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Déroulement des activités 
Bloc 1 (3 heures): date
· Activité 1 : Expérience technologique
Bloc 2 (3 heures): date 

· Activité 2 : Robot « Express-bot »
· Activité 3 : Bloc « capteur de rotation »
· Activité 4 : Bloc « variables »
Bloc 3 (3 heures): date

· Activité 4 : Bloc « variables » (suite)

· Activité 5 : Annotation de programmations (des activités 3 et 4)

Bloc 4 (3 heures): date

· Activité 6 : Transmission manuelle 
Bloc 5 (3 heures): date

· Activité 7 : Analyse et annotation d’une programmation (transmission manuelle)

Bloc 6 (3 heures): date

· Activité 8 : Robot faucheur

Bloc 7 (3 heures): date

· Activité 9 : Annotation de la programmation du robot faucheur
· Activité 10 : Défi de programmation du robot faucheur

Bloc 8 (3 heures): date

· Activité 11 : Démontage, inventaire, synthèse
Activité 1 : Expérience technologique

Description : Dans cette activité, vous aurez à expérimenter trois montages comportant des engrenages

Matériel requis : 

· Coffre Plano contenant les pièces (kit de base)

· Coffre Plano des pièces supplémentaires 

· Ordinateur
Tâche 1: Montage d’un engrenage simple
1. Description de la tâche
· Faire le montage d’un engrenage simple (sans moteur), à partir des projections (vues diverses de l’objet).
· Une fois le montage terminé, répondre aux questions dans la section « Analyse » de la page suivante.
Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier des images du montage :
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2. Analyse technologique
Écrivez vos réponses dans le blogue

Question 1. Faites tourner la manivelle de la grande roue.

a) Par rapport à cette roue, dans quel sens tourne la 2e grande roue? __________

b) Par rapport à cette roue, dans quel sens tourne la petite roue? __________

Question 2. Faites tourner la manivelle de la grande roue.

a) Si la roue que tu tournes fait 1 tour (la grande roue, ou la roue entraînante), la grande roue entraînée fait combien de tours ? __________

b) Si la roue que tu tournes fait 1 tour (la grande roue, ou la roue entraînante), la petite roue entraînée fait combien de tours ? __________ 

Complétez l’énoncé suivant


Question 3. Faites tourner la manivelle de la petite roue.

Quel est le nombre de tours que doit faire la petite roue pour que les grandes roues fassent i tour?
Complétez l’énoncé suivant.


3. Retour réflexif sur vos apprentissages
Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?

· Qu’avez-vous appris sur les engrenages?

· Quelles ont été vos difficultés lors de cette activité?

4. Démontage
· Démonter l’objet et replacer les pièces dans le coffre Plano.

Tâche 2: Montage d’un train d’engrenage
1. Description de la tâche

· Faire le montage du train d’engrenage (sans moteur), à partir des projections (vues diverses de l’objet).
· Une fois le montage terminé, répondre aux questions dans la section « Analyse ».

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier des images du montage :



2. Analyse technologique
Écrivez vos réponses dans le blogue

Question 4. Faites tourner la manivelle de deux façons différentes, telle qu’illustrée à la fin du fichier de montage.

Dans les 2 cas, pouvez-vous prévoir à quelle vitesse la grande roue noire va tourner?

3. Retour réflexif sur vos apprentissages

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?
· Qu’avez-vous appris dans cette activité sur les engrenages?

· Quelles ont été vos difficultés lors de cette activité?

4. Démontage
· Démonter l’objet et replacer les pièces dans le coffre Plano.

Tâche 3: Montage de la trappe à souris
1. Mise en situation

Des souris envahissent votre appartement. Connaissant la robotique, vous décidez de construire une trappe à souris NXT.
Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder à un clip du montage:

2. Description de la tâche

· Faire le montage de la trappe à souris, à partir des projections (vues diverses de l’objet).
· Utiliser le kit de pièces supplémentaires, au besoin.

· S’assurer d’avoir épuisé les pièces du kit de base avant de prendre des pièces dans le kit de pièces supplémentaires.

Note : Le montage de l’engrenage n’est pas illustrer dans les projections. Il faut choisir les roues dentées qui donneront un ratio d’engrenage 3:1. 

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier des images du montage :

3. Programmation 

· Télécharger la programmation de la trappe à souris, et en faire l’essai.

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier de programmation :

4. Analyse technologique

Écrivez vos réponses dans le blogue
Question 5. 
Sans changer la force du moteur, que pourriez-vous changer dans le montage afin d’augmenter ou diminuer la vitesse du levier?
5. Retour réflexif sur le montage

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?

· Quelles ont été vos difficultés lors du montage?

· Les projections (diverses vues du montage) vous ont-elles aidées à faire le montage?

· Comment pourriez-vous améliorer le montage?
6. Annotation de la programmation

· Faire l’annotation de la programmation : décris ce que fait chacun des blocs.

· Pour annoter, il suffit d'utiliser l'outil de commentaire qui se trouve sur la barre d'outils (forme d'une bulle de BD).
· Sauvegarder le fichier annoté dans votre lecteur, ainsi que dans le lecteur T.
7. Retour réflexif sur l’annotation

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire l’annotation?

· Quelles ont été vos difficultés lors de l’annotation?

· À quoi peut servir l’annotation d’une programmation?

· Quels sont les avantages de l’annotation?
8. Démontage
· Démonter la trappe à souris et replacer les pièces dans les coffres Plano.


Activité 2 : Robot Express-bot
Description : Dans cette activité, vous ferez le montage d’un robot de base qui sera utilisé lors des 2 autres activités

Matériel requis : 

· Coffre Plano contenant les pièces (kit de base)

· Ordinateur
1. Description de la tâche

· Choisir l’une des 3 façons de faire le montage de l’Express-bot.

Montage 1 : modèle complété 


Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier du montage :



Montage 2 : modèle avec quelques directives d’assemblage 
Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier du montage :



Montage 3 : modèle complété avec des directives d’assemblage


Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier du montage :



2. Retour réflexif sur le montage

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Noter le type de montage que vous avez choisi, et dites pourquoi vous l’avez choisi.
· Avez-vous changé de modèle en cours de montage? et expliquez pourquoi.
· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?

· Quelles ont été vos difficultés lors du montage?


Activité 3 : Bloc de programmation « Capteur de rotation »
Description : Dans cette activité, vous apprendrez à vous servir du  bloc « capteur de rotation » dans une programmation

Matériel requis : 

· Robot

· Ordinateur

· Mètre
Tâche 1: Fonction du bloc « capteur de rotation »
1. Description de la tâche

· Faire le défi 24 (capteur de rotation) de la palette complète du logiciel de programmation.
2. Analyse de la programmation

Écrivez vos réponses dans le blogue

· Expliquez, en vos mots, les actions que le robot pose lors de ce défi.

· Expliquez ce que vous avez compris sur le fonctionnement du capteur de rotation.

Tâche 2: Défi de programmation pour le capteur de rotation
1. Description de la tâche

· Programmer le robot afin qu’il compte le nombre de rotations sur une distance d’un mètre; le résultat obtenu est en degrés.
· Utiliser le matériel et les capteurs désirés; soyez créatif.

· Faire afficher ce résultat (nombre de rotations).

· Comparer ce résultat au nombre de rotations obtenu par calcul.

· Défi : faire afficher le mot « degrés », en plus de faire afficher la donnée numérique.




Note : Ne pas oublier de sauvegarder votre programmation. 
2. Retour réflexif 
Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire cette programmation?

· Quels capteurs avez-vous utilisés?

· Quelles ont été vos difficultés?

Activité 4 : Blocs de programmation « Variable », « Mathématique » et « Commutation valeur »
Description : Dans cette activité, vous apprendrez à vous servir des  blocs « variable », « mathématique » et « commutation valeur » dans une programmation 
Matériel requis : 

· Ordinateur

· Robot

Tâche 1: Fonction des blocs « variable » et « mathématique »
1. Description de la tâche

· Faire la lecture de la partie sur les variables du document « Les variables et les constantes ».
· Construire les programmations proposées dans ce document, et expérimenter ces programmations.
Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au document :



2. Analyse de la programmation

Écrivez vos réponses dans le blogue

· Expliquez ce que vous avez compris sur le fonctionnement des blocs « variable » et « mathématique ».

Tâche 2: Fonctions du bloc « commutation valeur » 
1. Mise en situation
Dans le monde animal, il y a souvent des confrontations entre les mâles d’une même espèce. Ces mâles défendent leur territoire.
Souvent, un mâle plus impressionnant va réussir à éloigner un adversaire sans qu’il y ait de contact entre les deux. Il réussit à intimider son adversaire, et le mâle vaincu quitte les lieux sans égratignure…à part celle sur son orgueil!




2. Description de la tâche
· 

· Télécharger la programmation suivante.
· Analyser cette programmation en décrivant ce que le robot pose comme action (dans le blogue).

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder à la programmation :



· 
· 
· 
· 










3. Retour réflexif 

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Expliquez ce que vous avez compris sur le fonctionnement des blocs « commutation valeur logique » et « plage ».

· 
· 
Tâche 3: Défi de programmation : Le robot autonome  
1. Mise en situation
Un robot peut-il être autonome lorsqu’il se déplace dans son environnement?
Un robot peut sans doute devenir autonome, avec la programmation adéquate. Dans cette tâche, vous aurez à faire une programmation qui se veut un début d’autonomie d’un robot.
2. Description de la tâche

· Programmer le robot autonome en suivant les consignes suivantes.
· Consignes de programmation :
Partie 1
· Le robot se déplace à vitesse moyenne en ligne droite; son point de départ est aléatoire;
· Il s’arrête lorsqu’il perçoit un obstacle à moins de 25 cm;
· Une fois arrêté, il compte le nombre rotations effectué lors de son déplacement (il sera en « degrés » comme vu précédemment);
· Ce nombre de rotations doit être transformé en distance linéaire, c’est-à-dire, en « cm »;
· Cette distance en « cm » servira plus loin dans la programmation.

Partie 2

· Cette distance en « cm » subit une comparaison, débouchant sur des séquences de codes différentes;

· Si elle est supérieure à 100 cm, la donnée doit être transformée en  « m » et affichée avec l’unité pendant quelques secondes; ensuite, le robot recule de 90° en sens antihoraire;
· Si elle est inférieure à 100 cm, la donnée doit être transformée en  « mm » et affichée avec l’unité pendant quelques secondes; ensuite, le robot recule de 90° en sens horaire;


· 
· 
· 
· 
· 
· 




· 
· 
· 



3. Retour réflexif 

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire cette programmation?

· Quelles ont été vos difficultés?
· Y a-t-il d’autres solutions de programmation possibles?









Activité 5 : Annotation de programmations
Description : Dans cette activité, vous devrez annoter les programmations que vous avez élaborées lors des activités 3 et 4

Matériel requis : 

· Ordinateur
1. Description de la tâche

· Faire l’annotation des programmations suivantes :

1. Programmation de la tâche 2 de l’activité 3 (défi de programmation pour le capteur de rotation).
2. Programmation de la tâche 3 de l’activité 4 (défi de programmation pour les blocs à l’étude).
· Sauvegarder vos programmations annotées.

2. Retour réflexif 

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Quelles ont été vos difficultés lors de l’annotation?

Activité 6 : Transmission manuelle
Description : Dans cette activité, vous ferez le montage d’un robot simulant une transmission manuelle d’une voiture

Matériel requis : 

· Coffre Plano contenant les pièces (kit de base)

· Coffre de pièces supplémentaires

· Ordinateur
· Appareil photo
1. Description de la tâche

· Faire le montage de la transmission manuelle.

· Utiliser le kit de pièces supplémentaires, au besoin.

· S’assurer d’avoir épuisé les pièces du kit de base avant de prendre des pièces dans le kit de pièces supplémentaires.

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au montage :

2. Programmation 

· Télécharger la programmation, et en faire l’essai.

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier de programmation :


3. Analyse technologique

Écrivez vos réponses dans le blogue

Prendre une photo de votre montage.
· Expliquer le fonctionnement de cette transmission, en utilisant votre photo comme référence.
· Quel est le rôle des engrenages dans cette transmission?

· Quel est le lien entre les RPM et la vitesse de rotation des 3 pneus?
4. Retour réflexif sur le montage

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?

· Quelles ont été vos difficultés lors du montage?

· Les projections (diverses vues du montage) vous ont-elles aidées à faire le montage?

· Comment pourriez-vous améliorer le montage?


Activité 7 : Annotation et analyse de la programmation de la transmission manuelle

Description : Dans cette activité, vous annoterez et analyserez la programmation de la transmission manuelle

Matériel requis : 

· Ordinateur

1. Description de la tâche

· Annoter la programmation en dyade, bloc par bloc.
2. Analyse de la programmation (retour en groupe)
· Analyser la programmation en groupe.
3. Retour réflexif 

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Quelles ont été vos difficultés lors de cette annotation?

· Pour vous aider dans votre travail, avez-vous consulté les autres activités que vous avez faites précédemment?

4. Démontage

· Démonter la transmission manuelle et replacer les pièces dans les coffres Plano.


Activité 8 : Robot faucheur
Description : Dans cette activité, vous ferez le montage du robot faucheur

Matériel requis : 

· Coffre Plano contenant les pièces (kit de base)

· Coffre de pièces supplémentaires

· Ordinateur

1. Mise en situation

Un robot capable de trancher des têtes? 

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au clip du robot faucheur :

2. Description de la tâche

· Faire le montage du robot faucheur.

· Utiliser le kit de pièces supplémentaires, au besoin.

· S’assurer d’avoir épuisé les pièces du kit de base avant de prendre des pièces dans le kit de pièces supplémentaires.

Note : Vous aurez à modifier certaines étapes du montage lorsque vous aurez à installer la brique NXT.

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au montage :

3. Programmation 

· Télécharger la programmation, et en faire l’essai.

Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder au fichier de programmation :

4. Analyse technologique

Écrivez vos réponses dans le blogue

· Expliquer le fonctionnement de ce robot.

· Quel est le rôle des engrenages dans ce montage?

5. Retour réflexif sur le montage

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous procédé pour faire le montage?

· Quelles ont été vos difficultés lors du montage?

· Les projections (diverses vues du montage) vous ont-elles aidées à faire le montage?

· Comment pourriez-vous améliorer le montage?

Activité 9 : Annotation de la programmation du robot faucheur

Description : Dans cette activité, vous devrez annoter la programmation du robot faucheur

Matériel requis : 

· Ordinateur

· Autre?

1. Description de la tâche

· Annoter certains blocs qui ne le sont pas dans la programmation.

· Inversement, placer des blocs de programmation à partir d’annotations.

Matériel :

2. Retour réflexif sur l’annotation 

Écrivez vos réponses dans le blogue

· Quelles ont été vos difficultés lors de cette annotation?

· Quelles ont été vos difficultés lorsque vous aviez à placer des blocs de programmation à partir d’annotations?

· Pour vous aider dans votre travail, avez-vous consulté les autres activités que vous avez faites précédemment?

3. Analyse de la programmation (retour en groupe)

· Analyser la programmation en groupe.
Activité 10 : Défi de programmation du robot faucheur

Description : Dans cette activité, vous devrez modifier la programmation du robot afin de répondre aux objectifs d’un défi chasseur-proie
Matériel requis : 

· Ordinateur
· Robot faucheur
· 2e robot agissant comme proie
1. Mise en situation

Votre robot faucheur devient chasseur. Il cherche une proie en mouvement. Saura-t-il atteindre un objet situé sur cette proie?
Cliquer sur le lien suivant afin d’accéder à la démonstration de cette activité :


2. Description de la tâche

· Modifier la programmation de votre robot faucheur afin qu’il puisse frapper l’objet situé sur le robot-proie.
· Le robot-proie se déplace lentement, à vitesse constante.
· Participer à une compétition : système de pointage.
3. Retour réflexif 

Écrivez vos réponses dans le blogue

Pistes de réflexion

· Comment avez-vous modifié la programmation pour atteindre les objectifs de ce défi?

· Quelles ont été vos difficultés?

Activité 11 : Synthèse
Description : Dans cette activité, vous ferez une synthèse du cours

Matériel requis : 

· ?

Tâche 1: Démontage du robot faucheur
1. Description de la tâche

· Démonter le robot faucheur et ranger les pièces.
Tâche 2: Inventaire
1. Description de la tâche

· Faire l’inventaire des pièces des deux coffres Plano.
Tâche 3: Synthèse du cours
1. Description de la tâche





Évaluations ?





� HYPERLINK "Act_1_engrenages/Montage_NXT_engr_simples.doc" ��Montage_NXT_engr_simples.doc�





� HYPERLINK "Act_1_engrenages/Montage_NXT_train_engr.doc" ��Montage_NXT_train_engr.doc�





� HYPERLINK "Act_1_engrenages/NXT%20Mouse%20Trap.flv" ��NXT Mouse Trap.flv�





� HYPERLINK "Act_1_engrenages/Montage_NXT_trappe_souris.doc" ��Montage_NXT_trappe_souris.doc�





� HYPERLINK "Act_1_engrenages/Mouse_Trap.rbt" ��Mouse_Trap.rbt�





� HYPERLINK "Act_2_express_bot/ExpressBot_montage_1.pdf" ��ExpressBot_montage_1.pdf�





� HYPERLINK "Act_2_express_bot/ExpressBot_montage_2.pdf" ��ExpressBot_montage_2.pdf�





� HYPERLINK "Act_2_express_bot/ExpressBot_montage_3.pdf" ��ExpressBot_montage_3.pdf�





1 m





Nombre de rotations obtenu par calcul





Diamètre des roues du robot


Diamètre des roues = 5,5 cm





Rappel mathématique


    Circonférence = 2 л r		л = 3,1416











� HYPERLINK "http://www.sitedunxt.fr/articles/articles-4-25-2+les-variables-et-les-constantes.php" �http://www.sitedunxt.fr/articles/articles-4-25-2+les-variables-et-les-constantes.php�





� HYPERLINK "http://www.youtube.com/watch?v=a-gcrhmxcKY" �http://www.youtube.com/watch?v=a-gcrhmxcKY�





� HYPERLINK "\\\\S_empl\\v_docadm\\772_ADU\\Échange_Adu\\ADULTES\\Robotique\\Robotique en classe\\Robotique_2\\Act_4_variable\\Demo_gamme_1.flv" ��\\S_empl\v_docadm\772_ADU\Échange_Adu\ADULTES\Robotique\Robotique en classe\Robotique_2\Act_4_variable\Demo_gamme_1.flv�





� HYPERLINK "\\\\S_empl\\v_docadm\\772_ADU\\Échange_Adu\\ADULTES\\Robotique\\Robotique en classe\\Robotique_2\\Act_4_variable\\Demo_gamme_2.flv" ��\\S_empl\v_docadm\772_ADU\Échange_Adu\ADULTES\Robotique\Robotique en classe\Robotique_2\Act_4_variable\Demo_gamme_2.flv�





� HYPERLINK "\\\\S_empl\\v_docadm\\772_ADU\\Échange_Adu\\ADULTES\\Robotique\\Robotique en classe\\Robotique_2\\Act_4_variable\\Rob2_robot_musicien.docx" ��\\S_empl\v_docadm\772_ADU\Échange_Adu\ADULTES\Robotique\Robotique en classe\Robotique_2\Act_4_variable\Rob2_robot_musicien.docx�





� HYPERLINK "\\\\S_empl\\v_docadm\\772_ADU\\Échange_Adu\\ADULTES\\Robotique\\Robotique en classe\\Robotique_2\\Act_4_variable\\Rob2_robot_musicien.docx" ��\\S_empl\v_docadm\772_ADU\Échange_Adu\ADULTES\Robotique\Robotique en classe\Robotique_2\Act_4_variable\Rob2_robot_musicien.docx�





http://www.nxtprograms.com/guitar/steps.html� HYPERLINK "http://www.nxtprograms.com/transmission/steps.html" �http://www.nxtprograms.com/transmission/steps.html�





� HYPERLINK "http://www.nxtprograms.com/transmission/steps.html" �http://www.nxtprograms.com/transmission/steps.html�





� HYPERLINK "../Act_6_transmission/Transmission.rbt" ��..\Act_6_transmission\Transmission.rbt�





� HYPERLINK "http://www.youtube.com/watch?v=gHw407rV1mo" �http://www.youtube.com/watch?v=gHw407rV1mo�





� HYPERLINK "http://www.nxtprograms.com/claw_striker/index.html" �http://www.nxtprograms.com/claw_striker/index.html�





� HYPERLINK "../Act_8_faucheur/robot_faucheur.rbt" ��..\Act_8_faucheur\robot_faucheur.rbt�





Point de départ





Nombre de rotations obtenu par calcul





Diamètre des roues du robot


Diamètre des roues = 5,5 cm





Rappel mathématique


    Circonférence = 2 л r		л = 3,1416











� HYPERLINK "http://www.youtube.com/watch?v=gHw407rV1mo" �http://www.youtube.com/watch?v=gHw407rV1mo�





� HYPERLINK "http://www.sitedunxt.fr/articles/articles-4-25-2+les-variables-et-les-constantes.php" �http://www.sitedunxt.fr/articles/articles-4-25-2+les-variables-et-les-constantes.php�





Diamètre des roues du robot


Diamètre des roues  =  5,5  cm





Rappel mathématique


    Circonférence = 2 л r		л = 3,1416
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