Les filles qui... - - )
cepveasg | Lecon 6 - Trajectoires | Tonnom:
Coche la case quand tu as fini I’exercice.

1. Temps angle 2. Triangle 3. Polygones 4. Suivi 5. Tracé

1. Temps pour tourner selon un angle

Cherche

Crée une variable

Utilise le programme a droite pour que le robot
fasse un tour complet.

Ecris le temps d’un tour. ...........

Comprend

La figure de gauche s’appelle un triangle
équilatéral, car les trois cotés sont de méme taille.
Ce triangle a 3 angles de 60 degrés.

La figure de droite s’appelle un hexagone.

Un tour complet fait 360 degrés. Combien faut-il
d’angle de 60 degrés pour faire un tour complet ?

Calcule

Crée une variable “Sesasaielocl
Crée une variable “UEREE Y

Compléte sur la feuille le calcul des deux variables

Programme

quand est cliqué

mettre RERESETA 2l
3 la vitesse

TempsTour

avancer * ERERLEEEL 07

a o,
http://mathworld.wolfram.com http://wikipedia.org

mettre R L = TempsTour /@

mettre [N Ur PR = TempsTour /@

Compléte le programme pour gue le robot tourne de 60 degrés, attende 1 seconde, puis tourne de 120 deqrés.

2. Triangle

Comprend

Pour que le robot fasse chaque coté d’un triangle,
il avance pendant 2 secondes

. TempsAnglel120
puis tourne pendant

Lis les ordres encadrés a c6té, que fait le robot ?
Il va tout droit. VRAI [ FAux [

Il fait un trajeten /\ VRAI O FAUX O

Avancer a la vitesse 100
Attendre 2 secondes
Tourner a droite a la vitesse 100

TempsAngle120
Attendre

Avancer a la vitesse 100
Attendre 2 secondes
Stop tout



http://mathworld.wolfram.com/
http://wikipedia.org/

Programme

Inspire-toi du programme ci-dessous pour que le robot fasse un triangle équilatéral.

quand est cligua
rnettrEm 5-
mettrelEn I N & | TempsTourd €

2 la vitessellili)

a&endre@ sacondes

tourner a droite” ERERG e, 100

attendre TempsAnglel2Osecondes

P = la vitessolffae

.
attendre® secondes

3 |a vitess=il

3. Polygone

Comprend

Un polygone est une figure plane fermée, délimitée par plusieurs cotés. Un polygone régulier est un polygone
dont tous les c6tés ont la méme longueur et tous les angles ont la méme mesure.

On appelle angle intérieur 1’angle entre deux cotés qui est dedans le polygone.

Si on prolonge un des c6tés, on appelle angle extérieur I’angle entre un coté et le prolongement.

Cotés 3 cotés 4 cotes 5 cotes 6 cotes 8 cotés
Nom Triangle Quadrilatére Pentagone Hexagone Octogone
Avec les

angles

Essaye

Crée une variable AngleExtérieur. Ecris le programme suivant, exécute-le pour remplir le tableau.

est cliqua

s'orientera T degrés

effacertout

demand et attendre

styloen positiond'écriture

al=inee= AngleExtérieuT [E] @f réponse

répeter réponse fois

avancerde T
L

tournar®) de! AngleBxtérieur degrés
S s

Nombre 3 4 5 6 8
Cotés

Nom Triangle | Quadrilatere | Pentagone Hexagone Octogone
Angle

intérieur

Angle

extérieur




Bonus (si tu as le temps)
Duplique le programme et modifie-le pour qu’on trace le polyndme choisi en marche arriére.

4.

Suivre une ligne

Le robot dispose a 1’avant d’un module suiveur de ligne composé de deux capteurs optiques. Chaque capteur a
une LED qui s’allume quand il a détecté la couleur noire. Le module est souvent sur le port 2.

Le bloc

Observe

atat du suiveurde ligne sur | T

permet de connaitre 1’état du suiveur de ligne. Clique dessus.

Prends la feuille avec un 8. Mets les capteurs comme demandé et finis de remplir le tableau.

Capteurs Gauche et droit | Gauche éteint Gauche allumé | Gauche et droit
éteints droit allumé droit éteint allumés

Situation Gauche et droit | Gauche sur ... Gauche sur ... Gauche et droit
sur noir droitsur ... droitsur ... sur ...

Comprend

Comportement du robot
Situation 0 Situation 1 Situation 2 Situation 3
Le robot avance Le robot tourne Le robot tourne Le robot recule

a gauche a droite

Observe

Allume le robot, met-le en mode n°3 et dépose-le sur la feuille avec la piste en 8. Que se passe-t-il ?

Le robot suit la ligne.

Le robot fait comme le dessin ci-dessus.

Réfléchis
Compléte le tableau

VRAI [ FAUX []

VRAI []

FAUX []

Gauche et droit sur noir

Gauche sur noir
et droit sur blanc

Gauche sur blanc
et droit sur noir

Gauche et droit sur blanc

0 1 2 3
..SurveurLl'g ne = . ..SurveurLl'g ne = . '.Su iwaurLignea = . ..5uiueurL|'g na = .

a la vitesso
|

a la vitesso
|

2 la vitessa
]

a la vitessa D
]




Complete le programme

ré|;éter indéfinimen
. mettr-zm a atatdu suiveurde lignesur ™ port =)
si : SuiveurLigne =E alors

n 2 la vitesse TN

’ "
si SuiveurLigne = n alars

‘ 3 la vitesse T

F

I

si SuiveurLigne = alors

n 3 la vitesse ETN

|
si 5uiveurLigne=E alors

H 2 la vitesse T

Bonus (si tu as le temps)
Mets la feuille avec un 8 devant ton robot. Ecris un programme ou le robot avance jusqu’au noir.

5. Tracé de lettres

Nous allons programmer le robot pour qu’il trace des lettres.

Réfléchis
Comment faire pour gue le robot trace un M. Compléte la liste

1) Lerobot........... pendant ....... secondes

y Lerobot........... pendant ....... secondes
2) Lerobot ........... pendant ....... secondes

1 Lerobot ........... pendant ....... secondes
3) Lerobot ........... pendant ....... Secondes

Le robot ........... pendant ....... secondes

4) Lerobot ........... pendant ....... secondes

Programme
Ecris un programme ou le robot trace un M.

Bonus (si tu as le temps)
Ecris un programme ou le robot trace un S. <




Lecon 6 - Solution

1. Temps pour tourner selon un angle
Cherche

Si le robot a de bonnes piles, le temps d’un tour est environ 2.5 secondes.

Calcule
mettr a TempsTour/ E
Programme

Compléte le programme pour gue le robot tourne de 60 degrés, attende 1 seconde, puis tourne de 120 deqrés.

=ss=inel e

sapuolesnzTe|buysdwa) sJpuale

(007 ZECIEREIEY #3100p B J3uinod

SopuodISE naqua:qE

#)assa1a e B
sapuolaspgs|buysdwa) supuajje

(007 S

a finojsdwa| e Jqq.Erl.u
a jinojsdws] e J:nal.u
A = PR =

2nbia 352 puenb

Voila la solution.

2. Triangle

Programme
Inspire-toi du programme ci-dessous pour que le robot fasse un triangle équilatéral.

Ess=un e 2

sapuolas)z 12| buysdwsa] alpuspe

(007 SNy =3104p B J3uincl

CERy=s=1s =| ®
sapuolasyz 12| buysdwa)] alpuspe
S5531A €| 2 -
- CED=>==++ = = PR
Sopuoles o7 1o bu = Slpuspye
P 0zT2|6
Cap-=-=>v = = S

sapuolaspz 12| buysdwa) alipuspe

(D07 e iy =310 B J3uincg

00T e
1

€lay====n =1 €
a;mcu_sduJEoJ_ =30z 73 buysdwa ) ZIEEINT
snbipise  puenb A © PRSI ==

enbipp 352 puenb

Solution avec/sans boucle



3. Polygone

Essaye
Crée une variable AngleExtérieur. Ecris le programme suivant, exécute-le pour remplir le tableau.

Nombre 3 4 5 6 8
Cotés
Nom Triangle | Quadrilatére | Pentagone | Hexagone | Octogone

s'orienterd E degrés

effacertout Angle 60 90 108 120 135
intérieur

demande at attendra

stirluen positiond'écriture A”Q'_e 120 90 72 60 45
extérieur

mettrelf ME = d = & réponse

répéter réponse fois

avancerde §T
b

tourner®) de! AngleBdérieur degrés
L -

Bonus (si tu as le temps)
Duplique le programme et modifie-le pour qu’on trace le polyn6me choisi en marche arriére.

saubep snausge|Buy | 2p g ) 2uInog |

4
m =p I=JUueAR

S04 esucdoy 1Bjodoy

asuodsy [/ E =1 IN31I31g3| DUy Zie I
aunjude puoilisod uso|igs

=spu=he 1> ZEERTRIEEEI=P|ewop

nojieteys

SpuBap g S1qusLo,S

anbi> 3152

Voila la solution.

4. Suivre une ligne

Observe
Prends la feuille avec un 8. Mets le capteur dans la situation demandée et finis de remplir le tableau.

Capteurs Gauche et droit éteints | Gauche éteint Gauche allumé Gauche et  droit
droit allumé droit éteint allumés
Situation Gauche et droit sur du | Gauche sur noir Gauche sur blanc Gauche et droit sur du

noir

et droit sur blanc

et droit sur noir

blanc

&tat du suiveurde ligne sur e ETES

1

2

Bonus

Mets la feuille avec un 8 devant ton robot. Ecris un programme ou le robot avance jusqu’au noir.




ﬂasszq!n 2| e REEIEET

EI = =) = Jnsaub) apinaans np jeje B nbsnl sipuspRe

E-ssEq.!J\ E| B NEEIERT]

anbaiss puenb

Voila la solution.

Complete le programme
=

2| 2 NEREED

S0 E = subipnaansg 1=
“

SIS S110.p E J3Uuinad

S0 E: aubrunaansg 1=

=un 2| = |REERE

S0 H: subunaang 1=
.|

FEEEE) = \ns=uby spinamns np 3E3e B E-J:nal.u

uswiuyspul Ja3adad

anbiz 352 puenb

Voila la solution.

5.Traceé de lettres

Ecris un programme ou le robot trace un M.

EEEEE;!J\ 2| e INEEELS 35534!,-. E| 2 PN E

SopuUolIes & =lpu=pje SSpuUOISs =lpu=pje

mEEEEq.!J\ B| B IEET-RT- E|55Eq.!a'\ S LT OUEAE

sepucies (G5 / inojsdwa|  sJpuspe SSpuodas (3 /Inolsdws|  sSJpusye

(007 e EED====u =) ¢ PRI

sepuolas @y sipuspe sapucdas @eipuspe
=== @i ¢ === ° ¢
sapuodas ¢ /inolsdwas)]  aspuape = PELENCLLENY =135

=nbi3 152 puenb

Voila la solution.

Ecris un programme ou le robot trace un M.

#Fi)=ss2n B e NEENERT]
Sapuolac gy sipuspe

aJuessind e| e Q) ‘N0 8| Bae

@ =ouess nd E| B JnEq-:-l.u 2| laalpe

SopuUoles B SlpUuspeE

aouessind E| B JnEq-:-l.u 2| laalpe
@ souessind B| 2 JnEq-:-Lu 2| JoAlPE

=2nbia 352 puenb

Voila la solution.



