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	CI1 : Configuration et performances du traitement de l’information.
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CONNAISSANCES ABORDEES 
Modélisations et simulations : utilisation de librairies logicielles et paramétrage de caractéristiques.
TP associé : TP2 NXT

PROBLEMATIQUE

Déterminer les données (Data Connections) nécessaires au paramétrage du service « GenericDifferentialDrive » pour que la maquette virtuelle du robot NXT se déplace en autonomie dans l’environnement de simulation 3D.
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Rappels

· Repère 3D utilisé dans « Microsoft Visual Simulation Environnement » 

· Signe de l’angle de rotation selon un axe

	Rotation
	Signe de l’angle de rotation

	Horaire
	-

	Anti-horaire
	+


· Modes de déplacement du robot : 

· Piloté (avec le joystick)

· Autonome (service « GenericDifferentialDrive »)

· Réglages du service « GenericDifferentialDrive »
Exemples

	Action : « Rotate Degrees »
	Action : « Drive Distance » 
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· Valeur absolue et calcul de distance : voir page 4 de ce document.


Travail demandé
Q1) Après avoir étudié la correction des questions Q2) et Q3) du TP2 NXT, établissez la table des différents réglages à apporter au service « GenericDifferentialDrive » pour que le robot se déplace selon le trajet ci-dessous. 
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	Déplacement
	Action
	Données
	Détail du calcul de Distance

	
	
	Power
	Degrees(°)
	Distance(m)
	

	1
	DriveDistance
	0.5
	
	
	

	
	RotateDegrees
	0.2
	
	
	

	2
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	


Remarque : Conservez les valeurs de « Power » ci-dessus pour les différentes actions.
Q2) Identifiez, avec une accolade, les services qui participent aux différents déplacements.
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A retenir



Valeur absolue
En mathématiques, la valeur absolue (parfois appelée module) d'un nombre réel est sa valeur numérique sans tenir compte de son signe.
On note |a| la valeur absolue de a. 
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Exemple
|-2| = 2

|2| = 2


Valeur absolue et distance
| x − y | est la distance entre les deux nombres x et y sur la droite réelle.


Déplacement du robot sur une distance D selon un des trois axes
Le robot est déplacé en programmant des rotations et des translations selon un des trois axes. Les translations s’effectuent selon les axes X et Z et les rotations selon Y.
Nous nous limitons au calcul d’un déplacement entre un point A(xA, yA, zA) et un point B(xB, yB, zB) placés sur un des axes X ou Z du repère 3D.
La distance à programmer est obtenue à partir de l’expression:

- Dx = |xB – xA| pour un déplacement selon l’axe X

- Dz = |zB – zA| pour un déplacement selon l’axe Z

Exemple


On souhaite déplacer  le robot entre le point A(-0,8 ;0 ;-1,7) et le 
point B(-5,2 ;0 ;-1,7).
La distance à programmer est : Dx = |-5,2 – (-0,8)| = |-4,4| = 4,4
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