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MES PREMEERS TESTS |

. Observe et teste les sequences Ci-dessous.

SEQUENCE A SEQUENCE B

| |
| Q0o | | 00 |
| | | |

\ & @
| | |

ré [ et quitter le programme } [ et quitter le programme ]
Attention d ne pas manipuler le robot Assure-tTol que ke valeur du capteur
entre les essdis. g\/roscoplque €8T d « O ».

2.Compare les sequences A €t B. Explique leur similifude et/ou leur
difference. Redlise un Test au besain.

Propose de fagon Propose de fagon Propose Propose une N e EEE E9E
Formulation dune appropriée une adéequate une correctement une explication d‘gx ﬁCGTI o‘?\
explication explication. explication. explication. Inappropriée. P i
A B C D E

3.A raide de la sequence ci-dessous, trouve langle de rotation
effectue par le robot.

SEQUENCE C Angle Angie
souhaite obtenu
4o o

qoo° 0
| J® | o -
(— 270° o

-'m >
@ 360° o
_ | ‘ » Modifle la valeur fiéchée dans la
[ et quitter le programme } seéquence de programmation.

#+ Ouvre le Tableau de bord pour recuellir les donnees.



H.Selon Toi, quarriverdit-il si Tu augmentdis le 7 de la vitesse « du
moteur B » ou « du moteur C » ?

Propose de fagon Propose de fagon Propose Propose une N R eE
Formulation d'une appropriée une adéquate une correctement une hypothése dAﬁ %Th es%
hypothese hypothése. hypothése. hypothese. Inapproprige. M :
A B C D E

5.A laide de la sequence ci-dessous, trouve langle de rotation
effecTue par le robot.

SEQUENCE D Angle Angie
souhaite obtenu
yso cm

| (co ) 00 p—
| Q00

1BO© cm
270° cm

C o

* Modifie la valeur fléchée dans la
| séquence de programmation.

[ et quitter le programme J

++ Quvre le Tableau de bord pour recuellir les données.

6.Compare les resultars obtenus au #3 €t au #5. QuesT-ce qui
explique leur similitude ou leur difference ?

Propose de fagon Propose de fagon Propose Propose une Ne propose pas
Formulation d'une appropri¢e une adequate une correctement une explication drexplication
explication explication. explication. explication. Inappropriée. :
A B C D E

comme Tu I'as sans doute consTate, le capteur gyroscopique n'est pas Trés précis. En
effet, il existe une « valeur de correction » & Trouver pour éfre en mesure de utiliser
correctement. La « valeur de correction » est différente d'un robot a l'autre. Quelques
calculs sont nécessaires pour la Trouver. Bonne chance |




MES PREMERS TESTS 2

. Aldide de la sequence ci-dessous, calcule 4 fois 'angle de rotation

sounaite obtendy

effectue par le robot.

| qgoe )
| Q0 | 00 5
| | q0° 0

| @ qo° 0
| |

o
{ et quitter le programme }

2.Cdlcule la moyenne de I'angle de rotation. Voici comment :
A. Effectue la somme des angles obtenus.

Sommes des angles obTenus

B. Divis€ la somme obTenue par 4.

|4 =

C. Coche I'enonce qui correspond G Ton réesultart.

O )

Q Slle résultat est plus grand que do° | Moyenne - 90°

Q Sile résutat est plus petit que 90° | d0° - Moyenne

D. Calcule la « valeur de correction » du capteur gyroscopique.

La valeur de correction de
mon roboT esT de: 0
pour une vitesse de 307.




3.A rdide de lo séquence ci-dessous, trouve langle de rotation
effectué par le robot.

SEQUENCERB Ange Ange
sounate obtenu

| %0° :

| o } qoo 0

| qo° o

D0 e %" o

N ‘ : Inscris la vdleur comrectionnele dans e
[ et quitter le programme 1 Ca"CIe

4. Compare les resultats obtenus au # et au #3. QuesT-ce qui
explique leur similitude ou leur difference ?

Propose de facon | Propose de facon Propose Propose une Ne propose pas
Formulation d'une appropriée une adéquate une correctement une explication srexplcation
explication explication. explication. explication. inappropri¢e. P :
A B C D E

5.0bserve les sequences Ci-dessous sans les Tester.

SEQUENCE C SEQUENCE D

définir la vitesse & @ % définir la vitesse & @ %
démarrer le moteur Iy o démarrer le moteur ) o

{ et quitter le programme ]

[ et quitter le programme ]]

A. Selon Tol, quel roboT sera le plus précis ? Pourguoi ?

Propose de fagon | Propose de Fagon Propose Propose une RN
Formulation d'une appropriée une adéquate une correctement une hypothése d'rﬁ) %Th es%
hypothese hypothese. hypoThese. hypothese. Inapproprie. YP '
A B C D E




LES FORMES GEOMETRIQUES

. Mesure la valeur des « angles A €T B ».
2. Programme la séquence ci-dessous.

définir les moteurs de déplacement pour

définir Fangle de lacet sur 0

déplacer pendant o rotations | @ @ % de la vitesse

commencer le déplacement a @ o % de la vitesse

arréter le déplacement

Valeur delangie A=__ ©

[ et quitter le programme }

Valeur delangleB=__ °

3.Que représentent les valeurs fléchées dans la séquence ? Explique.

Propose de fagon Propose de fagon Propose Propose une N e EEE E9E
Formulation dune appropriée une adéequate une correctement une explication d'gx ﬁcq‘rl o‘?\
explication explication. explication. explication. Inappropriée. P i
A B C D E

4. Mesure la valeur des « angles A €T B ».

A
AY
AY

®
®

définir les moteurs de déplacement pour

définir Fangle de lacet sur 0

déplacer pendant o rotations | @ @ % de la vitesse

commencer le déplacement & @ o % de Ia vitesse

arréter le déplacement

Valeur de l'angle A = 0

[ et quitter le programme }

Valeur de Iangle B = 0




5. Essaie de reproduire la forme
4 laide de « Fangle A ».
Modifie la valeur flechée dans
la séquence du #4.

Que remarques-tu ?

6. Essaie de reproduire la forme
4 aide de « langle B ».
Modifie la valeur flechée dans
la séquence du #4.

Que remarques-tu ?

Formulation dune
explication

Propose de facon | Propose de facon Propose Propose une Ne propose pas
appropriée une adéquate une correctement une explication dexpication
explication. explication. explication. inappropri¢e. P :
A B C D E

/.Mesure les angles des formes Ci-dessous.

8.Programme le roboT pour qu'il Trace les formes ci-dessous.

®

Réalise une Réalise une Réalise une Réalse une Réaliee une
PlanFleation du traval séquence de séquence de séquence de séquence de séquence de
an (%o $n ‘IJ )rova programmation programmation programmation programmation programmation
ecTangie efficiente. adeguate. correcte. parfielle. incorrecte.
A B C D E
Rédlise une Réalise une Réalise une Réalise une Rédlise une
S A séquence de séquence de séquence de séquence de séquence de
qun|{-‘|(?_|a‘r|on au ‘;rqvqu programmation programmation programmation programmation programmation
SXagoens efficlente. adegquate. correcte. partielle. Incorrecte.
A B C D E




LA LIVRAISON AUTOMATISEE

|. Observe la mise €en situation cl-dessous.

B

N

A

]

/

©

V—0©

2.Ecris dans tes mots le défi & réaliser. Calcule les mesures.

Description du

Expligue de fagon
rigoureuse la tache

Explique
correctement la

Explique
difficlement Ila

Explique
partiellement la

Nexpligue pas la
tache A réaliser.

probléme A realiser. Tache A reaiser. Tache a réaliser. Tache aréaliser.
A B C D E
3.Redlise le defi en respectant certaines contraintes.
a. uftiliser le capteur a ultrasons et le capteur gyroscopique
p. utiliser le levier mecanique
C. Utiliser au moins cing « blocs son »
d. utiliser au moins frois « blocs afficher »
4.Programme €T readlise le défi.
Réalise une Rédlise une Redlise une Realise une Reéalise une
séquence de séquence de séquence de séquence de séquence de
Planification du travail programmation programmartion programmation programmartion programmartion
ef ficiente. adgéguare. correcte. partielle. incorrecte.
A B C D E
5.Quelles ontT €T¢€ les dif ficultes rencontrees ? Explique.
Réqustement de la dema"mepmdrgeu?eoom de"na“che%qwgeugeoom denwchemmgeu;em denvdweRngeu;em TSR e s
demarche aopropriée. adéquare. correcte. partiele.
A B C D E




