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e Chaqgue mission est collaborative :
« Ensemble nous sommes plus forts »

e En bas de page, tu trouveras notre logo. L%J
o—10
Pour chaque page, évalue-toi face aux missions en coloriant

le logo en vert, orange ou rouge.

« Bien se connditre pour réussir au mieux tes défis »

e Aprés chague mission réussie, prenez une photo de votre
code et filmez votre robot réussissant la mission. Vous les
enverrez sur |'application Padlet afin que I'astronaute soit

tenu au courant de votre évolution. “ y padlet

Cette synthése pourra vous servir aussi pour vous
rappeler comment résoudre une mission



Présentation de la mission finale de fin
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Quelles sont les informations importantes a retenir ?


https://ladigitale.dev/digiview/#/v/6572d016cb2d9

Découverte du robot

Comment définiriez-vous le mot ROBOT ?

- Défi1:

Construisez votre robot a partir du manuel d’instruction.
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Comment ouvrir le programme pour programmer notre
robot ?



https://app.tango.us/app/workflow/Utiliser-LEGO-Education-SPIKE---d-finir-le-langage-et-construire-la-base-motrice-d3162fbbb6164c21b0425c089636d03b
https://app.tango.us/app/workflow/Naviguer-dans-LEGO--ducation-SPIKE---cr-er-et-ex-cuter-des-programmes-3083c34b30904d5a9a8252c2e7f54acc

. O
SEQUENCE 2 : MISSION TEST DU ROVER DEPLACEM..

-Défi 2
Petit indice : en haut a droite de chaque nouvelle séquence, on te
dira la couleur des blocs a utiliser

',
Cliquez sur le lien vert pour obtenir le lien du code @\‘ @

Avancez votre robot.

Zone de recherche

Reculez-le.

Zone de recherche

e masre

Faites-le tourner a droite.

Zone de recherche

ﬁ; ]w

Faites-le tourner a gauche.

-| Zone de recherche

Zone de recherche

Do B S ol B ol W
&



https://drive.google.com/file/d/1MItgvZU_Dev158g8c5gw6DlhgDNluL29/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/13yy9adgB8RuC7b1__3mNzveRG0ww9ZeX/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1f34FuonY0qfGQGRngnqBA0IGGpPEdeax/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1Evsi9_Ut9zfmZaL676GnrY4Bz6XMCqKu/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1K2zoOYMQxHzNkkvxfUMKBHE756CBTG--/view?usp=drive_link
https://app.tango.us/app/workflow/Comment-utiliser-le-correctif-dans-l-application-Spike-3-9ef52e407a3347548a45aefb2440125c

4 -Défi 3

Serez-vous capables d'avancer de 3 tours de roue, le faire reculer
pendant 5 s et enfin de le faire avancer sur une distance de 30 cm.

Zone de recherche \
> |£mlrib.|

@ defininllesimoteursideldeplacementipours C+D -

@ déplacer T w» pendanto rotalions; =

@ deplacer. . = pendant o secondes =
@3 deplacer T = pendant @ il =

Félicitations, vous venez d’'obtenir votre badge
<« APPRENTI » en contrdle du robot.



https://drive.google.com/file/d/1GTzcsOZlMJ-jncJ0fKVWmMHT3cwe71Nc/view?usp=drive_link
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SEQUENCE 3 : MISSION DEPLACEMENTS CONTROLES  otrucen.

L Défi 4

Avancez précisément de 50 cm, faites demi-tour et revenez au

point de départ.
Zone de recherche \

@ definiflesimoteurside/deplacementipour. C+D w»

@ deplacer ‘T‘ L ] pendant@ CITI * @
@ pEEREM droite: 100 MeEhsEE o rotations, =

@ deplacer T = pendant@ CIm| *

L-Défi 5
Avec tout ce que vous avez appris, réalisez un « 8 » avec votre

robot. Dessinez-le dans un premier temps avant de passer a la
programmation.

Zone de recherche

» | alllancementidlplogamme;

- x

@ defininles'moteurside/déplacement pour’. C+D - Le nombre de rotations

depend du choix de la
@ pElEREE droite: 20 NeElleET @ rotatians = courbe. Plus on
‘_) augmente la courbe

(par exemple 45 au lieu

@' GEEEE gauche: -20 NENBERL o rofations = de 20), Eslus le “O“"b'f’
‘) de rotations sera petit.

~



https://drive.google.com/file/d/1Qep3bG_Ltk4vdCPZjGQm6bRsrQp93Eq6/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1QtAu3dUcKqNoHUjLoLVFQ4iWYFI-N2RW/view?usp=drive_link

Essayez de réaliser un « 8 » digital en rassemblant toutes vos

connaissances.

alllancementoliprogEmime

definir les motelirside deplacement pourr. C+D »

deplacer I =  pendant @ cm =

plEVEEEL droite: 100 NeEiRE @ rolations

déplacer T =  pendant @ cm =

déplacen EipnERinE pendant @ rolations

déplacer I = pendant @ cm =

LB droite: 100 NoZibEDn @ [otations

déplacer, T =  pendant @ cm -

deplacer (ERISRINY pendant (@) | roiations

déplacer T = pendant @ cm -

déplacer GlICRLLE pendant @ [otations

déplacer, ‘It = pendant @ cm =

Zone de recherche

- b 4

C'est un exemple parmi
tant d'autres. Tout
dépendra du trajet
effectué. L'angle ne
sera jamais exactement
a 90% Pour s'en
rapporcher, vous



https://drive.google.com/file/d/17NoJSYk3We7lvlINRNgFNs_W1syRbPY4/view?usp=drive_link
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SEQUENCE 4 : MISSION DE DELIMITATION DE ZONES  otracem.

Votre mission
Sur Mars, votre robot devra pouvoir déterminer des zones
intéressantes pour l'atterrissage de ta fusée.

%ﬁ%Défi 6 : Tracez un carré parfait.

| Zone de recherche

@9 definirlesimotelrside/déplacementpour. C+D w»

daplacer T = pandant @ G »

daplacer; RGN nendant @ rotations =

deplacer T - pendanl@ cim = @

EIETEIM droite: 100 BTkl m rotations =

daplacer, T = I pendant @ cm -

deplacer WeiGHENRIOY nendant @ rotations’ =
deplacer T = pendant @ I

Essayez d’utiliser un bloc “controéle”pour simplifier CONTROLE
votre programme.

| Zone de recherche

A" deplacer [T = pendant@ cmiw @

‘@ deplacer [alilizRali] pendanlm rolations =



https://drive.google.com/file/d/1QW53l14fuA91ETzz0gW8AoFASQ2fQA-G/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1Z9Fx_64Ofa94-04lCRg5WtLNiruwDnBw/view?usp=drive_link

%%Défi 7 : Choisissez un polygone régulier et modifiez votre
programme ci-dessus pour I'adapter a votre choix.

Zone de recherchJﬂ

- x

@ definirlesimotaurs de/deplacementipour;. C+D » Exemple d'un

hexagone

@ dafininlanglelde lacetsuro

@ deplacer 1‘ » pendant @ GITl =

@ deplacer pendant rolations =

Félicitations, vous venez d’obtenir votre badge
« EXPLORATEUR » en contrdle du robot.



https://drive.google.com/file/d/1plyWqOVEZi_ceHrhQhVhVguQcIGKG543/view?usp=drive_link

: , ®
SEQUENCE 5 : MISSION COLLECTE DE DONNEES DEPLACEM...

Votre mission

Pour pouvoir maitriser votre robot au mieux, il devra se déplacer de maniére optimale.
Vous devrez jongler entre rapidité et précision.
Pour obtenir la meilleure performance, faites-lui passer une série de tests pour en déterminer
ses caractéristiques.

%}Déﬁ 8 : Voici la puissance motrice qui vous est attribuée :
Donner a chaque groupe une puissance différente pour effectuer la recherche des mesures
a placer dans le tableau : 10% , 30%, 50%, 70%
e Complétez ce tableau en fonction de la distance parcourue par votre robot.




e Complétons avec les données de chaque groupe.

e Complétez le graphique (a la page suivante) avec ces données.
¢ Quel constat faites-vous ?

.Grace.au. graphique..on.peut.se.rendre. compte. que. plus.que.50%.en.............

----------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------
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. . [
SEQUENCE 6 : MISSION DE DETECTION D'OBSTACLES otrucer. commone
@

CAPTEURS

Votre mission

Sur Mars, votre robot devra pouvoir détecter d’éventuels obstacles.
Il est impératif qu’il ne touche rien afin de ne pas 'endommager.

L Deéfi 9 :
Créez un robot autonome qui détecte les obstacles et qui les évite.

e N’hésitez pas utiliser la zone de recherche ci-dessous pour écrire toutes les
étapes de votre programmation pour atteindre votre objectif.

Zone de recherche

N

e Créez votre programme et testez-le en mettant des obstacles (n‘importe quel
objet).



https://drive.google.com/file/d/16TqA_Qmyd8j1zJ4oIKbV1drAifjOvR-e/view?usp=drive_link

. . o o
SEQUENCE 7 : MISSION DE DETECTION D'OBSTACLES  otuces. cowmae
® ©

CAPTEURS SON

Votre mission

Sur la planéte rouge, votre robot devra pouvoir détecter certains matériaux noirs se trouvant
d la surface de cette planéte et prévenir I'équipe.
-Défi10 :

Créez un robot autonome qui détecte les zones noires et qui
prévient en criant le mot « black ».

e N'hésitez pas utiliser la zone de recherche ci-dessous pour écrire toutes
les étapes de votre programmation pour atteindre votre objectif.

e Créez votre programme et testez-le en mettant des morceaux de papier n

352° 237° s0° & cm

‘"BCDEF<
v ON 10

@ definirlesimoteursideldeplacementpolirl C+D -

[Epeiefindefiniments

> commenceradeplacer T w @

atiendeljusgulalcelgle @ B » Ndelcollelr { ':] 2

|

@ daréienle deplacement

Jouerlelsant Black enregisiré = Njusguiatlatfin



https://drive.google.com/file/d/1eEroVevnnQ9cWDvcBlh7WzjAbjum7HmW/view?usp=drive_link

. . . ® ©
SEQUENCE 8 : MISSION DE SECURITE DésLACEH..  CONTROLE
[

Votre mission

Pour éviter de perdre votre robot en tombant d’une falaise ou dans un trou,
il devra pouvoir les repérer et s’en écarter afin de se retrouver en sécurité.

%ﬁ%Déﬁ M : Créez un robot autonome qui détecte les bords et qu'il se
remette en position de sécurité.

e N'hésitez pas utiliser la zone de recherche ci-dessous pour écrire toutes
les étapes de votre programmation pour atteindre votre obijectif.

e Créez votre programme et testez-le en le mettant sur une table (soyez
préts a le récupérer en cas de chute lors de vos tests).

Q)

L)) @ ced PEy ) e
W ON @0 82° 269° 50° 200 cm
} dlll EpeEmEenEd I progamime

@ definiples motelrside/deplacementipolifgl C+D -

[Epeteqindefinlmemt

) commenceradéplacer ' T @

atiendigljisgllalcalgle @ B = Ndelcolllelr @ 2

@ aretenleldeplacement



https://drive.google.com/file/d/1mV-fJBhhIJ1chFQzCAtM5T55_f1WPW0d/view?usp=drive_link

Félicitations, vous venez d’'obtenir votre badge
« chercheur » en contrdle du robot.




. . . ® ©
SEQUENCE 9 : MISSION DE SECURITE DérLACEH.. CONTROLE
o

CAPTEURS

Votre mission

Mettez toutes vos connaissances en commun pour que votre robot soit capable de
détecter les matériaux noirs mais tout en restant en sécurité.

Défi 12 :
Créez un robot autonome qui détecte les matériaux, prévient la
base et évite les falaises.

Aidez-vous de ce logigramme pour y placer toutes les actions a réaliser.

ACTIONS EXEMPLE

Processus JEET—
Etape le robot

Envoyer le

programme

v

Lien

5



Zone de recherche

Quelle opération vous manque-t-il pour que votre robot puisse faire

des choix ?



e Créez votre programme et testez-le en le mettant sur une
table et en plagant des morceaux de papiers noirs. (soyez
préts a le récupérer en cas de chute lors de vos tests).

Petit conseil :
Vous allez avoir besoin d'un nouveau bloc « contréle » ©

C

ABCDEF<
v ON @

80* 264" s0° 28cm

p‘ alllancement di programme

®'-, definir les motewrs de deplacement pour. C+0D =

repeterindefimment

@3} commencer & déplacer ‘T -

ameter le deplacement
deplacer J, = pendant @l CIT »

deplacer fElElCes il pendant @ rolations =
=

@ B » ldeicolleur| - B8 SSlorE
ameter e deplacement

jousrlesonl Black enregistreé » | jUsqu'a lafin



https://drive.google.com/file/d/1SazI54GVCM21Zs2ktnvpn8E393-LRM3n/view?usp=drive_link

2 o
SEQUENCE 10 : MISSION DE LIVRAISON DérLACEH.

Votre mission
Lors de cette exploration sur la planéte Mars,
votre robot devra pouvoir transporter des objets.

Défi 13 :
Créez un robot capable de se déplacer avec un objet et de le
déposer a un endroit bien précis.

Zone de recherche x

”‘ B@ C@9 Ped e FEI
o ON 10

30m= ne- 229° gcm

- x

Ici dans le cas d'un arrét 4 une
certaine distance mais cela peut
o : " dépendre d'une distance, d'une
@ definirles moteurs/de deplacement pour. C+D couleur,...

» |-E_ll__ll[ﬂ!I

@ commencer a déplacer T =

F = lestillellel Splus prochelqlels 6 cmi= 2

@ arréterle deplacement

@ E« foumer (™« pendant o secondes w

MOTEURS


https://drive.google.com/file/d/10qTl_W0F2zcdwccpRgXOh5QmEbxIN1Kq/view?usp=drive_link

DEPLACEM... COMTROLE

Votre mission ®

CAPTEURS  OPERATEURS

Lors de cette exploration sur la planéte Mars,
votre robot devra pouvoir transporter des objets.

Défi 14
Lors de la rotation de votre robot dans les différents défis réalisés :

e Avez-vous rencontré des problémes de précisions de rotation ?

e Avec la méme programmation, pouvez-vous effectuer une rotation
compléte et précise sur différents revétements ?

Zone de recherche

e Lorsque I'on se déplace sur Mars, le sol peut étre différent d'un endroit a l'autre.

Grace a quoi pourriez-vous apporter de la précision dans nos mouvements ? 20505
Que permet-il de mesurer ? L GG L GG Gl El LI alleliS
7Ty

@) =



Défi 15 : Faites tourner votre robot a 90° avec le gyroscope

Vous aurez besoin uniquement des différents blocs situés au début de la
séquence. A vous de les paramétrer correctement

= =1 P P ) (=
L) ) 2@ &) Pey =&Y Fes
v N 10 i L1k 29" 200 cm

Etllancementdiinog Emmel

@ definir les moleurs de déplacement pour. C+D »

Dans cette exemple, j'ai décidé de diminué la
vitesse de déplacement pour diminver le temps de
@ definir 1a vitesse de deplacement a 6 o freinage. En fonction de la vitesse et de la manigre

de déplacement, le nombre de référence (ici 83
trowve par essal et errewr) changera

BB dtinin lanale deliacet s

@ arméter|e deplacement

Défi 16 : Réalisez un bloc personnel pour effectuer n‘importe quel
angle de maniére précise afin de ne plus devoir répéter toutes ces
actions.

Petit conseil : utilise les blocs « MES BLOCS »  essiocs

Ce document pourrait vous aider a créer votre bloc personnalisé.

SPIKE PRIME LESSONS

By o vy of P Rmces

OBJECTIFS DE LA LECON

W A § gt S0 by sl s bioct”
B il e s e L
B Apprenay b compnars o bloc” B B84 SRrdet 8 DN KT | P prar)



https://drive.google.com/file/d/16F0Hq-qjlPWJ53Ju9OWRQeAlP5ktVBVU/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1Pw-4ZDl9g2sXtaFZoIwdJC_uO9lHfeo3/view?usp=drive_link

Zone de recherche

L] r

1ére possibilité

38 341 220

.e. a cEl o@D £

définir R

@ définie

F o)

200 cm

2éme possibilité

(plus complexe mais plus précise)

A a c@ D@ E@

we 347"

définir Rotation Angle ameur

defir

definir

200 cm

allancameEata I pTa g e

Ici pour faire un angle de 90° j'ai déja
retiré ['erreur de 7° en fonction des.
istiques du m t

Ici pour faire un angle de 90° j'ai déji
décidé I'erreur de 7* en fonction des
caractéristiques du mouvement



https://drive.google.com/file/d/1xGujhJvW4PbqBGduZ1URr-Llm5D6kGJ7/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1NJ3KEA9L0sMBtL7MDmEpt3HeyYdBHiT5/view?usp=drive_link

Défi 17 :

Récupérez uniquement les 5 minerais noirs nécessaires pour la mission.
Arrangez-vous pour savoir toujours ou vous en étes dans vos
recherches.

WARIABLES

Petit conseil :
Reprends ton code du défi 12 et modifie-le en utilisant les blocs « VARIABLES ».

Ce document pourrait vous aider a créer vos variables.

metre | Minerais trolvés ¥ a'o

epelet fsqtia cequel ((Mneras toivs ) = ()

Variables

ﬁ eciire | Minerais ouves

Créer une variable

meftre  Minerais frouvés » & o
ajouter o A Minerais trouvés -

§



https://drive.google.com/file/d/1nU8cKQ_LmpUOC5Nk5LKoeg1MXejOJgRY/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1IFpSgdfyhr9TSPwkkn1g33oN-FDtR-jA/view?usp=drive_link

: ® o o
SEQUENCE 12 : MISSION LIGNE NOIR CAPTEURS  DEPLACEM..  CONTROLE

Votre mission

Sur cette planéte, votre robot sera amené a devoir suivre des traces
laissées a la surface de celle-ci

Défi 18 :
Créez un robot capable de suivre une ligne noire pendant 5 secondes.

¢ Aidez-vous du défi 12 pour déterminer toutes les étapes de votre
programmation pour atteindre votre objectif.

¢ Créez votre programme et testez-le en mettant des morceaux de
papier noir pour créer une ligne noire.

124* 180" 229 200 cm

@eeeees. Eoaeeen.
W

’ (aulleneementdilprearammel " aullane

@ definir les moteurs de deplacement pour. C+D

@ définir les moteurs de déplacement pour. C+D »

@ dafinir Ia vitesse de déplacemant & @ ar @i) définir laivitesse de déplacement & a Yo

rejnitialisenlelehronomeire reinitialiserlelehronometre!

repetenjusquialcelgue chronometrel = [Epetagusglalcalgle chronometre’) = o
i @ B « ‘delcouleur v 20 3alors 5 @ B » | réllexion <= w @ Ya 7 Nalors
@ commencer e déplacement de (E{eiERE] O N E R EEEREGEN droite. 20

Sinon

@ commencer s deplacement de’ (ETEREE] @ ey N GEN . gauche: -20

@ arréten leldéplacement @;‘l aréter leideplacement


https://drive.google.com/file/d/1K-GQ6wqlZfBXxkHp3TyCCTWn3aGxBhdv/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1_D0kB3glSIWEYe5plnyrHm9xavgot6k-/view?usp=drive_link

Félicitations, vous venez d'obtenir votre badge

« expert » en controle du robot.

Bravo, votre initiation est terminée.

Vous voila maintenant préts a vous lancer sur les 7

missions a réaliser pour réussir

LE DEFI ULTIME

que I'astronaute vous a donné

en début d'année.
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