Nom : Prénom: Classe : 5éme

g D’aprées la vidéo, et en t’aidant de la documentation technique, liste les caractéristiques permettant au robot
‘ d’évoluer dans les situations hostiles.
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ﬂ Replace sur I'image I'ensemble des éléments permettant au robot Colossus® d’intervenir lors d’opération. Tu
8 peux t'aider de la liste sur le coté de I'image
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‘Y * Batteries
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8¢ Associe a chaque solution technologique sa fonction technique (elles ne sont pas toutes listées).

Assister les pompiers lors de leur intervention.

Phares

Caméra

Lance a eau

Capteur de température

Moteur + chatnes
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https://podeduc.apps.education.fr/video/79782-colossus-le-premier-robot-pompier-de-francemp4/

a A partir de la ressource disponible, explique quelle @y Connexionsans
% solution est la plus adaptée pour le robot Colossus®.

@ Radio HF = Wi-F 3} Bluetooth

((“’) Portée nécessaire : 100m

RFID
O N . W Portée
/ Connexion unique
C Obstacles
L
@ Stabilité de la connexion : @ stabilits
@ e Atravers les obstacles # tesse
-——

e Bonne vitesse de
communication

" Usage typique : Badges, identification, tragabilité

Choix de la solution de communication ~Justification

[ RFID [ Bluetooth

Radio Fréquence [J Wi-Fi

(ﬂ Dans le but de tester la communication en classe, nous allons tester de piloter a distance le robot,
a 'aide une communication Bluetooth.

Une carte télécommande émettra un signal pour communiquer avec la seconde
placée sur le robot qui recevra ce dernier (Voir Schéma). Aprés avoir choisi ton canal
de communication (identique sur I'émetteur et récepteur), vérifie que la
communication est établi entre émetteur et récepteur.

Emetteur Récepteur O - O
Réaliser la connexion suivante afin de vérifier le bon fonctionnement
démarrage
‘ de la communication avant de programmer une communication plus = .
(2] o (2]

complexe.

Au démarrage

(o) e (e) (=)

Répéter indéfiniment

silebouton A v est v appuyé alors

)
a--pg

Emetteur
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Réaliser la connexion entre la télécommande et le robot afin de pouvoir le piloter pour :
8 Avancer, s’arréter, reculer, tourner a droite et a gauche.

Rotation a
gauche

(«

Avancer

Récepteur

Rotation a
droite

[Radio] configurer Canal [Radio] configurer Canal
Répéter indéfiniment

[Radio] si une chaine est recue dans stringData v alors

stringData v =% _ ”

silebouton A ¥ est ¥ appuyé alors

stringData v

[Radio] envoyer la chaine <

[Cutebot] arréter le robot

si stringData v

si logo vers le bas * alors

[Radio] envoyer la chaine <<
[Cutebot] reculer ¥ a lavitesse @ %

si stringData v =% _ ”»
[Cutebot] pivoter & droite ¥ vitesse @ %
si stringData v =% _ ”»

[Cutebot] pivoter & gauche ¥ vitesse @ %

®

si penché a droite v alors

[Radio] envoyer la chaine <<

si penché a gauche v alors

Exécute des instructions si la cart¢

Attention !
En programmation, ne pas utiliser d’accent, ni d’espace, ni de
caractere spécifique dans le nom des variables !

ngfnr?éterQ Arretera
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secoué logo vers le haut logo vers le bas

écran vers le haut écran vers le bas penché a gauche

penché a droite chute libre 3g

69 8g



%g Proposer une ou plusieurs représentations avec des cotes du bouclier qui sera modélisé.

Cutebot
Vue de dessus
f AAA Battery @
e |

PU AAA Battery -_ ‘
. —t

12mm

%ﬂ Programmer le robot pour lui faire réaliser le parcours en respectant la mission.

Mission du Robot

Un incendie s’est déclaré dans Notre Dame.
Le robot doit intervenir en étant piloté a distance afin
de sécuriser la zone.

Votre mission est de programmer et contréler le robot
pour qu’il puisse :

. avancer dans la zone dangereuse ;

. Eclairer la zone lorsqu’il y a de la fumée ;

. pousser les obstacles qui bloquent le
passage dans les zones encombrées ;

. atteindre la zone d’intervention et allumer une
lumiére bleue pour simuler I’envoi d’eau.
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