NXT Linienfolger mit Richtungssteuerung

Stefan Bracher

Es gibt viele Méglichkeiten einen NXTRoboter dazu zu bringen, einer Linie zu folgen. In diesem Bericht soll
erklart werden, wie man dies uber die ,Richtungs-Option“ des Motor Blocks in Lego's NXTG-Code
erreichen kann.

Die Steuerung des Linienfolgers

Die wohl bekannteste Variante zur Steuerung des
Linienfolgers ist das Programm im Lego Mindstorms Tutorial.
Bei dieser ,Bang-Bang“ Steuerung dreht der Roboter nach
Rechts wenn er auf einem schwarzen Untergrund (der Linie)
steht und nach Links wenn er auf einem weissen Untergrund
steht. Das Resultat ist ein Roboter der, wie ein Betrunkener,
der Linie entlang torkelt.
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Eine bessere Losung ist die friher beschriebene Fuzzy Logik
-variante. Fur Kinder ist diese allerdings nur schwer zu
verstehen.
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Eine einfachere LOsung ist, die Richtungs-Option des NXT

Motor-Blocks zu verwenden. Bekommt der Block einen Input mit dem Wert Null, so fahrt der Roboter geradeaus.
Fur positive Werte (0-100) dreht der Roboter in eine Richtung, fiir negative Werte (0-100) in die andere Richtung.
Die Idee ist nun, den Ausgangswert des Lichtsensors (0-100) zu verwenden um die Richtung zu steuern. Wenn
sich der Sensor gerade auf der Grenze der Linie befindet, soll der Roboter geradeaus fahren. Wir miissen also den
Wert, den der Sensor auf dieser Grenze liest, von dem Wert zur Richtungssteuerung abziehen.

Meistens ist der Unterschied zwischen den Sensorwerten von Schwarz und Weiss relativ klein. Um ausreichend
kleine Kurvenradien erzeugen zu kénnen, muss der Steuerungswert nach der Subtraktion verstarkt werden.

Der Roboter

Verschiedene Roboter kdnnen mit diesem Programm beniitzt werden. Voraussetzung ist, dass jedes Rad einen
eigenen Motor besitzt und dass der Lichtsensor vor dem Roboter, zwischen den Radern, etwa 2cm lber dem
Boden montiert ist. Im Video wurde der ,einfache Hello World NXT Roboter” verwendet.

Um das Programm in NXT-G Code umzusetzen, werden nur 5 verschiedene Kontrollblocke benétigt:
1. Eine Endlosschleife, damit der Roboter flr immer und Ewig der Linie folgt.

2. In der Schleife brauchen wir einen ,Sensor Block" zwei Mathematik-Blécke und einen Motor-Block. Die
Mathematik-Blocke befinden sich in erweiterten Meni der Minstorms Software.

3. Fir den Sensor-Block, wéahle ,Lichtsensor — Reflektiertes Licht* und wahle den richtigen Port (an welchen
der Sensor angeschlossen ist).

4. Im ersten Mathematik-Block, wahle ,Subtraktion“. Um die Ein- und Ausgange der Bloécke sichtbar zu
machen, muss man auf den unteren Rand der Bltécke klicken. Verbinde den Ausgang des Sensor-Blocks
mit dem Eingang ,A" des Mathematik-Blockes. Im Feld ,B“, muss dann der Wert, den man abziehen will,
eingegeben werden. Es ist ein experimenteller Wert der zwischen den Werten fir Weiss und Schwarz
liegen sollte. (Normalerweise um 40%).

5. Verbinde nun den Ausgang des ersten Mathematik-Blockes mit Eingang ,A" des Zweiten. Wéahle
~Multiplikation“ und gebe einen Verstarkungsfaktor im Feld ,B“ ein. Auch dieser Wert muss experimentell
ermittelt werden. Er liegt wahrscheinlich zwischen 2 und 4.

6. Verbinde nun den Ausgang des zweiten Mathematik-Blockes mit dem Eingang zur Richtungssteuerung
des Motor-Blockes (Das ,Steuerrad”). Stelle sicher, dass die richtigen Ports fiir die Motoren ausgewahlt
sind. Fur die Geschwindigkeit: Mittlere Werte funktionieren am besten. Starte mit 50% und erhdhe den
Wert Schritt fur Schritt.

* Um den Wert fur ,Auf der Kannte der Linie" zu ermitteln, sollte man folgendes tun: 1. Stelle den Roboter auf den
hellen Untergrund und notiere den Sensorwert fir ,Weiss" (Benutze die ,View" Funktion des NXT). 2. Stelle den
Roboter auf die Linie, so dass sich der Sensor in Uber der Mitte der Linie befindet und notiere den Wert fur
~Schwarz". Der Durchschnittswert (,Weiss“+“Schwarz")/2 ist nun der Wert fur das Feld B des ersten Mathematik-
Blockes.
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http://www.stefans-robots.net/de/einfacher-hello-world-nxt-roboter.php
http://youtu.be/UP-q7HEibl8
http://www.stefans-robots.net/de/nxt-linienfolger-in-fuzzy-logik.php
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