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Line follower

Introducere

Inspiratie
Inspirafia a avut un numér de surse cu care am interactionat de-a lungul timpului:

= existenta ideii ca un proiect de line follower este o buna initiere in zona de robotica, fiind un bun proiect
hardware + software.

= mai multe demos / tutoriale de pe Youtube despre cum poti realiza un line follower precis.

= un curs de |A (anul 4) la care eu am participat, unde s-a vorbit despre algoritmi euristici (pe partea de
software).

ldee

Proiectul consta in realizarea unui robot de tipul line follower care sa urmareasca o linie/curba plana desenata cu negru
pe un plan alb, controlul realizandu-se la nivel software.

Descriere generala
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LED 1 (parcurs OK) < LED 2 (line is missing)

Robotul va consta dintr-un microcontroller (Arduino UNO) asezat pe un suport, impreuna cu un servomotor SG90 care
va dezvolta puterea necesara pentru roti (pentru deplasarea robotului). Pentru a detecta daca traseul urmat de robot
este corect, robotul dispune de 2 senzori (fotorezistori) care au rolul de a indica daca sub fiecare dintre ei exista o linie
neagra sau nu. Daca este o linie neagra, atunci robotul se va deplasa in directie opusa fata de pozitia senzorului.
Miscarea va fi imbunatatita cu ajutorul unui regulator implementat in software (PID). Scopul este ca robotul nostru sa
parcurgd complet o curba plana inchisa cu diverse grade de curbura (testarea controlului implementat intr-o situatie
reald). Robotul va dispune si de 2 LED-uri (unul rosu si unul verde) pentru a indica daca robotul urmeaza traseul dorit
sau nu.

Hardware Design

Pentru realizarea proiectului vom folosi urmatoarele componente:

= Arduino UNO / Atmega328P

= servomotor SG90

= 2 senzori / fotorezistori

= 2 diode LED

= breadboard

= fire

= baterie (eventual si un stabilizator de tensiune, in functiile de specificatiile servomotorului)

Software Design

Vom implementa in software un regulator pentru ca traseul robotului sa fie cat mai precis (mai exact, un regulator
proportional integrativ derivativ).

Rezultate Obtinute

Concluzii

Download

Jurnal

06.05.2023: Schita documentatiei (fo be continued).
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