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#include <Servo.h [Angle rotatior“
Servomoteur

- arrét=autour de 90

- de 90 a 180 rotation

dans un sens de plus en

plus rapide

- de 90 a 0 rofation dans

I'autre sens de plus en

Qlus rapide /

Actionner 2 Servomoteurs (avant-arriére)
par 2 capteurs IR (suiveur de ligng
avec arduino

Servo servo_pin_8;
Servo servo_pin_9;

void droite();
void gouche8;
void avance

void setup()

pinMode( 3, INPUT);
pinMode( 2, INPUT);
servo_pin_8.c1’r’rcch$8};
servo_pin_%.attach(9);

void loop() 2 -
if (1( digitalRead(2) )) B @55 sauns A iE/|
droite();
{else
if ({ digitalRead(3) ))
gauche();
0 s 2 capteurs IR
} avance(); detectent une
} ligne noire :
} Si un capteuriR
void droite() detecte la ligne
servo_pin_8.write( 90 ); ’es. servos Serve droit
servo_pin_9.write( 180); orientent dans le il i
}de'oy( 100): sens opposé, s'ils sens, servo
‘d ! ne detectent rien , et
v v —
cl@avance les servomoteurs | - e S| 8 | sexvo gauche
servo_pin_8.write( 0 ); ‘acti - sadn B dans un sens,
SGFVO_pin_?.wri’res ]go ), SGCflvenf pOUf — ) mJ servo droit
delOy( 100 ), avancer. ; p - i | avanc < Brocheh {ﬁ?’ dans 1'autre
} / d:z:ouzmslen:, it @
Joid gauchel iyl |y s sonvns G008
arrét iz
servo_pin_8.write 03:
servo_pin_9.write( 90 );
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Servo droit

dans un

3ens, Servo

gauche arrét

Servo gauche

dans un sens,

servo droit

dans 1'autre
Servo gauche

dans un =sens,

SEerva druiq

arrét
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