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Annexe au cahier des charges du projet « Curiosity »


Problématique: Programmer un robot Lego NXT afin qu’il effectue des mesures (température, distance, couleur etc..) et se déplace :

· soit en étant piloté avec une manette de XBOX360,

· soit en autonomie, dans une zone limitée et selon un parcours connu.
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Contraintes associés à la problématique
Distance maximum entre deux pastilles: 0,7m
Zone de déplacement limitée par une bande noire. 
Quel que soit le mode de déplacement, le programme à réaliser doit permettre au robot :

- d’identifier les couleurs des pastilles placées sur le sol (simulant la composition de roches Martiennes). 
- d’afficher (les roches Martiennes correspondant aux couleurs), la température ambiante et la distance par rapport à un obstacle dans une boîte de dialogue. 

- de visualiser son environnement dans l’axe de déplacement.

Lorsque que le robot se déplace en autonomie :

- il doit s’arrêter automatiquement et déclencher une alarme sonore lors de la détection d’un obstacle à une distance < 50 cm. 

- il doit s’arrêter automatiquement déclencher une alarme s’il atteint la limite de sa zone de déplacement.
Le robot doit pouvoir être piloté avec une manette de jeu pour contourner un obstacle.
Les contraintes sont susceptibles d’évoluer au cours du projet.
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