Le « batdog »
1. Intention pédagogique

Cette activité vise le développement de la compétence disciplinaire 1  par la conception d’un chien robot auquel devra être rajouté d’autre module représentant un des cinq sens humain.  
2. Élèves visés

Élèves de première année du deuxième cycle du secondaire  en Science et technologie)

3. Domaine général de formation touché et axes de développement

Médias
4. Description de la tâche

Amorce

Élément déclencheur : Connaissez-vous les animaux virtuels?  Connaissez-vous les tamagochis? Le chien robot de Sony?
Le système nerveux régule les fonctions corporelles internes, mais aussi les comportements des individus, leur permettant d’entrer en relation avec le milieu extérieur et de s’y adapter.

Le système nerveux central rend possibles des comportements complexes et coordonne des commandes motrices grâce au système nerveux périphérique. 

D’une grande complexité structurale, le système nerveux recueille une multiplicité d’informations grâce à divers récepteurs sensoriels distribués dans les organes des sens, qui assurent la vision, l’ouïe et l’équilibre, le goût et l’odorat, le mouvement et la locomotion. Ces données sont ensuite intégrées dans les aires sensorielles situées dans le système nerveux central.

Le système nerveux joue également un rôle important dans la coordination des mouvements et dans la façon dont nous nous déplaçons. La saturation sensorielle peut aussi découler d’un usage immodéré des nouvelles applications issues des technologies de l’information et de la communication.

Le squelette assure le soutien et la protection du corps. Il joue un rôle essentiel dans le mouvement grâce à l’action des muscles qui agissent sur lui en se contractant. Certains os sont fusionnés, tandis que d’autres sont reliés par des articulations permettant une certaine liberté de mouvement.

Activité proposée

Conception technologique en robotique. Nous allons concevoir un chien robot avec Lego® Mindstorm® qui utilisera au moins deux sens. Il devra se déplacer et réagir au stimulus du sens modelisé.
5. Productions attendues

Cahier de travail
Conception robot

Programmation robot

6. Compétences disciplinaires ciblées

Compétence 1 – Chercher et trouver des solutions à un problème
7. Compétences transversales

Exploiter l’information, coopérer, 

8. Ressources 
Concepts prescrits

– Système nerveux central (encéphale, moelle épinière)

– Système nerveux périphérique (nerfs)

• Neurone (synapse, axone, dendrite)

• Influx nerveux (acte volontaire, arc réflexe)

– Récepteurs sensoriels (oeil,oreille, peau, langue, nez)

– Fonction, composantes et utilisation des systèmes de transmission du mouvement

(roues de friction, poulies et courroie, engrenage, roues dentées et chaîne, roue et vis sans fin)

– Fonction, composantes et utilisation des systèmes de transformation du mouvement

(vis et écrou, cames, bielles, manivelles, coulisses et systèmes bielle et manivelle, pignon et crémaillère)

– Caractéristiques des liaisons des pièces mécaniques

– Fonction de guidage

– Construction et particularités du mouvement des systèmes de transmission du mouvement (roues de friction, poulies et courroie, engrenage, roues dentées et chaîne, roue et vis sans fin)

– Changements de vitesse

– Construction et particularités du mouvement, des systèmes de transformation du mouvement (vis et écrou, cames, bielles, manivelles, coulisses et systèmes bielle et manivelle, pignon et crémaillère)
INGÉNIERIE ÉLECTRIQUE

– Fonction d’alimentation

– Fonction de commande
Démarches

Il s’agit d’une démarche technologique de conception
A. Étude du problème technologique en tenant compte des diverses conditions et contraintes à respecter (cahier des charges). 

B. Recherche de solutions au regard du fonctionnement et de la construction. 

C. Fabrication du prototype.
D. Examen approfondi du prototype et mise à l’essai (essais et validation de la conception). 

E. Vérifier si la conception est conforme aux exigences du cahier des charges. 

F. Retours réflexifs en cours et en fin de processus, (analyser le cheminement, valider ses choix et proposer des améliorations à la solution retenue).
9. Durée approximative
6 périodes de 75 minutes (excluant la recherche documentaire)

10. Pistes d’évaluation possibles

· Évaluation du document de travail
· Évaluation en regard des objectifs visés (construction et programmation du robot)
· Grille d’autoévaluation des apprentissages (une par élève)
