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Activités a réaliser en 1lot:
Temps alloué : 55 minutes

Probléeme a résoudre : Dans le cadre du cours de technologie, vous allez découvrir un robot de pilotage autonome.

A - Le robot suiveur de ligne - mode réel : réaliser le programme ci-dessous :

Situation 2 Situation 3

Situation 1 Situation 4

o
(=]

C‘"‘"E!
o I

mBot is on the black

line , the value of the
line-follower sensoris 0, |
keeps moving forward

mBot deviates from the

black line to the right , the |

value of the line-follower
sensor is 1, should turn
left back to find the black
line

mBot deviates from the
black line to the left , the
value of the line-follower
sensor is 2 , should turn
right back to find the
black line

mBot is not on the black
line , the value of the
line-follower sensoris 3 ,
turns back to find the
black line

O Indicate the sensar could not receive the infrared signal

l. Indicate the sensor could receive the infrared signal

mBot - générer e mBot - générer le code

‘attendre jusqu@ . bouton de la carte Flaahd . bouton de la carte
répéter indéfiniment

mettre EETeRd @ <tat du suiveur de ligne sur le
si state = i . alors

S

sfate = |

e

SHEn I

si  state =] alors
Frourner s arore ~ LAY

S

avancer ¥ ERERIGEE- 50

tourner a gauche ¥ EREERVIGIS

tesse Sk




TECHNOLOGIE 3 EME
DEFI ROBOTIQUE

CT42-CT55-CS1.6-CS5.6

LE SUIVEUR DE LIGNE
Séquence 28
VREP ET LA SIMULATION

ROBOTIQUE Fiche éleve

Page 2/3

B - Le robot suiveur de ligne - mode simulé : ouvrir les programmes ci-dessous :

EXERCICE 1 :
©.0

prog_mbot_suive
ur_ligne_ex1-1sb

_ état du suiveur de ligne sur le (eliedd |

UL 45 (o= 5T
Non-threaded: 1 (B ms) ~
Calculations: 0, detections: U9

fahontime:
(s) execuisd

hife:
ling enabled
imity gensor handling enghlec
in sensor handling enabl
sup handling enabled
aanism handling enabled
amics handling enshled [
andling enabled —

detections: 0 (0 ms . _
| S,(«aetta)ctlms 1(Ems suiveur de ligne -
culations: 0 (0 ms; B
Caleulations: 0 (1 ms) piste 1 - w324t
Calculation passes: 10 (2 ms)
. Calculations: 0, surface cut: 0 mm”2 {wrme)

tourner a droite ¥ [ERRERRVICES 10~

avancer v ERERRUIEEA: @

J

—

=

prog_mbot_suive
ur_ligne_ex1-2.sb
2

etat du suiveur de ligne sur le

B
Calculahons: U (U ms)

Caleulations: 00 ms)
Calculation passes: 10 (2 ms)
Calculations: 0, sutface cut-4 = :
: : suiveur de ligne -
piste 1 - w32ttt

é la puissance @

=
activer le moteur

d .

avancer ¥ ERIEERVIEETS @

=1

EXERCICE 2 :

prog_mbot_suive
ur_ligne_ex2.sh2

suiveur de ligne -
piste 2 - w32ttt
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EXERCICE 3 :

quand presse
prog_mbot_suive
ur_| ligne_eﬁshz

répéter indéfiniment

mettre m& état du suiveur de ligne sur le

»

si ligne =ﬂ_ alors

avancer ~ ERGERVi--CE 107

ligne = alors

tourner & gauche v ERERRVITEET @

-

‘sinon

tourner a droite ¥ ERERRIGESS

EXERCICE 4 :

guand presse

mettre [FIEEd & Stat du suiveur de ligne sur le GREITERd
si igne =[] alers
faire demitour
répéter indéfiniment
mettre [FRERd & ctat du suiveur de ligne sur le

b
si  ligne =[J alors

S_}‘
suiveur de ligne -
piste 3 - v32.tit

| avancer ~ ERERYICEEEY 107
" défimnir  Avancer 5om

i
ligne =l alors | avancer ~ ERERTCE 10~

3 Ia vitesse (il attendre (D secondes
sinan EFEIEN = 13 vitesse (W

lal ligne =] alors

| sinon

[tourner & droite ~ ENCRESS 10~
| définir| faire demi-tour

Avancer 5cm y : 5 :
. [tourner & droite ~ EREREEER 10~

r - 7
stop attendre €X) secondes

)




