JEUX ET ALGORITHMIQUE

Algorithmique a la portée de tous — Dominique CAMBRESY & Sandrine VAN THORRE



Dis ce gue tu vois,

Carte Mot Carte Dessin

Carte Vitesse

AMPOULE

TELEVISION

A

ETOILE

oW elDD uissaq apoD)

assel\ BUDD



SIKSII

(T



La regle du jeu

BUT DU JEU

Gagner le plus de cartes possible en réorganisant les allumettes (ou batons) afin de les faire correspondre aux
figures présentées sur les cartes.

REGLES DU JEU
Mélanger les cartes et en distribuer 4 faces visibles par joueur. Le reste constitue la pioche (faces cachées).

Disposer 5 allumettes de bout en bout et placer la sixieme a co6té de la pioche.
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La regle du jeu

Les joueurs peuvent mettre les cartes dans n’importe quelle direction et dans n’importe quel ordre.

Chaque joueur, a tour de rble, tente de reproduire les figures sur ses cartes en utilisant les batons en utilisant
au maximum deux mouvements.
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- Ajouter, oter ou déplacer un baton compte comme un mouvement. |’

- Faire pivoter un baton sur son extrémité est considéré

Attention : un mouvement ne peut pas scinder une figure en deux.

comme mouvement « libre », c’est-a-dire
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qu’il ne compte pas comme un mouvement. /.%

Dés qu’un joueur arrive a reproduire une figure, il met sa carte de coté. Il garde celles dont il n’a pu reproduire
les figures jusqu’au tour suivant. Avant de passer son tour, le joueur compléte son jeu a hauteur de 4 cartes en
se servant dans la pioche. S'il est parvenu a réaliser ses 4 figures, il gagne une carte bonus de la pioche.



Comment transmettre I'information ?

Comment donner la configuration initiale et indiquer les mouvements
a faire pour obtenir la configuration desiree ?

La méthode de la figure téléphonée serait longue et fastidieuse.

Pourrait-on, alors, envisager une autre
solution ?

Une méthode qui permettrait a quiconque,
voire a une machine, de comprendre
comment modifier une situation de départ
pour arriver a une nouvelle situation ?




Comment transmettre I'information ?

difsi( é .IsEmpty())

{

W .Refill();
}
else
{ ({4

WP .Drink();
}

Bref, pourrait-on créer un langage adapté a ce jeu qui permette de

communiquer facilement la situation de départ et les instructions a
suivre ?
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Imagine et Staslis une liste dinstructions, compréhensibles par tous, permettant dz paszer de la premigre figure 8

I"autre [en suivant les ri-slei ﬂulieujetrénl'saulc par quelquiun n'syant pas le jeu devant lui. Woublie pas de décrire i
figure initiale. I:Iécnupem:u'bes:mn o poin:illh 21 conne jes instructions & un camarage quil dewra reproduire les 2

figures.
5i peds ne cormespond pas sux images initiales, essaye d'smeliorer ta description et teste-ia avec quelgu'un d'autre.
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OBJECTIF :

POSITION FINALE -

CONFIGURATION INTTIALE -

POSITION INITIALE :

ALGORITHME :

Lize des commandes
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Exécuter un algorithme : Compléter ke document (Configuration inftiale, Objectf e Position
finale) aprés avoir executs I'zlgorithme.
CONFIGURATION INITIALE - OBJECTIF :
POSITION INTTIALE : [ POSITION FINALE -
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Imagine et &tailis une liste o 7 = partous, [ de passer de Ia premigre figure 8
MEFlmiHr?sleztmpwmwhpﬂ“ummfzpﬂhmh
£z =t conne les ir ions & un camarace qui devrs reproduire les 2

figure initiale. nmmpemnizubns i

figres.
5i oeis ne correspond pas sux images initisles, essaye d'smeliorer ta description et teste-ia avec quelgu'un d'autre.
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COMFIGURATION INITIALE : ORIECTIF :
POSITION INTTIALE : POSITION FIMALE -
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L‘ordre des éprouvettes n'a aucune importance tout comme leur sens.



GAUCHEou G clu[a : pour un déplacement d'un pas vers la gauche.

DROITE cu D ou [E] : pour un déplacement d'un pas vers la droite.

LEVER ou L ou @ : pour Iaction de prendre et lever une éprouvette.

POSER ou P ou @ : pour Faction de reposer une eprouvette.

TRANSVASER ouT ou E] : pour Faction de transvaser une boule d'une éprouvette a une autre.

RETOURNER ou R ou [B : pour Faction de retourner une éprouvette.

Il reste juste a définir la position initiale du robot, par exemple complétement a gauche.



GAUCHE ou G DuE] : pour un déplacement d'un pas vers la gauche,

DROITE ou D ou [E] : pour un déplacement d'un pas vers la droite.

LEVER ou L ou @ : pour IFaction de prendre et lever une éprouvette.

POSER ou P ou [I] : pour I'action de reposer une éprouvette.

TRANSVASER ouT ou @ : pour I'action de transvaser une boule d'une éprouvette 3 une autre.

RETOURNER ou R ou @ : pour I'action de retourner une éprouvette.
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Rappelons quel'ordre des éprouv ettes n'a pas d'importance.

Mi lesens :
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Compléte les algorithmes 1 et 2, exécute le 3 ef corrige le 4.

N° SITUATION INITIALE ALGORITHME SITUATION FINALE

1
Bi. :

H LODTGTGPDDLGTDPGR
H DLDTTGPCLDTIDTRGCE

Liste des instructions exsnutables par ks pince robot initiskement placss B gauche ©
G - pour un Seplacement dfun pas vers | puche. ]
L: pour Faction e prendre =t lever une Sprouvetis. P
T: pour Faction de transvaser une boule dune £orouvetts & une autre. R

1

(=]

: pour un cépiacement o pas vers ks droite.
* pour Paction de reposar Lne Epmuvethe,

: pour Faction de retoumer une Sprouvetss.




Complete les algorithmes 1 et 2, exécute le 3 et corrige le 4.

NO

SITUATION INITIALE

ALGORITHME

SITUATION FINALE

11

DLDTGPGLDTGPDDLGTTDP
GGLDDTGGPDLDTGP

ou
LDTTGPDDLGGTDDPGLGTD

PDLGGTDDPGLGTDDTGPGL
DDTGGPDLDTGP

is.

LDTDTGGPDLGTTDP




H LDDTGTGPDDLGTDFGR

B 8

Liste des instructions exécutables par la pince robot initialement placée 3 gauche :

G : pour un déplacement d’un pas vers la gauche. D : pour un déplacement d’un pas vers la droite.
L : pour l'action de prendre et lever une éprouvette. P : pour l'action de reposer une éprouvette.
T : pour I'action de transvaser une boule d'une éprouvette 3 une autre. R : pour I'action de retourner une éprouvette.







A B C D E = G H
Les huit amibes possibles correspondant aux caractéristiqgues violet / orange, a rayures / a pois

et rampante / a tentacules.

Changement Changement Changement
de couleur de forme de motif



PG Panic lab
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Transformations

Dans les "Panic Lab®, qui sont d'étranges laboratoires, des amibes sont étudides.
Crs amibes sont de huit types dif férents, repérables par leur forme, lsur motif &t leur coulewr -

A B c [+ E F [ H
Lors de cortaines cxpérionces, les amibes passent dans des solles de martation et en sortent modifides.

B A2 B R¥E AR

LUine amibe gui passe par lo salle Line amibe qui passe par la sdls Uinc amibe qui pesse por o salls
da mutation "Couleur”, change de mutation "Forme®, charge de de mutation "Motif", change de
o oouleur. forme. motif.
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A toi de refroureer 'etot des amibes une fois guielles sont sorties des dif ferentes solles de marfarion.




A toi de retrowser I'etot des amibes une fois guielles sont sorties des dif ferentes salles de martafion.
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dirscricn indiqués par lo fléche. Arrivé 4 un obstacle, il prend la direction de la fléche suivanme &t cirsi de

suite jusgud ke fin des instruchions.
Une série dirstructions constitue un

Tt Trobot

Programmer

iﬁﬂndﬂlﬂdﬂwﬁhiﬂﬂmcﬁmdjmm,lsmbﬂdﬂﬁ se.tl-wln'su-hclﬂﬂq.].

Trace ls trgjet de lexéortion du programme
suvant: o e e R
it wirifie que le robot et bien sur la cible.

4

Pour chocurs des grilles subantes, cris un programme

Programmse:

&

&mp-ngmqﬁm:mwmqm

4 déplacements
of froce le frojet.

&

ot exdoute-lo.

LI Rl o Rt b AP & 0L~ 200

Programene :

2
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Yot Trobot >

- Programmer

[I'u:l.qun-ﬂﬁchﬁﬂ-.'.'rl.rﬁirmﬁun:mnﬁl‘mlﬁﬁmﬂﬁ.lﬁrﬂbﬂtﬂmiﬁ]mmiﬂrﬁuhﬁh
direction indigués par lo fléchs. Arrivé 4 un obstacls, il prend la direction de la fléche suivante & airsi de
suite jusgu'd ke fin des instructions.

Ling sfric dirstrmactions consfitue un progromme.

A lNssue de la dernidre mstruction du programme, le rebot doft ﬂmﬂrhtlﬂﬁq.].

Trace ls trgjet de Mexéourtion du programmes &mp-ugrmm.irﬁ:m'epu
s|.l'1.u'rl'=+:+_:+_:-f;+_:1|.;+ 4 g phacmmeEnts ¢ o \
et wirific qus le robot st bier sur la cible. &t frace ks frojet.
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Pour chacune des grilles surantes, écris un programmes &t exdoute-le.

Progromemes -
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LUDIMATHS

« Laz mathématigues autrament =

Vous devez déterminer une succession d’ordres qui va permettre =

de réaliser la commande de glaces souhaitée. : ? - ﬁ_”}r’
. o : : i ESEE a [

Avant chaque commande, vous repartirez de la méme situation de - SR B

départ imposée. Voici les trois ordres a votre disposition :

« VANILLE-PISTACHE »

Situation de départ W,

Yy ~N
LA

GAUCHE

Permet de faire passer une boule ou
un_cornet ou un_cornet et une boule

-

=

50 1 A3 iFh

8 8_ DO

DROITE

-

—

Pt

v

Permet de faire passer une boule ou
un_cornet ou un_cornet et une boule

s vers la gauche. p

.

vers la droife.

=y

vy

.

¥iit-ait

Permei de retourner un cornet sans

ENVERS

en changer sa place.
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