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Line Follower - Baiatu Bianca 333CA

Introducere

Robot care urmareste o linie neagra pe fundal alb.

Descriere generala

Scopul proiectului

Proiectul presupune construirea unui robot si de a-lI capacita sa urmareasca o traiectorie. Aceasta
traiectorie este data de o linie neagra pe un fundal alb. Robotul reuseste sa urmareasca linia cu
ajutorul a doi senzori infrarosu care ii detecteaza pozitia fata de linia ce trebuie urmata. Robotul are
de asemenea si un senzor ultrasonic care ii permite sa detecteze obstacolelele de pe drum si sa le
ocoleasca.

Rolul proiectului

Un line follower (urmaritor de linie) este util in industrie intr-o varietate de aplicatii, inclusiv:

1. Sisteme de transport si sortare: Un line follower poate fi utilizat intr-un sistem de transport sau
sortare automatizat pentru a ghida si urmari linii sau marcaje pe podea. Acesta poate fi utilizat pentru
a transporta sau sorta obiecte intr-o linie de productie sau in depozite.

2. Sisteme de navigatie in interior: in medii industriale complexe sau in spatiile de productie mari, line
follower-ul poate fi utilizat ca parte a unui sistem de navigatie in interior pentru a ghida vehiculele sau
robotii catre destinatii specifice.

Utilitatea proiectului
Line follower-ul este util datorita mai multor motive:

1. Automatizare: Line follower-ul permite automatizarea proceselor industriale prin urmarirea si
ghidarea unui traseu prestabilit. Acesta elimina nevoia de interventie umana constanta, ceea ce duce
la o eficienta si productivitate sporita.

2. Precizie: Line follower-ul poate urmari linii sau marcaje cu precizie mare. Acesta poate detecta si
corecta abaterile de la traseu, asigurand un transport sau 0 navigatie precisa.

3. Flexibilitate: Line follower-ul poate fi programat sa urmareasca linii sau marcaje in diferite
configuratii si medii. Acesta poate fi adaptat pentru a se potrivi nevoilor specifice ale aplicatiei
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industriale, fiind astfel versatil in utilizare.
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Hardware Design

Din punct de vedere al alimentarii robotelul este alimentat de o baterie de 9V. Robotul poate fi de
asemenea pornit si oprit prin interediul unui switch. Cele doua motoare sunt conectate la modulul
driver la 4 pini de output. lar pinii de input sunt legati de placa Arduino.

Componente|Link
Senzor
ultrasunet
Senzor IR https://www.conexelectronic.ro/ro/senzori-si-module-pentru-platforme-de-dezvoltare/16422-MODUL-SENZOR-BARIERA-INFRAROSU-TCRT5000.html?search_query=senzor&results=116
Kit Sasiu
Masina Smart
Baterie 9V https://www.conexelectronic.ro/ro/diverse-baterii/21948-BATERIE-ALCALINA-9V-VARTA-LONGLIFE.html?search_query=baterie&results=167
Arduino UNO |https://cleste.ro/kit-inva-are-arduino.html

Eflzogdsur\lldrlver https://www.conexelectronic.ro/ro/senzori-si-module-pentru-platforme-de-dezvoltare/358-MODUL-DRIVER-PAS-CU-PAS-L298N-ARDUINO.html?search_query=driver&results=29

https://www.conexelectronic.ro/ro/senzori-si-module-pentru-platforme-de-dezvoltare/144-MODUL-SENZORI-ULTRASUNETE-HC-SR04.html?search_query=hc+sr04&results=2

https://www.conexelectronic.ro/ro/roboti-diversi/16484-KIT-SASIU-MASINA-SMART.html

Buton
Rezisteta 10K ohm

Schema electrica
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Software Design
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Mediu de dezvoltare: Arduino IDE
Functionarea programului
Programul incepe prin a defini pinii folositi de pe placuta Arduino si variabilele globale.

Setup()

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2024/07/27 13:00


http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/pm/prj2023/adarmaz/ardu2.jpeg?id=pm:prj2023:adarmaz:bianca.baiatu
http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/pm/prj2023/adarmaz/ardu3.jpeg?id=pm:prj2023:adarmaz:bianca.baiatu

2024/07/27 13:00 5/6 Line Follower - Baiatu Bianca 333CA

in functia setup() sunt setati ca output pinii ce controleaza motoarele si vitezele acestora si pinul Trig
al senzorului ultrasonic HR-SR04. Ca input sunt setati pinii senzorilor infrarosu si butonul. Tot aici sunt
apelate functiile set initial_position() (care opreste motoarele si trece pinii acestora pe LOW) si
setup_interrupts() (care seteaza intreruperile venite de la pinul butonului legat la PD2).

Loop()

in functia loop() se calculeaza mai intai distanta fata de obstacole cu ajutorul senzorului ultrasonic
prin apelul functiei avoid_obstacle().

Dacé distanta calculatd este mai mare de 8cm se apeleaza functia find_position(). in aceasta functie
se citesc valorile senzorilor infrarosu. in functie de aceste valori se determina daca robotul trebuie sa
mearga fnainte, la dreapta, la stdnga sau sa se opreasca. in functie de valoarea returnata se apeleaza
functiile move_forward(), move_right(), move_left() care seteaza vitezele motoarelor dupa necesitate.

Daca distanta calculata este mai mica de 8cm robotul ocoleste obstacolul facand la dreapta, mergand
inainte si apoi la stanga pana intalneste din nou linia neagra.

Rezultate Obtinute

Puteti observa rezultatele obtinute prin intermediul celor doua clip-uri de mai jos:
https://youtube.com/shorts/Pbcc4F2RteU?feature=share

https://youtu.be/U3EZHQZItI8

Concluzii

Cea mai mare dificultate intampinata in implementarea acestui proiect a fost epuizarea foarte rapida
a bateriilor si necesitatea ajustarii vitezei in functie de nivelul de descarcare a acesteia. Pe de alta
parte proiectul a fost interesant si planuiesc sa continui sa il dezvolt. Voi incerca sa il programez
folosind algoritmul PID (din pacate nu i-am dat de cap).

Download

pm_proiect2023 baiatu_bianca_333ca.zip
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Jurnal

1. 25 aprilie - achizitionare piese
2. 30 aprilie - pagina documentatie
3. 1-15 mai - realizare hardware
4. 15-26 mai - realizare software

Bibliografie/Resurse

1. Laboratorul 2 intreruperi: https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab2-2023
2. Laboratorul 3 PWM: https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab3-2023
3. Laboratorul 4 ADC: https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab4-2022
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