
Challenge 

Choisir un projet par exemple ici « Suiveur de ligne » - Line Follower 

Cliquer sur « Fork » puis « Open Project » 

 

L’environnement (figure2) qui apparait est le suivant, une arène ou l’on distingue le petit robot en jaune et la ligne 

du circuit à suivre (en vert). Les monuments ne servent que de décoration, l’arène est le modèle 3D du Colisée et la 

basilique, St Pierre de Rome. 

 

Figure2 

Le robot (figure 3) est un classique robot suiveur de ligne à 2 

roues motrices indépendantes avec roue folle à l’arrière. A noter 

que le pilotage, lui n’est pas classique. La stratégie consiste à 

piloter l’avance (robot.move()) et l’orientation (Robot.rotate()) 

Il dispose d’une caméra RGB pour la détection de ligne.  

 

 

 

Figure 3  

 

 



Vision de la caméra 

Le signal reçu est codé sur une grille de 32 lignes, la caméra doit 

idéalement se trouver au milieu (avec la luminosité maximale) pour 

suivre la ligne. 

 

Figure 4 

Figure5 

Dans ce cas ci-dessous, il s’agit des lignes 25 et 26 ou la sortie du capteur est maximale. Le robot se trouve alors trop 

à gauche du tracé. Une correction avec l’opérateur « robot.rotate() » est nécessaire. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Environnement de programmation 

Une fois que le projet est ouvert, l’interface suivante apparait. 

 

 

 

 

Dans « Nodes » cliquer sur « Node : 

« adaptative_evaluator » le 

programme ci-dessous (figure 6) 

apparait. Il s’agit du programme 

relatif à la plateforme et au 

paramétrage du robot 

Dans « Nodes » cliquer sur « Node : 

« line_evaluator » le programme 

proprement dit de suivi de ligne est à 

compléter. Voir exemple figure 6 

(programme de base qui permet 

d’animer le robot) 

Une fois cliquer sur « Start » la 

simulation démarre et vous accéder à 

ce panneau de contrôle. 

En cliquant sur la caméra on voit le 

positionnement de la ligne – Figure 4 



 

Figure 6 

Les commandes du robot 

 

 

 



Voici un exemple de programme de base pour débuter, à modifier pour obtenir le meilleur score. Les commentaires 

permettent une analyse de l’algorithme nécessaire au suivi de ligne. Il est aussi fourni en vers Python.  

Contrairement à du suivi de ligne classique ou l’on pilote chaque moteur en vitesse, ici nous avons 2 fonctions. Une 

pour l’avance du robot ; robot.move(valeur_vitesse) et une pour la rotation du robot ; 

robot.rotate(valeur_vitesse_angulaire). 

 

Figure 7 

 

En cliquant sur « start » la simulation démarre, une fois le parcours réalisé on 

voit dans le panneau de contrôle inférieur le score et le temps de parcours. 

L’objectif étant d’améliorer le temps de parcours pour monter dans le 

classement.  

 

 

 

Figure5 

 

Calcul du score 

Le calcul du score est basé sur une formule mathématique ou L est la distance du parcours (constante), t le temps de 

parcours et p un facteur de performance variant de 0 à 1. 

 

Le facteur de performance est indexé sur les écarts avec la ligne à suivre. La somme des aires A « Sum Area » (m2) 

correspondant à la déviation est aussi prise en compte selon la formule ci-dessous. Un autre facteur, q, relatif à la 

déviation qui induit une diminution du score de ½ pour un décalage de 1/15 de m. 

 



 

 

Une fois que le challenge est achevé, notre profil apparaît dans l’historique 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Scénarii possibles 

 

Scénario1 – Déterminer la vitesse maximale de déplacement avec le même gain de correction 

On modifie simplement la vitesse du robot de manière progressive afin de trouver la limite acceptable qui permet de 

suivre la ligne. 

Voici les résultats obtenus. 

Robot.move(0.25) au lieu de 0.3 

 

Temps plus long, score plus faible 

Robot.move(0.6) au lieu de 0.3 

Fail, le robot ne réussit pas à prendre le virage 

Robot.move(0.35) au lieu de 0.3 

 

Temps plus court, score plus élevé 

Robot.move(0.5) au lieu de 0.3 

 

Temps plus court, score plus élevé 

Robot.move(0.58) au lieu de 0.3 

 

Temps plus court, score plus élevé 

Robot.move(0.59) au lieu de 0.3 

 

Vitesse la plus rapide acceptable 

Scénario2 – Ajuster le gain de correction, pour améliorer le score avec cette vitesse maximale 

Robot.move(0.59)  + Gain = 0.08 Fail 

Robot.move(0.59)  + Gain = 0.09  

 

Un légère augmentation du temps et une baisse du score, le sum area a augmenté 

Robot.move(0.59)  + Gain = 0.11 

 

Amélioration du temps mais le sum area augmente aussi donc le score baisse 



Scénario3 – Vérifier que ce gain permet de corriger les « sorties de route » à des vitesses supérieures 

Robot.move(0.6)  + Gain = 0.11 

 

Baisse du temps, meilleur score  

Robot.move(0.65)  + Gain = 0.11 

 

Robot.move(0.7)  + Gain = 0.12 

 

Robot.move(0.72)  + Gain = 0.13 

 

Robot.move(0.75)  + Gain = 0.14 

 

Robot.move(0.75)  + Gain = 0.14 

 

Attention valeur limite de la vitesse, le sum area augmente 

Scénario4 – Changer de correcteur avec un PID Robot.move(0.75)   

 



 Kp = 0.14  

 Ki = 0.0  

 Kd = 0.0  

 
 Kp = 0.14  

 Ki = 0.0  

 Kd = 0.01  

 
 Kp = 0.13  

 Ki = 0.0  

 Kd = 0.01  

 
 Kp = 0.15  

 Ki = 0.0  

 Kd = 0.012  

 
 Kp = 0.15  

 Ki = 0.0  

 Kd = 0.008  

 

 
 Kp = 0.13  

 Ki = 0.0  

 Kd = -0.009  

 
 Kp = 0.13  pour Robot.move(0.78) 
 Ki = 0.0  

 Kd = -0.009  

 
 Kp = 0.17  pour Robot.move(0.8) 
 Ki = 0.0  

 Kd = -0.011  

 
 Kp = 0.17  pour Robot.move(0.8) 
 Ki = 0.005  

 Kd = -0.011  

 
 Kp = 0.18  pour Robot.move(0.8) 
 Ki = 0.001  

 Kd = -0.011  

 
 

 

 


