FICHE D'ACTIVITE \

academie
Séquence S14 : Bordedliy

Comment optimiser le déplacement d’un robot ?

OISO
Activité 14.2 : Comment faire suivre une ligne a un robot ? koc‘s-m;

Cycle 4 J'ai réussi mon travail si .... (niveau de maitrise : I/F/S/T ou couleurs)
(Domaine) Compétence Socle Objectif (déclinaison) Moi | Prof.
Niveau : 4eme
(D1-1) Maitriser |'expression écrite Rédiger réponses et trace écrite correctement
Durée : (D1-3) Utiliser I'algorithmique et la programmation Modifier un script et vérifier son exécution
85 minutes (D2-2) Travailler en groupe Je m'implique dans |'activité durant toute la séance
\\ Fiches de synthése : |P-2-3-FE2b / IP-2-3-FE3a Collége F. Mitterrand @ Créon Wg/"

Objectifs de I'activité :
- Comprendre et utiliser des variables statiques et dynamiques Fait
- Programmer le robot pour qu'il réagisse a des situations précises

1°) Situation déclenchante : (durée : 15 minutes)

« L'Automower® H.... est votre partenaire fiable et intelligent dans votre
jardin, construit par le numéro un mondial de la tonte robotisée. Il tond
votre gazon en silence de jour comme de nuit, quelle que soit la météo,
pour que vous puissiez profiter d'une pelouse impeccable tous les jours et
garder plus de temps pour vos autres taches. » Site constructeur

to mow (Anglais) = tondre

« Cette tondeuse automatique est programmée pour aller se recharger
d’elle-méme a sa station de charge installée aux abords du jardin lorsque la
batterie atteint un niveau bas déterminé. Automower® se déplace alors selon un trajet aléatoire jusqu'a ce qu'elle
atteigne le cable guide. La tondeuse suit ensuite le cable guide jusqu'a la station de charge.

Le cable guide est un céble supplémentaire branché sur la station de charge et tiré jusqu'a une zone éloignée du

jardin ou a travers un passage étroit avant d'étre raccordé au céble périphérique qui délimite la zone de tonte
(voir schéma). » Site constructeur

1 /‘ Cable périphérique
‘ Cable Guide |
A ' Automower
Station de Charge F‘ e
v  D’aprés-toi, que signifie « trajet aléatoire » ? Q
v  Le robot peut-il sortir de la zone de tonte ? Pourquoi ? Qu'est-ce-qui I'en empéche ? |
v D’aprés-toi, comment I'’Automower fait-il pour suivre le cable guide ? Par quel type de capteur ? |

2°) Simulation avec le mBot - Analyse du comportement : (durée : 15 minutes)

Nous allons utiliser le mBot pour simuler le retour a la station de charge de |’Automower. Pour cela, nous allons
utiliser son capteur « suiveur de ligne ». Vous trouverez son fonctionnement en page suivante.
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Le robot transporteur emmeéne des objets d'un
point & un autre en suivant un marquage au
sol (ligne noire). Pour assurer cette fonction, il
dispose a l'avant d'un module suiveur de ligne,
composé de deux capteurs optiques.

Tant que les deux capteurs détectent la ligne,

le robot avance (situation 1). Lorsqu’un des
deux capteurs ne détecte plus la ligne, le robot
tourne sur lui-méme pour se remettre dans l'axe
(situation 2 ou 3). Si les deux capteurs sont en
dehors de la ligne, le robot recule (situation &).

A Module suiveur
e Comment programmer le robot pour qu'il SRS SRR

suive la ligne noire ?

Comportement du robot

Situation 1 Situation 2 Situation 3 Situation 4
Le robot avance Le robot tourne Le robot tourne Le robot recule
a gauche a droite

v  Ent'aidant du schéma ci-dessus, indique dans le tableau ci-dessous la position des deux capteurs
optiques (droit et gauche) dans les situations 2, 3 et 4 :

Situation &
Le robot recule

Situation 2
Le robot tourne a gauche

i i % % |
Situation 1 Situation 3 {
\
i

Le robot tourne a droite

l
\
Le robot avance \

— Le capteur optique | = a2

droit est sur la ligne
noire.

— Le capteur optique |
gauche est sur la ligne
noire.

3°) Simulation avec le mBot — Modifier, compléter, créer |'algorithme : (durée : 10 minutes)

v  Dans le tableau ci-dessous, compléete chaque test de I'algorithme pour les situations 2 et 3. Ces tests
permettent au robot de se remettre dans |'axe de la ligne noire :

¢ INFORMATIONS -

- Si les deux capteurs détectent la ligne noire, I'état du module suiveur de ligne passe a 0.

- Si le capteur droit ne détecte plus la ligne noire, I'état du module suiveur de ligne passe a 1.

- Si le capteur gauche ne détecte plus la ligne noire, I'état du module suiveur de ligne passe
a2

€n dehors de ces valeurs recues par le module suiveur de ligne, le robot recule (situation 4).

Situation 3
Le capteur gauche ne détecte
plus la ligne noire

Situation 2
Le capteur droit ne déetecte
plus la ligne noire

Situation 1

Les deux capteurs détectent
la ligne noire

Si Etat suiveur de ligne = 0 Alors | Si Etat suiveur de ligne = 1 Alors | Si Etat suiveur de ligne = ... Alors

| Faire avancer le robot

Sinon

v Que fait le robot si I'état du module suiveur de ligne est différent de 0, 1 ou 2 ?
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A partir de I'écran ci-dessous qui décrit le début du programme, réponds aux questions suivantes. Lis bien et
prends le temps de comprendre I'encadré « information ci-dessous »

mBot - générer le code

mettre a

répeter indefiniment

»

sinon

mettre a état du suiveur de ligne sur le

si Temp =[J alors

avancer ¥ [ERERVIGCISS

Speed

v Quel est le réle du bloc d'instructions = ?

* INFORMATIONS -

La vitesse du robot est
affectée a la variable

« Speed ».

L'état du module suiveur
de ligne est affecté a la
variable « Temp ».

v Quel est le numéro de port utilisé pour récupérer I'état du module suiveur de ligne ? |

v  Explique le fonctionnement du bloc d'instructions « Si Temp=0 Alors avancer a la vitesse Speed » :

v Ecris la fin du programme ci-dessous pour que le robot puisse tourner (situ® 2 et 3) et reculer (situ® 4) : a

v Lance le logiciel mBlock et
ouvre le fichier Robot suiveur
(dans le dossier ressources sur le
lecteur réseau)

v  Modifie le fichier a l'aide
des blocs de programmation
comme tu l'as indiqué ci-dessus
v  Allume le robot, connecte-
le a l'ordinateur et implante le
programme en suivant les
instructions dans la fiche-
méthode

« Fiche Méthode mBot ».

v  Teste le robot sur la piste et
vérifie le bon fonctionnement du
module suiveur de ligne. Corrige
le programme et teste-le encore
si nécessaire.

o Aller plus loin

Proposer une amélioration du programme pour que le
robot s'arréte 20 cm avant de percuter un obstacle.

mBot - générer le code

mettre IS &

répéter indéfiniment

mettre Iyl & état du suiveur de ligne sur le (i si alors
g

»

Temp =[] alors
é la vitesse  Speed
sinon
si [ - W o
I - - itcsce Speed

sinon
s [ - W o
Y - |- vitesse  Speed

sinon

mg la vitesse ' Speed

Programmation par blocs

».

sinon D

Structure alternative qui permet de
tester une condition. La condition
compare deux valeurs ou fait des
opérations logiques.

avancer ¥ [EHE] vrtzzs:;em

avancer

reculer
toumner a droite |,

tourner a gauche

Permet de faire avancer le robot & une
vitesse déterminée.

‘

Document réalisé a partir de documents provenant du « Cahier d’Algorithmique et de Programmation » des éditions Delagrave
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