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Bir robot bir cizgiyi
nasil takip eder?
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Bir robot bir ¢izgiyi nasil takip eder? Kisa yanit: sensorler
zemindeki 15101 olger ve robot cizgide kalmak i¢in motor
hizlarini degistirir. Cizgi ile ¢gevresindeki zemin farkli miktarda
151k yansitir, boylece sensorler ikisini ayirt edebilir.
Motorlarinin hizlarini ayarlayarak robot, c¢izgiyi sensorlerinin
altinda tutmak icin doner.



Basit bir ¢izgi takip eden robotta her biri kendi motoruyla
surtlen iki tekerlek ve zemine dogru bakan sensorler vardir.
Sensorler genellikle on tarafa, zemine yakin yerlestirilir. Bu
dizenek robotun ihtiya¢ duydugu her seydir: hareket etmek ve
yon vermek icin iki motor, zemini okumak icin sensorler. Temel
¢izgi takibi icin baska parca gerekmez.
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Robot zemine c¢izilmis bir ¢izgiyi takip eder. Cizgi acgik bir
yuzeyde koyu ya da koyu bir yuizeyde acik olabilir. Onemli olan,
cizgi ile ¢cevresindeki zeminin 1s1g1 farkli yansitmasidir.
Robotun isi, ilerlerken sensorlerini ¢izginin uzerinde tutmaktir.
Sensorlerin algiladig: sey bu yansima farkidir.
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Robottaki sensorler zeminden ne kadar 1s1k geri geldigini
olcer. Koyu bir ¢izgi daha fazla 1s1k emer ve daha az yansitir;
acik bir zemin daha fazla yansitir. Sensor, ¢izgi ile zemin
arasinda farklilik gosteren bir okuma uretir. Robot bu
okumalar: karsilastirarak cizginin tizerinde olup olmadigini
bilir. Cizgiyi takip etmenin temeli budur.
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Iki sensor yan yana, biri robotun merkezinin soluna, digeri
sagina yerlestirilir. Her sensor ¢izgiyi mi yoksa zemini mi
gorduguni bildirir. Iki okumayla robot yalnizca cizgide olup
olmadigini degil, ¢izginin hangi tarafta oldugunu da anlar. Bu
sol-sag bilgisi yon vermenin anahtaridir.
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Her iki sensor de ayni seyi okudugunda—ya ikisi de gizgiyi
gorur ya da ikisi de zemini gorur—cizgi robotun altinda
ortalanmistir. Bu durumda robot, iki motoru esit hizda
calistirarak duz ilerler. Esit motor hizlar1 robotu donmeden
ileri hareket ettirir. Bu, akici c¢izgi takibi i¢in istenen
durumdur.
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Cizgi sola kayarsa sol sensor ¢izgiyi goriurken sag sensor
zemini gorur. Bu, robota ¢izginin artik solunda oldugunu
soyler. Robot cizgiye geri donmek icin sola donmelidir. Sensor

okumalar diizeltmenin yonini saglar.
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Sola duzeltmek igin robot sol motorunu yavaslatir ve sag
motorunu hizlandirir. Yavaslayan sol tekerlek ve hizlanan sag
tekerlek robotu sola dondurur. Bu donus sensorleri tekrar
cizginin Uizerine getirir. Hiz degisiminin miktari, robotun
cizgiden ne kadar uzaklastigina baglh olarak kiiciik ya da
buyuk olabilir.




Cizgi saga kaydiginda sag sensor ¢izgiyi, sol sensor zemini
gorur. Robot bu kez sag motorunu yavaslatir ve sol motorunu
hizlandirir. Bu, robotu saga, cizgiye dogru dondirir. ilke sola
kaymayla aynidir, yalnizca aynalanmistir.
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Robot sensorlerini saniyede bir¢cok kez—¢ogu zaman yuzlerce
ya da binlerce kez—kontrol eder. Her kontrol kuc¢uk bir motor
hiz1 ayarina yol acar. Bu, robot hareket ederken durmadan
surekli gergeklesir. Hizli tekrar, robotun ¢izginin konumundaki
degisikliklere gcabucak tepki vermesini saglar. Bu, stuirekli bir

algilama ve duzeltme dongusudur.

10




Her sensor okumasina uygun kucuk duzeltmeler daha akici
hareket saglar. Robot keskin donuisler yapmak yerine, ¢izgi
boyunca stiziilmesini saglayan ki¢ik hiz degisiklikleri yapar.
Ornegin ¢izgi merkezden hafifce kaymissa motorlar arasindaki
kucuk bir hiz farki duzeltmeye yeter. Bu yumusak yaklasim
sarsintili hareketi onler ve robotu kararh tutar.
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Yalnizca sert donusler yapan bir robot ¢izgiyi asip salinir ve
yalpalar. Cizginin bir yana kaydigini algiladiginda keskin doner
ve ¢izgiyi asar. Sonra geri duzeltmesi gerekir ve bu da zikzak
harekete yol acar. Akici1 hareket orantili duzeltmelerden gelir:
cizgiden ne kadar uzaksa duzeltme o kadar guclu olur, ama her
zaman kucuk artislarla.




Yaygin bir hata, ¢izgi kaydiginda yanlis yone donmektir. Cizgi
solda ama robot saga donerse cizgiden uzaklasir ve onu hizla
kaybeder. Donus yonunu her zaman ¢izgiyi goren sensorle
eslestir. Sol sensorun sola donusu tetiklemesi icin kablolar: ve
kodu bir kez daha kontrol et.




Cok hizli suirmek bir baska hatadir. Robot hizli hareket ederse
sensorler algilayip duzeltemeden cizgiyi gecebilir. Robot sonra
cizgiyi kaybeder. Daha yavas hizlar sensorlere ve motorlara
tepki verme zamani tanir. Hizi, robot ¢ok uzaga gitmeden bir
duzeltmeyi tamamlayabilecek sekilde ayarla.
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Golgeler ya da parlak bir zemin, yansiyan 1s1k miktarini
degistirerek sensorleri yaniltabilir. Bir golge zemini ¢izgi gibi
koyu gosterebilir ya da parlak bir nokta agik gosterebilir.
Robotun nasil donecegine karar vermek i¢in guvenilir
okumalara ihtiyac: vardir. Tutarli aydinlatma kullan ve

sensorlerin ¢izgiyi zeminden ayirt ettiginden emin olmak igin
onlar1 gercek zeminde test et.




Ozetle: sensorler parlakhig: karsilastirir, motor hizlar sola ya
da saga ayarlanir ve robot bunu siirekli tekrarlar. Kigik,
kararh diuzeltmeler onu cizgide tutar. Dogru yone donmeyi,
uygun hizda surmeyi ve guvenilir sensor okumalarini unutma.
Bu ilkelerle basit bir robot bir ¢izgiyi akici bicimde takip
edebilir.
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