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	Classe : 4ème

	Centre d’intérêt CI : Par quoi et comment sont réalisées l’acquisition et la transmission de l’information ?

	Auteur(s) :   John Leclerc et Nour Eddine El Yazghi                  
Clg : Jules Ferry 78200 Mantes-la-Jolie
	Durée de la séquence 1 : 6h

	Nom de la séquence : Evolution d’un robot Tondeuse.

	Programme de technologie
	Approches : 
La communication et la gestion de l’information.

	Connaissances :

Traitement du signal : algorithme, organigramme, programme.
	Capacités :
- Identifier les étapes d’un programme de commande représenté sous forme graphique.

- Modifier la représentation du programme afin de répondre à un besoin et valider le résultat obtenu.

- La maîtrise de la communication est nécessaire à

l’aboutissement de toute activité de l’élève.

	socle commun de connaissances et de compétences
	C1
	x
	Rendre compte d’un travail individuel ou collectif (exposé, expérience, démonstration…).

	
	C3
	x
	Rechercher, extraire et organiser l'information utile

- Extraire d’un document papier, d’un fait observé les informations utiles.

Réaliser, manipuler, mesurer, calculer, appliquer des consignes
- Effectuer une mesure.

- Effectuer un calcul.

- Faire un schéma.

- Faire un dessin.
- Utiliser une machine.


	
	C4
	x
	Compétences du B2i :
- C.1.1 : Je sais m'identifier sur un réseau ou un site et mettre fin à cette identification.

- C.1.2 : Je sais accéder aux logiciels et aux documents disponibles à partir de mon espace de travail.



	
	C5
	x
	Lire et utiliser différents langages

- Lire et faire des croquis, schémas et organigrammes

	
	C7
	x
	S’impliquer dans un projet individuel ou collectif.

Savoir travailler en équipe.

Savoir prendre des initiatives et des décisions :
   - définir une démarche adaptée au projet ;
   - prendre l'avis des autres, échanger, informer, organiser une réunion, représenter le groupe ;
   - Déterminer les tâches à accomplir, établir des priorités.


	Prérequis des élèves : 
Maîtrise de l’outil informatique. (cf. B2i)
	1er trim
	2e trim
	3e trim

	
	
	x
	

	Objectif(s) pédagogique(s) : Découvrir et comprendre les étapes d’un programme de commande sous forme graphique.


	Eléments de la synthèse : Les élèves présentent devant la classe le bilan de leurs expérimentations. Si aucun groupe ne trouve la solution le professeur propose une solution qui sera reprise sur la fiche synthèse.


	Objet(s), système(s) ou support(s) technique(s), matériels : Robot POB programmable, simulant une tondeuse à gazon automatique. Logiciel RISBEE. Ordinateurs.

	Problématique(s) : 
Comment traiter l’évolution d’une tondeuse à gazon automatique en fonction du besoin ?
Problème 1 : Comment tondre une simple allée en ligne droite, sans intervention humaine ?

Problème 2 : Comment positionner la lame de la tondeuse sur 3 hauteurs équidistantes ?

Problème 3 : Comment tondre une surface carrée sans obstacle ?

Problème 4 : Comment assurer l'évolution de la tondeuse sur toute la surface engazonnée, en un temps raisonnable (avant repousse) et quel que soit l'aménagement de ladite surface ?

	Solution(s) au problème posé : 
Problème 1 : Faire une règle de 3 pour trouver la temporisation à mettre afin que le robot parcours une distance de 1 mètre.
Problème 2 : Le but est de trouver une 3ème hauteur afin de positionner la lame à 3,5 cm. La position de servomoteur est de 77 pour une position de 5 cm. Il suffit de faire une règle de 3 pour trouver la position du servomoteur à 3,5 cm.
Problème 3 : L’élève fait un schéma pour expliquer comment le robot va tondre une surface de 1m*1m. Soit il fait en spirale, soit au rang avec un décalage.
Problème 4 : Le robot interroge les capteurs avant, droite et gauche. S’il n’y a pas d’obstacle à l’avant le robot avance. Un obstacle se présente à l’avant, alors le robot regarde à droite s’il n’y a rien ; si c’est le cas, il prend cette direction. S’il y a un obstacle, il regarde à gauche. Dans le cas ou il aurait des obstacles à l’avant, à droite et à gauche, le robot recule afin de se dégager.

	( Démarche d’investigation
	 ( Démarche de résolution de problème technique

	Durée
	Activités d’apprentissage
	Ressources
	Support et environnement

	1h

	Activité 1 :

· Hypothèse sur la fonction de chaque icone.
· Identifier les étapes d’un programme de commande d’un robot.

· Mesure de la distance parcourue.

· Mise en évidence de la temporisation.

· Fiche synthèse pour conclure.
	Site http://Intratek.free.fr
· Présentation du Robot (capteurs, actionneurs,…)

· Vidéo de présentation du Robot et du logiciel.

· Vidéo qui présente l’effet attendu par le programme. 

	· Robot, 
· logiciel RISBEE, 
· bloc secteur ou 8 piles 1,5V

· câble liaison USB/PC

· ordinateur
· 1 Mètre

	1h

	Activité 2 :
· Hypothèse sur l’effet produit d’un programme donné.

· Utilisation et rôle d’un servomoteur.

· Mise en évidence de l‘angle maxi et min d’un servomoteur, ainsi que sa résolution.
· Mise en évidence de la boucle (canon vert)

· Fiche synthèse pour conclure.

	Site http://Intratek.free.fr
· Présentation du Robot (capteurs, actionneurs,…)

· Vidéo de présentation du Robot et du logiciel.

· Vidéo qui présente l’effet attendu par le programme. 


	· Robot, 
· logiciel RISBEE, 
· bloc secteur ou 8 piles 1,5V

· câble liaison USB/PC

· ordinateur

	2h

	Activité 3 :
· Réalisation d’un programme principal de sous-programme.(canon rouge)
· Rôle du sous programme.
· Mise en évidence de la boucle restreinte (mitrailleuse verte)
· Fiche synthèse faite à la fin de l’activité 4.
	Site http://Intratek.free.fr
· Présentation du Robot (capteurs, actionneurs,…)

· Vidéo de présentation du Robot et du logiciel.

· Vidéo qui présente l’effet attendu par le programme. 


	· Robot, 
· logiciel RISBEE, 
· bloc secteur ou 8 piles 1,5V

· câble liaison USB/PC

· ordinateur
· 2 feutres Veleda pour fixer de chaque côté du robot afin de visualiser au sol le parcours du robot.

	2h

	Activité 4 :
· Réalisation d’un programme complexe.
· Rôle des capteurs (frontal et latéral)

· Hypothèse sous forme d’algorithme.

· Mise en évidence de variable et de comparaison.

· Fiche synthèse pour conclure les activités 3 et 4.

	Site http://Intratek.free.fr
· Présentation du Robot (capteurs, actionneurs,…)

· Vidéo de présentation du Robot et du logiciel.

· Vidéo qui présente l’effet attendu par le programme. 


	· Robot, 
· logiciel RISBEE, 
· bloc secteur ou 8 piles 1,5V

· câble liaison USB/PC

· ordinateur
· 2 feutres Veleda pour fixer de chaque côté du robot afin de visualiser au sol le parcours du robot.

	Commentaires : L’outil de simulation pour le logiciel RISBEE sera normalement disponible en septembre 2010. (à confirmer par l’entreprise)

	Séquence testée ou expérimentée :  ( oui ( non. 
	Lien avec d’autres disciplines : Mathématiques


