « intersection » (7).

Exemple : Utilisation d’une variable pour compter les intersections.

1. le robot (1) suit la route et Maquette symbolisant une route rlr|.BE'1~..giénélu le code
passe devant lintersection n°1 MEERErEUSURS e bouton est [ PIETEIRY intersecuon » [1]
(2), puis croise les autres Ll viesse ~ B Loo] .'_,‘ n wresse QD)
intersections (3,4).  p— =
2. Une variib!e} nommée = ol (DT
«  intersection »  sera ]
incrémentée quand le robot
passera a chaque intersection
de la maquette. Le robot
détectera la rupture de la ligne 3. Dans le programme associé, la
noire. Ses capteurs verront du premiére étape, (5) consiste a
blanc a la place de la route remettre la variable a 0 (réinitialiser). - e T .
nioie: 5. Enfin, on peut comparer (8} la variable « intersection » a
un nombre précis de carrefour (ici 3) pour donner l'ordre
de tourner.

Il est possible d'utiliser des variables destinées au comptage. Elles seront en général incrémentées d’une valeur fixe (souvent 1) a chaque opération de
comptage.

Connaissance : Séquences d’instructions, boucles
L'algorithme réalisé par le programmeur va permettre de répondre au probléme posé (pour rendre les objets connectés plus « intelligents » par exemple).

Iy a plusieurs « degrés de complexité » de programmation. Les instructions peuvent étre simplement indiquées et exécutées une seule fois ou répétées en
boucle. Les instructions peuvent aussi étre conditionnées par I'apparition d’'un événement détecté par un capteur.

Séquences d’instructions : Boucles :

Les actions d’un systéme (exemple : robot) peuvent étre déclenches en séquences Les instructions peuvent aussi étre répétées en boucles un certain
d’instructions sans conditions préalables : avancer, tourner a gauche, a droite, nombre de fois et passer a une autre action ou répétées indéfiniment.
reculer... Les ordres sont enchainés les uns a |a suite des autres. Le systéme exécute alors le programme et ne s'arréte que lorsque

I'opérateur stoppe I'exécution.
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Les instructions d'un algorithme peuvent étre déclenchées en séquences : les ordres étant enchainés les uns a la suite des autres sans conditions préalables
(avancer, tourner...) et / ou répétées en boucle un nombre de fois précis, indéfiniment ou en fonction des évenements détectés par les capteurs.

Connaissance : Instructions conditionnelles, déclenchement d’une action par un événement

Instructions conditionnelles : Si — Alors — Sinon : Déclenchement d'une action par un événement :
Dans un algorithme, les instructions peuvent étre Les actions peuvent étre déclenchées par un événement, par exemple :
soumises & une condition pour s'exécuter. - lavariation d'une grandeur physique (Changement de luminosité, de chaleur, de couleur...)

- Le déplacement d’un objet mesuré par un capteur du systéme.

Ruand ia touche [TXITLIRG est pressie Exemple : Dans une maison, s'il fait nuit, alors
s distance r;;wre-.! par le (.';preur ultrasons allumer les lumiéres.
EXTIIEIRG & a vitesse G - Uévénement est la variation de la luminosité.
. - le cap (LDR} la g ité de lumiére et & ‘X clicgeé
[T 5 2 viesse €D envoie cette valeur pour stockage dans une [[TRERENERRERNIEPSON R WSTRR
g variable (« varA » ou « luminosité »).
Puis l'algorithme compare cette variable avec un
seull (fixé ici 3 150) correspondant 3 la nuit.
Exemple : S'arréter devant un piéton a une certaine distance - Sila valeur mesurée est en dessous du seuil, alors
- Si le capteur d'obstacle du robot détecte un piéton a une on donne l'ordre (action) d'allumer les lumiéres,
certaine distance, alors arréter les moteurs.
- Sinon avancer a la vitesse de 100.

matire lminoasd & capteur de lumiére LDR|

S minosit < EE] aees

Allumer les lumbéres
winen

Eteindre les lumidres

Dans un algorithme, I'exécution des instructions peut étre conditionnée par I'apparition d’'un événement. Dans ce cas, I'instruction s'exécute SI
I'événement a lieu. SINON une instruction différente se réalisera.

Fiche connaissance 2/2 — Déclenchement d'une action par un événement, séquences d 'instructions, boucles, instructions conditionnelles 1P-2-3-FE3b - Cycle 4




SC iences Théme — L'INFORMATIQUE ET LA PROGRAMMATION
& n Technolog e Compétence — Ecrire, mettre au point et exécuter un programme

Compétence assoclée - Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.

Connaissance : Systémes embarqués

Un systéme embarqué est un systéme électronique et informatique autonome capable souvent de réagir en « temps réel » et de réaliser des taches
précises (déplacements, préhension...). Il est intégré dans un objet et permet, 3 partir d'un ordinateur (microprocesseur, mémoires, carte mére,
alimentation électrique autonome...) de ses propres capteurs, ses actionneurs, et d'un logiciel stocké dans sa mémoire, d‘assurer un fonctionnement
autonome.

La voiture sans conducteur est capable
de transporter des usagers sur
nimporte quelle route en toute
autonomie et sécurité.

Le robot aspirateur est capable de nettoyer les sols
et « mémoriser » la taille des piéces et obstacles
rencontrés sur son passage afin de les éviter et
d'optimiser les temps de parcours.

Le drone est capable de corriger sa
position, de se stabiliser en restant en vol
stationnaire. || exécute aussi en temps réel
les ordres envoyés par la radiocommande.

Le robot programmable exécute le
programme qui a été téléchargé dans
sa mémoire. |l peut suivre une route,
éviter des obstacles, jouer de la
musique...

Le systeme embarqué permet aux objets de réaliser des taches prédéfinies & I'avance (intelligence artificielle faible) ou de rendre l'objet plus autonome,
capable « d’apprendre » et de modifier son programme interne (intelligence artificielle forte) comme un robot aspirateur. |l se compose d'un programme
dinateur embarqué.

stocké dans la ire d’'un

Connaissance : Forme du signal.

Les objets connectés transmettent des signaux : soit en interne (lors de la communication entre les capteurs, les actionneurs et I'interface) soit vers
I'extérieur du systéme (en communiquant avec d’autres systéemes ou avec l'utilisateur).

Forme des signaux transmis par les capteurs :

Signal numérique : Un signal est dit Signal Analogique : Un signal est dit
numérique s'il ne peut prendre que deux analogique si la valeur mesurée varie de
valeurs : O ou 1. Exemple un contact |—] ’_| |7 fagon continue dans le temps. Exemple la
électrigue ouvert ou fermé. N luminosité, la température, la distance 3

d'un obstacle...

Contacteur de pare-choc,

Le microrupteur a galet détecte si détecte si iF par&ﬁhoc est LDR (capteur de lumiére) capte la variation de Capteur Ultrasons : capte la
13 porte est ouverte ou fermée enfoncé ou reliché luminosité tout au long de la journée, distance de I'obstacle.

Les capteurs des systémes transmettent deux types de signaux : Les signaux numériques qui ne prennent que deux valeurs logiques (0 ou 1) et les signaux
analogiques qui varient constamment et qui peuvent prendre une grande quantité de valeurs.

Connaissance : Transmission du signal

Transmission du signal :
Les signaux des abjets connectés sont transmis en utilisant différents supports matériels ou immatériels.

Matériels : s'ils utilisent des cibles électriques ou un autre réseau de Immatériels : s'ils utilisent des ondes comme par exemple une
cables comme la fibre optique. télécommande infrarouge ou un Smartphone via wifi ou Bluetooth.

Les fibres optiques
transmettent le
signal sous forme
d'impulsions
lumineuses,

—_—
Les cébles électrigues oy
en cuivre transmettent
le signal sous forme Le f e, oy Fi
& . . A 1 8=
Les l;‘ﬂh'!! permettent de‘lla‘?smeltre dimpulsions dlectriques Foiia Waands beriet de
lems'.gr:::n:;: Ca{?:?“” dn:s I '"‘:ff_‘:;i ou sous forme piloter un robot. Les ondes radio, wifi ou Bluetooth, peuvent
PI Bl i<l s analogique. piloter un robot depuis un Smartphone ou
BocHRER: ordinateur.

Pour transmettre un signal (une information), on utilise :

- Un signal électrique, quand il est possible de placer un fil conducteur, c'est la solution la moins coliteuse.

- Un signal lumineux, grace a de la fibre optique, solution coliteuse mais la transmission de données s'effectue avec un trés grand débit.

- Les ondes radio sur de grandes distances ou pour traverser des obstacles : Wifi (100m), Bluetooth (10 a 20m), 3G/4G (jusqu‘a 18km)...

- Les ondes infrarouges sur de petites distances et en |'absence d'obstacle : souris informatique sans fil, télécommande, casque d’écoute sans fil (portée
12m).

Fiche connaissance 2/2 — Forme et transmission du signal IP-2-3-FES5b - Cycle 4




SCIEI'ICQS Théme — U'INFORMATIQUE ET LA PROGRAMMATION
& ﬂTechnolog e Compétence — Ecrire, mettre au point et exécuter un programme

Compétence associée - Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.

Connaissance : Notions d’algorithme et de programme

Les objets connectés sont souvent programmeés pour fonctionner automatiquement. Chaque fonction numérique de I'objet connecté peut étre assimilée a un
« probléeme » a résoudre. La résolution d’un probléme par un programmeur peut s'effectuer en trois étapes :
-3- Traduction de la représentation

-1- Ecriture d'un algorithme : Suites logigque -2- Construction a l'aide d’un logiciel d'une graphique en langage de

d’'opérations ou d’instructions, souvent rédigées représentation graphique de 'algorithme programmation qui lui-méme sera
convertit en langage machine (code

sur feuille de papier en utilisant le langage T
binaire) que le microprocesseur peut

naturel et des mots clés : si, alors, tant que,

N
: 5 exécuter —— .
jusqu'a ... _.';“ m""‘::‘”’““‘m? i,
-y PR,
i t
Exemple : Un robot - Si e robot détecte B a0
xempie : Un robo 1" «mm:n:‘mnji(
évitant un obstacle. il PR SO, # colny(1000°1)
captewr  de 2 mekrmonid, 00}
n el 1000°D45%
M motormovelt 100
‘ -3 cwary( 100006
- metoe et Ok
nigy{ 10000 B
e motor movedd, 100,
= Gelary{1000°0 45,
w0 molor moree( 1, 100,

m movel1,100)
Algorigramme :
organigramme de
programmation

Programme : lignes de

Logiciel de représentation graphique
o H Elaph codes en langage C

par bloc {ou briques) comme Scratch

Pour resoudre un probléme, le programmeur commence par écrire un algorithme dans lequel il donne des ordres en fonction de conditions (état des
capteurs). Puis il construit sur un ordinateur une représentation graphique de I'algorithme (Algorigramme ou par bloc avec Scratch).
Le logiciel va ensuite traduire la représentation graphique en ligne de code (le programme) que le systéme va exécuter.

i 4eme éme

Connaissance : Notion de variable informatique

La programmation des objets connectés nécessite |a gestion de situations complexes (déplacements, trajectoires, mesures des capteurs...). Pour résoudre ces
problémes plus « évolués », les programmeurs vont introduire deux types de variables informatiques dans leurs algorithmes : les variables dites « statiques »
et « dynamiques ».

Les variables statigues :

les variables statiques sont tout simplement des valeurs constantes. Elles sont stockées (enregistrées) dans la mémoire de l'objet

connecté (comme dans une clé USB). e
Exemple : Utilisation de variables statiques pour régler la vitesse d'un robot. b

- Cas 2 - Les variables peuvent aussi étre créées par le programmeur, Elles porteront un
nom précis en fonction des choix du programmeur (exemple : var, BO, B, vitesse...)

= générer le code’

-Cas 1- la plupart du temps,
pour les logiciels de
repré: ion graphiques, les
variables sont prédéfinies.

Le programmeur a le choix
entre plusieurs valeurs (1)
pour régler la vitesse de son
rabot,

Le programmeur
commence par créer
la wvariable et lui

Dans l'algorithme, il est
ensuite possible d'attribuer
T ———— des valeurs (3) a la va.riahle
la — Crter urm varasie vitesse pour choisir  la
« vitesse » (2) LY s | vitesse de déplacement (4)

@ du robot.
=@

Une variable informatique est une case mémoire stockant une donnée qui peut étre fixe ou varier au cours de I'éxécution du programme.
En programmation, les variables statiques correspondent a des valeurs constantes et fixes que I'on peut utiliser dans les algorithmes pour fixer des valeurs
numeériques comme pour définir les vitesses de déplacements des robots. Les variables sont stockées (enregistrées) dans la mémoire de |'objet connecté.

miot - générer le code

[Eid 4 2 vitesse | vitesse

Connaissance : Notion de variable informatique géme f8me 3éme

Les variables dynamiques affectées a des capteurs :

Les capteurs, g d ils réalisent leurs es, envoient pour stockage (enregistrement) leurs résultats dans des variables. Par exemple, un capteur de
luminosité va réguliérement détecter une variation de lumiére, un capteur ultrason va mesurer le changement de la distance de 'obstacle et un contacteur
sera en position ouverte ou fermée. Etant donné que les mesures des capteurs sont susceptibles de changer dans le temps, les valeurs stockées dans les
variables feront de méme, Ces variables seront dites dynamiques.

. i 2 3 L7
Exemple : Utilisation de variable pout gérer I'arrét d’un robot devant un obstacle. st il de-ammiioes

0 i
Dans l'algorithme, on va P le fOﬂC‘lU_h-

commencer par lire et stocker la néres le code les :""’fleursddes "'arfa_bles ':::‘

valeur mesurée (3) par le capteur BRI = bouton et 4 laide des logiciels de

ultrason dans la variable. tre Y100 programmation graphiques
- Puis on compare (4) la valeur “ar gdfiniment 3 (exemple : Scratch)

- la variable « obstacle » (1)
permettra de stocker la valeur
correspondant a la distance des
obstacles mesurée par le capteur

:

menire (SO . distance mesurée par le capteur witras

_Bioce & varisbles}
ultrasons una varable de la variable avec un seuil i i
Remarque : La variable « route » correspondant a la distance de W otvace <) den” ,
(2) pourra stocker la valeur mo I'obstacle a laquelle le robot doit

’

correspondant a la couleur de la = D s'arréter,
route mesurée par le capteur ~— y .
infrarouge. Ici, la valeur de la variable

1- Création d'une variable  « ghstacle » va varier quand le
robot se déplacera car la boucle
est répétée indéfiniment.

PRI i fa vitesse (whiwsse

L%st: nce obstacle

Les variables affectées a des capteurs sont dites « dynamiques » car leurs valeurs changent dans le temps en fonction de la variation de la mesure du
capteur.

2- Utilisation d'une variable

Fiche connaissance 2/3 — Notion de variable informatique 1P-2-3-FE2b - Cycle 4




SC iences Théme — U'INFORMATIQUE ET LA PROGRAMMATION
& n Techn0|og = Compétence — Ecrire, mettre au point et exécuter un programme

Compétence associée - Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.

Connaissance : Capteur

Dans les systémes automatisés, on trouve des interfaces (associées a la partie commande du systéme) qui font le lien entre les capteurs (acquisition du
signal) et les actionneurs qui réalisent l'action (transformation d’énergie).

Capteur :
Les capteurs se trouvent a « I'entrée » de la chaine d’information : fonction acquérir. Ils regoivent les informations extérieures au systéme y
compris les consignes des utilisateurs et les transmettent a I'interface qui va traiter les informations.

Capteur de mouvement
infrarouge

Capteur infrarouge : détection des
personnes

Capteur Ultrason :
détection d'obstacle

Le micro-rupteur a galet est
contacté quand la porte s'ouvre et
« appuie sur le galet »

Un Capteur réalise I'acquisition d'une grandeur physique (température, luminosité, présence, distance, ..) qu'il transforme en un signal logique,
analogique ou numérique afin qu’il puisse &tre traité par la partie commande (ordinateur + programme) du systeme.

Connaissance : Actionneur

L'actionneur : || se situe dans la chaine d'énergie pour assurer la fonction conversion. |l transforme I'énergie d’entrée pour réaliser « l'action »

commandée depuis la chaine d'information.

La LED permet de
convertir I'énergie
électrique en lumigre

Motoréducteur :
Le moteur électrique permet de faire
tourner les pales du drone. Le moteur va
convertir I'électricité en énergie mécanique
correspondant & la rotation de l'axe du
moteur. (...} et entrainer les engrenages des
pales.  Laction mécanique des péles

Le moteur (de la roue) va convertir le courant électrique
des batteries en gi gcaniq {mou t de
rotation)

Le Servomoteur, ici branché sur le boitier
Groomy, est un systéme motorisé qui convertit
I'énergie électrique en une rotation, dont

I'angle est choisi précisément et qui peut le
(poussée) sur lair permet au drone de maintenir.

s'élever.

Le réducteur (les engrenages) vont ensuite modifier la
vitesse de rotation de l'axe du moteur, en général pour la
ralentir et donner plus de force a la roue du robot.

L'actionneur est l'organe de la chaine d'énergie qui va réaliser la conversion de I'énergie pour réaliser une action. Par exemples, le moteur transforme
I'énergie électrique en énergie mécanique pour assurer un mouvement, la LED transforme I'énergie électrique en lumiére pour signaler un événement.

Connaissance : Interface

Uinterface est associée a la partie commande du systéme. D'un coté les capteurs sont connectés aux entrées de |'interface et d'un autre les
actionneurs aux sorties, Uinterface permet en partie d'assurer la fonction communication de la chaine d’information ainsi qu’une partie de la
fonction transfert. Concrétement, elle recoit les informations des capteurs et transmet les ordres aux actionneurs.

Interfaces capteurs/partie ¢ de/actic s Interface homme/machine

. . Boitier Picaxe
Uno Boitier Groomy Boitier (pupitre] de commande du

thermostat du chauffage d'une

" . ki
Interface sur une carte programmable de Bnillar: dr g V'"Z' ‘E:s maison (centrale  d'ambiance)
type « Arduino » ou compatibles, Les car::s_.e ipar‘tlecummall'l ESDPT.FTD'LES = par assurant I'interface homme-
capteurs et les actionneurs sont cablés unfoltier. Las captaurs et es actionneurs sont machine.

cablés avec des prises « jacks » sur des entrées /

directement sur la carte qui sert aussi ot el
sorties identifiés sur le boitier interface.

d'interface.

Une interface permet d'établir une communication et assurer le dialogue entre deux éléments :
* Soit entre 'Thomme et le systéme, « interface homme-machine ». Elle va permettre a l'utilisateur de communiguer avec le systéme gréce a un pupitre.
*  Soit entre la chaine d'information (capteurs) et la chaine d'énergie (actionneurs).

Fiche connaissance 3/3 — Capteur, actionneur, interface IP-2-3-FE6C - Cycle 4




Schéma global Chaine d'énergie / Chaine d’in ion

Connaissance : Chaine d’énergie

'n%}mﬂﬂmmwme
Pour réaliser sa fonction d'usage, un systéme technique a besoin d'une chaine d'énergie  consignes de! f < -
LA = . 2 2 ili ' - ~ H t]
(associée 4 la partie opérative) et est composée de plusieurs blocs fonctionnels. f : Chaine L
oo\ dinformation sww |1
Représentation de la chaine d'énergie pour une maquette de portail extérieures |
coulissant automatisé au systéme ! Etatinitial
Ordres issus de la chaine d'information Souméd’émrgie : AN | 4
; Chaine d'énergie - F
Distribuer Convertir Transmettre ; | P |Actionl dusage
C = Moteur * Reducteur ; : réalisée
* Pignon [ T |
."_::-‘n"\”:u1leri- ¥ & T
: Blocs fonctionnels de la chaine d'énergie Etat final

Alimenter : Fournir I'énergie nécessaire au systéme pour réaliser
I'action recherchée (piles, réseau 230V, ...)

Distribuer : Distribution de I'énergie & l'actionneur (réalisée par
un distributeur, un contocteur, électrovanne, des cdbles
électriques, gaines p tiques, hydrouliques...)
Convertir : Conversion de ['énergie regue en une autre forme
d'énergie en rapport avec |'action recherchée (un vérin, un
moteur...)

j Fintére
L"é#uf:mrmm.m e mhg.wg} Transmettre : Transmet, en |'adaptant parfois, |'énergie utile
convertir 'énergie V@ diminuer la vitesse de rotation du = : g ‘ e .
...... Pl pistatir: jusqu'a l'endroit o0 est réalisée [I'action recherchée
Se;;:ur A T énergie mécanique  ~Le systéme Pignon/erémaillére transforme (poulie/courroie, pignon/chaine, pignon/crémaillére, réducteur &

I 1 de rotation fe mvt de rotation en mvt de translation engrenages, embrayage,...)

La chaine d'énergie est la partie du systéme qui permet de réaliser une action a partir de |'énergie qu'il regoit.
Elle est composée de 4 fonctions élémentaires ou blocs fonctionnels ; Alimenter, Distribuer, Convertir et Transmettre.

Connaissance : Chaine d’information

Pour réaliser sa fonction d'usage, un systéme technique a besoin d'une chaine d'information (associée  la partie commande) E '
et est composé de plusieurs blocs fonctionnels. :

Informations propres au systéme
- dei P : résentation de la chaine d'information et de ses trois blocs fonctionnels
Vil < : - L] = I Informations pour Ca.:flsignes .
Chaine : ik LU EVEN Acquérir Traiter Communiquer JERREETIETY T
£ soiet d"ﬂfﬁﬂl!m Ordres « Capteurs * Automate * LEDs \ 2§ "'wtilisateur
aitiriares’) : -F’_"'iq;m"m;br" « Cordons de
' : interface de ti
au systéme | ' Etatinitial I commande) izi:r:,;u;ﬁ;n:m Ordres
H ‘ Informations de¢negie i .
Source'dénergie ) N extérieures tham
t Chaine d'énergie Fonction Energie
.............................................................. réaliste
Schéma global Chaine d'énergie / Chaine d'information *
Etat final WL
Blocs fonctionnels de la chaine d'information Capteur fin de course {portal)
Fonction Acquérir : Fonction qui permet de prélever des informations 3 _—
I'zide de capteurs.

Fonction Traiter : C'est |a partie commande composée d'un automate
programmable ou d'un microcontréleur.

Fonction Communiquer : Cette fonction assure |'interface entre la Partie
Commande et I'utilisateur et la chaine d'énergie.

Capteur ultrasons (robot) Cartes électroniques Leds et cordons

La chaine d'information est la partie du systéme qui capte I'information et qui la traite avant de |la communiquer a la chaine d'énergie.
Elle est composée de trois fonctions élémentaires ou blocs fonctionnels : Acquérir, Traiter et Communiquer,




Scences

& ’\Technolog e

Connaissance : Composants d’un réseau, architecture d’un réseau local.

Théme — L'INFORMATIQUE ET LA PROGRAMMATION

Compétence — Comprendre le fonctionnement d'un réseau informatique

Pour pouvoir se servir du matériel informatique du réseau local du collége, il faut en comprendre son architecture et son fonctionnement. Un réseau
informatique est un ensemble d’ordinateurs et de périphériques reliés entre eux pour partager des informations et accéder a des services.
Exemple: Internet...

Le poste client : c'est un ordinateur
connecté au réseau par l'intermédiaire
d'une carte réseau (avec ou sans fils)
qui utilise les moyens informatiques
partagés.

Serveur

Le serveur : c'est un ordinateur qui est
choisi pour organiser I'ensemble du
réseau. Il gére 'accés aux ressources et
aux périphériques et les connexions des
différents utilisateurs,

Un Environnement Numérique de

Travail est un espace numérique de
travail personnalisable.

ARGOS est 'ENT de I'Académie de
Bordeaux.

B =

Poste client

Un réseau est un ensemble d'équipements électroniques (ordinateurs, imprimantes, scanners, modems, routeurs, commutateurs...) interconnectés avec des
cables réseaux ou avec des technologies sans fils (wifi, bluetooth...) et capables de communiquer des informations et de partager des périphériques.

Connaissance : Moyens de connexion d’un moyen informatique.

Pour que les composants du réseau communiquent entre eux, il faut des moyens de connexion : cables électriques, transmissions sans fil.

L'infrarouge est un autre moyen
Une fibre optique est un fil de transmission des données

en verre ou en plastique trés fin qui a f’:\\ sans fil, qui exploite la lumiére,
la propriété d'étre un conducteur de ) (Trés utilisé pour les
la lumiére et sert dans la transmission L L télécommandes)

de données et de lumiére. Elle est WI I

lutlllsee pour connecter les serveurs et Le Bluetooth utilise la diffusion
es Hub pour sa rapidité de

d'ondes radio entre les

équipements électroniques. 9 Bluetooth‘“

Sa portée est de 20 métres.

transmission du signal.

Le Wi-Fi est le moyen de
transmission de données sans
fil par ondes radios le plus
utilisé.

Sa portée ne peut pas dépasser
les 200 métres en espace
ouvert et sa vitesse de débit
théorique est de plus de 100
mégabits par seconde.

Le céble Ethernet est le
type de cable le plus utilisé
pour connecter des
ordinateurs entre eux dans
un réseau local (RIS). Il
relie  généralement  un
ordinateur personnel 3 un
routeur avec des prises
R145.

Le Li-fi utilise le spectre optique &
l'aide d’une LED capable de
transmettre des données
numériques par la lumiére.

Les composants d’'un réseau informatique nécessitent d'étre connectés. De nombreux moyens matériels : cables, fibre optique..., et immatériels : WIFi,
Bluetooth, LiFi, infra rouge... permettent de réaliser ces connexions.

Fiche cor e 2/2 - Comp ts d'un ré , archi d'un ré local, moyens de ion d'un moyen infor
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Connaissance : Internet

C'est le réseau informatique mondial accessible au public, composé de millions de réseaux interconnectés, aussi bien publics que privés.
Le web (raccourci de « world wide web », traduit en frangais par toile mondiale) correspond a une des applications utilisant ce réseau, la principale.
Le web est un systéme de publication et de consultation de documents (textes, sons, images) faisant appel aux techniques de I'hypertexte qui utilisent des

renvois permettant de passer directement d’une partie d'un document a une autre, ou d'un document a d'autres documents.
Quelques services d'Internet

L'information est transmise par internet grice a =
un ensemble standardisé de protocoles de transfert de Exemple: A

données, qui permet |'élaboration d'applications et de L'ordinateur se connecte au serveur
services variés. DNS pour connaitre I'adresse IP de
la page d'accueil d'un site. Il lui
envoie une requéte qui signifie

Le courrier électronique (courriel, e-mail, mail) est un
service de transmission de messages écrits et de
documents envoyés électroniquement wvia un réseau
informatique dans la boite aux lettres électronique d'un
destinataire choisi par I'émetteur.

1
Jide poum-Sr— « envoie-moi la page d'accueil du o_—

g site web guide.boum.org ». les N N Le pair a pair (peer-to-peer, abrégé « P2P ») est un
paquets qui véhiculent la demande n,_% - modéle de réseau informatique proche du modele client-
partent et passent alors par la N A serveur mais ol chaque client est aussi un serveur,

- — -

« box » pour arriver au routeur du 4 =
fournisseur d'accés.

La réponse revient et l'ordinateur
peut maintenant s‘adresser au
serveur Web pour rapatrier la page
d'accueil souhaitée.

Le World Wide Web (WWW), communément appelé
le  Web, et parfois la Toile, est un
systéme hypertexte public fonctionnant sur Internet. Le
Web permet de consulter, avec un navigateur, des
pages accessibles sur des sites.

On trouve lorigine d'Internet dans Arpanet, le premier réseau a transfert de paquets de données développé aux Etats-Unis en 1972 qui permet
'acheminement de proche en proche de messages découpés en paquets indépendants. L'internet est aujourd’hui un gigantesque réseau composé de millions
de réseaux publics et privés, universitaires, commerciaux, gouvernementaux...
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Connaissance : Notion de protocole, d’organisation de protocoles en couche, d’algorithme de routage.
Notion de protocole :

Internet, réseau mondial, utilise plusieurs protocoles pour assurer les divers types d'échanges et la communication entre tous les ordinateurs et serveurs qui
sont connectés.

Les protocoles sont donc des langages de communication.

Dagev..‘ebc?nsullée Le protocole FTP, sert a transporter

tout type de fichier d'un ordinateur &
un autre.

Protocole FTP

@0 SMTP et POP3

Les protocoles

=

Protocole IRC

Protocole HTTP : servent 3 envoyer

et recevoir de
emails (méls).

Serveur HTTP :
Ordinateur avec une application pour
naviguer sur internet, (Firefox, safari..)

Le protocole HTTP, permet de transporter des données,
notamment des pages web, qui sont affichées (décodées) par un

Le protocole IRC, permet de gérer la
navigateur web sur l'ordinateur de ['utilisateur.

circulation  des  données  des
discussions en direct...

Les protocoles sont des langages de communication permettant d'assurer les échanges de divers types de données et la communication entre les
ordinateurs et serveurs sur le réseau Internet. Le plus utilisé est le protocole HTTP permettant de transporter les pages web.

Fiche connaissance 1/2 - Notion de protocole, d’organisation de protocoles en couche, d'algorithme de routage. IP-1-FE2a - Cycle 4
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Connaissance : Notion de protocole, d’organisation de protocoles en couche, d’algorithme de routage.
Organisation de protocoles en couche :

Les protocoles sont structurés en couches. Chaque couche s'occupe d'apporter un plus,
permettant la transmission de données, et de fournir des éléments aux couches supérieures.

Algorithme de routage:

Le routage est le mécanisme par

Exemple : trajet parcouru par un fichier sur le réseau internet lequel  des  chemins  sont

Ordinateur n*1 : Ordinateur n'2 ; o sélectionnés dans un réseau pour
départ du fichier. Le fichier de F'ordinateur n*1 Arrivée du fichier 1(_200?;9 r*:: ?pllt‘?til?ns acheminer les données en plusieurs
A ransies es IChiers g g . 3
,‘J passe par les différentes m : Fose paguets dun expediteur Jusqu’s un
couches de protocoles avant de N es applications lusi desti = L
A sarontera Fredinataur it ekt S ou plusieurs destinataires. Le routage
-*f; I'ordinateur. est une tiche exécutée dans de
& : nombreux  réseaux, tels que

Couche 3: Transport

: - le réseau téléphonigue, les réseaux Visualisation des
Gestion du transfert 2 : 5 i Itip h :
sy I de données électroniques multiples  chemins a
Couche 4: APPLICATIONS Couche 4 APPLICATIONS destinataire. comme Internet, et les réseaux de travers Intemet
TIF | BWir | FOF W | W | W | T [ne | FOF W | W | W0 | m ys transports
Couche 3. TRANSPORT Couche 3: TRANSPORT /’" Couche 2: Int t
L LI, BT s AU . Le but d'un algorithme de routage est
o (] [F @] v Chemin parcouru 5 = 4
Couche 2 INTERNET Couche 2 INTERNET s 7 2w de trouver le meilleur chemin
o [ T T i T T Pt ki ;_")m"“‘-f\ ;oss‘lble‘ ent[;e [af sourtfe et le
Couche 1: RESEAU Couche 1: RESEAU Description physique du g e e cinyy  CeSDolife Ces mormations pour
| N t des données & e’ V4 satisfaire les différents critéres de
AT 8 [ w70 700w | A (18 T vy 178 V0] o i} y h?‘ Bl g o
travers des cibles, des S £ qualité imposés (Débits, taux de
hubs... perte...)

La diffusion des informations sur internet se fait a travers des protocoles en couches qui permettent d'organiser tous les transferts... Les algorithmes de
routages permettront de trouver le meilleur chemin sur le réseau pour acheminer les informations le plus rapidement possible par exemple.

Fiche connaissance 2/2 — Notion de protocole, d'organisation de protocoles en couche, d'algorithme de routage. IP-1-FE2b - Cycle 4



