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Wstep

Linefollower jest to robot, ktorego zadaniem jest podazanie za linia. Linia ta jest
okreslana w typowych sytuacjach jako czarna linia na biatym tle, lub rzadziej biala linia na
czarnym tle. Robot musi mie¢ mozliwo$¢ poruszania si¢ oraz mozliwo$¢ wykrywania linii.
Celem budowy takich robotow jest przewaznie wystgpowanie w konkursach, w ktorych liczy
si¢ jak najkrotszy czas przejazdu robota przez $cisle wyznaczong trasg. Przeznaczeniem
skonstruowanego robota byl przejazd w konkursie organizowanym przez przestrzen
Makerspace@UW, na trasie przedstawionej na ponizszym rysunku:

123 cm

Sch.1 Trasa

Budowa

Kluczowym elementem robota jest ptytka Arduino Uno Rev3. Zawarty w niej
mikrokontroler zostat przez nas zaprogramowany tak, aby robot podazat za linia. W tym celu
podiaczono do niego listwe z czujnikami odbiciowymi, dzigki czemu mozna wykrywac,
gdzie znajduje si¢ tor jazdy. Aby czujniki te pracowaty optymalnie, a zatem znajdowaty si¢
na odpowiedniej wysoko$ci wzgledem toru, uzyto Ball Caster Pololu 3/8". Jest to plastikowa
kulka, ktora ma odpowiednia wysoko$¢, a zarazem stabilizuje przod robota. Mikrokontroler
ten, poprzez wykorzystanie sterownika silnikow Pololu MAX14870 (dodatkowego uktadu
kompatybilnego z ptytka Arduino tzw. shield), steruje dwoma silnikami Pololu HP 10:1 do
ktorych przymocowano kota Solarbotics RW2. Silniki przymocowano do podtoza
oryginalnymi mocowaniami producenta. Catos¢ jest zasilana dwiema bateriami 9V oraz
kontrolowana modutem radiowym 4-kanatlowym 433MHz obslugiwanym pilotem. Czg$ci
zostaly zamontowane na drewnianym podtozu, wykonanym w pracowni obrobki drewna,
zgodnie z ponizszym schematem:
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Sch.2 Budowa robota

Mikrokontroler odbierat sygnaty z czujnikow umieszczonych w listwie - na tej podstawie
mogt okresli¢ potozenie linii dzigki kalibracji, czyli zapamigtaniu jakie wartosci sygnatu z czujnikoéw
odpowiadaja linii a jakie podtozu. Na tej podstawie mozna okresli¢ przyblizone potozenie linii w
przedziale od czujnika pierwszego do ostatniego jako srednia wazona z sygnatu czujnikdw. Na
podstawie tej §redniej zrealizowano kontroler PID, ktory utrzymywat robota na $rodku linii poprzez
kontrolg pradu na silnikach. Przy pisaniu tej czesci kodu wykorzystano biblioteki udostgpniane przez
producenta kupionych uktadéw :https://github.com/pololu/dual-max14870-motor-shield oraz
https://github.com/pololu/gtr-sensors-arduino.

Dla lepszej kontroli nad robotem konieczne byto stworzenie mozliwosci bezprzewodowego
wydawania polecen, w szczegolnosci polecenia ,,STOP”. Wykorzystano odbiornik i pilot 433Mhz.
Program obstugujacy pilota oparto na bibliotece https:/github.com/sui77/rc-switch. Uklad ten potrafit

realizowac¢ 4 sygnaty co pozwala na wydawanie polecen ,,start”, ,,stop”, ,,kalibracja” oraz pozostawia
jeszcze jeden dostepny przycisk.

Podsumowanie

Robot w konkursie zajal 3 miejsce. Wykazywatl w czasie konkursu problemy z uktadem
czujnikdéw na granicach obszaré6w mocniej oswietlonych przez stonce. Jest to najwigkszy problem
tego robota, ktéry wymaga dalszej analizy w celu wyeliminowania tego zjawiska. Podczas testowych
przejazdow robot potrafit przejechaé ptynnie tras¢ nawet w 35 sekund, jednakze nie wykazywat on
100% powtarzalno$ci. W tym celu w przysztosci trzeba by zmieni¢ zrodto zasilania na stabilniejsze
oraz stworzy¢ uktad kontroli predkos$ci silnikow.
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