5. Példa — Utvonalkjvetés

frjon programot, amelyet a robot végrehajtva fényszenzoraval koveti a fehér alapon 1évé fekete szinii
vonalat!

Megoldas

A feladat bevezetéseként irjunk egy olyan programot, amelynél a robot balra fordul, ha a fényszenzora

az inditaskor fekete szint érzékel és jobbra egyébként.

A fényszenzort a programban kétféle iizemmodban tudjuk hasznalni. Szint képes

érzékelni vagy a feliiletrdl visszavert fény intenzitasat. Szinérzékelés esetén nyolc

kiilonb6z0 szint képes megkiilonboztetni (a kilencedik az egyéb szin).

Fény tizemmodban egy 0-100 kozotti értéket ad eredményiil, a feliilet szinétdl,

fényességétol fiiggden. A sotét matt feliileteknél alacsonyabb az érték.

A program elkészitésé¢hez a motorok sebességét allitsuk kicsire (pl. 10%)! Az elagazas vezérléséhez
most a szinszenzor logikai értéket visszaadd blokkjat hasznaljuk. A forraskodot az dbra szemlélteti.

A robot 6sszesen 100 fokot fordit a kerekein. Az irany attol fiigg, hogy az inditasnal fekete vagy nem

fekete szint érzékelt-e a szenzora.
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Ha a programunkat ugy alakitjuk at, hogy ne csak egyszer hajtsa végre az elagazas kiértékelését, hanem
folyamatosan és ennek megfeleléen reagaljon jobbra vagy balra fordulassal, akkor egy olyan altalanosan
hasznalhaté programhoz jutunk, amely képes kovetni egy fekete vonal jobb vagy bal szélét, kigyozo
mozgassal. Javitanunk kell még a programon annyit, hogy a forgasok ne konstans értékiiek legyenek,
hanem csak kiilonb6z6 sebességgel forgassuk a motorokat. Ha konstanst allitunk be fordulasi szognek,
akkor addig nem vizsgalja Gjra az elagazas feltételét, mig le nem forogta a beallitott szoget.

Ciklusként hasznalhatunk végtelen ciklust.
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Erdemes a robot mozgasan megfigyelni az algoritmus miikodését. A jelenlegi programmal az Gtvonal
menetirany szerinti bal szélét kdveti a robot, hiszen fekete szin érzékelésénél a jobb oldali motor forog

gyorsabban, tehat balra fordul. Ha a szenzora lekeriilt a fekete feliiletrél, akkor pedig jobbra fordul.



Ha az itvonal masik oldalat szeretnénk kovetni, akkor fel kell cserélni az elagazas két agat, vagy meg
kell forditani a motorok sebességének eldjelét.

Finomitani lehet az tutvonalkdvetés pontossagat, ha a motorok sebeségei kozotti kiillonbséget
valtoztatjuk. A robot reakcidideje miatt, ha kicsi a sebességkiilonbség, akkor nagy ivii lesz a fordulas és
konnyen atkeriil a szenzor az Ut rossz oldalara és elvesziti az Utvonalat (megfordul). Tehat éles
kanyarokat vagy keskeny utvonalat lassu sebességekkel és nagyobb sebességkiilonbséggel érdemes
kovetni. Mindig az adott itvonal donti el a beallitando értékeket.

Ha a végtelen ciklus helyett példaul a tavolsagérzékeldt hasznaljuk az utvonalkdvetés befejezésének
érzékelésére, akkor komplex palyakat is be lehet jarni a robottal. Példaul akadalyig kovesse az utvonalat,
majd ott forduljon meg és induljon el visszafelé. ...

Az alabbi program két akadaly kozott utvonalkdvetéssel mozgatja a robotot amig le nem allitjuk a
programot. Akkor miikddik helyesen a program, ha a szinszenzor kb. a robot hosszanti tengelyén van.
Az alaprobotnal a jobb oldalon talalhato, igy az akadaly észlelésekor, a 180 fokos fordulasnal a szenzor
messze keriil az utvonaltol és nem fog ratalalni a visszafelé kovetésnél. Ezt Gigy korrigalhatjuk, hogy az
akadaly elérésekor nem 180 fokos fordulot allitunk be, hanem kisebbet vagy nagyobbat a fényszenzor
helyzetétdl fiiggden. A lényeg, hogy a fordulas utdn a fényszenzor az itvonal ,,j6” oldalan alljon, igy,

ha ismét elindul az Gitvonalkdvetési ciklus, akkor automatikusan ra fog allni az utra.






