Objectifs visés : C6 C9 Concevoir mettre au point un programme

Matériel dont je dispose :

Le logiciel le blockly , le robot loupiot ,un cicuit

Ce que je dois rendre :

Un programme pilotant le robot pour parcourir le circuit proposé.

Problématique:

En utilisant le document ressource , effectuer la programmation pour le suivi de ligne du parcours mis a
disposition.

Le robot loupiot posséde 3 capteurs infra rouge montés sous le chassis.

Capteur 2 (C.5)

(C.4) Capteur 3 Capteur 1 (C.6)

Les trois capteurs infrarouges et les broches associées

Si la broche est activée c est qu il y a une ligne noire sous le capteur .

Il est donc nécessaire de concevoir le programme de suivi de ligne pour parcourir | ensemble du circuit.

Il est nécessaire d utiliser les entrées pour connaitre | état des capteurs.



I Sorties
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si entrée [EURD est EEITED
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Variables si entrée [EXIE) est
Maths
Procédures
Taches
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Liaison serie
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lire valeur analogique en [EXVEJ et stocker dans

lire température en [EXIED et stocker s (BT IEntree )
analogique

lire distance ultrason en [EXVES et stocker dans (V'aleur
ariable)

lire distance ultrason en (mode 2 broches)
trigger (KUK echo [EUE] et stocker dans (E.%3

lire valeur infrarouge [EXUED et stocker dans
% télécommande infrarouge (+1)
% Temps écoulé

compter pulsations en [ZXE) pendant ms et stocker dans
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