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Solution exercice 4

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

&% sur appui du bouton Carte  pressé v 7 ‘

, . &% le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte cité gauche v  blancv 7

: Wk toumner 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 lumiere 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 & un autre

1 2 3 1

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 fagcons de programmer le robot et il faut
considérer toutes les conditions (si...alors...sinon )

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

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

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

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

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. Sile 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 ¥

&b avancer v 3 @ % de puissance
sinon

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

& toumeradroite v 3 @ % de puissance

sinon
si &3 le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte blanc »

tourmner a gauche * a @ % de puissance

avancer ¥ a @ % de puissance

cotédroit v 7  alors

correctionsuiviligneexo4_vittascience_20251020_193057.ino.zip

robotcircuithuit002.ino.zip
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