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Objectif de la formation de Sll [Programme Officiel] :

L'enseignement des sciences industrielles pour l'ingénieur permet
d'aborder avec méthode et rigueur I'analyse de réalisations
industrielles. Il a pour objectif de permettre aux étudiants d’analyser,
de modéliser et de veérifier les performances de systemes complexes
industriels.

Cet enseignement participe a la formation de futurs ingénieurs.
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Définition de I'ingénieur [CTI] :

Le métier d'ingénieur consiste a résoudre les probléemes de nature
technologique, concrets et complexes, liés a la conception et a la
mise en ceuvre de systémes ou de services. Cette aptitude résulte
d’un ensemble de connaissances techniques d’'une part,
économiques, sociales et humaines d’autre part.

Définition systeme complexe :

Un systéme est un arrangement d’éléments en interaction organises
pour atteindre un ou plusieurs objectifs définis.

Source : ISO/IEC 15288:2002(E)

La spécificité de I'enseignement des Sll en CPGE, c’est
I'étude des systémes complexes.
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Les systemes complexes existent dans de nombreuses disciplines
(systeme biologique, astronomique, industriel...)
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Pour atteindre I'objectif, le programme décline les savoirs a
transmettre et les compétences a développer...
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...et invite les professeurs a découper leur enseignement en cours, TD et TP

Objectifs des cours :

Transmettre les savoirs, de maniere déductive ou inductive. lls obéissent a une logique
d’acquisition progressive et ordonnée des connaissances fondamentales. lls permettent
aussi de structurer les connaissances au travers de syntheses.

Objectifs des TDs :

Acquérir la maitrise des ouitils. lls prolongent le cours par des applications directes. lls
proposent des études dont la mise en situation est rapide. lls peuvent préparer ou suivre des
activités de TPs.

Objectifs des TPs :

Acquérir une opérationnalité dans la démarche ingénieur, c'est-a-dire développer les
compeétences nécessaires pour analyser et concevoir un systeme complexe. lls permettent de
consolider les connaissances et la maitrise des outils vus en cours et en TDs. lIs permettent
aussi de découvrir la réalité des solutions industrielles, et développer le sens de 'observation,
de golt du concret et la prise d’initiative et de responsabilité.
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...et invite les professeurs a découper leur enseignement en cours, TD et TP

Objectifs des cours :

Transmettre les savoirs, de maniere déductive ou inductive. lls obéissent a une logique
d’acquisition progressive et ordonnée des connaissances fondamentales. lls permettent
aussi de structurer les connaissances au travers de syntheses.

Objectifs des TDs :

Acquérir la maitrise des ouitils. lls prolongent le cours par des applications directes. lls
proposent des études dont la mise en situation est rapide. lls peuvent préparer ou suivre des
activités de TPs.

Objectifs des TPs :

Acquérir une opérationnalité dans la démarche ingénieur, c'est-a-dire développer les
compeétences nécessaires pour analyser et concevoir un systeme complexe. lls permettent de
consolider les connaissances et la maitrise des outils vus en cours et en TDs. lIs permettent
aussi de découvrir la réalité des solutions industrielles, et développer le sens de 'observation,
de golt du concret et la prise d’initiative et de responsabilité.

» Bilan hiérarchique des activités : TP en numéro 1
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Découper savoirs et compétences en cours et TDs (1
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Découper savoirs et compétences en cours et TDs (2
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Découper savoirs et compétences en TPs, c’est plus dur, car :

-il est en pratique quasi-impossible de faire 8/12 TPs sur un seul et méme
savoir ou sur une seule et méme compétence ;

-certains supports ne conviennent pas pour aborder tous les points du
programme ;

-la disponibilité du matériel est limitée (nombre de supports, nombre
d’ordinateur, nombre de licences logiciel,...) et parfois aléatoire (panne,...).
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Vu la disparité des savoirs et des compétences a transmettre,
I'organisation en CI constitue une piste intéressante.

Définition centre d’intérét :

Ensemble d’activités permettant d’atteindre un niveau
d’opérationnalité dans un champ de savoir, d’outils et de
compétences donnés.

Le TP devient donc I'endroit privilégié pour atteindre un niveau
d'opérationnalité, car il permet aux éleves de s’inscrire dans une
démarche ingénieur d’analyse et de conception de systeme complexe. II
devient un élément fondamental dans I'apprentissage de la SlI. Il
accompagne les cours et les TDs dans 'apprentissage des savoirs et des
compétences, en déductif ou en inductif.
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L'enseignement des sciences industrielles pour I'ingénieur (en MPSI et
PCSI) a pour objectif de permettre aux étudiants d’analyser, de modéliser et
de vérifier les performances de systemes complexes industriels.
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Fonctions de

Systéme souhaité service
attendues

Client
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Systéme réel en utilisation §erIV|§:e
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Modéliser

Domaine souhaité
ou d’utilisation

Domaine de mesure

Chargement
Maquette

Ecart

Domaine de validité

Ecart

Ecart

Domaine virtuel

Extérieur

Domaine de validité
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C.l.:

modelisation des mécanisme soumis a des actions mécaniques

Phénomene
physique

Précision des capteurs

Position des capteur

Domaine de validité

Ecart

Domaine virtuel

- Extérieur
Modélisation

.-

Domaine de validité
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Découper savoirs et compétences en TPs (1)
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Découper savoirs et compétences en TPs (2)
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Les TPs ainsi construits permettent :

-de respecter I'objectif du programme ;

-de travailler en centres d’intéréts ;

-de voir les manques de supports dans le laboratoire ;

-de rendre opérationnels les eleves dans un champ de savoirs et de
compétences donné ;

-de permettre aux éleves d’apprendre une démarche d’analyse de systeme
complexe ;

-de montrer la vision transdisciplinaire (mécatronique) de notre discipline ;

-de dédoubler les TPs (alternance domaine physique / domaine virtuel) pour
palier le manque de support ;

-d’aborder les TPs par I'approche systeme, seul outil pour étudier la
complexite.
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Les synthéses permettent :
-de mettre en ordre les savoirs et compétences nouveaux ;

-de bien illustrer I'insertion des savoirs et des compétences dans la
démarche d’analyse de systemes complexes ;

-de ré-expliquer les points difficiles ;

-d’illustrer la réalité des systémes industriels.
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