Activité 4 ;: Les fonctions du robot

Sciences de ‘

I'ingénieur

l. ALLUMAGE DE DEL(s) :

Expérimentation 1a :

{  DEBUT ) o
¢ Choisir Fichier — Nouveau

Appel de la Routine Composant
E——— ¢ Puis FORMULA FLOWCODE comme puce a
LEDOn(7) programmer.
Fause . . . .
¢ Cliquer sur Misc puis FormulaFlowcode pour ajouter le
23 ) tableau de bord du buggy.
Appel dela Routine Camposant | ¢ Sglectionner le tableau de bord puis par un clic droit,

FarmulaF].. accéder aux Propriétés Etendues et décocher
LEDOA?) « attendre appui sur BP pour exécuter le programme »

I + Saisir le programme ci-contre, lancer la simulation compléte

- .
. et observer ce qui se passe...

Propriétes : Routine Composant

Mom Affiche : Appel de la Boutine Compozan

Compozant : Macra :

FormulaFlowcode(0] SpinRight ~
Sethotors

Wikl E D s

LEDO b’
Paramétres :
led[OCTET)
|? Yanables...

|: DERUT :' ﬂ o, | Lnnuler |

Appel de la Routine Compozant

ForrmulaFlow. ..
7] WiiteLED's(7) . .
Expérimentation 1b :
Fauze
s + Saisir le programme ci-contre et lancer la simulation
compléteL observer ce qui se passe.
FIN ¢ Modifier le programme pour que les DEL s’éteignent.

¢ Conclure sur la différence entre les macros « LEDOn » et
« WriteLEDs »
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COMMANDE DES MOTEURS :

Tant que
1

Appel de la Routine Compozant

FormulaFlo...
Forward(255)

Pauzse

2z

Appelde la Routine Composant

FormulaFlo...
Reverze(180)

Pause

2z

Boucle

FIN

Expérimentation 2b :

. . e .
simulation complete___ observer ce qui se

passe.

Placer le robot sur un support pour que les roues

¢ Saisir le programme ci-contre et lancer la

soient libres. Programmer-le. Noter vos

observations.

Conclure sur 1’intérét de la macro « SetMotors »

par rapport aux macros « Forward » et

« Reverse »

Expérimentation 2a :

+ Saisir le programme ci-contre, avec Forward(255)

. . L
et Reverse(180) lancer la simulation compléte_—_
et observer ce qui se passe.

+ Placer le robot sur un support pour que les roues
soient libres. Programmer-le. Noter vos
observations.

+ Expérimenter pour relever les valeurs minimales
pour la mise en rotation des roues en marche avant
et en marche arriére. Conclure.

Tant que

left_power{160),nght_power(255)
FormulaFlo...
SetMotors]...

RNNNNN
RN

Pause

o
£S

left_power(-255),right_power{-160)
FormulaFlo... ;
Sethlotors(-... ?

NN

N

FPause

Boucle

FIN
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. DETECTION D'OBSTACLE :

Expérimentation 3 :

L

L

Saisir le programme ci-contre en appelant la macro
ReadlRSensor avec les paramétres ci-dessous :

Propriétés : Routine Composant

Mom Affiché : |fppel de la Routine Composant
Composant : Macro :
Formula Flowcode(0) ReadMic -~
ReadlLDR
CheckIR
ReadlRSensor
ReadLine Sensor b
Paramétres :
sensorfOCTET)
[F Variables...
Waleur Retour ((ENTIER)
[IRF B Variables...
7 oK | Annuer |

ainsi que la macro "BAR_GRAPH" page suivante.

Lancer la simulation et observer ce qui

se passe lorsque vous déplacez le curseur Forward
Programmer le robot et mesurer la distance d’un obstacle
blanc qui permet I’allumage de chaque LED.

Gréce au logiciel Excel, créer la courbe Nombre

de LED en fonction de la distance.

Tant que
1

Appel de la Routine Composant

FormulaFloweo...
IRF=ReadiR5e...

Appel dune Macro

Appel dune Ma...
BAR_GRAPH

Boucle

FIM

Macro BARS8GRAPH
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FFormulaFlo
W’riIELEDs 1

7
7

FormulaFlo.

[friteLED's.... 4 Décision

FlFomulaFio...
W’riteLEDs... A

FlFormulaFio...
WriteLEDs... A

HFormulaFio. . f
WriteLEDs... ]

Z
7
2

D écision

5i
IRF>=208 gy

FormulaFlo..
writeLEDs... |

FlFamulsFio... ]
EjwiteLED s

FormulaFlo...
writeLEDs...




