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ROBOT NA KONKURS LINEFOLLOWER

Naszym celem byto zbudowanie dziatajacego robota na konkurs, ktéry bytby w
stanie pokonac catq tras¢ z akceptowalng ilo$cia btedow.
Do zbudowania naszego robota uzylis§my:

- gotowej listwy z 8 czujnikami Pololu - “Pololu 961 - QTR-8RC Reflectance
Sensor Array”

- dwoch silnikow Pololu z przektadnig 10:1

- dwoch kot “Solarbotics RW21” z mocowaniem wewngtrznym

- oraz naktadki dla Arduino “L293D Motor Driver Board - sterownik silnikow
16V/0,6A”.

WahaliSmy si¢ poczatkowo nad Rasberry Pi, nastgpnie nad r6znymi modelami
Arduino jak Nucleo, Micro czy Pro, ale ostatecznie wybraliSmy Arduino “Micro -
A000053“ ze wzgledu na jego mate rozmiary 1 ilo$¢ wejs¢ analogowych (12 wejsc);
byl rowniez atrakcyjny budzetowo. Powyzsze czgsci wybraliSmy w takim zestawie,
poniewaz byly ze soba kompatybilne, miaty dobre opinie w internecie oraz sensowna
cen¢. Podstawe wydrukowaliSmy przy uzyciu drukarki 3D, ktora nalezy do
Markerspace@UW. Po zlutowaniu i przymocowaniu robota do podstawy nastapita
czg$¢ testowa. Kod na ktorym dziatat robot mial podtoze jezyka C, nie byt oparty na
PID.

Poczatkowo robot dziatat bardzo chaotycznie czyli obracal sig
niespodziewanie, jechat nie po linii w losowe kierunki, dosy¢ szybko, bylo to
spowodowane zbyt wysoka predkoscia maksymalna kot 1 predkoscia skrecania.

Silniki Pololu byly trochg problematyczne przy wykonywaniu testow,
poniewaz co okoto 3 okrazenia trzeba byto je dosy¢ dtugo tadowac. Po zmniejszeniu
parametrow szybkos$ci i kolejnej ilosci wykonanych testow udato nam si¢ osiagnad
oczekiwany efekt, czyli pokonania cato$ci trasy. Postawilismy na doktadnos¢
objechania calej trasy anizeli na szybkos¢, ktéra wiazata si¢ z duza iloscia btedow
wykonywanych przez robota. Ostatecznie udato nam si¢ wygra¢ konkurs co przeszto
nasze oczekiwania.



