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Nom : ………………………………. – Prénom : ………………………………. – Classe : ……. – Equipe : ……. 
 
 
 Simuler le fonctionnement du robot et définir la position des capteurs de suivi de ligne 
 

Algorigramme de simulation à compléter 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Initialiser le 
chronomètre 

Tourner de 5 
degrés à droite 

Afficher « Temps 
parcours » 4 sec 

Avancer de 0 Avancer de 10 
Tourner de 5 

degrés à gauche 

Butée touchée ? 
Rouge touche 

Noir 

Vert touche 
Noir ? 

Touche Espace 
pressée ? 

Simuler et programmer 
le fonctionnement du robot 

Evénements 

Actions 

Temps de parcours 

obtenu 
_  _ ,  _  _ 

Position des capteurs retenue 

sec 

Basculer sur costume 

S’orienter à 0 degré 

Aller à position (X,Y) de 
départ 

Mettre « Temps-
parcours » à 0 

…………….. 

Non 
Oui 

…………………………. 

…………… 

Non 

Oui 

………… 

Non 

Oui 

…………………………. 

…………… 

Non 

Oui 

…………………………. …………………………. 

Fin 
…………………………. …………………………. 

Début 



Clg Kervallon – Avril 2021 

 
 Préparer la programmation du robot avec l’algorithme 
 

Algorigramme du robot 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Programmer et valider le fonctionnement du système réel 
 
Programme du robot 

 
 
 
 
 
 
Mouvements du robot et états des capteurs associés 

Mouvements  
Bouton poussoir 

 ou  
Microrupteur 

 ou  
Suivi ligne gauche 

 ou  
Suivi ligne droite 

Avancer ……………. ……………. ……………. ……………. 

Tourner à 
gauche 

……………. ……………. ……………. ……………. 

Tourner à droite ……………. ……………. ……………. ……………. 

Arrêter ……………. ……………. ……………. ……………. 

 

Nom du fichier : …………………………………………………… . sb2 mBlock 


