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Solution exercice 4

Conseil : Voici les blocs que nous conseillons d'utiliser :

ey —r

_ _ & le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte cotégauche v  blancw 7
@

: &k toumar a droite v i@%dipum

Détecteur de ligne noire Le robot dispose de deux phototransitors qui émettent chacun une
lumiere. Si le robot passe sur une surface claire (idéalement blanche) la lumiére réfléchie et le
phototransitor associé envoie un signal électrique. Si le robot passe sur une surface noire, la lumiere
n'est pas réfléchie et aucun signal n'est envoyé. Chaque phototransitor peut donc piloter I'un des
moteurs du robot.

Le robot peut donc détecter le noir et le blanc.

Les robots suiveurs de ligne sont utili
sés dans l'industrie, notamment pour
se déplacer dans les entrepdts et trans-
porter de maniére autonome des compo-
sants d'un point a un autre

| 2 3 4

En utilisant différentes fonctions pour chaque capteur, il est possible pour le robot de suivre une ligne
noire. Il suivra en fait I'extrémité de la ligne. Il y a différentes facons de programmer le robot et il faut
considérer toutes les conditions (si...alors...sinon )

1. Siles deux capteurs détectent la ligne noire, le robot avance.

2. Si le capteur de droite commence a détecter du blanc, il tourne a gauche.

3. Sile capteur de gauche commence a détecter du blanc, il tourne a droite.

4. Sinon, il continue d'avancer jusqu’a ce que les deux capteurs détectent du noir.

Castel'Lab le Fablab MJC de Chateau-Renault - https://magenealogie.chanterie37.fr/www/fablab37110/



Last update:
2025/11/21  start:mblock5:solution:exo4 https://magenealogie.chanterie37.fr/www/fablab37110/doku.php?id=start:mblock5:solution:exo4

11:44

lignesuivi004.mblock.tar
(enlever .tar)
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1. Si les deux capteurs détectent la ligne noire, le robot avance.

2. Si le capteur de droite commence détecte du noir, il tourne a droite.

3. Si le capteur de gauche commence a détecter du noir, il tourne a gauche.

4. Sinon, il continue d'avancer jusqu’a ce que les deux capteurs détectent du noir.

Lorsque le mBot(mcore) démarre

&8t le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noir ¥ tout v
BBf avancer ¥ a @ % de puissance
sinon
si et le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noir v coté gauche v 7

tourner a gauche v a m % de puissance

&t le capteur de suiveur de ligne port 2 # délecle noir v colédroit ¥ ?  alors

weat tourner 3 droite v 3 @ % de puissance

it reculer v a @ % de puissance
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Lorsque le mBot{mcore) démarre

&2 le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noir v tout *+ ? _ alors
&b avancer v 3 @ % de puissance
sinon

si 4=2b le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte blanc v

& tourneradroite v 3 @ % de puissance

sinon
si &b le capteur de suiveur de ligne port 2 v détects blanc w cotédroit v 7  alors
=t toumer 3gauche v a m % de puissance
sinon

st avancer ¥ 3 @ % de puissance

correctionsuiviligneexo4_vittascience_20251020_193057.ino.zip

Robot circuit Vittascience test gauchedroite variables 20251121
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atterwire jusqu'a  [mCore] bowton est pressé ?

PE—— Y

atecter & vitessem = ta vatewr ()

affecter 3 drotte ¥ 12 valewr o

PR—, \

Répéter inoéfimiment

sl [Swbreur de ligne] captcur  droft *  au-dessus dune lgne nore sar le part 2 v £t v  [Swiveur de lignc] captour  gauche *  aurdessus dunc ligne nofre surle port 2 alors
mCare] aéfindr La coulsin 5 s LED sl v
ImCore] aéfinir la couteur delaLED gawche
[Moteurs) contréler le motesw  droft T direction  avancer ¥ vitesse vitesse T (%)
Matours] contrles be motews gouche =  dWection svancer
sinon 51 [Sutvewr de ligne] capteur gauche *  aw-dessus dune lgne noire sur e port 2 asors. (=)
ImCore] défindr La couteur de la LED  gausche *
ICore] aéfindr La couteur . de la LED  aelte =
MMgtcurs] cantrider e motewr  droft *  direction avancer = viiesse  vitesse ¢ (%)
[Motcurs] améter le motewr  gauche =
P
affecter 3 drofte * L2 valewr o
sinon =1 [Bulvewr de ligne] capteur droft ¥ aw-dessus dune ligne noire sur le port 2 ¥ ators (D
mCore] aétinir ta couteur de s LED  dvoite =
ImCore] aéfindr la couteur . delaLED  gawche
[Moteurs) contrier le motews gauche *  direction avancer v  witesse vitesse * (%)
Matours] ssréter le moteus  draft *
affecter & gauche =  La valcwur o
affecter & drofte L2 valcur o
s ®
= mon  [Bubecur de ligne] capleur  droft ¥ au-dessus dune igne nofre surbe port 2 ¥ - mon  [Buiveur de ligne] captewr gQauche ¥  au-dessus dune Hgne nolre srle port 2 ¥ slors
m]dﬁﬁll_.—.&llm drofte ¥

mmum.ﬁhm gauche ¥

" arotte * = ® o e
[Motewrs] contrier Ie motcur droft ®  diection  avancer rm:sse°r_m

[Motewrs] contriiey Ie moteur gamche *  dircction avancer *  wilesse  vitesse * (%)

®

=i gauche _oo ators

[Moteurs] contrler le moteur droft v divection avancer ¥ vitesse vitcsze v (%4)

[Motewrs] contrier b meteur geuche ¥ direction avancer * vitesss o (L]
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