Classe de premiére STI2D. Systéeme d’Information et Numérique

CORRECTION du TP2 NXT

Document réponse 1 : Systéme de coordonnées

Q1) Le repére est directe. (Régle de la main droite)

Y

Y

Document réponse 2 : Déplacement autonome

Q2)

Q3) Succession des actions a réaliser par le bloc

i Position du robot Coordonnées du point i
Xi Yi Z;
A | Initiale 2 0 0
B | Finale 2 0 05
Déplacement en z : Dz = |zg — za| = |-0,5 — 0] = 0,5m
X
@701 (3;0;-1)
4
> b > ol —» (3;0;0)
W @00 p700

pour obtenir

. . Données o .
Déplacement Action Power Degrees(®) Distance(m) Détail du calcul de Distance
1 RotateDegrees | 0.3 -90
DriveDistance 0.5 0.7 Dx =|2,7-2| = 0,7
5 RotateDegrees | 0.3 90
DriveDistance 0.5 1 Dz=]-1-0]=1
3 RotateDegrees | 0.3 -90
DriveDistance 0.5 0.3 Dx =[3-2,7] = 0.3
4 RotateDegrees | 0.3 -90
DriveDistance 0.5 1 Dz=[0--1]=1

Remarque : le signe + de I'angle de rotation est celui du sens trigonométrique.
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Classe de premiére STI2D. Systéeme d’Information et Numérique

Q2) Suite (Programme du déplacement demandé)

Data

Presz OK when ready

string -

—RotateDegrees ﬁ g

Commeant o

Handle the notifications.
‘Wiz are only interestad

in Completions. Each
Completion triggers the
next step im the sequence.

pf| value DriveDistancaStage = CriveStage Completed

DriveDistancel

RetateDegressd value RotatelegressStage = Driveltage Completed |l

Comrment = Calculate Commeant =

state Step + 1 Déplacement 1

Incremant the Step
and izzus the next |
command in the squence

Maote that this code does not
hawe any ermor handling

DriveDistance i ﬁ

Comment -

i
g
i
[
1]
-]
m
1]
¥

- ¥ v - v v - ¥ - v
J

This is a simple “state maching” that

>~ Déplacement 2
steps through the motions.

Mote that using a Switch iz a very DriveDistance e
simiple approach, but it clearly shows
the sequence and even allows the

steps to do different operations.

£

\

It would also be possible to insert
another Calculate activity with
(CalculatedResult % 2)

which cutputs 0 or L and alternate
betweaen the CriveDlistance and
RotatDegrees activities using an DriveDistance
If activity.

Déplacement 3

-

¥ Y Y Y Y YY¥YYTF

£

Maniy other variations are possible.

RitceDegrees-1 Déplacement 4

£

Comment -

Display & message to Drivelistance i
say that it is finished

£

T
:-Ii-
¥
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Classe de premiére STI2D. Systéeme d’Information et Numérique

Document réponse 3 : Synthése

Q4) Les valeurs des déplacements sont obtenus comme précédemment (a partir des coordonnées des points de
changement de direction). Ceux-ci sont déterminés expérimentalement en déplacant le robot en mode « Edit »
dans I'environnement 3D.

—
(-5,2;05;-1,7) (-5,2;0 ;-3,9%

(-3;0;-3,9) (-3,0;-6,5)
Premier déplacement

(-0,8;0;-6,5)
*

(08:0:-1,7) &

Déplacement Action Données - Commentaires
Power Degrees(°) Distance(m)
1 DriveDistance 0.5 4.4 Dx=|-5.2-(-0.8)|=4.4
RotateDegrees | 0.2 -90
) DriveDistance | 0.5 2.2 Dz=|-39-(-1.7)[=2.2
RotateDegrees | 0.2 -90
3 DriveDistance 0.5 2.2 Dx=|-3-(-5.2)|=2.2
RotateDegrees | 0.2 90
4 DriveDistance 0.5 2.6 Dz=|-65-(-3.9)]=2.6
RotateDegrees | 0.2 -90
5 DriveDistance 0.5 2.2 Dx=1]-0.8—-(-3)|=2.2
RotateDegrees | 0.2 -90
6 DriveDistance 0.5 4.8 Dz=|-65-(-1.7)|]=4.8
RotateDegrees | 0.2 -90

Remarque : le signe + de I'angle de rotation est celui du sens trigonométrique.
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Classe de premiére STI2D. Systéeme d’Information et Numérique

Programme de synthése (0Q4)

Commant -
DerannSguams -

Defrancranes Srang a roboting
GEmetTis peTiem

Handhe e nosficacions
W are ealy Intereced

In Completiors. Each
Corrpletion Tggers the
ST ST IR The SUSRCE

DrvaDistancel

# L

Comrent -

Imcrisent th: Siep
and lopg The T
eorrnEnd in thi sguancs:

Commant

Thils I5 & SImphe “sTats: macking™ that
ST TISUZh et MSOOhS.

Mivte dhat 1sing & Saioh b & wary
sieple spproach, BT It charsy shows
the seguenoe and v allows the
STog s do SfTeronr operatian.

Ivwould abe be possble 1o rsert
srother Caleulang somity with
CalculripFesat % 3]

which aupues 0 of 1and ahsmane
Beowesr the DrtveDbancs: and
RotarDegrats scthities LSing an

I acthvtty.

Mary other varstons ane possible

Carment il
Inializs the courtsr calied
Dtigplay @ clalog s walt uril the: robot b ey
Then STam e sequenas of Speratons.

ﬁ -
Diata
| Press CkCwhan ready fle— UpsateCanme

Fstate Dy . -
# hong: That this o2
Farv vy T B
Sat L
= DrteeDtetance I "_
FRstateDegras e #
1 L
i L
- - Dot Obmanes ‘
4 La
£ L3
B & L RistateDgre e #
T L3
E L3
: = DrtveDtstancs e 4
= e -
1 L3
-
+ FotateDeres e #'
DrtveDtstancs W ,#'
FastateDuegrass #
Commant T DetveDtstance e #
Duplay & dksags 1o
Sany it % 15 Sndshed
FostateDgreds #'

e
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