	Classe de première STI2D. Système d’Information et Numérique



CORRECTION TP5 NXT
DR1 : Pilotage du robot et identification des paramètres de communication
Q1) 
Pour le NXT1 : Serial Port = 3
Baud Rate = 115200
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DR2 : Test du capteur tactile
Q2) Fichier VPL : NXTTP5EX1
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
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Q3) Fichier VPL : NXTTP5EX1_1
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Q4) 
	Diadramme VPL 1 (Algorithme 1)
	Diagramme VPL 2 (Algorithme 2)

	Fichier VPL : NXTTP5EX1_2a
	Fichier VPL : NXTTP5EX1_2b
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DR3 : Test du capteur à ultrasons
Q5) Fichier VPL : NXTTP5EX2
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Q6) Fichier VPL : NXTTP5EX2_1
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Q7) Fichier VPL : NXTTP5EX3
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DR4 : Synthèse

Q8) Q9) Fichier VPL : NXTTP5EX4
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 (le capteur tactile n’est pas actionné) 

      alors

          début


Ecrire (l’état 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 Arrêt du robot
  fsi
fin
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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





Algorithme 1


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





Algorithme 2


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
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Algorithme Distance


début


   Lire (distance)


   Afficher (la distance en cm) dans une boite de dialogue « Flexible »


fin





Algorithme Distance


début


   Lire (distance)


   Afficher (la distance en cm) dans une boite de dialogue « Flexible »


   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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Pour information (sera étudié en cours)
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