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L'informatique et la programmation Cycle @ ,DD
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S6 (séance 2) : Comment rendre autonome un robot ? Investigation 2 (correction)
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Apreés avoir suivi les modules Tactiléo « s’entrainer : Expliquer la détection d’obstacle par le robot Mbot »
et « comprendre le robot Mbot en détection d’obstacle » , consultez la fiche « module-ultra-sons » et vi-
sionnez la vidéo « détecteur-obstacle ». Ensuite, veuillez analyser la situation probleme suivante : Le ro-
bot doit pouvoir avancer de maniére autonome et s’arréter dans le cas ou un obstacle se présente face a
lui. Enfin, programmez puis testez votre programme.

Phase d’analyse du probleme et conception d’un algorithme textuel : rédiger I’algorithme textuel ci-
dessous

1. Répéter indéfiniment
2. Siladistance mesurée par le capteur ultrasons est inférieur a 20

3. Alors arréter le robot

4, Sinon avancer le robot a la vitesse de 150

mBot - generer le code

Phase de programmation effective : Apres avoir échangé et
' —
compareé vos solutions au sein de I'llot, faites un imprim.

écran de votre algorithme par blocs. I

Blocs nécessaires :
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Controle : Boucle indéfinie o

Contrdle : Boucle conditionnelle -_
mBot - générer le code o

vancer v [ERERVIETE @

Pilotage : Bloc d’instruction

Pilotage : Bloc d’instruction

L

Opérateur : Condition

distance mesurée par le capteur ultrasons du

Pilotage : Bloc d’instruction

Phase de tests : Rédigez un compte rendu du test et listez éventuellement les différents problemes ren-

contrés puis apportez des modifications au programme si nécessaire.

Lors de notre premier essai le robot ne s’arrétait pas. Il a fallu modifier a plusieurs reprises la distance maximum a
prendre en compte par le capteur ultrasons.

|@ @@ Licence Creative Commons CC-BY-NC-SA : Mentionner BARRE Cyril



