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Situation proposée (Clique ici)

 (

 
Un véhicule 
totalement 
autonome
 
est 
un véhicule apte à rouler sur la route sans intervention humaine.
 Il utilise des technologies 
complexes. 
 
      
Comment
 
simuler le comportement d’
un 
véhicule autonome 
?
)[image: https://air.imag.fr/images/f/f8/VueVehicule.png]




Ressources


Doc. 1 Conduite autonome : la voiture qui voit tout (source : Eduthèque / AFP) 

La voiture du futur voit tout et en permanence. Ce qu’aucun conducteur ne pourra égaler, en tournant la tête ou en regardant dans ses rétroviseurs. 
Pour la conduite autonome, les voitures seront dotées d’un grand nombre de caméras, radars et capteurs. 
L’organe central sera la caméra stéréoscopique à l’avant du véhicule. Elle est composée de deux objectifs disposés à environ 20 cm, et est reliée à un ordinateur de bord. C’est elle qui se substitue à la vue du conducteur. Elle scanne la route et ses obstacles, et calcule les distances. Grâce à elle, l’ordinateur central peut détecter un vélo qu’elle croise inopinément ou un enfant qui sautille dans la rue. Elle est secondée par plusieurs caméras qui balaient les alentours. D’autres caméras sont destinées à la lecture des feux tricolores ou des panneaux de signalisation. Vient ensuite une panoplie de radars pour repérer les objets proches ou lointains. Le véhicule peut ainsi voir jusqu’à 200 mètres, même la nuit. Des petits radars sur les côtés observent les flancs : un cycliste qui roule en parallèle, par exemple. D’autres capteurs complètent l’équipement : Des détecteurs de pluie qui modèrent la vitesse et les freinages ; ou des anémomètres, qui aident à garder la trajectoire malgré un coup de vent. 
[image: video netflix online media player youtube cloud digital film internet presentation play network Searches application concept Episode movies watching tv international story hand font finger computer wallpaper technology brand angle graphic design illustration][image: ]
Pour voir la vidéo explicative, cliquez sur l’image ou flashez le QRcode
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Doc. 2 Description du système embarqué* du robot mBot (Source : Extrait fiches connaissances / Ac. Bordeaux)

 (
Carte programmable
: 
traite les informations des capteurs avec son programme pour envoyer des ordres aux actionneurs
) (
Capteurs infrarouges (module suiveur de ligne) :
 
détecte un 
marquage noir sur le sol
 
) (
Capteur ultrasons : 
détecte
 un obstacle à distance
 
) (
Moteurs
 : transforme l’énergie  en mouvement
) (
(*
)
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	Doc. 33Algorigramme d’un robot capable de suivre une ligne noire


	Doc. 44Programme incomplet d’un robot mBot capable d’éviter un obstacle et  suivre une ligne noire  
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Travail demandé : consignes

On se propose d’utiliser un robot mBot pour simuler le comportement d’une voiture autonome dans des situations de circulation routière : maintien sur une voie et évitement d’obstacles, dysfonctionnement.

01. Relève les noms des capteurs, des actionneurs et de l’interface programmable du robot mBot. Puis, organise ces éléments à l’aide d’une carte heuristique (carte mentale). 
Si tu disposes d’une imprimante, il est possible de réaliser la carte heuristique avec un logiciel de Mind Mapping en ligne (clique ici).  

02. Dans un tableau, précise les éléments du robot mBot correspondants aux blocs d’instruction spécifiques du logiciel de programmation :

	Blocs d’instruction
	Eléments du mBot

	

	

	

	



03.  A l’aide de l’algorigramme proposé, complète le programme du robot mBot qui permet d’éviter un obstacle et de suivre une ligne noire :
En cas de problème lié à la compréhension de l’algorigramme proposé, aide-toi du tutoriel 1 de la question 5  
 
 
 

04. Représente un algorigramme qui décrit le comportement d’un robot capable d’éviter un obstacle et de suivre une ligne noire

 
05. A l’aide du logiciel « mBot Simulator », écrit et teste le programme qui permet  de suivre une ligne noire
L’installation sur un PC du logiciel « mBot Simulator » est nécessaire pour traiter cette question (clique ici pour le télécharger)
      Si besoin, aide-toi des tutoriels ci-dessous pour traiter la question (pour cela, clique sur l’image ou flashe le QRcode)
 (
 
 
)[image: video netflix online media player youtube cloud digital film internet presentation play network Searches application concept Episode movies watching tv international story hand font finger computer wallpaper technology brand angle graphic design illustration][image: ][image: video netflix online media player youtube cloud digital film internet presentation play network Searches application concept Episode movies watching tv international story hand font finger computer wallpaper technology brand angle graphic design illustration][image: ]
            





	Tutoriel 1	Tutoriel 2

06. Modifie le programme du robot mBot pour simuler un dysfonctionnement de l’ordinateur central d’une voiture autonome. Pour cela, tu dois introduire une nouvelle variable nommée « Vitesse » et faire varier sa valeur de manière imprévisible. 
L’installation sur un PC du logiciel « mBot Simulator » est nécessaire pour traiter cette question (clique ici pour le télécharger)   

	Bloc d’instruction à utiliser
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Autoévaluation
 


	J’ai réussi à :
	Seul


	Aidé


	Non


	Problèmes rencontrés

	Réaliser une carte heuristique (avec l’outil numérique)
	
	
	
	

	Représenter l’algorigramme qui décrit le comportement d’un robot capable d’éviter les obstacles et suivre une ligne noire   
	
	
	
	

	Ecrire et tester le programme qui permet  de suivre une ligne noire
	
	
	
	

	Modifier le programme pour introduire la nouvelle variable « Vitesse »
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Un systéme embarqué est un systéme électronique et informatique autonome, qui
est capable de réagir souvent en temps réel et de réaliser des taches précises.

e Exemples de systémes embarqués :

Aspirateur robot Robot mBot I' : Voiture autonome /.‘\

e Le systéme embarqué du mBot comprend des capteurs, des actionneurs, une interface et
un programme stocké dans sa mémoire. Il assure un fonctionnement autonome qui réagit
avec son environnement.
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