Actionner un Servomoteur (avant-arriére)
par capteur IR (suiveur de ligne) g= -
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avec arduino

{

}

{

}

#include <Servo.h>

Servo servo_pin_8;

void setup()

pinMode( 2, INPUT);
servo_pin_8.attach(8);

void loop()

if (digitalRead(2))
{

servo_pin_8.write( 180 )

}

else

{

servo_pin_8.write( 920 );
}
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Quand le capteur IR touche la ligne (enirée2=1/haut),
s'actionne le Servo (sortie8) dans un sens (angle180) ,

sinon sens inverse (angle0)

activer la broche Humériqueﬂcnmme une entree
activer la broche Humériqueﬁcnmme une rotation Servo-moteur
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