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Opis projektu

LineFollower to autonomiczny robot mobilny, ktérego zadaniem jest sledzenie wyznaczone;j
trasy, najczgsciej ciemnej linii na jasnym tle. Projekt obejmuje caty proces: od projektowania
elektroniki i mechaniki, przez produkcje¢ (ptytki drukowane, druk 3D), po programowanie i

starty w zawodach.

Starty w zawodach

Robot wystartowatem w pieciu zawodach:

XChelenge 2023 (spalony robot - porazka spowodowana oderwaniem przewodu zasilania),
RobON 2023 (II miejsce),

RobON 2024 (I miejsce),

XChelenge 2024 (6. miejsce)

RobON 2025 (II miejsce).

Budowa i komponenty

Podstawe sprzetowa stanowig: mikrokontroler Arduino Nano, sterownik silnika (akumulator
LiPo, czujniki linii oraz silniki z kotami. Dodatkowo robot wyposazony jest w modut
Bluetooth, umozliwiajacy zdalng zmian¢ parametrow (np. wspotczynnikow PID i predkosci
silnika) bez konieczno$ci ponownego programowania. Jest to kluczowe podczas zawodow.

Konstrukcja opiera si¢ na zasadzie modutowosci: kazdy komponent mozna szybko wymienic.

Produkcja i narzedzia

Do produkeji elementéw mechanicznych wykorzystywane sg frezarka CNC (Stepcraft) oraz
drukarki 3D. Projekty 3D tworzone sa w programie Fusion 360. Sensory linii poczatkowo
byly gotowymi modutami, ale obecnie sa budowane od zera - z wlasnym schematem

elektronicznym i ptytkag PCB.



Whioski z bledow

1. Oderwany przewdd zasilania na XChelenge 2023 zniszczyl Arduino i1 sterownik

silnika, co pokazato, Ze nie moze by¢ zadnych niedoskonatosci w konstrukcji.

2. Zte mocowanie czujnika (zamiast wtasciwego projektu 3D), btedy druku 3D oraz brak

dokumentacji - ktora zawsze musi by¢ prowadzona.
Plany na przyszlo$¢

Dalszy rozwo6j projektu koncentruje si¢ na kilku kierunkach. Priorytetem jest odchudzenie
masy catej konstrukcji robota, co powinno przelozy¢ si¢ na wigksza predkos¢ i lepsza

dynamike na zakretach.

Planowane jest rowniez usuniecie elementow edukacyjnych, ktére byly obecne w pierwszych
modelach. Kolejnym celem jest ulepszenie algorytmu PID, aby robot precyzyjniej i pltynniej
sledzit linie, szczegdlnie przy wyzszych predkosciach. Przewidziane sg takze testy silnika
pod katem doboru optymalnego przetozenia (ratio) - czyli stosunku zg¢batek i przetozen - co
pozwoli znalez¢ najlepszy kompromis miedzy momentem obrotowym a predkoscia

maksymalna.
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