Configurer un capteur

(Informe ton NXT de ce qui lui est branche et sur quel connecteur)
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Appuies sur un bouton pour faire un bruit.

TU AS BESOIN
d'un NXT avec un capteur de contact
connecté au port 1.
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De la palette , choisis le bouton | tonfigure chassis | Configure un entrainement différentiel.

Si ton robot a deux roues,  Le premier chiffre en relief sur un pneu
il utilise un entrainement LEGO est le diametre du pneu en

différentiel ! millimetres. Ce pneu est de 56 mm de
diametre. \

Chassis differentiel

diametre roues: i m |
empattement: “':=IT| |

moteur gauche: Fortl J

moteur droit: FotA |
chassis moteur =n ariére |

L'empattement est la distance entre
les roues. Mesurer a partir d'un lieu
sur la roue gauche, a la méme place
sur la roue droite. Ici, la mesure du
point le plus a gauche de la roue
gauche au point le plus a gauche de
" la roue droite, I'empattement est
d'environ 9,4 cm.

Si tu dis au robot de faire marche
avant et qu'il va en arriére,
permutes alors la direction que tu
as configuré dans "chassis moteur"

http://enchanting.robotclub.ab.ca
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. . PREPARES
nduire sur un carré. e n : :
De la palette , choisis le bouton [E"“f'g“"e ':'“'55'5].

Configure un entrainement différentiel en utilisant la carte n°4. Mesure les
distances qui correspondent a ton robot.
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attendre jusqu‘a bouton pressé et relachéJ
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Cliques sur le ¥ et attends gue le programme s'exécute
sur le robot. Ensuite débranche la cable USB

et places le robot ou tu veux commencer. Appuies sur le bouton orange
"Enter" sur le NXT.

Est-ce que le robot "danse" sur un carré ?(Est-il correctement configuré ?)
Notes que tu n‘auras jamais un mouvement a 100% précis.

=
B
- TU AS BESOIN Appuies sur les boutons orange "Enter” et gris foncé «sortie» sur le NXT
d'un NXT avec deux roées mototis 'qlS. pour quitter le programme avant de rebrancher le NXT a l‘ordinateur.
- .

VAS PLUS LOIN
Quels sont les autres formes et motifs pourrais-tu demander au robot de

enc(-!g_,mng @ R "danser" ? Pourrais-tu avoir un robot qui "danse” sur un carré et un autre
A4

robot qui "danse" sur un carré intérieur, avec une autre vitesse ?
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Déplacement > [Cunfigure chassis]

comme sur la carte n°4.
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Indique un contact physique
en utilisant

Configure Capteur de contact pour l'utiliser
comme pare-chocs. —_—
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FAIS LE!

Cliques sur le ¥ et attends que le programme s'exécute
sur le robot. Ensuite débranche la cable USB

et places le robot ou tu veux commencer. Appuies sur le bouton orange
"Enter" sur le NXT.

Le robot avance jusqu'a ce qu'il touche quelque chose. Prends-le et
appuies sur la touche "Entrée". Il avancera jusqu'a ce qu'il touche quelque
chose.

VAS PLUS LOIN

Peux-tu faire dire au robot quelgue chose quand il touche le mur, par
exemple, "Aie, mon nez» ou «Ouille»? Peux-tu dessiner des yeux sur son

écran et faire une grimace ?
C.omment noiirrais-tii faire exnlarer ai ronhnt 11Ine chamhre? Fecaveg-le |
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Cries "go", et chaque robot, & son tour e — —

avance vers l'avant, vers l'arriére et vers ! D
l'avant a nouveau. Capteurs

Mesure un niveau sonore en
décibel en utilisant

Capteursonore | pomimé

ESSAYES CE CODE FAIS LE!

Cela fonctionne mieux si vous
avez une ligne entiere
configure Ia vitesse i : en place de robots.

" e
attendre jusqu a Chaque
. niveau sonore de GaptEUr d2sen | en decibel = [0 | robot
st quelques

secondes de plus que celui qui
le précede sur la ligne.

ui || Pour chaque robot cliques
sur le ¥ et attends que le
programme s'exécute. Ensuite
débranche la cable USB et
places le robot sur la ligne.
Puis, sur un signal, vous criez
tous ensemble "go", et puis, un
par un, les robots vont faire la
méme manceuvre de vague

TU AS BESOIN

1+ NXTs, chacun avec
deux roues motorisées et un capteur
sonore* connecté au port 3.

* Non inclus dans les boites standards de NXT.
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> [-Cunfigure chassis]

Le robot te suit partout et veut étre
proche, mais pas trop pres!

comme sur la carte n°4.

Capteurs

Configures un capteur a ultrason.

ESSAYES CE CODE

9 rCanigurer Capteursl

Sy Puigipy

PREPARES

Mesure la distance en

utilisant Capteur 3 ultrason

Ol o mesure de distance

Cliques sur le A o attendsF '&5 IeLE

programme s'exécute sur le robot.
Ensuite débranche la cable USB
et appuies sur le bouton orange
"Enter" sur le NXT.

prand s walar
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TU AS BESOIN
d'un NXT avec deux roues motorisées et
un capteur a ultrason a l'avant S J

Eachadfing

http://enchanting.robotclub.ab.ca
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y u robot. Te
suit-il ? Essayes d'aller vers lui. Est-
ce qu'il s'éloigne ? Est-il s'arréte
quelque part?

VAS PLUS LOIN

Que se passerait-il si tu as fait
tourner le robot ?

Que feront deux ou plusieurs robots
ensemble ?

Ajoutes un visage au robot, fais le
«parler», ou habilles le !




Treee e
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Sur la palette m cliques sur [ Configurer Capteurs |

Configures un capteur de lumiére, choisis celui que tu as.

Senscr Port 3 Capteur lumiv @re NxT
Mesure la luminosité en rCEII:ItELlr Couleur N=T
utilisant Capteur lumiére NXT Capteur de couleur HiTechnic
nomme [N . LCapteur Iumi'-."'r@re R
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donner la valeur de 1 0, ay

=1 €. !

FAIS LE! VAS PLUS LOIN

Cliques sur £ pour commencer. Qu'advient-il si tu ajoutes dans
Déplaces le capteur de lumiére sur les les blocs I'auto-calibrage ?
différentes couleurs et nuances. Essayes de dessiner une ligne
Rapproches et éloignes le d'une. blanche sur un fond noir.

enci\i:mng @ IR A i Pointes le vers la lumiére. Changes Changes la couleur de la
g l'angle. Qu'est-ce qui se passe? lampe.
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d'un NXT avec deux roues 10 L5 (a5
motorisées et un capteur de lumiére ou
de couleur pointant vers le bas.
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> [tonfigure chassis | comme sur la carte n°4.

Configurer Capteurs
m QM.

Configures and renomme un capteur
de lumiére ou de couleur,
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PREPARES

Mesure la luminosite en

choisis celui qui Capteur lumi/ EreMxT
correspond Capteur Couleur NxT

U9]) 2T Capteur lumiy (Fre RCx

ESSAYES CE CODE

Capteur de couleur HiTechnic

utilisant Capteur Couleur NXT

nommeé m 5

FAIS LE!

Cliques sur le ¥ et attends que
le programme s'exécute sur le
robot. Ensuite débranche la céble
USB, place le robot sur ou a c6té
de la ligne et appuies sur le
bouton orange ..

Appuies sur le bouton gris foncé
“exit” button pour arréter le robot.

VAS PLUS LOIN

Qu'advient-il si tu ajustes les
nombres ? Est-ce que le suivi de
ligne change?

Peux-tu suivre le bord d'une
table?

Quel est le meilleur endroit pour
mettre ton capteur de lumiére?
Que ferais-tu avec un deuxieme
ou un troisieme capteur ?
Dessines les yeux et faire leur
regarder a gauche et a droite !
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LE PLAN

aavers rs duri S'il n'a rien de mieux a faire, le

Comportement = robot se promene. S'il voit un
adversaire devant lui, il l'attaque
en essayant de le repousser hors

Voit bord Retraite du ring.
Surtout, s'il voit le bord, il bat en

retraite pour rester a tout prix

Attaque dans le ring.

anIgqly

Promeéne

PREPARES

LAY o [ configure chassis |aomme sur la carte n°4

- Sprite1
Capteurs 9 [Cnnflgurer Capteurs ]

Configures un capteur a ultrason et un capteur [ Scripts Y Costumes | Sons |
de lumiere,

Créer un tas de costumes pour votre sprite, Countdawn
en utilisant I'outil de texte pour afficher les mots
suivants en grosses lettres, "Countdown", e
"Promene", "Attaque”, "Retraite"

et "Appuies sur le bouton Démarrer".

= r ] 2
¥ariables > Mouvelle wariable Attaque
I .

Créer des variables nommées

"action suivante", "ennemi avant" et "voit bord".

e 4“ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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Tu vas créer des blocs appelés "Attaque”, "Retraite”, " Proméne " et "Démarrage”.

ESSAYES CE CODE

Eachadting 128

FAIS LE!
Cliques sur le /9 et attends

————— que le programme
s'exécute sur le robot. Ensuite
débranche la cable USB

et places le robot sur le ring de
Sumo.

Quand on te demande de lancer
ton robot, appuies sur le bouton
orange "Enter" sur le NXT.

VAS PLUS LOIN

Peux-tu ajouter d'autres
comportements du robot, ou
changer certains de ceux qui
existent déja ?

Que pourrais-tu faire pour rendre
ton robot sumo meilleur ?

Est-ce que cette méthode de
programmation est valable pour
d'autres robots?

http://enchanting.robotclub.ab.ca




