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	CI1 : Configuration et performances du traitement de l’information.

CI2 Instrumentation/Acquisition….de grandeurs physiques
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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.

[image: image4.png]



Evaluation.

	

	CONNAISSANCES ABORDEES
Mise en œuvre d’un système

Utilisation de librairie et paramétrage de caractéristiques


COMPETENCES ATTENDUES
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 CO8.SIN1 : Rechercher et choisir une solution logicielle… au regard de la définition d’un système.
	§B§C


PROBLEMATIQUE

Programmer le robot NXT Mindstorms pour qu’il se déplace en autonomie (en ligne droite). Le ralentir et l’arrêter face à un obstacle.
CONDITIONS DE DEROULEMENT DE L’ACTIVITE
	Phases de travail
	Objectif
	Activité

	A) Mise en situation
	Rappeler le thème sociétal dans lequel se situe l’activité et présenter les modes de déplacement du robot NXT et les capteurs utilisés.
	Lire la mise en situation.

	B) Etude de la problématique
	Programmer le robot NXT pour qu’il se déplace en ligne droite et s’arrête devant un obstacle (capteur US).
	Analyse et modification d’un programme réalisé en VPL.

	C) Synthèse
	Programmer le robot NXT pour qu’il se déplace en ligne droite et s’arrête devant un obstacle (capteur US et tactile).
	Analyse et modification d’un programme réalisé en VPL.
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Déroulement de l’activité (pour mémoire)
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DR1 : Pilotage du robot et détermination des paramètres de communication
Q1) 
N° du robot = ______

Serial Port = ___________

Baud Rate = ______________
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Document réponse 2 : Test du capteur tactile
Q2)

Algorithme CapteurTactile

début

   Lire (l’état logique du capteur tactile)

   si (le capteur tactile est actionné) alors la brique Lego produit « un son [440Hz – 1s] pendant 1 s »

                                                      sinon rien

   fsi

fin

Diagramme VPL
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Q3) 
Algorithme CapteurTactile
début

   Lire (l’état logique du capteur tactile)

   si (le capteur tactile est actionné) 

  alors début 
                la brique Lego produit « un son [440Hz – 1s] pendant 1 s »

                Ecrire " Actionné " dans une boite de dialogue « Alert »

                            fin
  sinon Ecrire " Relâché " dans une boite de dialogue « Alert »

   fsi

fin
( Joindre le diagramme VPL imprimé (Mettre votre nom et le numéro de la question)
Q4) 
	Algorithme 1
	Algorithme 2

	début
    Lire (l’état logique du capteur tactile)

    si (le capteur tactile est actionné) 

         alors le robot se déplace en ligne droite (avant)

         sinon il s’arrête

    fsi
fin

	début
    Lire (l’état logique du capteur tactile)

    si (le capteur tactile est actionné) 

         alors le PC prononce un texte (au choix mais en

                                                                            anglais)

         sinon le PC prononce un autre texte (au choix mais 

                                                                            en anglais)

    fsi
fin


	
	


( Joindre le diagramme VPL imprimé (Mettre votre nom et le numéro de la question)


DR3 : Test du capteur à ultrasons
Q5)
Diagramme VPL
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Q6) 
( Joindre le diagramme VPL imprimé (Mettre votre nom et le numéro de la question)


Q7) 
( Joindre le diagramme VPL imprimé (Mettre votre nom et le numéro de la question)

DR4 : Synthèse



Q8) Q9)
Algorithme Capteur_de_choc

// Variable

   obstacle (  faux : booléen
début

   Lire(Capteur de choc)

   obstacle (  état logique du capteur de choc

fin

Algorithme Déplacement 

// Variable

   Distance : entier

// On note d la distance mesurée entre le robot et l’obstacle
Début
  Lire(d) ; Ecrire(d) ; Distance ( d
  si (_______________________________________) 

      alors

          début


Ecrire (l’état logique du capteur tactile)

si (Distance >100cm)  alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 70%)


                                    sinon si (Distance < 30cm)   alors

                                                                                                       début

    
                                                                                              Arrêt du robot

   
                                                                                              La brique Lego produit un son (f = 1kHz - durée = 1s)

                                                                                                        fin

            
                                                                                   sinon déplacement en ligne droite (Puissance = 30%)
                                                              fsi


fsi

          fin

      sinon ____________________

  ________________
Fin
1ère
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NXT LEGO





Nom :	_____________ Classe : _________





Prénom :__________  Groupe : _________





Document réponse du TP n°_______


Date _______





Appréciation


___________________________________________________________________________________________________





___________________________________________________________________________________________________








Déplacement du robot en ligne droite (autonomie). Il ralentit et s’arrête face à un obstacle.





Déplacement du robot en ligne droite (autonomie). Il ralentit et s’arrête face à un obstacle ou si son capteur tactile est activé.








Test des capteurs (tactile et à ultrasons





Test du fonctionnement du NXT et de la communication 


PC<->NXT.
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Algorithme Distance


début


   Lire (distance)


   Afficher (distance)


fin





Algorithme Distance


début


   Lire (distance)


   Afficher (distance)


   si (distance >220) alors la brique Lego produit « un son [800Hz – 1s] pendant 1 s »


                                 sinon rien


   fsi


fin








Algorithme Distance2


début


   Lire(la distance d)


   Ecrire la distance (d) par rapport à un obstacle dans une boîte de dialogue « Flexible »


   si (d>100cm) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 70%)


         sinon si (d < 30)   alors


début


Arrêt du robot


La brique Lego produit un son (f = 1kHz - durée = 1s)


fin


        sinon déplacement en ligne droite (Puissance = 30%)


   fsi


   fsi


fin
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