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CONFORT-DOMOTIQUE

Programmation - Chaine d’information

Etude du systeme « Orni le Robot »

PROBLEME, le robot est programmé pour effectuer un parcours. Si le besoin de I'utilisateur a changé, ce
parcours ne convient plus et il est nécessaire de le modifier.

Comment programmer le nouveau parcours du Robot ?

| Tache 1 I | Observez le robot et décrivez son comportement. I

Mettre le robot sous tension

Appuyez sur le bouton rouge (le programme enregistré dans le robot démarre)

Observer le plusieurs fois si nécessaire.

Dessiner un croquis décrivant le parcours du robot (on imagine étre au dessus du robot)
Ajouter des détails tels que la durée des actions, leurs directions...

Lors de son cycle, le robot enchaine une suite d’actions avant de s’arréter.

Décrivez maintenant ce cycle du robot sous forme d’une liste d’actions.

Exemple de trajet : =
début: ’,,”’ ,crite \\
Avancer pendant 5s =TT estd® if
rorr A = ction ~ ifin
Sarréter pendant 10s \ ue@d all s
\ . \ Chaq Verbe sieur \
Tourner d droite  pendant 2s V7 grun u piv \
\ p un o P ents \,
a \ comp - -
Sarréter \\ S
. \ f”’
:fin -

Tache 2 I Modifier le trajet du robot. I

Supposons que le trajet précédent ne convienne plus et que maintenant le robot doive effectuer ce
parcours :

:. J « Lancez le logiciel OrniPC, « Fichier / Nouveau... »

45° /
5s B
ﬁ% Arrét 4s « Ecrire la liste des actions a effectuer en fonction du

Puis pivoter de nouveau parcours !
180° par la gauche

3s o Programmer le robot (APPELER le PROF)
; Arrivée
Depart. Pivoter de o Tester et ajuster le programme ci nécessaire
180°hpar la (reprogrammation obligatoire)
gauche

VOIR fiches RESSOURCES « Le logiciel de programmation »
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Nom Prénom classe

Fiche de travail : « ORNI le Robot - Modifier le parcours » I

Quel le probleme a résoudre ?

Tache 1 : Premier trajet, observation, description.

| Croquis du trajet initial I

Tache 2 : Deuxiéeme trajet, modifications, essais.

Début :

FIN

Liste des actions du robot I

| Croquis du trajet I
45° >
r——— 0D

5o Arrét 4s
2s Puis pivoter de

180° par la gauche

3s

Départ Arrlvee,
‘ pivoter de
180° par la

l gauche

? Et que ce passe t-il s'il y a un obstacle
~  sur la trajectoire du robot..... ?

| La suite au prochain épisode !

Début :

FIN

Liste des actions du robot I
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DOC Ressource : « Le logiciel de programmation »

ORNIPC

PILOTE ROBOT

Lancez le logiciel OrniPC qui est soit sur le bureau soit dans
« Programmes/Technologie »

Les programmes déja écrits sont enregistrés dans I'Atelier
« Techno_4éeme »

INTERFACE DU LOGICIEL

(les différentes fenétres peuvent étre placées différemment que dans cet exemple)

Ornipclversion2 en tra:

Fichier Edition Voir Mode Options Préferences Communica stion  Aide

S = o
Bl PB aAMsTER|T®R o] *a & @
Ciéer un nouveau programme ou charger un progiamme existant

tant ?
Eekto Etat robot

Visualisation de I'effet
des actions sur le robot

Liste des actions que le
robot doit effectuer

Awvancer AV pendant 2 s

®ancer AY pendant 1 s
Pivoter PY D pendant 1,5 s
PAUSE pendant 1.b s

P

Actions possibles

Actions principales

Sélection des
temporisations

— Actions annexes
ﬂ (Buzzer, Activer Sortie 1, Activer sortie 2)

Quelques options du Logiciel

) . |

« Ouvrir un programme }5‘ o « Boucler » le programme (en fl_n de Opt
programme, retour au debut : cliquer sur
o Enregistrer un programme = I'icone Opt et cocher « Activer boucle.. »

o Supprimer une instruction : Clic droit sur la ligne puis
supprimer < Options d'execution

 Modifier une instruction : Sélectionner I'instruction, en ﬂ Paramétres glabaux
choisir une autre [v itchver la boucle du trajet principal, cpcle
‘ﬁ} [ Autonizer le 'uzage du buzzer dans tout e
e Pour programmer le robot :
Connecter le robot a I'ordinateur avec le cable « série »

Ouvrir la boite de dialogue puis cliquer sur « Ecrire
programme »

[ MODE TRANSFERT... | INFO :

Pour la rotation du robot il n‘est pas
possible d’indiquer un angle précis.

Tranzfert ] e ]

Pour tourner de 90° il faut environ

i 1.4 s (a TESTER en fonction des roues,
= de I'état des piles...)

Ecrire programme |

Logiciel écrit par JP Pontier - Tarbes 18_ACT4_ORNI_ROBOT_premier_programme.pub - 4
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2eme Version : Tache 2 un peu plus longue
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Etude du systeme « Orni le Robot »

SITUATION, Un robot est programmé pour effectuer un parcours. Le besoin de I'utilisateur a changé, ce
parcours ne convient plus et il est nécessaire de le modifier.

PROBLEME : Programmer le nouveau parcours du Robot.

| Tache 1 I | Observez le robot et décrivez son comportement. I

Mettre le robot sous tension

Appuyez sur le bouton rouge (le programme enregistré dans le robot démarre)

Observer le plusieurs fois si nécessaire.

Dessiner un croquis décrivant le parcours du robot (on imagine étre au dessus du robot)
Ajouter des détails tels que la durée des actions, leurs directions...

Lors de son cycle, le robot enchaine une suite d’actions avant de s’arréter.

Décrivez maintenant ce cycle du robot sous forme d’une liste d’actions.

Exemple de trajet : =
début: ’,,”’ ,crite \\
Avancer pendant 5s =TT estd® if
rorr A = ction ~ ifin
Sarréter pendant 10s \ ue@d all s
\ . \ Chaq Verbe sieur \
Tourner d droite  pendant 2s V7 grun u piv \
\ p un o P ents \,
a \ comp - -
Sarréter \\ S
. \ f”’
:fin -

Tache 2 I Modifier le trajet du robot. I

Supposons que le trajet précédent ne convienne plus et que maintenant le robot doive effectuer ce
parcours :

- > \ e Lancez le logiciel OrniPC, « Fichier / Nouveau... »
45° . 5
p 4s o Ecrire la liste des actions a effectuer en fonction du
1 3s nouveau parcours !
3s l . o Programmer le robot (APPELER le PROF)
; Arrivée n . Py ;
Depart. Pivoter de Arrét 4s « Tester et ajuster le programme ci nécessaire
180° par la Puis pivoter de (reprogrammation obligatoire)
gauche 180° par la gauche

VOIR fiches RESSOURCES « Le logiciel de programmation »
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Fiche de travail : « ORNI le Robot - Modifier le parcours » I

Quel le probleme a résoudre ?

Tache 1 : Premier trajet, observation, description.

| Croquis du trajet initial I Liste des actions du robot I

Début :

FIN

Tache 2 : Deuxiéeme trajet, modifications, essais.

| Croquis du trajet I Liste des actions du robot I

45°p

Départ Arrlvee,
‘ pivoter de
180° par la

l gauche

&
<«

4s

LO

Arrét 4s

Puis pivoter de
180° par la gauche

? Et que ce passe t-il s'il y a un obstacle

sur la trajectoire du robot ..... ?
La suite au prochain épisode !

Début :

FIN
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