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	CI1 : Configuration et performance du traitement de l’information.
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TP de découverte.
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Application, mise en œuvre de savoirs/savoir-faire
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Recherche et validation de solutions.
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Evaluation.

	

	OBJECTIF PEDAGOGIQUE

Mise en œuvre d’un système


COMPETENCES ATTENDUES
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  CO7.sin1 Décoder la notice technique d’un système, vérifier la conformité du fonctionnement
	§B


PROBLEMATIQUE

Le robot NXT Mindstorms est livré en pièces détachées avec trois types de capteur.

Sa programmation et sa mise en œuvre nécessite :

- d’avoir identifié la nature des informations délivrées par ses capteurs et les limites de leur utilisation. 

- de l’avoir assemblé.
CONDITIONS DE DEROULEMENT DE L’ACTIVITE

	Phases de travail
	Objectifs
	Activités

	A) Mise en situation
	Rappeler le thème sociétal dans lequel se situe l’activité. 
	Lecture de la mise en situation.

	B) Etude de la problématique
	Identifier la nature des informations délivrées par les capteurs et les limites de leur utilisation. Assembler le robot.
	Mesure de distances.

Montage du robot conformément à la notice.

	C) Synthèse
	Identifier les limites d’utilisation d’un capteur à partir d’un relevé de mesures. Synthétiser les informations recueillies sur les capteurs dans un compte rendu.
	Analyse des relevés de mesure.

Rédaction un compte rendu. 
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Document réponse 1 : Identification des points de connexion sur la brique NXT
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Q1) 
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Document réponse 2 : Capteur tactile
Q2) 
	Etat
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Valeur binaire

	Non Actionné
	

	Actionné
	


Document réponse 3 : Tachymètre
Q3) Q4) Valeur initiale = 0

	Nombre de tours :
	Valeur affichée

	3 en sens horaire
	

	3 en sens antihoraire
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	Nombre de tours :
	Valeur affichée en °

	3 en sens horaire
	

	3 en sens antihoraire
	


_________________________________________________________________________

Document réponse 4 : Capteurs à ultrasons
Q5) 

	Distance de détection d
	en cm

	minimum =
	

	maximum =
	


______________ ( d ( ______________
Comparaison :____________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________

Document réponse 5 : Capteur de couleur
Q6)
	Distance de détection h
	en mm

	minimum =
	

	maximum =
	


______________ ( h ( ______________
Comparaison :____________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________


Document réponse 6 : Assemblage
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Problèmes rencontrés lors du montage (pièces manquantes, etc.)
___________________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________________

Document réponse 7 : Synthèse
Q7) 

___________________________________________________________________________________

Q8)
___________________________________________________________________________________

___________________________________________________________________________________

Compte rendu

	Capteur
	Information délivrée
	Valeurs ou intervalle

	Tactile
	
	

	Ultrasons
	
	

	Couleur
	
	

	Tachymètre
	
	


1ère








Nom :	_____________ Classe : _________





Prénom :__________  Groupe : _________





Document réponse du TP n°_______


Date _______
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NXT LEGO








Appréciation


___________________________________________________________________________________________________





___________________________________________________________________________________________________








N° du robot





____
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Horaire
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