Date : Séquence 5 : LA VOITURE AUTONOME 3
: Activité 1 : La Veille Technologique. :

_____________________________________________________________________________________________________________________________________

i Connaissances et compétences mises en ceuvre :
i - CT 1.4 Participer a I'organisation et au déroulement de projets.
- CT2.1 Identifier un besoin et énoncer un probléme technique.
- CT 2.4 Associer des solutions techniques a des fonctions.
- CT3.1 Exprimer sa pensée a 'aide d’outils de description adaptés : croquis, schémas, graphes, ...
- CT 3.3 Présenteraloral et al'aide de supports numériques multimédia des solutions techniques.
- CT4.1 Décrire, en utilisant les outils et langages adaptés, la structure et le comportement des objets.
- CT7.1 Regrouper des objets en familles et lignées.
- CT7.2 Relier les évolutions technologiques aux inventions et innovations qui marquent des ruptures.
- CS1.6 Analyser le fonctionnement et la structure d’un objet, identifier les entrées et sorties.

Qu'est-ce qu'une voiture autonome? Quels sont les problémes posés par ce type de voiture?
Regardons ensemble un vidéo afin d’en savoir plus et de débattre.

ACTIVITE

Nous allons organiser en classe une veille technologigue sur les voitures autonomes. Afin de répartir
le travail a faire chaque équipe travaillera sur I'une des problématiques suivantes:

p— - Quels sont les différents niveaux d'autonomie?
P
P,
°

- Comment fonctionne une voiture autonome?

- A quoi servent les différents capteurs ?

- Quels sont ses avantages et ses inconvénients?
- Quels sont les modéles existants ?

- Quels sont les expérimentations en cours ?

Revue de presse : Chaque groupe choisira aussi un article de presse récent (< de 6 mois) concer-
nant le sujet des véhicules autonomes qui devra présenter et commenter.

Le lien aux documents Libre Office Impress te concernant se trouvent dans groupes/travail/techno-
logie.

RESTITUTION ORALE.

Chaque groupe va venir devant la classe présenter son travail afin de partager les informations que
VOous avez trouvées.

VOCABULAIRE

Veille technologique : Consiste a s'informer en continu sur les nouveautés d’un secteur, les inventions
des concurrents ainsi que les nouvelles technologies et ce dans le but d'étre le meilleur de son
domaine.
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Date : Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME e
| Activité 2: Prise en main du robot LEGO NXT. |

_____________________________________________________________________________________________________________________________________

i Connaissances et compétences mises en ceuvre :

i - CT1.2 Mesurer des grandeurs de maniére directe ou indirecte.

‘- CT2.2 Identifier le(s) matériau(x), les flux d’énergie et d’information dans le cadre d’une production technique
- CT5.4 Piloter un systéme connecté localement ou a distance.

- CT5.5 Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant.

1 - CT6.1 Développer les bonnes pratiques de 'usage des objets communicants.

- (CS1.5 Respecter une procédure de travail garantissant un résultat en respectant les régles

PROBLEMATIQUE :

Comment simuler le comportement d'une voiture autonome avec un robot LEGO NXT?

COMPOSANTS DU ROBOT LEGO NXT

A l'aide du manuel présent en classe et sur internet, vous devez identifier les différents composants
de notre robot LEGO NXT et quelle est la fonction de chacun d'entre eux. Vous devez également
identifier le port auquel ils sont connectés.

PRISE EN MAIN

Ouvrez le logiciel ENCHANTING. Mesurez les dimensions que vous ne connaissez pas sur votre
robot et configurez votre véhicule en saisissant les 5 données requises (vous pouvez utiliser un
traducteur si I'anglais est un probléme). Enregistrez ce fichier avec le nom Configuration de base et
vos prénoms dans le lecteur Groupes / Travail / Technologie.

] Dif ferential drive
B mp- | Configure chassis wheel diameter: {£3) mm

track width: m cm
left motor:

right motor: RuiN

motors drive ©n avant

PREMIER PROGRAMME

- Faire avancer son robot d’'un metre (a + ou —2 cm)
- Une fois arrivé lui faire faire un demi-tour pour revenir au point de départ.

pm)

| 1 meter i
[ L SRR RN L SR WY WY RN HARNN RANEY RARRT RN LAY ARRY LAY RN MRy WARRY LAY LRy
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_______________________________________________________________________________________________________________________________________

Date : : Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME | geme
: Activité 3: Programmation du robot LEGO NXT. ]

: Connaissances et compétences mises en ceuvre :

- CT21 Identifier un besoin et énoncer un probléme technique, identifier les conditions, contraintes ...
i - CT23 S'approprier un cahier des charges.

=

Maintenant que vous connaissez les bases du systéme Lego NXT, vous allez tenter de rendre ~
autonome un véhicule sur la piste se trouvant au fond de la salle de classe. & \nu"f es la QO(\C.’(’\GI\

(3) d'vsage.

t) (2) (q)
Descriptif du projet : Vous allez réaliser & échelg réduite un véhicule ayant pour but parcourir le
€4 circuit situé au fond de la salle en suivant la lign noire et en réduisant au maximum l'intervention {4 )‘-5)
humaine. Le véhicule doit respecter le code de la route ainsi que la sécurité des autres usagers (})
(personnes, animaux) et l'intégrité p%}sique du véhicule lui-méme, ainsi que le mobilier urbain.

OUTIL D'ANALYSE DU BESOIN : LA BETE A CORNES

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

Ma\w‘i Vieue &
doleT = gdudle Croloct)
fechwmiqua

Dans quel but le'produit existe-t-il ?

(2) &

e porcoucic en (W)

owdonowu2 .

Fonctigr{ g'usag%e de notre véhicule autonome (robot) : Notre véhicule autonome permet &
X e\veues ’ = , 8
(ou %*f‘ilisateurc% ..... 9a.ccnu.nt....um...ucuu*....e,n...m&omme ..........

.....................................................................................................................

(La fonction d'usage contient toujours un verbe a I'infinitif)

L perme.‘\‘ o qw,:_lqu‘ un de faire 1\1_@}9'\}.9. chose .
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OUTIL D'ANALYSE FONCTIONNELLE : LA PIEUVRE

(D

Fonction principale :

e

L
===

Fonctions contraintes :

re1: Dak. cespecker Yo ode.de. fovacde

FC 2: I)b_.@_'.ﬁ?....‘pnen&e...m...mp‘.‘e...h&...QSQ.%QJLS...JQ.....(Q\...(DO.‘?Q......(p&fsomes.,.afximbb
FC3: D&\stomcsmpmprem\éjr{-l-e' ...... p kk\SlCiUQ ..............................................

e

FC4: b_egcmndaeenmp{e[ew@\mherucloam ........................................

FC5: .“.‘;‘:\:&em\nmeo.néma.,o. .................................................................................
condroiute : Dot + verke o Q'infinkf .

Towchon
A _ G %\* dos Huchions possililes, wous pas Deo gouilas, I0
; exisie de nemlareusms duhons  valalles.
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Date : | Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME - 3eme
| Activité 4: Programmation du robot LEGO NXT. |

1 Connaissances et compétences mises en ceuvre :

v - CT1.1  Imaginer, synthétiser, formaliser et respecter une procédure, un protocole.

1 - CT1.3 Rechercher des solutions techniques a un probléme posé, expliciter ses choix et les communiquer.

' - CT2.5 Imaginer des solutions en réponse au besoin.

- CT2.6 Réaliser, de maniére collaborative, le prototype de tout ou partie d’un objet pour valider une solution.
Lo CT2.7 Imaginer, concevoir et programmer des applications informatiques nomades.

- CT4.2 Appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique et du codage a la résolution d’un probleme.

v - CS1.7 Interpréter des résultats expérimentaux, en tirer une conclusion et la communiquer en argumentant.
1 - (CS1.8  Utiliser une modélisation pour comprendre, formaliser, partager, construire, investiguer, prouver.

‘- CS5.7  Analyser le comportement attendu d’un systéme réel et décomposer le probléme posé en sous-problémes afin
: de structurer un programme de commande.

DEROULEMENT DU PROJET :

Objectif 1 :
Démarrons doucement, tentons déja de faire avancer notre robot sans qu'il ne sorte de la piste.

Plusieurs stratégies s’offrent a nous : celle de travailler trongon par trongon en programmant
chaque déplacement, et celle d'utiliser un systeme de captation lisant les informations présentes
sur la piste (ligne centrale).

Objectif 2 :

Attention ! Des obstacles se présentent devant le véhicule. Certains sont mobiles et d’autres fixes.
Le véhicule devra s’arréter au minimum a 30 cm de chaque obstacle afin d’éviter une collision. Une
fois un obstacle disparu, il faudra repartir.

Objectif 3 :

Maintenant que nous avons géré les obstacles, nous allons simuler une situation d’accident.
Construisons et programmons un pare-chocs arriére intelligent : Le véhicule sera stoppe lors d'un
choc arriere, puis il se stationnera sur le cété (a l'intérieur de la piste) pour enfin repartir sur la piste
si l'utilisateur presse sur la touche « enter ».
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_____________________________________________________________________________________________________________________________________

Date : | Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME - 3eme
' Synthese 1 : Programmation + Capteurs |

CORRECTION PROGRAMME :

Programme final répondant aux objectives 1, 2 et 3 du projet :

quand | est clické

_at—iendre jusqu'a bouton enter pressé et relaché
configure la vitesse du chassis a E cm
configure la vitesse de rotation a @ °/s

allume LED | de capteurde couleur

| répéter indéfiniment

si capteur de couleur luminosité |

arc / |rayon: E cm
siioo J
arc '\ rayon: m cm

1
si

)

distance de capteurdistance |encm < E3) |

o —
si capteur de choc | est-il pressé?

tourner b m =

’chassis 1 @ om

)tourner v @ °©

:t_tendre jusqu'a bouton enter pressé et relaché
’tourner S @ 2

:chassis 1 @ cm
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ANALYSE DES ETAPES :

Configuration de la vitesse du véhicule a 12 cm/s et la vitesse de rotation a 120°s, cela
permet d'optimiser le temps de réaction du capteur, des vitesses de fonctionnement trop
grandes ralentissent le temps d’analyse du systeme.

Allumage de la lampe LED du capteur photosensible orienté vers le sol, ainsi elle éclairera
en direction du sol pour permettre au capteur de luminosité d’analyser la quantité de
lumiéere réfléchie ainsi que la couleur de la surface . Schéma de fonctionnement :

L] |
| e \ IR B i ‘
T e
T A de 02 100 il
Y e " i LeD I \ il J\\/
et [i bl I
‘ | LN ‘ | ]Il
R R e
/T <R is [/7]77 o B

Blocs permettant le suivi de ligne, la luminosité réfléchie du sol est graduée de 0 a 100 par
le systéme LEGO. Schéma de fonctionnement :

Pigti.e ,L\olcé. ‘ L

TR e

- deplacement do st
‘ ?jfcsdﬁcqc,% d:f 1S
" I i

[

A
i

Blocs permettant la mise en fonctionnement du détecteur d’obstacles grace a I'émission
d’ultrasons (écholocalisation). Schéma de fonctionnement :

Vé&?‘w _ emetour

| m—‘:;—e -Sd- lG_( e_- i d == [N Ly
| mEEs

(enm)TT®

WL R LSS A b

o0 (@0 et

kewes | a e de Qionde
(en 53 dunse haly 2

Gestion de chocs arriére lors d’'un accident. Le véhicule, une fois percuté par I'arriére, se
stationne, le chauffeur fait les vérifications nécessaires et le relance en appuyant sur la
touche enter. Schéma de fonctionnement :
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Date : Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME e
’ Synthése 2 : Algorigrammes |

ORGANIGRAMME/ALGORIGRAMME/LOGIGRAMME

Rappel : Un algorigramme (ou logigramme ou organigramme) est une représentation graphique de
I'enchainement des opérations effectués par un programme.

Symbole Désignation Symbole Désignation
> 5 Test, condition
@ 332“;?;:&2#]2 prograiime, Non | Décision d’un choix en fonction
' de la condition
Oui
| L i i Liaison
Etape, opération, instruction, Les différents symboles sont

Etape 1 etc. ou operation pour laquelle il reliés par des liaisons. Le

: n'existe pas de symbole. ou cheminement va de haut en bas

et de gauche a droite.

- V —_ X
arc v ragon 1S e | o tagpn S em - | Hoornet NS
‘ J( ] +— | chossis 4 20em
4
7 tourner (¥ 4s®
== | [attendre &) pressé
 |hoocnes Must |
S | |
gk  [ossts Mem
| | . DU\: | o, =i
| [occtrer ] =5 "““““‘ﬁ e
et —F———+ g
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_____________________________________________________________________________________________________________________________________

Date : ' Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME - 3eme
Synthese 3 : Chaine d’énergie et chaine d’information '

Ra EI : 7 2 : IMM destinées
PP Chaine d'information adaures systémes et
aux interfaces HM

. .

Acquérir = Traiter == Communiquer

———— ™
S —_—
Grandeurs physiques
Issues d autres Ordres 3 acquénr
systémes et
d'interfaces HM

7_. Alimenter ’—‘ Distribuer I-—» Convertir i—‘ i }_‘ Action

Energie
dentrée

Chadine d'énergie

Pour notre systéme :

Capteurs Automate Programmable  Avec e systeme: Cables

e
T o

rEmmE e . x ----------- [P AV&C nou5| Ecmﬂ-..' D,—dmsa
w w’ exéculer

Secteur (230V) +
. batberie(locher) - o e g | Beeeweeseend

I -conianl =il A (carte électrique)..... |....... . R R <~
#L’ g fi'a;e:c - %l’ . m@

Cireuit imprimé i Moteurs | engrenages + roues |

Energie rayonnante
(lumiere)

Les capteurs doivent étre connectés aux
ports d'entrée de [‘automate

programmable (1, 2, 5 et 4) et les _... Energie thermique
actionneurs (moteurs, LED etc.) aux ports (chaleur)

de sortie (A, B, C) Microprocesseurl
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—————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

Date : | Séquence 5: LA VOITURE AUTONOME - 3eme
| Synthese 4 : Vocabulaire |

Capteurs : servent a mesurer des grandeurs physiques (distance des obstacles, luminosité...) ou a
détecter des éventements (contact, choc). Ces grandeurs ou informations sont transmises a
'automate programmable sous la forme de signaux électriques. Exemples : capteur de distance a
ultrasons, capteur de contact, capteur de luminosité... lls réalisent la fonction acquérir de la chaine
d’information.

Actionneurs : L’actionneur est I'élément de la chaine d'énergie qui réalise la conversion de I'énergie
(fonction convertir). Par exemple, le moteur électrique transforme I'énergie électrique en énergie
mécanique pour assurer un mouvement, la LED transforme I'énergie électrique en lumiere ...

Automate programmable : Un automate programmable est un appareil dédié au contréle d’'une
machine. Il est constitué de composants électroniques, comportant une mémoire programmable
par I'utilisateur a I'aide d’'un langage adapté. L’automate programmable (et donc le
microprocesseur) réalise la fonction traiter de la chaine d'information. Le composant principal d'un
automate programmable est le microprocesseur.

Microprocesseur : Composant électrique permettant le calcul et la gestion de données
numeriques, il est au coeur des systemes informatiques. On pourrait ainsi dire que c’est le cerveau
du systéme. Le microprocesseur réalise la fonction traiter de la chaine d'information.

LED: Abbreviation anglaise de Light Emitting Diode. Une LED est un composant électronique qui
présente la particularité d’émettre de la lumiere lorsqu'il est traversé par un courant électrique.
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