

Durée : 4 séances
Connaissances et Capacités :

· Solution technique
· Proposer des solutions techniques qui réalisent une même fonction (3)
· Choisir et réaliser une ou plusieurs solutions techniques permettant de réaliser une fonction donnée (3)

Compétences du socle commun :

· Compétence 3 – Pratiquer une démarche scientifique, résoudre des problèmes

· Raisonner, argumenter, pratiquer une démarché expérimentale ou technologique pour démontrer
· Proposer une démarche de résolution, exploiter les résultats
Conditions de réalisation : 

· Matériel : 
· activité « capteur » : postes informatiques avec logiciel NXT– brique NXT – 4 capteurs (photosensible, ultrasons, tactile, sonore) – un moteur – obstacles (bandes de carton de hauteurs différentes, couleurs diférentes)
· activité « déplacer » : pièces Lego, deux moteurs, une brique NXT ou maquette de brique échelle 1:1 pour l’encombrement et trous de fixation, carton pour maquette du chassis
· Document : 
· activité « capteurs » : document de travail à compléter sur poste informatique – document ressource sur l’aide NXT
· activité « déplacer » : document ressource
· Délais : 4 séances de 40 minutes
2 activités en parallèle
Activité « Quelles solutions pour détecter un obstacle ? »  ( 3 groupes
1. Mise en situation : Le robot doit permettre de détecter des obstacles 
2. A quoi servent les capteurs ?
L’objectif est d’identifier les différents capteurs, leur fonction et de déterminer ceux qui peuvent être utilisés pour détecter un obstacle dans le cadre de notre étude. 

Les élèves ont à disposition différents capteurs NXT (photosensible, ultrasons, tactile, sonore)
En utilisant l’aide du logiciel NXT (voir document ressource), les élèves identifient l’information d’entrée, l’information de sortie et complètent le tableau sur le document de travail
3. Comment détecter un obstacle sur le parcours de robot
Identifier les types d’obstacles à détecter sur le parcours et les paramètres à prendre en compte 
4. Comment détecter un obstacle avec un capteur

Etude d’un capteur par groupe (tactile, ultrasons, photosensible)
· établir un protocole

· réaliser les tests, écrire le programme 

· rendre-compte de son expérience, en tirer des conclusions

5. Compte-rendu des différents groupes
Bilan de fin de séance  possible : 
solutions techniques

Activité  :  « Quelles solutions pour déplacer le robot ? » ( 3 groupes
Mise en situation : Le robot doit se déplacer avec la brique NXT et des capteurs embarquées 

Recherche de solutions :

Les élèves doivent rechercher des solutions pour répondre aux fonctions de service du CdC suivantes : circuler, avancer, tourner.

Document activite-moteur-eleve.doc
Ils disposent :

· d’un pack de pièces Lego avec 2 moteurs et une maquette de brique NXT, 

· d’une plaque de carton qui servira de châssis qu’ils pourront percer et découper,

· du logiciel Lego Digital Designer pour modéliser leur solution (ce logiciel peut leur permettre aussi de rechercher des solutions.)
Ils ont des contraintes : 

· Temps de démontage de la brique et des moteurs < 30s 

· Utiliser un minimum de pièces.

· Respecter l’encombrement et une rigidité minimum

Ils doivent organiser le groupe de travail en répartissant les tâches, rechercher et mettre en ouvre des solutions. Modéliser leur solution. La modélisation sera sauvegardée dans le dossier partagé du groupe.

Synthèse 

- solutions techniques 
Evaluation   























































































Académie de Dijon – TRAAM 2011-2012

nom du fichier

