Les sciences de I'ingénieur dans un continuum de
formation de I’école a I’enseignement supérieur.

lescycles2et3:
une initiation a la technologie

L'enseignement scientifique au lycée

En seconde En 1° et terminale
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Pou s d’études

Les éléves qui suivront cet
enseignement de sciences de
I'ingénieur au cycle terminal du
lycée se destinent a poursuivre
vers des études d’ingénieur.
Les parcours qui le permettent
sont nombreux :
» CPGE
» Classes préparatoires
intégrées dans les écoles
d’ingénieur en cing ans,
L'université a l'issue d’'un DUT
et l'intégration en
3éme année.

Enseignement
supérieur



Thémes abordés dans les Sciences de I'ingénieur :
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Domaine de I’électronique ...

Domaine de I’énergie ...

Mécanique pour modéliser et décrire les systémes...
Conception des systémes mécaniques ...
Numérique et informatique ...

Les réseaux informatiques ...

La résistance des matériaux ...

L’intelligence artificielle ...
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Horaires des Sciences de I'ingénieur :

[ 4h en classe de premidre } [ 6h en classe de terminale ]

(complété par 2h de sciences physiques)
1,5h de TP et de projet (12h sur 2h de TP et de projet (48h sur
'année) 'année)

2,5h de cours / travaux dirigés 4h de cours / travaux dirigés




L'innovation pour trouver de nouvelles solutions

La démarche de projet est mobilisée pour développer les
capacités d’un futur ingénieur a innover

L’ingénieur a la responsabilité d’inventer de nouvelles
réponses, pour proposer des solutions originales aux
probléemes posés par I’évolution des besoins, dans un
contexte fortement contraint par la nécessité d’un
développement durable respectueux des ressources,
de [I'évolution du climat et de Ila transition
énergétique.

Un mini projet de 12 heures est proposé aux éléves de la classe de
premiére, un projet de 48 heures est proposé aux éléves de la
classe de terminale. Il pourra servir, pour les éléves qui le
choisiront, comme support a I’épreuve orale terminale.

Innovation




5 compétences fondamentales:

Compétences

Analyser

Modéliser
& Résoudre

Expérimenter
&
Simuler

rObjectifs de formation
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- Créer des produits innovants
L 7
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- Analyser les produits existants pour appréhender leur complexité.
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- Valider les performances d’un produit par les expérimentations et

les simulations numériques
. J
4 )
- S’informer, choisir, produire de I'information pour communiquer au

sein d’'une équipe ou avec des intervenants extérieurs

kL J




La démarche en Sciences de I'ingénieur:

Etudier les systemes réels ou simulés (sur PC)
Moteurs, robots, objets numériques, réseau informatique ...

Les sciences de I'ingénieur, c’est d’abord une démarche qui consiste a comprendre
le fonctionnement des systemes existants et a proposer des améliorations pour
répondre aux futurs besoins des utilisateurs. Cela fait appel a votre créativité .
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Exemples de systémes étudiés:

Direction assistée:

Etude du role des capteurs pour
comprendre comment fonctionne
une direction assistée de voiture.
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Exemples de mini projet de 6 semaines en Premiére:

Robot suiveur de ligne

Python

Réaliser un robot qui
suit une ligne et évite
les obstacles en
utilisant une carte
microbit

slslc]
@ Bluetooth ®Smart antenna 32-bit ARM @Cortex™MO CPU Micro USB connector
1 i 16K RAM 16MHz with Bluetooth Low Energy
micro:bit

Sow

4 M M
. ; | . .
2 programmable -] pmocisss
buttons i A [ ! @ )
DO micro:bit
2 0

3digital/analogue 25 individually  power ground back  accelerometer and compass 20 pin edge connector
input/output rings programmable LEDs port port

FRONT BACK

Robot de télé-chirurgie

Modéle d’exécution Matlab / Simulink

Ordinateuravec ¥
Matlab/ Simulink

utilisé en

Accélérometre Arduino Shield moteur Motoréducteur NXT
inclinométre

Réaliser un programme et montage en
utilisant une carte arduino permettant
de recréer les mouvements du bras
d’une personne

Sample based Offset=8343  T=93430



Exemple de projet en classe de terminale :

Etude de I'autonomie du skate
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Réalisation de mesures pour Valider les
performances du skate fournies dans le
cahier des charges (vitesse maxi sur plat
30km/h)

| — Modéliser partiellement le skate en

utilisant le logiciel Matlab afin d’adapter
le skate pour garantir un trajet retour a
partir d'une distance parcourue de 6 km
a une vitesse moyenne de 15 km/h.

Mesure de la vitesse moyenne
avec Avimeca et Regressi
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Modélisation Matlab © = _
Capacité fourni (Ah)

nergie fourni (Wh)




Le parcours idéal pour intégrer une école d’ingénieur :

Légende

@  spécialités fortement
ues i conseillées

Choisissez votre filiere

\ 4

@ Spécialités suggérées
Premiére

Nom filiere
Ecoles d'ingénieurs postbac

Terminale




Poids des Sciences de I'ingénieur au niveau du bac :

Scénario 1 : Abandon de la spécialité Sl en fin de Premiére
Poids de la Sl dans I’évaluation globale environ 6%

Scénario 2 : Maintien de la spécialité S| en Terminale, la Sl
n’est pas choisie pour le grand oral
Poids de la Sl dans I’évaluation globale environ 17%

Scénario 3 : Maintien de la spécialité Sl en Terminale, la Sl
est choisie pour le grand oral (partiellement ou totalement)
Poids de la Sl dans I’évaluation globale entre 22% et 27%




