ﬂs Tl Prospection par Robot Compétences visées :
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Document réponse 1 : Identification des points de connexion sur la brique NXT

1
Q1) N° du robot
|y
nxT
i i § §
]

Document réponse 2 : Capteur tactile
Q2)

Etat Valeur binaire

Non Actionné w

Actionné

Document réponse 3 : Tachymeétre

Q3) Q4) Valeur initiale = 0
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Prospection par Robot
Nature de l'information

Compétences visées :

C...C...C....

Nombre de tours :

Valeur affichée

3 en sens horaire

Horaire v
3 en sens /

@

- Nombre de tours : Valeur affichée en °
- ]
< «i sens horaire
3 en sens antihoraire
Document réponse 4 : Capteurs a ultrasons
Q5)
Distance de détection d encm
minimum =
maximum =
<d<
Comparaison :
Document réponse 5 : Capteur de couleur
Q6)
Distance de détection h en mm
minimum =
maximum =
<h<
Comparaison :

Document réponse 6 : Assemblage
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Prospection par Robot
Nature de l'information

Compétences visées :

C...C...C....

Problémes rencontrés lors du montage (piéces manquantes, etc.)

Document réponse 7 : Synthése

Q7)

Q8)

Compte rendu

Capteur Nature de Type d’Information Valeurs ou intervalle Limites d’utilisation
I'information délivrée
Tactile
Ultrasons
Couleur
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