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Anotace

Line follower je robot urCeny pievazné pro sledovani Cerné Cary na bilém podkladu.
Kromé¢ této zakladni tlohy zvladne také projizdét rtizné prekazky napt. kiizovatku, mezeru
mezi ¢arami, nebo dokonce objizdét fyzickou piekazku.

Cely podvozek je navrzen v CAD SolidWorks2016 a vytistén z PLA plastu na 3D tiskarné.
Mozkem robota je vyvojova desky Arduino nano, kterou pohani procesor Atmega328.

K napajeni je pouzit Li-lon akumulator 3.6V s kapacitou 2600mA.

Pro snimani polohy sledované cary je pouzito 7 optickych cidel, kterd funguji na principu
snimani odrazu svétla od povrchu drahy. Data z téchto ¢idel se zpracovavaji pomoci statistické
metody nazvané ,,vadzeny primér, kterd umoziuje urcit pfresnou pozici ¢ary.

Nasledujicim tkolem je rozpohybovat motory pohanéjici robota tak, aby se ¢ara nachazela
uprostfed ¢idel. K tomu slouzi PID regulace, skladajici se ze tii sloZzek - Proporcionalni +
Integraéni + Diferencialni. V naSem ptipad¢ je pouzita pouze PD regulace. Jeji vyhodou je, ze
nepocitd pouze s aktualni pozici Cary, ale také se snazi ,,pfedpovédét”, kde se cara
pravdépodobné bude nachazet.

Samotna PD regulace je velmi citlivd na spravné nastaveni konstant jednotlivych slozek
regulatoru. To se provadi bud’ pfimo v programu nebo pomoci bluetooth rozhrani v pocitaci.
Pokud jsou konstanty regulatoru spravné naladény, jede robot krasné rovné a bez problémi
zvlada projet 1 prudsi zatacky.

Nejvetsi problém robota je samoziejmé hmotnost a spravné umisténé tézisté. Pokud je robot
nezabrani, aby robot v zatd¢ce nedostal smyk a neopustil drahu.

S mym vcelku tézkym robotem dosahuji rychlosti pies 60 cm/s. Vzhledem k velikosti robota,
ten je mensi nez 10cm, je dosazena rychlost dost vysoka.
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