

Durée : 2 séances
Connaissances et Capacités :

· Représentation structurelle – Modélisation du réel
· Réaliser un schéma, un dessin scientifique ou technique par une représentation numérique à l’aide d’un logiciel de conception assistée par ordinateur, en respectant les conventions.  (2)
Compétences du socle commun :
· Compétence 4 – Créer, produire, traiter, exploiter des données
· Différencier une situation simulée ou modélisée d'une situation réelle.
· Je sais utiliser un outil de simulation (ou de modélisation) en étant conscient de ses limites.
Conditions de réalisation :
· Matériel : postes informatiques – LEGO DIGITAL DESIGNER – GOOGLE SKETCHUP
· Document : Document élève LDD – Document élève Sketchup
· Délais : 2 séances de 40 minutes
Séance 1 : Recherche de solutions pour fixer la brique NXT et la motorisation sur le châssis.
Activité :
Mise en situation :
· A partir d'une boite comprenant des éléments legos (Nomenclature), les élèves doivent trouver une solution qui permette de :
· fixer rapidement la brique NXT sur le châssis
· assembler les deux moteurs avec un minimum de pièces
· fixer cet assemblage rapidement sur le châssis
· Une fois une solution trouvée, modélisation cet assemblage avec le logiciel Lego Digital Designer (http://ldd.lego.com/)
· Utilisation de la fiche ressource
Bilan de fin de séance  possible :
Évaluation possible :
Séance 2 : Modélisation du chassis avec le logiciel Google SKETCHUP
Activité :
Mise en situation :
· A partir du travail précédent et d'un brut de 200 x 290mm, les élèves doivent concevoir en 3D en utilisant le logiciel Google sketchup le châssis du robot.
· Reprendre le travail de la séance précédente afin de positionner les différents éléments
· Prévoir la position des capteurs (ultrason, tactile, température...)
· Une fois la modélisation du châssis terminée, exportation à partir de google Sketchup en format DXF (installation d'un plugin complémentaire) afin de récupérer le dessin sur une machine outil à commande numérique (Charlyrobot – Galaad...)
Synthèse
- Représentation fonctionnelle
- Modélisation du réel
Évaluation
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