PRIME LESSONS

URMARIREA A LINIEI PROPORTIONALE
(PROPORTIONAL LINE FOLLOWER)

DE SANJAY AND ARVIND SESHAN

This lesson uses SPIKE 3 software




OBIECTIVELE LECTIEI

Invata sa creezi un urmaritor de linie proportionala (proportional line follower)
Aflati cum sa calculati eroarea si corectarea

Aflati cum sa utilizati variabilele si blocurile matematice
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CAT DE DEPARTE ESTE ROBOTUL DE LINIE?

Citirile senzorului de lumina reflectata (reflected light sensor) arata cat de ,,intunecata”
este in medie zona masurata

Citirile calibrate ar trebui sa varieze de la 100 (doar pe alb) la O (doar pe negru)

Light Sensor Measured Area:

Reading = 100

Reading = 50 o Reading = 75
Reading=0 Reading = 25

.6 - © - B
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URMARIREA LINIEI

Calcularea unei erori = cat de departe este robotul de o {inta
Robotii urmeaza marginea liniei = tinta ar trebui sa fie o citire a senzorului de 50

Eroare ar trebui sa indice cat de departe este valoarea senzorului de o citire de 50

Facand o corectare —>faceti robotul sa ia o actiune proportionala cu eroarea.Trebuie sa
inmultiti eroarea cu un factor de scalare pentru a determina corectia.

Pentru a urma o linie, un robot trebuie sa se intoarca spre marginea liniei
Robotul trebuie sa se intoarca mai brusc daca este departe de o linie

Cum faceti acest lucru: trebuie sa ajustati intrarea de directie (steering input) pe un bloc de
miscare
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CUM FACI UN URMARITOR DE LINIE PROPORTIONALA?

Pseudocod:

Calculati eroarea = Distanta de la linie = (Citirea senzorului de lumina - Citirea
tinta)
Scalati eroarea pentru a determina o suma de corectie.Ajustati factorul de scalare

pentru a va face robotul sa urmeze linia mai lin.

Utilizati valoarea de corectie (calculata la Pasul 2) pentru a regla virajul robotului
spre linie.
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PROVOCARE

Calculul unei erori

Distanta de la linie =
(Light sensor reading - Target Reading)

Calculul unei corectii

Scalati eroarea pentru a determina o suma de
corectie. Utilizati acest lucru pentru a regla intrarea
directiei pe blocul de miscare.

Aplicarea corectiei

Utilizati corectia pentru a controla directia
robotului

@ CiEanehesM right: 30
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PROPORTIONAL LINE FOLLOWER

} when program starts

@ set movement motorsto A+E «
@' set movement speed to @ %

forever

set Error v to @ F -« reflected light - @

set Correction + to Error * @
@ start moving | Correction

Part |: Calculati eroarea
Scopul nostru este sa ramanem la
marginea liniei (light sensor = 50)

Part 2: Aplica corectia

Eroarea din partea | este inmultita
cu o constanta a proportionalitatii
(0,5). Aceasta va fi diferita pentru
fiecare robot/aplicatie. Consultati
urmatorul slide pentru a afla cum
sa reglati acest numar.
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PASI DE BAZA: TUNING THE CONSTANT

Retineti, constanta 0,5 din slide-ul anterior este specifica robotului nostru -
trebuie sa reglati aceasta valoare pentru dvs.

Aceasta constanta se nhumeste constanta proportionala sau constanta a
proportionalitatii (the Proportional Constant or Constant of

Proportionality).
Cel mai comun mod de a va regla constanta este incercarea si eroarea.
Acest lucru poate dura ceva timp. lata cateva sfaturi:

incepeti cu constantal.0 ajustati initial cu +0.5

Ajustati pana la un punct in care controlerul este destul de neted

Reglati 0,1 pentru reglaj fin
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