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Se préparer pour le Défi 1 : Comprendre comment le robot se déplace avec uniquement 2 roues motrices
1° Indiquez le sens de rotation des roues par un des symbole : Forward / Stop / Backward ?
2° Complétez les cadres détaillants chacune des 4 situations de cette fiche d’activité 

SI  le capteur de ligne  n° …….…… = 1    ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 1 :

Situation 2 :

R3 = 1

R3L3 = 1

L1 = 1  ET R1=1

SI  le capteur de ligne  n° …….…… = 1    ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 1

Situation 2

Situation 1

Situation 3

Situation 4

SI  le capteur de ligne  n° …….…… = 1    ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 3 :

Situation 4 :

SI  le capteur de ligne  n° …….…… = 1    ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Speed 0 > 255
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Nom : Prénom :

Défi 1 : le robot doit se déplacer à l’intérieur du rectangle, sans sortir du rectangle 

R3 = 1L3 = 1 L1 = 1  ET R1=1
Situation 2Situation 1 Situation 3 Situation 4

Blocs à utiliser

1° Démarrer Navigateur Chrome ou Edge (Pas FireFox)
2° Make Code for Micro:Bit
3° +Extensions 
4° Ajouter l’extension  « MaqueenPlus »
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https://makecode.microbit.org/#editor
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Défi 2 : le robot doit suivre la ligne, en fin de parcours, il doit faire demi-tour et repartir au 
Début 

SI  le capteur de ligne  .… = 1   & …….= 0   ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 1 :

Situation 2 :

SI  le capteur de ligne   .… = 0   & …….= 1     ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

SI  le capteur de ligne   .… = 1   & …….= 0     ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 3 :

SI  le capteur de ligne  .… = 1   & …….= 1    ALORS 
Motor Right Direction …………………………...… SPEED …..……………
Motor Left Direction …………………………...… SPEED …..……………

Situation 4 :

 L1=1 & R1=0  

L2 = 1  & R2=1
Reculer et Faire 

demi-tour

Start

Situation 1

Situation 2

Situation 3

Situation 4
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FORWARD

Speed 0 > 255
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 L1=0 & R1=1  

 L2=1 & L1=0  



Nom : Prénom :

Défi 2 : le robot doit suivre la ligne, en fin de parcours, il doit faire demi-tour et repartir au 
Début 

Situation 2Situation 1 Situation 3 Situation 4

Blocs à utiliser

L2 = 1  & R2=1
Reculer et Faire 

demi-tour

1° Démarrer Navigateur Chrome ou Edge (Pas FireFox)
2° Make Code for Micro:Bit
3° +Extensions 
4° Ajouter l’extension  « MaqueenPlus »
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 L1=1 & R1=0   L1=0 & R1=1   L2=1 & L1=0  
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