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VIIVANSEURANTA

Mita robotin pitaa aina
tehda ensin saadakseen
joka kerta pisteet tietysta
tehtavasta?

- Sen pitaa ensin loytaa
perille, joka kerta!

Loytaakseen joka kerta perille robotti havainnoi antureillaan -
ympé.ristééén.ja korjag niilta saamansa tiedon perusteella Roa?;\e\;ﬁ{,sa\(
kurssiaan useita kertoja sekunnissa. 1\&0§'~x
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VIIVANSEURANTA

Robotin rakenteessa on syyta huomioida ainakin

* Varianturien etaisyys matosta,
toisiinsa seka pyorien akselilinjaan.

e Sivuvalosuojaus.
e Kaapelien reitit.
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VIIVANSEURANTA

Helppo ja nopea koodata
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VIIVANSEURANTA

Se parempi, matemaatikoille

- 01 |

Pelkistetty lineaannen vivan seuraaja

Seurattavan viivan reunan (vas/oik) vaihto tehdaan vaihtamalla
moottonlohkolle tulevat tietojohtimet nstin
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Muuttujat

Kokeilemalla on selvitetty
etta mustan viivan
kohdalla valoa heijastuu
22 % ja

valkoisen alustan paalla
valoa heijastuu 60 %.

Kaavassa C (0.4) on
vahvistuskerroin jolla
maaritellaan ajettava
nopeus.

Vahvistuskertoimen

etumerkki (miinus) vaihtaa
moottorien pyorimissuun-
nan.
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TEHTAVA 1. Vari/valo -anturin taitava kaytto

A. Robotti kulkee ensin 20 cm seuraten mustan viivan vasenta reunaa ja jatkaa siita, valilla pysahtymatta,
viela 20 cm viivan oikeaa reunaa seuraten. Yht. noin 50 cm.
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TEHTAVA 2. Vari/valo -anturin taitava kaytto

B. Robotti kulkee ensin 20 cm seuraten mustaa viivaa vasemmalla varianturillaan ja jatkaa siita, valilla
pysahtymatta, viela 20 cm seuraten viivaa oikealla varianturillaan. Yht. noin 50 cm.
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TEHTAVA 3. Vari/valo -anturin taitava kaytto

C. Risteys: Robotti lahtee liikkeelle kohdasta 1 edeten reipasta vauhtia ja pysahtyy kohtaan kuusi.
Miettikaa yhdessa mita robotin pitaa tehda kuvaan merkityissa kohdissa. Kirjoittakaa vastauksenne
paperille kohta kohdalta. Kokeilkaa viela robotin kanssa, jos ehditte.

Huom. Tassakin tehtavassa toimivia ratkaisuja on useita.
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D. Valmistautukaa esittelemaan miten teiddn robotti suoriutuu edelld annetuista tehtavista e ’“
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TEHTAVA 3, Ratkaisu

1. Seurataan viivaa kayttaen oikean puoleista anturia, silmukka.

2. Silmukasta ulos kun on kuljettu tietty matka (lasketaan moottorin pyorimia
kierroksia) ja jatketaan viivanseuraamista hyvin pienella nopeudella, uusi
silmukka.

3. Silmukasta ulos kun vasemman puoleinen anturi nakee viivan. Ajetaan
aavistuksen vasemmalle kaartaen 7 cm eteenpain.

4. Vasen moottori peruuttaa hitaasti kunnes oikean puoleinen anturi nakee ensin
valkoista (moottori + odota) ja sitten mustaa (moottori + odota), seis.

Seurataan viivaa kayttaen oikean puoleista anturia, silmukka.
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6. Silmukasta ulos kun on kuljettu 10 cm ja sitten seis. RoBO‘ngjﬁ\)S?‘\‘
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VIIVANSEURANTA

Vari- / valoanturiin liittyvida ongelmia ja virheldhteita

Vari- / valoanturi tunnistaa parhaiten mustan viivan reunan, kun se on asennettu
kohtisuoraan tarkasteltavaa pintaa vastaan ja n.8mm etaisyydelle siita.

Viari- / valoanturin toimintaan yleisesti liittyvia virheldhteita tyypeittdin:

» Satunnaisia, kuten kennon ja mitattavan pinnan pienet asentojen poikkeamat. Kenno ja
mitattava pinta eivat ole aina optimaalisesti keskenaan kohtisuorassa asennossa.

* Systemaattisia, kuten kennon asentaminen vaaralle etaisyydelle tarkasteltavasta pinnasta,
tai alentuneesta kayttéjannitteesta johtuva apuvalon heikkeneminen (akku on lahes tyhja).

* Ulkopuolisia, kuten sivusta tuleva kirkas valo, tai epaselva ratamerkinta.

 Sisaisia, kuten mittaustiedon tarkasteluvali. Ohjain kykenee lukemaan valokennon
mittaustiedon 1000 kertaa sekunnissa. Mutta riippuen siita, miten kennoa luetaan
ohjelmassa ja miten nopeasti robotti kulkee, isokin kohde saattaa jaada huomaamatta.
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