	Classe de première STI2D. Système d’Information et Numérique



CORRECTION DU TP4 NXT

Remarque : Les réponses aux Q1) à Q5) concernent le NXT1
Document réponse 1 : Pilotage du robot et détermination des paramètres de communication
Q1) 
Pour le robot NXT1 : Serial Port = 3
Baud Rate = 115200
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Document réponse 2 : Déplacement autonome
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Q2)
Diamètre des barbotins (mm) : 32 

Distance entre les chenilles (mm) : 127
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Q3)  Grandeur maintenue constante : paramètre « Power » = 0.7
	Donnée placée dans le programme
	« Distance » (m)

	0.1
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1

	Mesure
	D (cm)


	15,5
	24,2
	33,4
	40,9
	49,8
	59,8
	68,7
	77
	85,5
	96

	Ecart (cm) = « Distance » – D


	-5,5
	-4,2
	-3,4
	-0,9
	0,2
	0,2
	1,3
	3
	4,5
	4


Q4) Avec le robot NXT1, si « Power » = 0.7, la tolérance  ((1cm) sur le déplacement est respectée dans l’intervalle 

0,4 ( « Distance(m) » ( 0,6
On remarque que pour 0,1 ( « Distance(m) » ( 0,4, le robot dépasse la distance souhaitée alors qu’il ne l’atteint pas pour 

0,5 ( « Distance(m) » ( 1. La puissance doit donc être diminuée (< 70%) pour 0,1 ( « Distance(m) » ( 0,4 et augmentée 

(> 70%) pour 0,5 ( « Distance(m)  » ( 1
Q5) Grandeur maintenue constante : paramètre « Distance(m)  » = 0.6
	Donnée placée dans le programme
	« Power »

	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1.0

	Mesure
	D (cm)


	56
	57
	58,5
	59,8
	61
	61,3
	61,5

	Ecart (cm) = « Distance » – D

	4
	3
	1,5
	0,2
	-1
	-1,3
	-1,5



Si « Distance(m) » = 0.6, la tolérance sur le déplacement est respectée si 0,7 ( « Power » ( 0,8. On Précise ainsi le réglage annoncé dans la réponse à la question précédente (« Power » > 0.7 si 0,5 ( « Distance(m) » ( 1). 
Théoriquement, Ecart = 0, c'est-à-dire  « Distance » = D dans cet intervalle.
Document réponse 3 : Synthèse
Q6) Robot NXT1 
Annexe n° 1
	« Distance » (m)


	0.1
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1

	« Power »
(%)

	26

	32
	44
	60
	70
	78
	88
	100
	100
	100


 Robot NXT2 

Annexe n° 2
	« Distance » (m)


	0.1
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1

	« Power »
(%)


	24
	32
	42
	55
	64
	80
	90
	100
	100
	100



Q7)

	Robot NXT1
	Robot NXT2

	« Power »(%) = 108,6* « Distance »(m) + 13,4
	« Power » (%) = 113* « Distance »(m) + 10
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Q8) Robot NXT1 
Annexe n° 1
	Données placées dans le programme
	« Distance » (m)

	0.05
	0.1
	0.15
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7

	
	« Power »


	0.19
	0.24
	0.3
	0.35
	0.46
	0.57
	0.68
	0.79
	0.89

	Mesure
	D (cm)


	5
	9,8
	14,6
	19,6
	30,3
	40,5
	50,2
	60,8
	71

	Ecart (cm) = « Distance » – D

	0
	0,2
	0,4
	0,4
	-0,3
	-0,5
	-0,2
	-0,8
	-1


Conclusion : En adaptant « Power » à « Distance », la valeur absolue de l’écart maximal est de 1cm pour 0,05 ( D(m) (  0,7
Q8) Robot NXT2 

Annexe n° 2
	Données placées dans le programme
	« Distance » (m)

	0.05
	0.1
	0.15
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7

	
	« Power »


	0.15
	0.2
	0.25
	0.31
	0.41
	0.51
	0.62
	0.72
	0.82

	Mesure
	D (cm)


	4,8
	9,6
	14,5
	19,7
	30
	40,2
	50,4
	60,3
	69,8

	Ecart (cm) = « Distance » – D

	0,2
	0,4
	0,5
	0,3
	0
	-0,2
	-0,4
	-0,3
	0,2


Conclusion : En adaptant « Power » à « Distance », la valeur absolue de l’écart maximal est : 0,5 cm pour 0,05 ( D(m) (  0,7
Q9) Déplacement du robot sur une distance D < 1m
Le robot NXT est déplacé en utilisant l’action « DriveDistance » du service « LegoNXTDrivev2 ». Les paramètres « Distance » et « Power » sont réglés en tenant compte des cas ci-dessous.

· Cas 1 : 0 ( D(m) < 0,7
Pour une valeur du paramètre « Distance », on calcule la valeur à donner au paramètre « Power » à l’aide d’une expression de la forme  « Power » = k1. «Distance» + K2 (obtenue expérimentalement). 
Les déplacements respectent la tolérance  ( 1cm
· Cas 2 : 0,7 ( D(m) < 1
« Power » = 1. Les déplacements ne respectent pas la tolérance ( 1cm 
�





�


Les blocs moteur intègrent un codeur. A partir de l’information délivrée par ce capteur le programme calcule le déplacement du robot.








On tient compte de la chenille !





Conditions de mesure


Alimentation : batterie 7,4V – 2200mAh
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