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Tiny - Suivi ligne
Remarque: afin d'éviter les interférences de la lumiére du soleil sur le capteur infrarouge, nous devons
effectuer cette expérience a l'intérieur.

1. préparation

1-1.La position du module de capteur de suivi dans le robot
Les 2 modules de suivi de ligne

1-2 Découvrir le principe du module de suivi de ligne (tracking)

Le principe de base du capteur de suivi est d'utiliser la nature réfléchissante de I'objet.

Notre expérience consiste a suivre la ligne noire. Lorsque la lumiére infrarouge est émise vers la
ligne noire, elle sera absorbée par la ligne noire. Lorsque la lumiére infrarouge est émise vers l'autre
ligne de couleur, elle sera réfléchie vers le tube récepteur infrarouge.

Le module infrarouge suiveur de ligne est constitueé d'une del infrarouge et d'un phototransistor
(capteur). La del (Diode ELectroluminescente) émet un rayon lumineux, le phototransistor détecte
les rayons (photons)

Gﬁ B récepteur

Sol

La bande noire absorbe les
rayonsTiny-Mise en fonctionnement

Programmation en ligne voir document Tiny-Mise en fonctionnement
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https://docs.google.com/document/d/1auAHBtKt1DDSfCP5b1BpC3sePp0d6FuuAwlKFd4kPUY/edit?usp=sharing
https://docs.google.com/document/d/1auAHBtKt1DDSfCP5b1BpC3sePp0d6FuuAwlKFd4kPUY/edit?usp=sharing

2. objectif d'apprentissage

2-1. Apprenez a utiliser graphiquement les blocs de construction du capteur linéaire et a contréler
graphiquement les blocs de construction du moteur.

2-2. La fonction est réalisée par programmation: la voiture robot avance sur une piste noire.
3. Rechercher un bloc

Voici I'emplacement des blocs de construction requis pour cette programmation.
B Math

CarCtrlSpeed Run * speed o

Mbit_IR
CarCtrlSpeed2 Run ¥ speedl o speed2 o

Neopixel

—

Line_Sensor direct LeftState * value White * Line

I A Advanced

== MOlre
® Input
@ Music

Variables

Math ®

Tinybit Comparison

O--0
O -0

Mbit_IR

Neopixel

I v Advanced
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4. Faire le programme

Le programme récapitulatif est présenté ci-dessous:

au démarrage

montrer 1'icdne

toujours

si Capteur de ligne détecte cété gauche * couleur blanc * et - Capteur de ligne détecte cité drodt * coulewr blanc = alors
Déplacement mode2 Awvancer » awvec vitesse @

sinon si Capteur de ligne détecte cdté gauche + couleur noir = et = Capteur de ligne détecte cété droit + couleur blanc = alors @
Déplacement mode2 Tourner & gauche * avec vitesse @

sinon si Capteur de ligne détecte cété gauche * couleuwr blanc = et = Capteur de ligne détecte cité droit * couleur nodr = aleors @

Déplacement mode2 Tourner a droite * avec vitesse a

sinon @
Déplacement model

®

5. Phénomeénes expérimentaux

Une fois le programme téléchargé, ouvrez la puissance de la voiture robot, elle avancera le long de
la piste noire et un cceur s'affiche sur la matrice de points micro: bit.

NAHSEBM

Smart robot T'rocking map

i,

Suivi de ligne.hex :[oE[
Suivi de ligne
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https://drive.google.com/uc?export=download&id=1LVT3qf0MQnqb2hsvj7mc9NAcsS4hhobW
https://makecode.microbit.org/_0yUTwhPpDAKU
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