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1°) Qu'est-ce-qui fait avancer le robot ?
v Mettez le robot sous tension et choisissez le mode « Suivi de ligne » puis placez le robot sur le circuit en forme de « 8 »
v Observez son comportement :
* Le suivi de ligne est-il fluide ? Justifiez :
*  Comment le robot s’y prend-il pour tourner ? Expliquez ce qu'il se passe lorsqu’il tourne vers la gauche au niveau de chaque roue. Soyez clair et précis, expliquez chaque étape :
* Il y-a-t-il un lien entre la fagon dont s’allument les petites DELs sur le dessus du module suiveur de ligne et ce que détectent ses 2 capteurs suiveur de ligne en-dessous ? Expliquez cela :

v ldentifiez la source d’'énergie du robot, a quoi sert-elle ?: , quelle est |la forme de I'énergie :

v Identifiez le chemin de I'énergie dans le robot au travers des composants qui lui permettent de se déplacer. Pour cela :
Repassez au stylo de couleur le chemin de |'énergie électrique entre les piles et les moteurs sur le schéma en bas a droite :

Exprimez ce qu'il se passe du début a la fin en I'expliquant par des phrases :
L'énergie stockée dans les **

** passe dans le cable du ** *k

*%

Ensuite, elle passe par la prise ** ** et entre dans la **
Elle ressort de la en passant par les cables des **

**
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Elle entre ensuite dans les et est transformée en

. Elle est ensuite transmise aux ** ** qui, au contact du sol,

v Pour chaque composant du mBot entre ** ** ci-dessus, identifiez la forme de I'énergie en entrée
et en sortie afin de déterminer |'action qu'il réalise. Pour cela, vous remplirez les schémas ci-dessous.
Veillez a respecter I'ordre déterminé dans le chemin de I'énergie dans la question précédente. Vous

Energie de
sortie

Energie
d'entrée

Nom composant

Alimenter : Apporter au systéme 'énergie nécessaire (réseau électrique, batteries, boitiers d'alimentation, prises
électriques).

Stocker : Permet de conserver I'énergie pour pouvoir la restituer plus tard (ce bloc n’apparait pas systématiguement 1),

Distribuer : Répartir, réquler, commander I'énergie (interrupteur, bouton « marche/arrét », bouton de réglage).
Convertir : Transformer I'énergie pour produire la forme d'énergie nécessaire (thermique, mécanique, électrique,
lumineuse, ._.) (moteur, résistance chauffante, filament de lampe).
Transmettre : Transporter ou déplacer I'énergie d'un lieu a un autre pour obtenir l'effet attendu (chaleur, lumiére,
mouvement, ..) (chaine de moteur, engrenages, axe de roue)

Action réalisée

vous aiderez de |'encart ci-contre pour choisir les actions. Chaque case est utile.
Electricité Exemple : Lumiere
> DEL
Convertir

Support de piles

R

Module Bluetooth
ou
module 24 GHz

Connecteur

filaire USB

Module Ultrason

A

Moteur ﬂ

v Représentez et complétez la chaine d’'énergie qui rassemble I'ensemble de ce flux d’énergie, depuis la source jusqu'a
son utilisation finale. Vous rassemblerez les composants réalisant la méme action a la suite dans la méme case :

Source d'énergie = - énergie __ smmemmeeem e énergie

Stocker / Alimenter Distribuer Convertir

Buzzer AR
Capteur de Iuminosité\

Bouton poussoir

-

Transmettre Action

Batterie lithium-ion
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2°) Qu'est-ce qui fait changer le comportement du robot ?

v Mettez le robot sous tension et choisissez le mode « Détection d'obstacles ». Placez ensuite le robot au sol
v Observez son comportement :

Le principe de fonctionnement du module ultra-sons :
1.

ok wn

Information Information

d’entrée Nom composant
(forme)

v

Compétences evaluees g Evaluation
P Evaluation Prof
Exploiter des documents
Travailler en groupe

Information Acquérir Traiter Communiquer /Transmettre Information Pratiquer des démarches technologiques

* Comment le robot réagit-il a I'approche d'un obstacle ? :

* Réagit-il a tous types d'obstacles ? :

* Mesurez approximativement la distance a laquelle le robot réagit face a un obstacle :

* A-t-il toujours le méme comportement face a un obstacle ? :

* Quel est |I'élément qui lui permet de détecter I'obstacle ? :

* En vous appuyant sur les schémas et dessins ci-dessous, expliquez son principe de fonctionnement en complétant les étapes ci-dessous. Chaque étape correspond a une action simple.

Savez-vous que c'est comme cela que les chauve-souris se reperent ? :

La carte mCore envoie |'ordre a la partie émetteur du module
d'émettre des ultrasons

La carte mCore traite cette information et donne |'ordre aux moteurs de
s'arréter pour éviter |'obstacle

Pour chaque composant du robot mBot cité ci-dessus depuis le début du texte, identifiez
la forme de l'information en entrée et en sortie (signal électrique, son, lumiére ...) afin de
déterminer I'action qu'il réalise. Pour cela, vous remplirez les schémas ci-dessous.
Veillez a respecter |'ordre déterminé dans le chemin de I'information dans la question
précédente (méme si cela vous oblige a utiliser 2 fois le méme composant). Vous vous
aiderez de I'encart ci-contre pour déterminer les actions. Vous séparerez la partie
émetteur de la partie récepteur du module ultrasons.

RECEPTEUR

‘ i

:OBSTACLE

Start Pulse
.
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Echo Time Pulse

EMETTEUR

Acquérir : Fonction qui permet de prélever des informations a I'aide de capteurs.
Traiter : C'est la partie commande composée d’'un automate ou d’un microcontrdleur.

Communiguer : Cette fonction assure l'interface I'utilisateur et/ou d’autres systéemes.

Transmettre : Cette fonction assure l'interface avec I'environnement de la partie commande.

Action réalisée

de sortie
(forme)
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Représentez la chaine d'information qui rassemble I'ensemble de ce flux d'information, depuis le signal initial jusqu’a sa forme finale. Reportez les noms des composants dans la bonne case :




