Програмски код за вежбу „Прати линију”

// Program ERCK_2WD_PratiLiniju
// Eduardo robotska kolica ERCK_2WD prate crnu liniju nacrtanu na podu
// Crna linija mora biti debljine oko 3.5cm, a poluprecnik krivine veci od 30cm
// Potrebne komponente Eduardo kompleta: EMB, ERS, ERCK_2WD, EOSK-3

// Pinovi optickih senzora
#define LEVI_SENZOR 0
#define SREDNJI_SENZOR 1
#define DESNI_SENZOR 2
// Pinovi za brzinu i smer motora
#define LEVI_MOTOR_SMER 7
#define DESNI_MOTOR_SMER 8
#define LEVI_MOTOR_BRZINA 9
#define DESNI_MOTOR_BRZINA 10
// Pin za LED indikator
#define LED_INDIKATOR 13

// Pocetna brzina i brzina rotacije kolica
// PROMENITI POCETNU BRZINU AKO KOLICA IDU SPORO
// PROMENITI BRZINU ROTACIJE AKO KOLICA PREBRZO ILI PRESPORO REAGUJU
#define BRZINA_POCETNA 150
#define BRZINA_ROTACIJE 50

int PragLevogSenzora = 0;                       // Pragovi odlucivanja
int PragSrednjegSenzora = 0;
int PragDesnogSenzora = 0;

int BrzinaLevo;
int BrzinaDesno;
int stanjeSenzora;

// kada je ispred njih postavljena svetla povrsina.
// Polovina te vrednosti (50%) se postavlja kao prag odlucivanja,
// jer je signal senzora sa postavljenom tamnom povrsinom vise od 50% manji
// od signala senzora sa postavljenom svetlom povesinom
void kalibracija_senzora()
{
  for (int x=0; x<10; x++)      // Meriti deset puta i akumulirati rezultate
  {
    digitalWrite(LED_INDIKATOR, HIGH); // Upaliti LED indikator
    PragLevogSenzora = PragLevogSenzora + analogRead(LEVI_SENZOR); // Akumulirati vrednosti za levi senzor
    PragSrednjegSenzora = PragSrednjegSenzora + analogRead(SREDNJI_SENZOR); // Akumulirati vrednosti za srednji senzor
    PragDesnogSenzora = PragDesnogSenzora + analogRead(DESNI_SENZOR); // Akumulirati vrednosti za desni senzor
    delay(100);
    digitalWrite(LED_INDIKATOR, LOW);         // Ugasiti LED indikator
    delay(100);
  }
  // Akumulirane rezultate podeliti sa 10 da bi se dobila srednja vrednost
  // pa podeliti sa 2 da bi se dobio prag odlucivanja za senzore
  PragLevogSenzora = PragLevogSenzora / 20;
  PragSrednjegSenzora = PragSrednjegSenzora / 20;
  PragDesnogSenzora = PragDesnogSenzora /20;
}

void setup()
{
  // Podesiti signale za upravljanje motorima kao izlaze
  pinMode(LED_INDIKATOR, OUTPUT);
  pinMode(LEVI_MOTOR_BRZINA, OUTPUT);
  pinMode(DESNI_MOTOR_BRZINA, OUTPUT);
  pinMode(LEVI_MOTOR_SMER, OUTPUT);
  pinMode(DESNI_MOTOR_SMER, OUTPUT);
  kalibracija_senzora(); // Izvrsiti kalibraciju optickih senzora
  delay(3000); // sacekati 3 sekunde
  digitalWrite(LED_INDIKATOR, HIGH); // Upaliti LED indikator
  delay(100); // sacekati 0.1 sekundu

  // Podesiti smerove motora za pogon napred
  digitalWrite(LEVI_MOTOR_SMER, HIGH);
  digitalWrite(DESNI_MOTOR_SMER, HIGH);
}

void loop()
{
  stanjeSenzora = 0;
  if(analogRead(LEVI_SENZOR) > PragLevogSenzora) stanjeSenzora = stanjeSenzora + 1;
  if(analogRead(SREDNJI_SENZOR) > PragSrednjegSenzora) stanjeSenzora = stanjeSenzora + 10;

  if(analogRead(DESNI_SENZOR) > PragDesnogSenzora) stanjeSenzora = stanjeSenzora + 100;

  if(stanjeSenzora == 110) // Ako je samo Levi Senzor iznad crne linije
skrenuti levo!
  {
    analogWrite(LEVI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA + BRZINA_ROTACIJE);
    analogWrite(DESNI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA - BRZINA_ROTACIJE);
  }
  else if(stanjeSenzora == 11) // Ako je samo Desni Senzor iznad crne linije
skrenuti desno!
  {
    analogWrite(LEVI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA - BRZINA_ROTACIJE);
    analogWrite(DESNI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA + BRZINA_ROTACIJE);
  }
  else if((stanjeSenzora == 111) || (stanjeSenzora == 000)) // Ako su svi senzori isti znaci da nema linije. Zaustaviti se!
  {
    analogWrite(LEVI_MOTOR_BRZINA, 0);
    analogWrite(DESNI_MOTOR_BRZINA, 0);
  }
  else // U ostalim slucajevim nastaviti pravo
  {
    analogWrite(LEVI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA);
    analogWrite(DESNI_MOTOR_BRZINA, BRZINA_POCETNA);
  }
}
