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	« Packbot »
	

	

	Nom(s) :


	Classe :
	Groupe :


Objectif(s)

Identifier les raisons à l’origine de l’utilisation de robots dans la centrale. Décrire l’organisation du robot PackBot et expliquer comment il est utilisé. Déterminer le comportement que l’on peut simuler avec le robot Lego NXT. Rassembler des informations permettant de rédiger l’introduction du dossier technique.


Documentation

Répertoire « Information Fukushima »
Le présent document et le répertoire sont téléchargeables sur le site WebGE à l’adresse http://p.mariano.free.fr/ (rubrique PPE)
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Utilisation des ressources documentaires
Des ressources documentaires, en complément de celles que vous avez trouvées, sont mises à votre disposition dans le répertoire « Informations Fukushima ». (voir prof)

Vous pouvez copier ce répertoire et disposer des documents pour préparer votre exposé.

· Les vidéos peuvent être regardées dans un ordre quelconque :
- Fukushima_ un robot au contact des réacteurs 2 et 3.mp4
- Robot japonais conçu pour être utilisé à Fukushima u.flv
- Robots_pour_Fukushima_Gizmodo.flv
Remarque : ces vidéos ont été téléchargées avec le plugin DowloadHelper (à installer dans  Firefox).
· Les liens et les pdf apportent des éléments de réponse au questionnement des paragraphes B et C
· Le blog de Fukushima (Un blog consacré entièrement à la catastrophe nucléaire de Fukushima et à ses répercussions au Japon et dans le monde).
· CNRS, Sagascience - Les robots qui explorent le monde (Les caractéristique d’un robot devant intervenir dans une centrale nucléaire)

· Fukushima Pourquoi les Japonais ne font-ils pas appel à des robots d'intervention - En quête de science - France Culture
· iRobot Ground Robots - 510 PackBot (Site iRobot : constructeur des robots PackBot et roomba)

· Les images peuvent être utilisées pour illustrer votre dossier technique.
Visualisez les vidéos avant de passer au paragraphe suivant.

L’introduction du dossier technique sera rédigée à partir des réponses aux questions ci-dessous.

Les réponses aux questions ci-dessous doivent être rédigées avec un traitement de texte. 

Une impression sera remise en fin de séance

B) La catastrophe de Fukushima

· Quelle est le phénomène naturel à l’origine de la catastrophe de Fukushima ? Donnez la chronologie des principales destructions subies par la centrale. Quels moyens ont été mis en œuvre pour gérer ce problème ?
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· Comment mesure-t-on la radioactivité (matériel + unité de mesure) ? Quelle danger la radioactivité représente t’elle pour l’homme (donnez des exemples de niveau de radiations et leurs conséquences) ?
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Le robot « Packbot »
· Fonction « Manipulation » 

Par quel moyen le robot « PackBot » peut-il déplacer des objets ?
· Fonction « Mobilité » 

- Quelle est la source d’énergie du robot « PackBot » ? 
- Quels sont ses moyens de communication ?

- Comment se déplace-t-il ?

- Comment le pilote perçoit-il l’environnement du robot ?
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D) Robot « Packbot », robot NXT : contraintes d’utilisation, simulation ?
- Citez les principales contraintes d’utilisation du robot « PackBot » dans la centrale et du robot NXT dans la salle de classe.
	
	Le robot « PackBot » dans la centrale
	Le NXT dans la salle de classe

	Contraintes
	
	


- Quels comportements du robot « PackBot »  peut-on envisager de simuler avec le robot NXT ?
E) Manette de XBOX 360
Le robot « PackBot » est piloté à distance par une manette de jeu du type de celle de la console de jeu XBOX 360. Le robot NXT sera également piloté à distance par cette manette. 

Le logiciel Microsoft Visual Programming Language peut accéder à tous les « boutons » de la manette par l’intermédiaire du service  XInputController.
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L’utilisation de ce service nécessite de connaître le nom des différents « boutons »
Complétez la figure ci-dessous par le nom des différentes « boutons »
.
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