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1. அறிமுகம் 

எங்கள் குழுவோன Yarl Tech College, Jaffna (Team Number: YT-15), இன் 

Maze Masters , "Follow Your Path 3.0" தோனியங்கிக்  கோர ்சவோலில் 
 ங்பகை் தில் மிகுந்த மகிழ்சச்ி அணடகிைது. அணனத்து ் ப ோட்டி 
விதிகணளயும் பின் ை்றி, சிக்கலோன  ோணதயில் சவை்றிகரமோகச ்
சசல்லக்கூடிய எளிய,  ோதுகோ ் ோன மை்றும் முழுணமயோகச ்சுயமோகச ்
சசயை் டும் தோனியங்கிக் கோணர வடிவணமத்து உருவோக்குவபத எங்கள் 
பநோக்கம்., இலத்திரனியல்(Electronics)  மை்றும் கைினி 
நிரலோக்கம்(Programming) குறித்து நோங்கள் கை்றுக்சகோை்டணத, பகோட்ணடத் 
துல்லியமோக ் பின் ை்ைவும், சந்தி ்புகளில் சரியோன முடிவுகணள 
எடுக்கவும், முடிந்தவணர திைணமயோக சிக்கலோன  ோணதயின் முடிணவ 
அணடயவும் ஒரு தோனியங்கிணவ உருவோக்குவபத எங்கள் குறிக்பகோள். ஒரு 
குழுவோக இணைந்து சசயல் டவும், ஆக்க ்பூரவ்மோக சிக்கல்கணளத் 
தீரக்்கவும், எங்கள்  ோடசோணலணய ்  ச ருணமயுடன் 
பிரதிநிதித்துவ ் டுத்துவணதயும்  நோங்கள் பநோக்கமோக  
சகோை்டுள்பளோம். 

 

2. ொகங்களின்  ெட்டியை்(Components Lists) 
 

 

 ோகம்(Component) விவரக்குறி ்பு / மோதிரி 
(Specification / Model) 

பநோக்கம் 

Microcontroller Arduino Uno சசன்சோரக்ள் மை்றும் 
பமோட்டோரக்ணளக் 
கட்டு ் டுத்துகிைது. 

Chassis 2-wheel drive robot car chassis தோனியங்கியின் 
சட்டகம்(Frame). 

Motors 2× DC gear motors (150 RPM) சக்கரங்கணள 
இயக்குகிைது. 



 

Motor Driver 

Module 

L298N பமோட்டோரின்  திணச, 
பவகத்ணதக் 
கட்டு ் டுத்துகிைது. 

IR Sensors 3× TCRT5000 IR sensor 

modules 

பகோடு மை்றும் 
சந்தி ்புகணளக் 
கை்டறிகிைது. 

Battery 7.4V Li-ion rechargeable 

battery 

தோனியங்கிக் கோருக்கு  
மின்சோரம் வழங்குகிைது. 

Caster Wheel Small plastic caster தோனியங்கியின்  
சமநிணலணய ்  
ப ணுகிைது  

Wires & Connectors Jumper wires, screw terminals அணனத்து  ோகங்கணளயும் 
கட்டு ் டுத்துகிைது  

Switch Mini toggle switch தோனியங்கிணய ் 
 ோதுகோ ் ோகத் 
சதோடங்க/நிறுத்த 

 

 

3. வடிவலமெ்பு வலரெடம் (Design Sketch) 
[தோனியங்கி கோரின் மோதிரி வடிவணம ்பு] 

இது பின்வருவனவை்றுள் ஒன்ைோக இருக்கலோம்: 

● 3D மோதிரி 
● ணகயோல் வணரய ் ட்ட  டக் குறி ்பு 

● எளிய paint app- jpeg  டம் 

 

 

 



 

4. சுயமாகச ்பசயற்ெடும் இயக்கத் திடட்ம் 

4.1 தானியங்கி எவ்வாறு பசை்லும் 

எங்கள் தோனியங்கி, இயங்கத்  சதோடங்கிய பிைகு, எந்த ரிபமோட் 
கை்ட்பரோல் அல்லது மனித உதவியும் இல்லோமல் தோனோகபவ நகரும். 
இது கறு ்பு பின்னைியில் உள்ள சவள்ணளக் பகோட்ணடக் கை்டறிய IR 
உைரிகணள ்  யன் டுத்தி, அதன் மூலம் சிக்கலோன  ோணதயில் 
சசல்லும். தோனியங்கி சரியோன  ோணதயில் இரு ் ணத உறுதிசசய்ய, 
எ ்ப ோதும் பகோட்ணடச ்சரி ோரத்்துக் சகோை்டிருக்கும். ஒரு சந்தி ்ண  
அணடயும்ப ோது, முந்ணதய குறிகோட்டிகளின் அடி ் ணடயில் 
அல்கோரிதத்தோல்(Alogorithm) தீரம்ோனிக்க ் ட்ட திணசணய ் பின் ை்றும். 
சிக்கலோன  ோணதயின் முடிணவ அணடந்தவுடன் தோனியங்கி தோனோகபவ 
நின்றுவிடும். 

4.2 அை்காரிதம் அை்ைது பசயை் விளக்கம் (Algorithm or flow 
description) 
தோனியங்கிணயச ் சசயை் டுத்துவதன் மூலம் சசயன்முணை 
சதோடங்குகிைது, பின்னர ்பகோடு கை்டறிய ் ட்டதோ என் ணதத் 
சதோடரந்்து சரி ோரக்்கிைது. பகோடு சதோணலந்துவிட்டோல், தோனியங்கி  
நின்று, அணத மீை்டும் கை்டறிய முயை்சிக்கிைது. பகோடு 
கை்டறிய ் ட்டவுடன், தோனியங்கி அதன் பமோட்டோரக்ணள அதை்பகை்  
சரிசசய்வதன் மூலம் அணத ் பின் ை்றுகிைது. தோனியங்கி ஒரு சந்தி ்ண  
எதிரச்கோை்டோல், அது ஒரு குறியீட்டு சந்தி ் ோ அல்லது வழக்கமோன 
ஒன்ைோ என் ணத தீரம்ோனிக்கிைது. குறியீட்டு சந்தி ்புகளுக்கு, இறுதி 
வழிணயத் தீரம்ோனிக்க திணச குறியீட்ணடக் கை்டறியும்; இல்ணலசயனில், 
அது குறியீட்டின் அடி ் ணடயில் திணசணய தீரம்ோனிக்கிைது அல்லது 
பகோடுடன் சதோடரக்ிைது. சசயல் ோட்ணட நிறுதத் தோனியங்கி 
முடிவணடயும் இடதண்த அணடந்ததோ என் ணதயும் சரி ோரக்்கிைது. ஒரு 
முடட்ுசச்ந்து கை்டறிய ் ட்டோல், தோனியங்கி நின்று, பின்பனோக்கிச ்
சசன்று, பிரதோன  ோணதயில் மீை்டும் இணைகிைது. இந்த சுழை்சி முடிவு 
எடுதத்ல் மை்றும் பமோட்டோர ்கட்டு ் ோடு என் ன  தோனியங்கி கோணர 
பகோடுகள், சந்தி ்புகள் மை்றும் குறிகோட்டிகளுடன் கூடிய  ோணதயில் 
திைம் ட சசல்ல அனுமதிக்கிைது. 

பின்வரும்  டம் 4.2.1 தோனியங்கியின்  ோணதயின்  ோய்சச்ல் பகோட்டு 
வணர டம் (Flowchart). 



 

 

 

 

 

 

 



 

5.நிதி அறிக்லக  

 

 ோகம் 

(Component) 

விவரக்குறி ்பு / மோதிரி 
(Specification / Model) 

சசலவு (LKR) 

(Estimated Cost)  

 

Microcontroller Arduino Uno 3,280  

Chassis 2-wheel drive robot car chassis 2,460  

Motors 2× DC gear motors (150 

RPM) 

2,050  

Motor Driver 

Module 

L298N 615  

IR Sensors 3× TCRT5000 IR sensor 

modules 

1,230  

Battery 7.4V Li-ion rechargeable 

battery 

3,690  

Caster Wheel Small plastic caster 410  

Wires & Connectors Jumper wires, screw terminals 820  

Switch Mini toggle switch 205  

பமாத்த பசைவு   14,760 LKR 

அை்ைளவோக  

(approx). 

 

 

6. முடிவுலர  

Arduino Uno, DC gear motors , IR சசன்சோரக்ள் மை்றும் துணைக்   கூறுகணள 

 யன் டுத்தி பகோட்டிணன பின் ை்றும்(Line Following) தோனியங்கிக்  கோர ்

சவை்றிகரமோக வடிவணமக்க ் ட்டு சசயை் டுத்த ் ட்டது. இந்தத் 

தோனியங்கி ஒரு பகோட்டு ்  ோணதணய துல்லியமோக கை்டறிந்து பின்சதோடர 

முடிந்தது, அடி ் ணட சந்தி ்புகளில் வழிசசலுத்தியது மை்றும் நிணலத்த 

கட்டு ் ோட்டுடன் இயங்கியது. இந்த திட்டத்தின் மூலம், நோங்கள் 

microcontroller programming, motor control, and sensor integration  ை்றிய 

புரிதணல பமம் டுதத்ிபனோம். இந்த தோனியங்கி ஒரு பமம் ட்ட 



 

தன்னிசண்சயோன  இயக்க முணைணமகளுக்கு அடிதத்ளமோக சசயல் டுகிைது, 

எதிரக்ோலத்தில் தணடகணள கை்டறிதல் மை்றும் வயரச்லஸ் கட்டு ் ோடு 

ப ோன்ை பமம் ோடுகளுக்கோன சோத்தியங்கள் உள்ளன. 

7. பமை்பகோள்கள் 

இங்பக நீங்கள்  யன் டுத்திய ஆதோரங்களின்  ட்டியணல வழங்குங்கள்: 

● YouTube இணை ்புகள் 
 

● ஆய்வுக்  கட்டுணரகள் 
 

● ஆவை ் திவுகள் 
 

● பமை்பகோள் கோை ் ட்ட வணலத்தளங்கள் 

 


