Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

CORRECTION du DS de synthése de la SERIE 2 de TP

Les réponses ci-dessous sont dans le sujet du TP1 « Site Web »

Q1)

(1) Lutilisateur écrit 'adresse Web (URL) : Navigateur Web (client) Serveur Web

@ Notre chronique cinéma: Les aventures de Tintin, de Steven Spielberg - Mozilla Fircfox

Fichier Edition Affichage Historique Marque-pages Outils ?
cret de La Licorne - Wik... > | *§ balise htm| - Recherche Gos... | | | Un premier

y A news- de-stars.com/les-aventures- de-tintin/notre- chroniquel (2) Le navigateur envoi I'adresse Web de la page.
AN
" S .

(4) Le navigateur interpréte le
code et affiche la page Web.

=

. .
A/\ ._-’ (3) Le serveur répond en renvoyant au navigateur le code
de la page.

Q2) Un navigateur Web est un logiciel congu pour consulter le World Wide Web. Il utilise le protocole HTTP.

Q3) Le HTML (« Hypertext Mark-Up Language”) est un langage dit de « marqguage » (de "structuration" ou de "balisage") dont le
role est de formaliser I'écriture d’'un document avec des balises de formatage.

Q4) Une balise est un élément de texte (un nom) encadrée par le caractére inférieur ( "<" ) et le caractére supérieur (">"

Q5)
e Transformation automatique
- R On peut obtenir une page web par transformation
- i e s s automatique d'un document issu d'un traitement de texte, d'un
tableur,. . . Le résultat est souvent trés « lourd » et rarement
: totalement conforme aux standards du W3C. Mais c'est une
solution simple et rapide.

=

P i i T T o R R T T

o @ W b @E e Utilisation d’un éditeur web WYSIWYG
pyebe Pierre @ Un éditeur web WYSIWYG (What you see is what you get)
R B est un logiciel de création de page web (Quanta, BlueGriffon,
“‘n Nvu, Macromedia Dreamweaver, Microsoft FrontPage,
T2 Corrstons Amaya etc.).

Le site Web GE a été créé en 2006 par des éléves de terminale S

avec Dreamweavers e Un éditeur de texte simple (Bloc-note, Notepad) ou un
éditeur de code proposant la coloration syntaxique et
I'auto complétion (Notepad++, PSPad, SciTE).

Les réponses ci-dessous sont dans le document réponse du TP1 « Site Web »

Q6)
e Regle 1: Ecrire les balises en minuscule.

Regle 2 : Toutes les balises ouvertes par <nom_balise> doivent étre fermées par </nom_balise> sauf s'il s’agit d'une

balise unigue <balise_unique />.

Reégle 3 : Les balises doivent étre correctement imbriquées et indentées

Regle 4 : Les valeurs des attributs doivent toujours figurer entre des guillemets.
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Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

Les réponses ci-dessous sont dans le sujet des TP4 et TP5 « NXT »

Q7) Dialogue entre le robot NXT et le PC
Le contrdle du robot s’effectue par I'intermédiaire d’une liaison Bluetooth. Le programme n’est pas transféré dans le robot
mais s’exécute sur le PC.

Programme Microsoft Visual
Programming Language

Q8) Principe adopté pour le déplacement du robot : Conduite différentielle (Differential drive) [ Conduite différentielle ! ]

Q9) Modes de déplacement
Nous retenons deux modes de fonctionnement : déplacement piloté ou déplacement autonome.

Mode piloté
Dans ce mode, un pilote contréle le robot par I'intermédiaire d’'une commande (joystick.)

/ N CEE]
BEB‘

CEIE

Mode autonome
Le robot se déplace seul en respectant une séquence de déplacements élémentaires (ligne droite, virage).
Lors du déplacement du robot, il peut étre nécessaire de contrdler deux parametres :
- la distance parcourue,
- la vitesse de déplacement.

frrio |
Q10) Mesure du déplacement du robot par odométrie [ 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, grace a des capteurs de rotation.
Sur le NXT, le capteur de rotation intégré au servomoteur, mesure la rotation du
Servomoteur moteur en degrés (précision +/-1 degré)

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 a chaque instant la
position courante du véhicule. Dans le logiciel Microsoft Robotics Developper Studio,
ce principe est mis en ceuvre par le service « GenericDifferentialDrive ».

Capteur de rotation intégré

Q11)
Donnée
lacé .
P aceleedans «Distance » @y | 0.1 0.2 03 0.4 05 06 0.7 08 0.9 1
programme
Mesure de la
distance D m) 15,5 24,2 33,4 40,9 49,8 59,8 68,7 7 85,5 96
parcourue
Ecart ¢m) = « Distance » = D -5,5 -4,2 -3,4 -0,9 0,2 0,2 1,3 3 4,5 4
0,4 < « Distancem)» < 0,6
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Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

Les exercices ci-dessous ont été traités dans le TP4 « NXT » et la synthése des TP

Q12)
Donnée placée
dans le « Power » 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8 0.9 1.0
programme
Mesure de la
distance D (cm) 56 57 58,5 59,8 61 61,3 61,5
parcourue
Ecart ¢m) = « Distance » = D 4 3 1,5 0,2 -0.8 -1 -1,5
0,7 < « Power,<0,9
Q13)
0,7<s«P,<0,8
Q14) Power (%) = 108.Distance + 13
Données
. . 0.1 0.2 0.4 0.6 0.7
placees « Distance » ()
dans le
« Power » 0.24 0.35 0.56 0.78 0.89
programme
Mesure D cm) 9,8 19,6 40,5 60,8 71
Ecart ¢m) = « Distance » — D 0.2 0.4 -0.5 -0.8 -1

Oui, -1 £ « Ecart, £1 sur

Q15)

Les exercices ci-dessous ont été traités dans les TP5, TP6, « NXT »

Q16) {Exercice 1: TD1 NXT}

Q17) {TP6 NXT}

0,1 <«D (m) » < 0,7

’ b
w TouchSensorlpdate _y,., AliStop |
N
SetDrivePower
« Lampe »: « Off » «Oon »
« Luminosité »

Valeur du « Blanc » : a7 100

Valeur du « Noir » : 21 50

Valeur du « Blanc » - Valeur du « Noir » 26 50

L’écart entre le noir et le blanc (Valeur du « Blanc » - Valeur du « Noir ») étant supérieur lorsque la lampe est « On »
dans les conditions de test, on choisit d’utiliser la « Lampe » lors de la détection de la ligne pour mieux différentier le noir

du blanc.
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Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

Q18) Gabarit avec la lampe « On » pour les conditions de I'essai {TP6 NXT}

255
Cellule \
100 —»
50 —»>
0

Q19)

! Calculate

w @ AnalogSensorupdate L — UpdateControl-I E =

big

I~ BlayTaone B ;, =3
=

Erreur => If (value <45) donne toujours noir.
Correction : Tester value avec une valeur appartenant a 150, 100[.
Par exemple value < 75

Q20)

Comment -

{a

Mesure et affichage des couleurs

rA
2]
g
2
®
2
8
3
g
v
Jl

i

l

¥
v

~

UpdateControl |

Calculate
R Anslogsensortpdate—b | Rawessurement Jp—»!

Tojluls|w
Y YyyYy Y

UpdateControl ] = >

UpdateControl 9| 8 >

» ) Blanc B> UpdateControl 9]

Algorithme Couleur

début

Lire (le capteur de couleur)
selon (couleur)

: Afficher ("Noir") ; fselon ;

: Afficher ("Bleu"); fselon ;

: Afficher ("Vert") ; fselon ;

: Afficher ("Jaune") ; fselon ;
: Afficher ("Rouge") ; fselon ;
: Afficher ("Blanc"); fselon ;
fselon

OO wWNE

fin
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Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

Q21) {Exercice 3 TD1 NXT}

e Distance inférieure ou égale a 100 cm : le robot se déplace en ligne droite avec 50 % de sa puissance (Y
e Distance supérieure a 100 cm : le robot se déplace en ligne droite avec 80% de sa puissance
e Distance inférieure a 30 cm : le robot s’arréte et émet un son (F = 1kHz pendant 10s)

Algorithme Déplacement

début
Lire(distance)
si (distance > 100cm) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 80%)
sinon si (50cm < distance < 100 cm) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 50%)
sinon si (30cm < distance < 50 cm ) alors Rotation a droite de 90°
: sinon si (distance < 30cm) alors

début
i Arrét du robot
i La brique Lego produit un son (f = 1kHz - durée = 10s)

fin
sinon rien
i fsi
fsi
fsi
fsi
fin
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Classe de premiere STI2D. Systeme d’Information et Numérique

On donne le diagramme VPL ci-dessous.

Comment -
Data Variable Initialisation
S I +
o bool ...
Comment ~

Lecture de I'état du capteur "Touch” et mémorisation dans |a variable Obstacle

DSS Dialog =]
La distance a l'obstacle est 173 cm

Le capteur Touch est Mon actionné

Variable

bool

Set

Calculate
w @ TouchSensorUpdate B
(2)

Variable

(1) Calculate Set-pejl Distance *
W ‘F SonarSensorUpdated e

UpdateControt-ie| E g
r

\ Ligne droite
SetDrivePower B o o
P=70%
- .

i~
+ Else | g8
(S——
/ AllStop| o |-

Istate.Obstacle signifie : Data Du exclusif  (3)

capteur tactile non g g / PlayTone B ;
actionné ' - w
Data
Ligne droite
stDriveFower | o P=30%

S ez

string ™
g UpdajiControl#

Allstop B

i

Q22) Entourez :

(1) La partie du diagramme correspondant a : Lire(Distance)

(2) La partie du diagramme correspondant a : Lire(Capteur tactile)
(3) La partie du diagramme correspondant a :

si (Distance>100cm) alors déplacer le robot en ligne droite (Puissance = 70%)

sinon si (Distance < 30cm) alors

début

Arrét duirobot

La briquie Lego produit un son
fin '
sinon déplacement en ligne droite (Puissance = 30%)

fsi
fsi

(4) La partie du programme correspondant a : Ecrire(I'état du capteur tactile)
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