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INTRODUCAO

Os rob0s seguidores de linha utilizados em fabricas e armazéns
para o transporte automatizado ,no ensino e nas competicoes
de robdtica ,sao maquinas capazes de se mover sobre
trajetorias fixas e restritas, seguindo marcas continuas ou
espacadas, previamente fixadas ou pintadas no solo.

PROBLEMA

O robo seguidor de linha tradicional, tem como
base sensores formados por pares simples de

emissor e detector de raios infravermelhos.
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O PROBLEMA

. /
Estes sensores sofrem interferencias de fontes

de calor, radiacao infravermelha do sol e da
luminacao ambiente.
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Para amenizar esses inconvenientes, esta pesquisa utilizou a
visao computacional. Basicamente, um sistema de visao é
formado por uma camera, que capta uma imagem e entrega
um sinal elétrico representativo dessa imagem a uma interface
adequada. Neste contexto, o presente trabalho de pesquisa
tem como objetivo o desenvolvimento de um robo seguidor de

linha utilizando processamento de imagens.

O CIRCUITO

O circuito eletronico do robo
consiste em um Raspberry Pl
Versao 2 modelo B, uma webcam,
o motor drive L298N, dois motores
MotorA DCde 3 a 6V e uma bateria para
alimentacao dos motores.

Motor B

METODOLOGIA

O trabalho foi desenvolvido de acordo com as seguintes
etapas: revisao bibliografica, definicao das ferramentas para
desenvolvimento do algoritmo e da plataforma de hardware,
desenvolvimento da visao computacional e testes do sistema.
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O ALGORITM

Captura de Imagem
Tratamento
Gera os Contornos
[
Coordenadas X e Y
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Quando a faixa, a linha, esta centralizada obtemosum
determinado valorpara 'x', que ao ser aplicado no calculodo PID
retorna um valor, o erro, proximo de zero. Neste caso, o valordo
PWM, do Duty Cycle, ou seja, da tensao aplicada para cada motor,
da esquerda e da direita, sao praticamenteiguais.
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Gera o PWM

Quando a linha se encontra mais para direita, o valor gerado pelo

PID é positivo, e o Duty Cycle para o motor esquerdo é maior, afim
de centralizaro roba.

Quando a linha se encontra mais para esquerda, o valor gerado
peloPID é negativo, e o Duty Cycle para o motor direito € maior,
afim de centralizaro robo.
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RESULTADOS E DISCUSSOES

O robo foi capaz de completar uma pista simples, com éxito na
execucao do algoritmo, que envolve o processamento de
imagens, e o controle dos motores por meio das técnicas de
PID e PWM. O seqguidor de linha obteve bom desempenho com
baixa velocidade. As maiores dificuldades envolveram a
capacidade de processamento do Raspberry PI 2 modelo B, e o
uso de uma camera comum, que interferiu no desempenho do
algoritmo, e por conseguinte, do robo. Como beneficio da
pesquisa, € possivel apontar o uso do Python, uma linguagem
robusta e de alto nivel, aléem da biblioteca OpenCV e seus
recursos. Alteracdoes sao necessarias para que O pProcesso
aconteca em tempo real. Plataformas embarcadas com maior
capacidade de processamento, e cameras com diferentes
resolucoes, devem ser testadas na continuidade do projeto.
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