WyKkrywanie linii w robotach typu LineFollower

1.Sledzenie linii z wykorzystaniem jednego czujnika.

Poszukiwacz krawedzi (ang. The Edge Finder) — Wystarczy tylko jeden sensor, aby
robot mégt sledzié linie. Tak naprawde, podaza on za jedng krawedzig linii
rozrdzniajac przejscia od czarnego do biatego podtoza. Przyjmijmy system
zawierajgcy dwa silniki (naped réznicowy), pierwszy silnik jest aktywny, gdy czujnik
wykryje linie, drugi jest aktywny, gdy system nie widzi linii. Takie rozwigzanie dziata
bardo dobrze, ale tylko przy matej predkosci np. przy uzyciu serw modelarskich. Nie
mozna tego uzywacé przy wiekszych predkosciach, poniewaz sensor moze skrzyzowac
sie z linig i przedostac sie na jej drugg strone. Zgodnie z sensem poszukiwacza
krawedzi zacznie sie on odsuwac od linii a nastepnie bedzie sie obraca¢ w koto. Uktad
z jednym sensorem rzadko jest uzywany z mikroprocesorami. Zgodnie z zasadami
binarnymi czujnik moze miec tylko 2 stany (widzi linie lub nie widzi). Jedyne
mozliwosci to:

0- Na linii
1- Pozalinig

2. Sledzenie linii z wykorzystaniem dwéch czujnikéw.

Unikacz linii (ang. The Line Avoider) — Uzywanie dwéch czujnikéw jest podobne do
korzystania z jednego, kazdy sensor steruje jednym silnikiem. Czujniki , wahajac” sie
miedzy linig, tak naprawde starajg sie jej unikaé. To rozwigzanie dziata lepiej od
pierwszego np. przy wiekszych predkosciach, ale gdy pojazd zgubi linie zacznie sie od
niej oddalac. Dzieje sie tak, dlatego, poniewaz robot z takim algorytmem, jak méwi
jego nazwa unika linii (teoretycznie ma jg miedzy dwoma sensorami), gdy wyjedzie
poza trase czujniki nie wykrywaja linii, wiec pojazd jedzie ciggle do przodu. Jezeli
uzywamy mikrokontrolera mozemy poniekad kompensowac to programem.
Mozliwe stany logiczne czujnikow:

00- Robot na linii lub poza nig

01-Znaleziona prawa czesc linii

10- Znaleziona lewa strona linii

11- Nieuzywane, gdy sensory rozstawione sg szerzej niz grubos¢ linii

3. Sledzenie linii z wykorzystaniem 3 czujnikéw

Obserwator linii (ang. The Line Seer) — Po dodaniu trzeciego sensora do powyzszego
rozwigzania mozemy stworzyc¢ robota, ktéry Swiadomie bedzie podazat sSrodkiem linii
oraz pilnowat jej krawedzi. Teraz robot ma przewage, bo moze swiadomie reagowac
na sytuacje, kiedy zgubi linie. Pojazd jest tez bardziej przystosowany do pokonywania




krzywizn. System z takim algorytmem moze zwiekszac predkos¢ na prostych, albo ustawiac
sterowanie na bardziej subtelniejsze na zakretach. To rozwigzanie jest jednym z najczesciej
uzywanych ustawien czujnikow.

Mozliwe stany logiczne:

001 — Przesuwanie od linii na lewo
010 — Centralnie na linii

011 — Lekko na lewo od srodka linii
100 — Przesuwanie od linii na prawo
101 — Nieuzywany

110 — Lekko na prawo od srodka linii
111 — Nieuzywany

4. Wykrywanie linii z wykorzystaniem 5 czujnikow

5 czujnikow(The Line Dancer) — Trzy czujniki to oczywiscie ilo$¢ wystarczajgca do efektywnego
$ledzenia linii, wiec dlaczego chcemy dodac¢ jeszcze dwa? Odpowied? jest prosta —mozliwos¢
uzyskania wiekszej predkosci. Dodajac dwa kolejne sensory zwiekszymy rozdzielczo$é czujnikéw,
dzieki czemu robot bedzie mdégt wyrazniej ,widzie¢” linie. Kiedy pojazd nie porusza sie zbyt szybko,
ma duzo czasu na regulowanie kierunku i predkosci jazdy tak, aby utrzymac sie na linii. Co sie stanie,
gdy znacznie zwiekszymy predkos¢? Zamiast wdziecznie podgzac za linig, robot stanie sie
nadsterowny i bedzie ,przestrzeliwac¢” zakrety.

Robot pojedzie poza
zakret, kiedy w niego
wejdzie.
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Mozemy wybraé dwa sposoby postepowania:

1. Zmniejszenie predkosci dopdki jest to potrzebne
2. Planowac i rekompensowac nadsterownosé/przestrzeliwanie zakretéw



W niektdrych momentach predkos¢ robota przekroczy jego mozliwos¢ samokontroli. Po
przeprowadzeniu testéw mozemy zaprogramowac robota tak, aby korygowat nadsterownosc¢ i
powracat na linie.

Teraz robot wie,
ze przestrzelil

Robot zakret

ponownie
widzi linie

Robt zaczyna
wchodzic w
zakret

;;dy ¢zujniki nie

wykryja linii, robot
dalej bedzie jej szukal

Na powyzszym rysunku robot zgubit droge i ponownie na nig powrdcit. Od czasu kiedy pojazd zaczat
skreca¢ w lewo i wyjechat za linie, wiedziat, ze musi tak dfugo skrecaé w lewo az powrdci na trase.
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