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Deux centres d’intéréts développés (ou étapes du
projet) :
7 1. Appropriation du cahier des charges

Durée indicative prévisionnelle : 5 séances

1 2. Recherche de solutions techniques

Durée indicative prévisionnelle : 8 séances
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CHARDIGNY Jean-Christophe
DUBOS BACHEROT* Catherine
DUPUIS** Alain

REMY Philippe
SALVIDANT Jean-Pierre
TERRAND Frangois
VENDEME* Olivier

* Coordonnateurs du projet
** |PR référent

College Camille Chevalier Chalon sur Sadne
College André Malraux Dijon
Rectorat Dijon
College André Malraux Dijon

Collége La Croix des Sarrasins Auxonne
College La Champagne Brochon
Colléege Pasteur St Remy



% Choix du projet

Mettre en ceuvre le programme de 3°m¢

Utiliser les équipements déja disponibles : «« Brique »
Lego NXT avec capteurs et moteurs issus du pack de
base, caméra [P

Les éventuels compléments d’équipements (autres
capteurs, caméra |P) seront de co0t réduit

Etre accessible au plus grand nombre, professeurs et
collégiens

Un chassis supportera le matériel embarqué et
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permettra un démontage /remontage simple et rapide
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des moteurs et briques NXT



& Situation d’étude
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Domaine d’application : Communication et
robotique

Situation d’étude : Acquérir des données
(température, images, intensité lumineuse) dans un
environnement isolé ou inaccessible par 'homme. La
topographie de I'environnement est connue.
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-+ Exemple 1 de situation développée

Deux exemples de situations développés :

Robot d’inspection domestique = cas d’un
appartement inoccupé

se déplacer selon un parcours dans un environnement
connu

réagir & la présence d’un obstacle =2 V2 tour
revenir a 'emplacement de départ

acquérir des données =2 caméra IP ou appareil photo
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Transmettre les images de la caméra
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Exemple 2 de situation développée

Surveillance dans un environnement hostile
(centrale nucléaire, locaux industriels, canalisations,

)

se déplacer selon un parcours dans un environnement
connu

réagir a la présence d’un obstacle
revenir a 'emplacement de départ

acquérir des données : température



- Prototypes de robot
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~ Connaissances -

1- Appropriation du cahier des charges

Duréeindicative = 6 séances

capacites

Connalesancas Capacttas EC | Activites | Inyaet” |
. . o 1- Introduction : partir du réel » & parir de 2 ou 3 wvidéos [ou 3 '_.,I
Besoin 3 1.1 | Fermaliser sans ambiguite une description | |documents ?) de robots explorateurs réels, idertifier le  besain, ,!2% i
du besoin (3} © | lrenvironnement du produit : - -
2. Presenterls situstion d'etude "
E décri § hi Déterminar les fonctions 4 assurer
Représentaton - d:“;mer?t nrlrellsn;5 nrrn: .grapl:lll:l.ue R = 52 "=-|:-lu-:=-r=l.w.=r1 un parcours détermins =W
fonedonnalla - s fonctions que l'objettechnique doit £ » s'adapter 3 des obstacles imprévus -
satisfaire. (2) » acquernc des donnéss (3 préciser en fonction de s situation &tudiss)
Représentergraphiquement
d’agp:iréegﬂsdm 543 I}éﬁrllir les nrité.rEE d'appréciation d'une ou Ra 3. Definir les critéres et les niveaux
Nivean plusieurs fonctions. (2}
Czhier des charges Reédiger ou compléter un cahier des charges 4 lter le cahierdes ch _ c .
simplifié %17 | cimplifié de I'objet technique (2) Ra | % ompisterie caherdes charge :
Ha.ar:nr;f:ia.r?;_ﬂ Gérer Forganisation et la coordination du 5. Quelles sont les tiches & réaliser en fonction des contraintas . .
. nombre brigues MXT, fraiseuse CH, ...} :
chronologie des 3112 projet(2) Ra |{ brauss @
operaions =
L. . . . Testerdes outils, faire un choix adapté 4 la situstion de communication, .
361 ChD'E',rfm mode dE dialogue ou dE_d'FFuE'D" C | lesutiliser dans ke cadre de présentations de travaux ; .
adapte a un besoin de communication [2) = | outi=a tester: Bicg :
Chaoisir et ufiliser les services oules outils Testerdes outils, faire un choix adapte a la situation : . .“,I
3.5.2 | adaptés aux thches a réaliserdans un c o . L&
travail de groupe collaboratif (2) Cutiz & tester: Teamiah 5 -
en relation avec Mactiviteé 1 surle besoin = objelz reelz
Vaille . . . Comment repérer les innovations 7 2 . i
technologigue 3.4.6 | Organiser une veille technologigue {1) ' | = s'sbonners un flux BSS : f;.-
= voir ez brevetz INPI i
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onnaissances - capacites

2 - Recherche de solutions techniques
Durés indicative : 7 séances

| Connalc ANtk

Capaciisc

a

Astitidc

Conirainmes ldes

Dresser la liste des contraintes & respecter

Matenel 3 embarquer [masse

Confrainfes liges 3 Iz pnse de fempérafurs (enfre P ef 7) 2+ doc con

[

frucieur

e R |G s Lo Sauenents ol
- & In sdeurii Dieclion dela hnque
- & lasmangiee &t Pour quelques contraintes choisies, definir W
’m‘f 3.1.5 | le niveau que doit respecter I'objet Ra 4
emdrnnncmantal < o technigue a concevoir. (3} -~
Sivelappement aurable Evaluer le colit d'une solution technique et =le l2gn pour buogenizar les pieces uHlsess . |
TR 3.1.6 |d'unobjettechnique dans lecadred'une | Re @ o
e réalisation au collége (2) < o=
Recherche de solutions technigues mecaniques
- 3 partir de pigces lego donnses, rechercher des solutions pour obtenir un
systéme mobile (52 deplacer, s2 dinger)
) . -comment le diriger ¥
L1 |t dessoponsisetnitues | g |cestnem pwcurscom (3 progamme |
fonetion. (3} Rf{:herf:l'lede:ﬂ:_apteurs_: e mhetaniee -
- Quelles solutions pour detecter les obstacles
Splyton Behnigue —E55315 SUr des capteurs @
- Qwelles solutions pour acguerir les donness 7
Recherche du programme de commande i
Chobt du systems mecanigue, des captewrs
Chaoisir et réaliser une ou plusieurs Prasentstion des solutions 3 Maide des outils adaptes (voir s=gf) -~
3.1.10 | solutions technigques permettant de Re |Anzlysscritigus .
réaliser une fonction donnee (3} Choix dune solution mécanigue - a2 méme pour fous Jes groupes (Tixafion -
des mofeurs surlz brigue 7)
Gerer son ecpace numerique; structure Idof de PaS5E FeLUnNsE —lors de Iz créafion des COmples pouwr Dioc. Qulis
154 des données, espace memoire, Ré collzborsfifs : .
% | sauvegarde et versions, droits d'accés aux nE .
documents numériques. (3}
R i . Construire une frise chronologigue surThistoire des robots
Progris 5.4.3 | Situerdansle temps lesinventions en | |- recharcher les infarmations (&volution des principes, inventions) : .
iechniques, rapport avec |'objet technique etudie (2} * |- présenter sur une frise .
mmm 5 Reperer dans un objet technique donne Hilsermylooiapace. net
CHVBIODLAmanT 244 unenpdesé‘mlutinns.de_ms.les pfirlcipe5 |
ouirable technigues de construction [materiaux, -
énerpies, structures, design, procédés). (2}
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Un robot répond & un besoin = Analyse de situations
réelles :

Situation 1 : FUKUSHIMA — Des robots francais au secours de
la centrale 2

Situation 2 : Robot de surveillance wifi

A quels autres besoins peuvent répondre les robots ? Q!
Réalisation d’un bref diaporama présentant 3 robots (fonction
d’'usage différentes, motricités différentes, contraintes

différentes)

Un espace de travail et de consultation partagé (ENT, blog)


rovio-robot.jpg
rovio-robot.jpg
rovio-robot.jpg
rovio-robot.jpg
rovio-robot.jpg

Représentation fonctionnelle
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“~ Cahier des charges

Obstacles

Etre autonome
en énergie

détecter les
obstacles

Point de départ

Détecter le point
de départ/arrivée

Circuler, @
avancer, tourner

Détecter le point
de prise de T®

Point de prise
de température Communiquer
sur la mission

Enregistrer
|'"évolution de
température
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Fonctions de service Critéres d’appréciation Niveaux
Circuler Encombrement maxi du robot LxIxh<26cmx23cmx17cm
Avancer Vitesse V> 0,02 m/s
Tourner l_)e_m’l tour possible sur une surface S < disque de diamétre 30 cm
limitée
, distance 0al0cm
Détecter les obstacles — -
hauteur 10 mm mini — 70mm maxi
Relever I'évolution de la Temperature -50290 -
) Nombre d’échantillons 500 mini
température - -
Durée 10 s min
Stocker son énergie Autonomie 5 min minimum
Détecter le point de prise de Temps d’arrét au point de prise de
Dijon A ; 10s
| température température.
Détecter le point d’arrivée Vitesse nuII_e —
message « fin de mission »




-~ Planification, chronologie

1 Quelles sont les étapes du projet : travail avec TNI
—> élaboration d’une carte mentale (Freemind) W

o Lister les étapes Les ordonner

Montage Recherche de solutions < Magusite

ﬂ Recherche de solutuonz f Estimation du colt
Modsliz ation 30

Maquette

/ Fichier dusinage
Modélisation 3D

Recherche de solutions

o

(14’ Projet Robot Estimation du colt
T Validation
\\\ Fabrication
Walidation du prototype
s5ais
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E
. Modifications
Frogrammation
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= Veille technologique

7 Un forum pour toutes les classes de 3eme a

"/ /’

\)

1 6 thémes : matériaux, énergies, robots, capteurs,
commande a distance, modes de propulsion

1 Chaque éléve aura a poster un article sur le theme
attribué a son groupe

Veille technologique

Forum

Matériaux
Toute 'actualité des nouveaux matériaux

Energies
Toute 'actualité des nouvelles énergies

Les robots
Toute l'actualité des robots

Modes de propulsion
Quels nouveaux modes de propulsion pour faire avancer des vehicules ou autres systémes mobiles

Capteurs
Quels nouveaux modes d'acquisition de données ?

TRAAM 2011-2012 : Document de travail
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Commande a distance
Quels nouveaux procédés pour commander a distance ?
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% Recherche de solutions 2
7 Quelles solutions pour détecter un obstacle ?
le cahier des charges, des capteurs, une brique NXT, le

logiciel NXT v m _: %
v =

9
oxr l

Un protocole d’expérimentation

Des résultats o9

) ke

02 1 $ A
€ OR® ®

= ?)
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Un compte-rendu d’expérience et des conclusions
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® Un espace de travail collaboratif (ENT, blog)
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=+ Recherche de solutions
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Quelles solutions pour acquérir des données ?
Un capteur lumineux, un capteur de température

Une démarche expérimentale

des résultats
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Relevé de mesures === |nterprétation avec le tableur
bluetooth

Un compte-rendu d’expérience et des conclusions
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Recherche de solutions

7 Quel chassis pour embarquer les différents
éléments (brique NXT, capteurs) ?
Réalisation de maquettes (carton, ...)

Magquette virtuelle avec modélisation du chassis
( ou Inventor)

m Utilisation d’une base de données de piéces



Robot 1.skp

e Voud ° °
= Programmation : suivre un parcours

01 Plusieurs modes de programmation possibles :

o1 suivre un chemin en programmant des distances a parcourir
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Robot-FT.wmv
robot_malraux.wmv
robot-camera-JPS.wmv
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Progres techniques

71 Inventions en rapport avec le robot

Recherches d’informations (objets

différentes, fonction, principe de
progres, inventions)

Frise chronologique avec

e

d’époques
fonctionnement,

®

=
=


http://www.mytoolspace.net/
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i Des outils de travail collaboratif

7 Les espaces numériques de travail des
établissements (CLOE ou Liberscol)

ID

1 Des espaces collaboratifs accessibles en ligne (ex

: TeamLAB)

? ! ‘ rapports.
™ @ B Documents

| Créez, modifiez, enregistrez et partagez des
| sn ) documents sur vatre portail. Importez|a bas

(\ o~ ddcumetdp s Google Docs, Zoho et
o Box.net.

[E— .
' Projets
g Constituez les équipes, assignez les tiches
Planifiez les jalons des pr Jt
| > l'activité a travers les projets, générn

CRM

Gérezvos relations avec les clients, identifiez
les contacts prioritaires, suivez I'historique de
la communication et la performance des
ventes.

Communauté

Consultez linformation sur les utilisateurs,
postez dans les blogs etforums. Partagez les
photos, les signets et les pages Wiki.

= Nécessitent une identification avec adresse électronique >

quelle adresse pour les éleves ¢
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= Déroulement des activités

Centre d’Intérét n°2 Séquence : Rechercher des solutions
Systéme mobile d'exploration tech niqUES

Durée: 4 séances

Connaissances et Capacités :
= Solution technique

o Proposer des solutions techniques qui réalisent une méme fonction (3)
o Choisir et réaliser une ou plusieurs solutions technigues permettant de réaliser une fonction donnée

(3)

Compétences du socle commun :
= Compétence 3 — Pratiquer une démarche scientifique, résoudre des problémes

o Raisonner, argumenter, pratiquer une démarché expérimentale ou technologique pour
deéemontrer
» Proposerune 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 difféerentes)

» acfivité « déplacer » :

TRAAM 2011-2012 : Document de travail

Hctivité « Quelles solutions pour détecter un obstacle ? » = 3 groupes

1. Mise en situation : Le robot doit permettre de détecter des obstacles

O
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2. A quoi servent les capteurs ?
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- Des structurations de connaissance

N
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bty se et conception MR [ Energke [ Ewlution [ cal [ Realisation
. Représentation structurelle — Modélisation technologie
Synthése )
du reel Jeme
— Lorsqgu'on concoit un objet technique, il existe différentes représentations qui permettent de comprendre son
5 fonctionnement, de le visualiser... Tous ces éléments font partie de la conception de 'objet.
E En fonction du résultat attendu, plusieurs logiciels nous permettent de visualiser les objets de
o differentes maniére
=l
()
©
-~
c
GE) Maguette numenque Un plan
D
O
8
e Ajuster les
N Dessin de definition Les efforts
—
o
D
o~ e .
Py Plan d Crogqui g ! [
o an de coupe ogquis ps 3|
s -
(a4 Schéma Mouvements
e
Dijon
Réalitt augmentes
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- Des évaluations

N
H

Sous forme d’'un

document Didapage Sous forme de QCM ?
a renseigner ?

Des connaissances
mais aussi des
capacités

En lien avec les
compétences du socle
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= Des prolongements
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Transmission d’information par envoi de mel suite

a un événement (ex : validation de passage ou de
retour & la base) = BoitierTCW110

Un défi robot NXT pour les colleges de I'académie
prévu le 14 juin dans un département (58)

avec trois défis (deux travaillés en classe et un défi
( surprise »)

Une présentation multimédia de la démarche de projet
suivie

Un stand de présentation de I'équipe et du robot
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= Des pistes possibles

o Utilisation du logiciel Roboprog pour simuler un
programme de déplacement du robot sur un terrain
virtuel (cas d’'une programmation pas a pas)

Fichier Edition Configuration Programmation Terrain Exécution Fenétre Aide

écution
e | il
m c @ ’I I I ’ = | Misssedu
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Finalisation pour fin mai 2012
Mise en ligne sur le site académique juin

2012

Pour le groupe Traam — C. Dubos Bacherot
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