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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.
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Evaluation.

	

	CONNAISSANCES ABORDEES
Mise en œuvre d’un système

Utilisation de librairie et paramétrage de caractéristiques


COMPETENCES ATTENDUES
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 CO8.sin2 : Etablir…., un modèle de comportement à partir de mesures faites sur le système
	§C


PROBLEMATIQUE

Programmer le robot NXT Mindstorms pour qu’il se déplace en ligne droite, sur une distance D(m), avec une tolérance donnée. Le robot doit être autonome.
CONDITIONS DE DEROULEMENT DE L’ACTIVITE

	Phases de travail
	Objectifs
	Activités

	A) Mise en situation
	Rappeler le thème sociétal dans lequel se situe l’activité et présenter les modes de déplacement du robot NXT et le principe retenu pour la mesure du déplacement.
	Lecture de la mise en situation.

	B) Etude de la problématique
	Etudier le comportement du robot lorsqu’il est programmé pour se déplacer sur une distance D(m) (D est  estimé par odométrie).


	Programmation du robot. Mesure d’une distance et calcul d’un écart (différence entre la distance souhaitée et la distance réellement parcourue). 

	C) Synthèse
	Déplacer le robot en ligne droite en respectant une distance D(m) avec une tolérance donnée. 
	Programmation du robot.  Mesure d’une distance et calcul d’un écart. Tracé d’une représentation graphique dans un tableur.
Rédaction d’un compte rendu.
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Déroulement de l’activité (pour mémoire)
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Document réponse 1 : Pilotage du robot et détermination des paramètres de communication
Q1) 
Robot n° = ______
Serial Port = _____________________
Baud Rate = _____________________
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Document réponse 2 : Déplacement autonome
Q2)
Diamètre « d » des barbotins (mm) = __________
Distance « L » entre les chenilles (mm) = ________________
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Mesure du déplacement du robot par odométrie
« L’odométrie est une technique permettant d'estimer la position d'un véhicule en mouvement. Cette mesure de bas niveau est présente sur quasiment  tous les robots mobiles, grâce à des capteurs de rotation. »


Sur le NXT, le capteur de rotation intégré au servomoteur,  mesure la rotation du moteur en degrés (précision +/-1 degré).

Principe

L'odométrie repose sur la mesure individuelle des déplacements des roues pour reconstituer le mouvement global du robot. En partant d'une position initiale connue et en ajoutant les déplacements mesurés, on peut ainsi calculer à chaque instant la position courante du véhicule. 

Dans le logiciel Microsoft Robotics Developper Studio, ce principe est mis en œuvre par le service « GenericDifferentialDrive ».


Première série de mesures : Mesure de la distance parcourue D en maintenant « Power » = 0.7

Q3) 

	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

	Mesures[image: image8.png]



	D (cm)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Ecart (cm)  = « Distance » - D
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Q4) 

________________________________________________________________________________________________

________________________________________________________________________________________________

________________________________________________________________________________________________

________________________________________________________________________________________________


________________________________________________________________________________________________

Deuxième série de mesures : Mesure de la distance parcourue D en faisant varier « Power » (« Distance »(m) = 0.6)
Q5) 

	Donnée placée dans le programme
	« Power » 


	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1.0

	Mesures
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	D (cm)


	
	
	
	
	
	
	

	Ecart (cm)  = « Distance » - D 

	
	
	
	
	
	
	


________________________________________________________________________________________________

________________________________________________________________________________________________

Document réponse 3 : Synthèse
Q6)
 Robot n° = ______ 
Annexe n° __________
	« Distance » (m)


	0.1
	0.2
	0.3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.7
	0.8
	0.9
	1

	« Power »

(%)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



Q7)

_______________________________________________________________________________


Q8)

	Données placées dans le programme
	« Distance » (m)

	0.1
	0.2
	0.3
	0.5
	0.7

	
	« Power »

Adapté à « Distance »

	
	
	
	
	

	Mesures
	D (cm)


	
	
	
	
	

	Ecart (cm)  = « Distance » - D 

	
	
	
	
	


_______________________________________________________________________________

Q9) Compte rendu
_______________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________

1ère








Nom :	_____________ Classe : _________





Prénom :__________  Groupe : _________





Document réponse du TP n°_______


Date _______
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NXT LEGO





Barbotin





Appréciation


___________________________________________________________________________________________________





___________________________________________________________________________________________________








Détermination de la valeur de « Power » à  programmer pour un déplacement sur une distance D. Recherche de l’expression


« Power » = f(« Distance ») 


et vérification expérimentale.





Test du fonctionnement du NXT et de la communication PC/NXT.





Comportement du robot programmé pour un déplacement sur une distance D ?


(« Power »=  variable).





Comportement du robot programmé pour un déplacement sur une distance D ?


(« Power » = constant)
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Servomoteur
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Capteur de rotation intégré
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D(cm)





Déplacement attendu





Déplacement mesuré





Déplacement attendu





Déplacement mesuré
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Déplacement attendu





Déplacement mesuré
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