	Classe de Terminale S. Option Sciences de l’Ingénieur



CORRECTION DU TP1 ROBOT SUIVEUR DE LIGNE



Document réponse 1 : Identification des solutions constructives
Q1)

Document réponse 2 : Expression de ( =  f (OCR1x)
Q2) TCNT1 = (OCR1C/T).t
Q3) t1 = T – t’
Q4) OCR1x = (OCR1C/T).t’ => t’ = T.(OCR1x/OCR1C) 
Q5) t1 = T – T.(OCR1x/OCR1C) = T.(1 – OCR1x/OCR1C) 
=> α = t1/T = (OCR1C – OCR1x)/OCR1C
Q6) OCR1x = (1 – α).OCR1C. 
Pour OCR1C = 255 :
	((%)
	0
	10
	20
	30
	40
	50
	60
	70
	80
	90

	OCR1x
	255
	230
	204
	179
	153
	128
	102
	77
	51
	26


#define 
_0PC
 255
// 0%  

#define
_50PC    
128         // 50% 

#define 
_10PC
 230  // 10%

#define 
_60PC   
102         // 60%

#define 
_20PC  204
// 20%

#define 
_70PC    
 77         // 70%

Document réponse 3 : Validation de la commande des moteurs
Q7) 



( : Del éteinte


( : Del éclairée

	Position_Robot
	Leds
	Commande des Moteurs
	Conforme au graphe des transitions

	
	
	CDE_ROUE_G(%)
	CDE_ROUE_D(%)
	

	Centre1
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	80
	80
	Oui (   Non (

	Gauche
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	70
	50
	Oui (   Non (

	Gauche+
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	70
	40
	Oui (   Non (

	Hors_Ligne
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	
	50
	20
	Oui (   Non (

	Droite
	
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	50
	70
	Oui (   Non (

	Droite+
	
	
	
	
	
	(
	(
	(
	
	40
	70
	Oui (   Non (

	Hors_Ligne
	
	
	
	
	
	
	(
	(
	(
	20
	70
	Oui (   Non (


La dernière ligne n’est pas conforme au graphe d’états CDE_ROUE_D = 70% au lieu de 50%
Document réponse 4 : Synthèse
Q8) Déterminez le rapport cyclique des chronogrammes ci-dessous et indiquez le sens de déplacement du robot (A choisir parmi centre, gauche, droite).
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	(_Roue_G 
(%)
	(_Roue_D 
(%)
	(_Roue_G 
(%)
	(_Roue_
D (%)

	70

	70
	20
	50

	Sens déplacement = Centre

	Sens déplacement = Gauche


Q9) 


Document réponse 5 : Pour aller plus loin …
Q10) Exemple
	Commande
	CDE_ROUE_G(%)
	CDE_ROUE_D(%)

	CENTRE1
	80
	80

	CDE_DROITE
	70
	60

	CDE_DROITE_+
	70
	50

	CDE_DROITE_2+
	60
	30

	CDE_GAUCHE
	60
	70

	CDE_GAUCHE_+
	50
	70

	CDE_ GAUCHE_2+
	30
	60


Robot sur la ligne





ALIMENTER








CONVERTIR 





DISTRIBUER 











Chaîne d’énergie





Robot hors ligne





TRANSMETTRE 











Chaîne d’information








ACQUERIR











TRAITER 














COMMUNIQUER





Energie ?


Electrique





Energie ?


Mécanique de rotation





Energie ?


Mécanique de rotation








Energie ?


Electrique





Capteurs IR





µC














Moteurs








Réducteurs





Diodes électrolumi-nescentes








Transistors








Piles











Position robot par rapport à la ligne











Déplacer   le robot sur une ligne





Marche/Arrêt





Info lumineuse « Position par rapport à la ligne »





Commande des moteurs (roue droite, roue gauche)





Position_Robot = Gauche





Position = Centre1





Position_Robot = Gauche+





Position_Robot = Gauche





Position_Robot = Droite+





Position_Position = Droite





Position_Robot = Droite





Position = Centre1





Position_Robot = Centre1 et tempo = 3s





Position_Robot = Hors_ligne





Position_Robot = Hors_ligne





Position_Robot = Droite+





Position_Robot = Gauche+





Position_Robot = Gauche2+





Position_Robot = Gauche3+





Position_Robot = Droite3+





Position_Robot = Gauche2+





Position_Robot = Gauche3+





Position_Robot = Droite3+





Position_Robot = Droite2+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____





CDE_Centre





CDE_ROUE _G = 0% 


CDE_ROUE _D = 0% 





DEPART





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite_+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite_2+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite_3+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite_4+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Droite_3+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_ Gauche _4+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_ Gauche _3+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_ Gauche _+





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_Gauche





CDE_ROUE _G =____ 


CDE_ROUE _D =____ 





CDE_ Gauche _2+





Position_Robot = Droite2+
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