Le robot explorateur

Lieux inaccessibles

A qui rend-il service ? Sur quoi agit-il ?

Robot explorateur

Dans quel but ?

Permettre a ’homme d’observer des lieux
inaccessibles
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2. En fonction de la demande exprimée par le gestionnaire du collége, compléter I@xtrait du

cahier des charges ci-dessous.

Contraintes

Critéres d’appréciation

Niveau dé@xigence

Le robot doit |peVinetesdép@lacement 150 mmExsi mum
FP1 l'utilisateurd@ x p| or er | d e sType dexploration Vi si onnager éenl| t e
| T eux inaccessi bMesu ueniednage Approche aut omat
@ bstacl e
Le robot_ (_Jloit éft r i semmandréatpatic e du Manuel |l e
FC1 wtilisateur Ergonomi e Commandes simgl e:
visionndégpl degmer
Espaaccecessi b] eSectio@ 909qem2.
FC2 ) . I l ncl i nailson Jusqu@ 20%
Le robot oit Bvoluer ans e, q - ;
i eux Lumd| nositeée Inférieur a 3 lux
Et att edu ai n Li ssacoudent|é
Le robot doit résilgttaerrlc%elte Fai bl e école@laamme n
FC3 @& nvir onne meln tConditions atmosphériques Gaz toxiqugs
Températur es Ent#1® C et +8|0°C
FC4 Le robot doit |Etre accessible
financi @remlent . Prix Inférieur a 200 €
F Le robot doit é&tre autonome en
CS5 énergi e. Temps d@utonomie 30 min
FC6 Le robot doit étre sans danger Tension batferiTer,res basse tlens

pour lautilisateur.

3. Compiléter le diagramme pieuvre du robot explorateur en s@ppuyant sur le cahier des
charges établi a la question précédente.

Environnement

Robot explorateur
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4. Analyse du fonctionnement du robot explorateur

Pilotage du robot explorateur
Télé omm adé pa ddutilisate u rl'aide dune élé ommande infr @ug e ),(el bob
préle veée smages cidbll e, sengcuont re gr dce a sa ca
Prise de vue de | a cible
A@ppro@ame a¢i ble, un capteur a ultrason:t
signal a un microcontrdéleur (3) qudédntean
di aiurne cdi rcuit de@rprugdts s emdqtdour d (7)
S Désignation wS Désignation
1 ¢StSO2YYLFYRS| 7 [NI NRad&EBS dzNJ
2 [/ ANDdzA G AYLINR| 8 RS/ LINE GSaENe Lt 3h
3 aAONRO2YiGN] 9 JNWSOSLIGESdzNI |Ay
4 I ANDdZAG RS | mapat yOg2dzS
602YYEYRS Y HZND
5 1 OOdzydzA + G 8 mm I KSyAttp
6 Ly G SNNHzZLIG { mH /' + YSNI

Compléter la représentation fonctionnelle ci-dessous en indiquant le nom des éléments du
robot explorateur qui réalisent les fonctions techniques.

Fonction attendue

{ Piloter le robot ]
oL

-

Délivrer les consignes

Permettre au robot
d’évoluer sur les

lieux

Recevoir la consigne

1

Solutions techniques

Télécommande

Mesurer une distance

Traiter les informations

Transmettre les informations

Assurer le
déplacement J

Alimenter en énergie

Récepteur infrarouge

Capteur ultrasons

Circuit électronique

Piste du circuit imprimé

Commander les actionneurs

Générer le mouvement

Transmettre le mouvement

Accumulateurs

Circuit de puissance

Moteurs
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5. Un robot se déplace a une vitesse « V » grace a
-sl eaptuelutrr adfdrescb st amd ied el & ml, e o broetc pead@nsbeconde;
-S i |l e capteur ultrasons détecte un gadwsdhe;l e entr
- si le capt @r ultrasons déte ¢ tureobstacle a plus de 2 &cm,le r ot continuea anwe r

Par mi |l es deux programmes qui suivent, un seul pe
aut onome.

5a.Pr éciser a quelle valeur est initialb0sée | a var

5b. Dét e menidequel de deux pr gr a mmA s o e sfhux etjust i fvat erépons e .

Le programme A est faux car si la distance est plus petite de 10, le robot avance alors qudl
devrait reculer.

mBot - générer le code PROGRAMME A mBot - générer le code PROGRAMME B
mettre = 0| mettre af
mettre EY 50 mettre =Y 50|
répéter indéfiniment répéter indéfiniment

mettre PEEhM @ distance mesurée par le capteur ultrasons ‘mettreé distance mesurée par le capteur ultrasons
e Distance < alors & Distance < B . alors

Distance < X . alors i  Distance <Y . alors

| avancer ¥ ERERVICEEANT a la vitesse (¥
[— — —
attendre (¥ secondes attendre (¥ secondes
sinon sinon
— P—

attendre (¥ secondes attendre (¥ secondes

sinon sinon

3 Ia vitesse (i 3 Ia vitesse (¥
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