3 Linformatique et la Fonctionnement du module
e prog rammation & res.ﬁsources'
Le robot mbot posséde deux capteurs de suivi de ligne
a l'avant. lls sont situés I'un a coté de l'autre sur I'avant
du robot

« suiveur de ligne »

Chaque capteur est équipé d’une del émettant un
signal infra rouge qui sera absorbé par un marquage
noir au sol ou au contraire réfléchi par des zones
claires. Les phototransistors associés a chaque DEL
détectent ou non le rayonnement

DEL infrarouge Phototransistor
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Madule suiveur

Les couleurs foncées réfléchissent moins bien la lumiére que les couleurs claires.

Si le capteur se trouve au dessus d’une couleur claire (lorsqu’il recoit beaucoup de lumiere), il prend
alors la valeur 1,

S’il se trouve au dessus d’une couleur foncée (lorsqu’il regoit peu de lumiére), il prend alors la valeur 0
(zéro).

suiveur de ligne est (EIM
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Scratch met a disposition du programmeur une instruction qui permet de lire la valeur des deux capteurs en
méme temps.

Etat du suiveur de ligne Capteur gauche Capteur droit
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Exemple d’utilisation : état du suiveur de ligne sur le = alors
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