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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte I: SENSORES SIGUELINEAS.

Los sensores siguelineas de ASCENTICBOT son tres; dos se utilizan para detectar
una linea negra sobre fondo blanco y el tercero para detectar la presencia de un
objeto en el portamaletas.

Los sensores siguelineas son sensores infrarrojos, estos son dispositivo
optoelectronicos capaces de medir la radiacidon electromagnética infrarroja de los
cuerpos en su campo de vision. El sensor IR TCRT5000 esta compuesto por un
diodo emisor de luz y un fototransistor. Los propios sensores tienen un pequeino
led rojo en su parte superior que indica su estado. Cuando detecta fondo blanco
el led se ilumina (sefal 1). Si detecta negro o no detecta nada ese led estd

Arcuino Blochks J. Antonio Villa /J. Andrés Echevarria/ Luis Miguel Torre @@@@| Joay
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte Il: Comprobacion de los sensores
Con este sencillo programa vamos a hacer que se encienda el LED Rojo, Verde
o Azul seguin en sensor que se accione.

negacion detantes
encends el LED
cuando ests sobre -

deteccion de superficie blanca o0 negra

DETECTOR EMISOR
INFRARROJO INFRARROJO

i

0 -

blanco negro

Lo haremos para los tres

sensores Al, A2y AO

RECUERDAI!!!T ANTES DE CARGAR EL PROGRAMA EN LA PLACA SE DEBE
DESCONECTAR LA ALIMENTACION DEL BLUETOOTH
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte Il: Comprobacion de los sensores
Vamos a utilizar el puerto serie para ver las lecturas de los sensores IR.
Primero debemos inicializar el puerto serie.

m ¥ @ Subir > Consola ’
A

Subir el programa y abrir la consola serie

& [comaz ]

Imiciar Baudios g5 15

ArduinoBlocks :: Consola serie

4 SENSOR IZQUIERDO EN ESTADD: B Salto de linea
Sigue lineas {IR) .« Pin XKD . Baudrate' [ 9600 Y| ) Desconectar | Limpiar
A, R

[ ] Envr

Conectar

» | Satio de ki SENSOR DERECHO EN ESTADO:1 -
| SENSOR DERECHO EN ESTADO: : (S SENSOR MALETERC EN ESTADO:1

Sigue lineas (IR) .-+ Pin [EEES . SENSOR IZQUIERDO EN ESTADO:1

SENSCR DERECHO EN ESTADO:1
SENSCR MALETEROQ EN ESTADO:1
SENSCR [ZQUIERDO EN ESTADO1
SENSOR DERECHO EN ESTADO:D
SENSCR MALETERO EN ESTADO:0
SENSOR IZQUIERDO EN ESTADOD

Y SENSOR MALETERO EN ESTADO: FA . ¥ Salto de linea
Sigue lineas (IR} .+ Pin ENE3 . SENSOR DERECHO EN ESTADO:0

SENSCR MALETERO EN ESTADO:.0
SENSOR [ZQUIERDO EN ESTADOD
SENSCR DERECHO EN ESTADO:D
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte Ill: Sensores + Motores
Vamos a hacer que al detectar negro el sensor izquierdo se encienda el motor
izquierdo y se pare cuando detecte blanco.

Inicializar
' L298N Iniciar :, 45 EN-A ERES N1 EES IN2 EE3 IN3 BB N4 EN-B

| N

no | Siguelineas (IR) .« Pin

L298N Mover /% ., Motor CEJ EREELTERS Velocidad @.

L -

SN0 | | 298N Mover ,® .,  Motor EEB [XEELTED Velocidad = (1)

|
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte IV: MiniRetos.

.- MiniReto I: Haz que el robot avance sobre un fondo negro y cuando detecte
blanco se pare.

.- MiniReto Il: Haz que el robot inicie un movimiento con el PWM de los motores
a 100 y que cada vez que detecte una linea negra (perpendicular a su
movimiento) se incremente su velocidad en 50 unidades. ( Inicio PWM=100;
150; 200; 250; y que en la siguiente linea negra (la cuarta) el robot se pare.

.- MiniReto lll: Realiza un seguidor de linea basico.
(Solucién en la pagina siguiente).
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte IV: Seguidor de linea basico
En un robot seguidor de linea podemos tener cuatro casos en funcién de Ia
posicion de los sensores IR segun la linea negra.

Caso 1 Caso 1: Lo dos motores irdn hacia adelante.

Caso 2: El motor izquierdo avanzara y el derecho parara
o girara mas despacio.

Caso 2
Caso 3: El motor derecho avanzara y el izquierdo parara
Caso 3 0 girara mas despacio.
Caso 4: Volver a la ultima situacion.
Caso 4
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Practica 4: SENSORES SIGUELINEAS

Parte IV: Seguidor de linea basico
Este seria un ejemplo de un seguidor de linea basico:

no Sigue lineas (IR) 4% Pim B o Sigue lineas (IR} o-% PFin

- -

hacer | |2gsNMover 4% . Motor Velocidad  [FE)
4N .
Caso 1 |
L208N Mover i . Moter IEE3 Velocidad  [EN)
no | Sigue lineas (IR) ..« Pin B  sigue lineas (IR) ..« Pin
2 hacer | ) ooay Mover 4 +  Motor Velocidad  [E)
Caso 4N -
Motor [EE)  EEEERERS Velocidad | 1)
o ..« PinEXEl (FE) no  Sigue lineas {IR) L
Caso 3 :

Motor (B3 ELEERIEED Velocidad | 1)

Motor (53 PRI Velocidad  (EG5)

Caso 4

L.
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