Utvonalkévetés valos robotok segitségével

A korszerU raktarakban, 6sszeszerel6 Gizemekben sok eset-
ben mar szorgos robotok szallitjak az arut, illetve az alkat-
részeket egyik helyr6l a masikra.

Azt, hogy a robotoknak milyen Utvonalat kell bejarniuk,
jelezhetik a padlora festett kiilonb6z6 szind csikok, savok,
de mas megoldasok is léteznek erre. Az sem biztos, hogy
az Utvonalak az emberi szem altal lathaté mddon vannak
kialakitva.

De hogyan lehet megtanitani a robotoknak, hogy egy
vonalat kdvessenek? Azt gondolhatnank, hogy erre csak a
programozok, illetve mérndkok képesek. Dehogy! Kis gon-
dolkodassal és megfelel6 eszkozoket hasznalva mi is meg-
oldhatjuk ezt a problémat.

Hogyan épiilhet fel egy vonalkoveto robot?
Egy valddi, vonalkovetési feladatra alkalmas robot tébb-
féleképpen is megépithetd. A mozgashoz szlikség van ke-
rekekre és az azokat meghajté motorokra. A jarmtre ér-
zékeldket is kell szerelni, amelyek lehetnek szinérzékel6k
vagy a visszavert fény erGsségét érzékeld szenzorok is.
Vannak olyan robotok, amelyek csak egy érzékel6vel
vannak ellatva, de lehetnek olyanok is, amelyeken tobb ér-
zékel talalhatd. S6t ma maraz semritka, hogy egy kamera
van a robotra szerelve.

Természetesen sziikség van egy olyan alkatrészre is, amely a robot ,,agyaként” viselke-
dik, vagyis képes arra, hogy a szenzorok adatait feldolgozza, végrehajtsa a vonalkdvetéshez
sziikséges programot, be- és kikapcsolja a motorokat, vagy a kamera képét elemezze.

A palya

Nagyon fontos, hogy a csik, amelyet kovetni kell, jol érzékelhet6 legyen a robot szamara.
Vilagos feluleten sotét (példaul fekete), sotét fellileten vilagos (példaul fehér) csikot érde-

mes elhelyezni.
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Algoritm

A vonal lehet egy, a padléra szigetel6szalaggal felragasztott csik is, mivel az konnyen

eltavolithato, és Gjabb Gtvonalak is konnyedén készithetdk.




Vonalkovetés egy, illetve tobb érzékelovel
A kovetkez6kben tébb vonalkdvetési megoldassal is megismerkediink.

Vonalkovetés egy érzékelovel

Ha csak egy darab fény-/vilagossag- vagy szinérzékel6 all rendelkezésre, akkor alkalmaz-
hatjuk az alabbi mdodszert. Helyezziik el a szenzort a jarmd bal oldalan ugy, hogy lefelé
nézzen! A jarmuivet kissé forditsuk jobbra Ggy, hogy az érzékel6 a csik felett legyen!

Ha a jarmd elérehaladasa soran a szenzor a s6tét szint érzékeli, akkor balra kell kanya-
rodnia, ha pedig a vilagosat, akkor jobbra. Ezzel a jarmi a csik bal oldali szélét probalja
kovetni. Ahogy az abran is latszik, a robot cikcakkos (vagy kigy6zd) mozgast fog végezni,
még egy egyenes Utvonal kovetése soran is.
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» Egy érzékelovel felszerelt jarm cikcakkos (kigy6zo) mozgasa
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Vonalkovetés két érzékel6vel

Ha van tobb fény-/vilagossag- vagy szinérzékelonk is, akkor akar kettot is felszerelhetiink a
jarmi elejére. Ebben az esetben, ha a bal oldali szenzor érzékeli a s6tét csikot, az azt jelen-
ti, hogy az Utvonal balra kanyarodik. Emiatt a robotjarm(nek is balra kell kanyarodnia. Ha-
sonldan kell végrehajtani a jobbra kanyarodast is, vagyis ha a jobb oldali szenzor érzékeli a
csikot, akkor jobbra kell kanyarodnia a robotnak.
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> Két érzékelbvel ellatott robot haladasa



A vonalkovetés egy lehetséges algoritmusa s
Ezek utan lassuk a vonalkovetés egy algoritmusat arra az esetre, ha a robot két fény-/vila- e
gossag- vagy szinérzékelovel van felszerelve. A vonalkdvetés egy lehetséges algoritmusa: _g
ismételd e
menj eldre 2 lépést ‘:?

ha a jobb oldali érzékeld az uUtvonal szinét érzékeli N
fordulj a csik mentén jobbra g

elidgazas vége S

ha a bal oldali érzékeld az utvonal szinét érzékeli tb
fordulj a csik mentén balra o

eldgazas vége =2

ha elérte a kijaratot ‘g?
alljon le a program I

eldgazas vége .N

ismétlés vége

Magyarazat: Lathatjuk, hogy a ciklusban nincs megadva az ismétlések szama, illetve a leal-
lasi feltétel, vagyis egy végtelen ciklust fogalmaztunk meg.

A robot minden [épésben eldrelép, és megvizsgalja, hogy el kell-e kanyarodnia valame-
lyik irdnyba a csik mentén.

A program futasa akkor all le, ha a robot eljutott a kijaratig.

Algoritm

» Vonalkovet6 robotok



Feladatok

1. Alakitsunk 2-4 f8s csoportokat! Epitsiink olyan robotot a rendelkezésre 3llé eszkdzok
felhasznalasaval, amely képes vonalkovetési feladatok megoldasara!l Amennyiben
sziikséges, modositsuk a korabban latott algoritmust, majd készitsiik el a vonalkovetd
programot!

2. Alakitsunk ki egy korpalyat, példaul szigetelészalagok padldra ragasztasaval, vagy hasz-
nalhatunk akar olyan asztalteritdt is, amelyre filccel rajzoltuk meg a palyat. Ugyeljiink
arra, hogy a fellilet ne legyen csuszds, mert akkor a robot nem tud megfelel6en haladni
rajtal Inditsuk el a jarmuvet, és mérjiik meg, hogy mennyi idé alatt tesz meg egy kort!
Modositsuk gy a programot, hogy a jarmd minél gyorsabban teljesitse a tavot!

3. Hogyan kell médositani az algoritmust akkor, ha csak egy érzékelé van a jarmd bal ol-
daldra felszerelve? Prébaljuk ki az elgondolasunkat a gyakorlatban is! Mit tapasztalunk,
melyik megoldassal ér gyorsabban korbe a palyan a robot? Mekkora kiilonbség volt a
megtett idGben az egy, illetve két érzékeldvel felszerelt jarmu kozott?

4. Avonalkovetési algoritmusok mukodését akar valds robotok
nélkiil, blokkprogramozasi kornyezetekben is ki lehet pro-
balni. Készitslink olyan programot (példaul a Scratch kor-
nyezetben), amellyel a robot kévetni tud egy megadott szin
(példaul fekete) vonalat! Rajzoljunk olyan robotot, amelynek
kiilonb6z6 szinl csapjai (példaul kék és piros) vannak a bal
és jobb oldalon! Rajzoljuk meg a palyat! Hasznaljuk a Scratch
szinérzékel6 blokkjat annak eldontésére, hogy merre kell ka-
nyarodnia a robotnak!




