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A vonalkovetés elmélete

(egy szin/fényszenzor hasznalataval)

A vonalkdvetés a robot azon képessége, amely lehetévé teszi, hogy egy, a palya alapszinétél eltérd

vonalat kdvetve mozog. Vonalkdvetés feladatnal a robotnak egyrészt elére kell mozogni, masrészt

érzékelni és egyben kovetni kell azt a vonalat, amely mentén a mozgast végezi. Bar vonalkovetésrol

beszélunk, gyakorlatban a robot a vonal valamelyik szélét (jobb vagy bal) koveti.

Jogosan merilhet fel a kérdés, hogy a robot miért nem a vonalat kdveti? Ennek megértéséhez

nézzik meg az alabbi képet.

A robot szinérzékel6je a fekete vonalon van, fekete
szint érzékel (a pozicio). Az elére mozgas soran a robot
letér (balra) a fekete vonalrdl és a szinérzékel§ fehér
szint érzékel (b pozicid). Ahhoz, hogy a robot
visszatalaljon a fekete vonalra jobbra kell fordulnia (c
pozicid) és tovabb kell folytatnia az el6re mozgast. (d
pozicid) Az elbre mozgas soran a robot ujra letér a
fekete vonalrél, ezuttal jobbra. Ahhoz, hogy
visszatalaljon a fekete vonalra balra kell fordulnia.
Lathato a probléma: nem tudjuk, hogy amikor a
szinérzékel6 fehér szint érzékel, akkor a robot a kdvetni
kivant vonal melyik oldalan van, (jobb vagy bal) igy nem
tudjuk hogy melyik iranyba korrigaljuk a robot
mozgasat.

Erre a problémara megoldas az, hogy a vonal

valamelyik szélét kovetjik.
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A vonal (jobb) szélének kovetése

Nézzik meg, hogyan mikodik a vonal szélének kovetése. A példaban a robot a
fehér palyan lév6 fekete vonal jobb oldalat koveti. Ebben az esetben biztosan
tudjuk, hogy ha a szin/fényérzékel6 feketét érzékel, akkor a robot (szinérzékeld) a
vonalon, ha fehéret érzékel, akkor a robot (szinérzékel6) a vonal mellett jobbra van.
Tehat amikor a szinérzékel6 feketét érzékel, akkor a robotnak egyértelmien jobbra,
ha fehéret érzékelt, egyértelmien balra kell — ivesen — fordulnia. Ezzel egy kacsazo
mozgassal fogja a robot kovetni a vonalat. A robot sebességének és az ives
fordulas értékének valtoztatasaval, valamint egyéb programozasi vagy
szabalyozasi elvek — pl. PID vezérlés — hasznalataval gyorsabb és pontosabb

vonalkovetés programozhato.

Az alabbi programban a vonalkdvetés un. végtelen ciklusban torténik, azaz a robot

mozgasat a program leallitdsaval lehet megszakitani.

,Eles helyzetben”, gyakorlatban természetesen robot mozgasat, a vonalkdvetést
mas modon, példaul szenzor altal érzékelt érték alapjan kell megallitani!
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