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	CI1 : Configuration et performances du traitement de l’information.
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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 
Modélisations et simulations : utilisation de librairies logicielles et paramétrage de caractéristiques


COMPETENCES ATTENDUES
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 CO8.SIN1 : Rechercher et choisir une solution logicielle… au regard de la définition d’un système.
	§B, §C


PROBLEMATIQUE

Contrôler la maquette virtuelle du robot à partir d’une interface homme machine (IHM). 

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 le logiciel MicroSoft  Robotics Developer Studio.
	Lecture de la mise en situation.

	B) Etude de la problématique
	Contrôler un mouvement de la maquette virtuelle du robot Lego dans l’environnement 3D avec une  IHM.
	Analyse et modification d’un programme réalisé en VPL.

	C) Synthèse
	Contrôler un parcours de la maquette virtuelle du robot Lego dans l’environnement de simulation 3D avec une IHM.
	Analyse et modification d’un programme réalisé en VPL.




Déroulement de l’activité


Document réponse 1 : Modification de l’exemple1 (SimpleDialog)
Q1) 
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Explications
________________________________________________________________________________________

________________________________________________________________________________________

Q2) 
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Document réponse 2 : IHM (FlexibleDialog)
Q3) _______________________________________________________________________________
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Document réponse 3 : Synthèse
Q4) 


[image: image8.png]string.





Q5)
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Pour mémoire
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Nom :	_____________ Classe : _________





Prénom :__________  Groupe : _________





Document réponse du TP n°_______


Date _______
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Visual Simulation Environment (VSE)





I speak English !





Appréciation


___________________________________________________________________________________________________





___________________________________________________________________________________________________








Commande d’un mouvement du robot avec une boîte de texte « FlexibleDialog»








Commande d’un mouvement  du robot avec une boîte de texte « SimpleDialog »





Parcours du robot contrôlé par une 


boîte de texte « FlexibleDialog»





Découverte de l’environnement de simulation 3D.
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