SmartCamera - sigue lineas

mBot ya tiene un sigue-lineas https://libros.catedu.es/books/robotica-educativa-con-

mbot/page/siguelineas pero no trabaja la inteligencia artificial. Es un sensor que nos detecta el
brillo del suelo y sobre esa respuesta programamos la potencia de los motores para que sigan la
linea.

Pero en este caso serd la cdmara la que detectard la linea y tomara la decisién de qué rumbo
tomar, para ello montaremos la cdmara con una visién horizontal utilizando la pieza de dngulo
recto:

Y conectaremos la bateria con la SmartCam y el puerto I12C con el Puerto 4 por ejemplo.


https://libros.catedu.es/books/robotica-educativa-con-mbot/page/siguelineas
https://libros.catedu.es/books/robotica-educativa-con-mbot/page/siguelineas
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-03/detallesmartcamsiguelineasconexion-png.png

En este modo, la SmartCam reconoce las lineas que ve, y con el programa Piximon las marca con
diferentes colores y decide de forma 6ptima el camino a seguir. El color rojo marca la decisién
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Si el fondo,, contraste o grosor de las lineas no es el adecuado, con el programa PixiMon podemos
cambiar la configuracién para que lo detecte correctamente:


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-03/angulosmartcamsiguelineas-png.png
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-03/siguelineas4.png

. |
| & PiyMon = O b

1" Edge thresheld |35 —
Maximum line width | sg —
Minimum line width | e——

White line
Camera brightness gg —

ectals

lina trarkinA rinnina B1 G4 fre

Si cargamos el programa siguiente https://planet.mblock.cc/project/3715899

cuando mBot(mcore) se pone en marcha
luz de relleno de la cAmara inteligente puertod w abrir ®
cambiar camara inteligente puerto4 W a modo de seguimiento de lineas / etiquetas
fija el modo de seguimiento de lineas de la camara inteligente puerto4 ¥ a lineca oscura sobre fondo claro W
ara inteligente puerto4 W :fijarel Kp a @ en el calculo de la velocidad diferencial del motor
para siempre

fija offset ¢ a E camara inteligente puerto4d W calcula velocidad diferencial del motor (apunta a la seccion sigue lineas)

fija Potencialzquierdko % a e +  offset

fija PotenciaDerecho ® a e - offset

.%é rueda izquierda a potencia Potencialzquierdo %, rueda derecha a potencia PotenciaDerecho

El resultado es :

https://www.youtube.com/embed/DYFDHD9MQhc

Explicado paso a paso
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https://www.youtube.com/embed/nAg6oHnR6al

La decision en una interseccion con programacion

Si queremos que no decida automaticamente, sino que por ejemplo el dngulo del cruce es menor
de 45 gue gire a la derecha, el cédigo seria

https://planet.mblock.cc/project/3716895

cuando mBot(mcore) se pone en marcha
luz de relleno de la camara inteligente puertod W abrir w
cambiar camara inteligente puertod W a modo de seguimiento de lineas / etiquetas

fija el modo de seguimiento de lineas de la camara inteligente puerto4 ® a linea oscura sobre fondo claro W

camara inteligente puerto4 W : fijar el Kp a @ en el calculo de la velocidad diferencial del motor

espera hasta que 'Ei?é ;cuando botén integrado pulsado ® ?
para siempre
fija offset ¢ a E camara inteligente puerto4d W calcula velocidad diferencial del motor (apunta a la seccion sigue lineas)

fija Potencialzquierdo % a @ +  offset

fija PotenciaDerecho ® a @ - offset

.%@ rueda izquierda a potencia Potencialzquierdo %, rueda derecha a potencia PotenciaDerecho

E jcamara inteligente puerto4 w detecta un cruce? entonces
e = 9 angulo del desvio ° detectado por la camara inteligente puerto4 W entonces
gira a la derecha a potencia e % durante m s

También podriamos hacer la decisién en funcién si el cruce estd mas a la derecha o méas a la
izquierda, recuerda que las coordenadas x van desde el extremo izquierdo 0 al extremo derecho
320. Una opcién seria :


https://www.youtube.com/embed/nAg6oHnR6aI
https://planet.mblock.cc/project/3716895
https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-03/smartcam89.png

cuando mBot(mcore) se pone en marcha

espera hasta que &% ;cuando botén integrado pulsado v ?

espera hasta que &% ;cuando botén integrade soltado v ?

E cambiar camara inteligente puerto4 v a modo de seguimiento de lineas / etiquetas

=] fija el modo de seguimiento de lineas de la camara inteligente puerto4 v a linea oscura sobre fondo claro v

E luz de relleno de la camara inteligente puertol v abrir v

&3 camara inteligente puerto4 v : fijarel Kp a m en el calculo de la velocidad diferencial del motor

fija Vel Basev a @
para siempre
fija Offsetv a E camara inteligente puerto4 v calcula velocidad diferencial del motor (apunta a la seccion sigue lineas)
fija MlIlzge a Vel Base + Offset
fia MDerv a Vel Base - Offset
&% rueda izquierda a potencia ' M _lzq %, rueda derecha a potencia ' M Der %
si 9 jcamara inteligente puerto4 v detecta un cruce? _éentonces
&% panel LED puertol v muestra nimero [ coordenadas x v del cruce detectado por la camara inteligente puerto4 v

si E coordenadas x v del cruce detectado por la camara inteligente puertod v > entonces

&% gira a la derecha a potencia @ % durante m seg

J

Extraido del Tutorial Smart Camera de Makeblock”, creada por Susana Oubifia Falcdn,

Licencia CC-BY-NC https://juegosrobotica.es/smart-camera-makeblock/

La decision de una interseccion por cédigo de barras

El modo sigue-lineas es también modo de etiquetas :

E cambiar camara inteligente puertod W a modo de seguimiento de lineas / etiquetas

Esto nos permite que podemos utilizar las etiquetas para las decisiones de las intersecciones
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Lorsque le mBot(mcore) démarre

E}I Smart Camera portl * change en mode suivi de ligne/étiquette
E Smart Camera portl v définit le coefficient Kp pour la vitesse différentielle du moteur a @
E Smart Camera portl » définit le mode de suivi de ligne a ligne foncée sur fond clair »
définir vitesse v 3 @
attendre jusqu’ a &% sur appui du bouton Carte pressé v ?
&% LED toutw affiche la couleur C\l
pour toujours
si E Smart Camera portl * a détecté I'étiquette (5) arrét » alors

& LED tout v affiche la couleur (

&% stopper le mouvement

sinon

définir correction v a E Smart Camera portl v calcule la vitesse différentielle du moteur (cible la section suivi de ligne)
définir roueGauche ¥ a vitesse + correction

définir roueDroite v & vitesse - correction

&% roue gauche tourne 3 ' roueGauche % de puissance, roue droite & = roueDroite % de puissance

si 9 Smart Camera portl v adétecté I'étiquette (10)A v alors

&% LED tout » affiche la couleur .

si =) smart Camera port1 v a détecté I'étiquette (11)B v _alors

&% LED tout w affiche la couleur (

Extraido de https://arduiblog.com/2022/05/01/smart-camera-de-makeblock/ autor JCQuetin,
licencia BY-NC-SA 3.0

Revision #11
Created 26 March 2024 18:43:22 by Javier Quintana
Updated 2 May 2024 19:09:33 by Javier Quintana


https://libros.catedu.es/uploads/images/gallery/2024-03/smartcamera47.jpg
https://arduiblog.com/2022/05/01/smart-camera-de-makeblock/

