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Viivanseuranta
Kisalaji, esim Robotex-robotiikkatapahtumassa.

Tärkeä mm. 

- Rescue
- Pelastus (Innokas)
- XSumo (Innokas)
- FLL 
- Itseohjaavissa autoissa!



Sisällysluettelo
- Verrannollinen (proportional, P) viivanseuranta
- PI-viivanseuranta
- PID-viivanseuranta
- Anturien kalibrointi. NOT.
- Kaksi anturia
- Neljä anturia



Viivanseuranta-algoritmien idea
- Seurataan viivan toista reunaa.
- Error: tavoitteen ja mittauksen ero
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Verrannollinen (P) viivanseuranta
Kp = 0.5
Tavoite = 50
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Ohjaus = Kp*Virhe

Algoritmi:



Verrannollinen (P) viivanseuranta
Kp = 1
Tavoite = 50
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Ohjaus = Kp*Virhe

Algoritmi: 3:10



PI-viivanseuranta
Kp = 0.5
Ki = 0.001
Tavoite = 50
Integraali = 0
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Kp*Integraali

Algoritmi:
Kurveissa, mutkissa hyödyttää!

Suoralla ei vaapu



PI-viivanseuranta
Algoritmi:

Kurveissa, mutkissa hyödyttää!

Kp = 0.5
Ki = 0.001
Tavoite = 50
Integraali = 0
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Ki*Integraali 

Suoralla ei vaapu



PID-viivanseuranta
Algoritmi:

Kurvin, mutkan jälkeen!

Kp = 0.5
Ki = 0.001
Kd = 3
Tavoite = 50
Integraali = 0
EdVirhe = 0
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Ki*Integraali + Kd*Derivaatta
EdVirhe = Virhe

Vielä suorempi kulku



PID-viivanseuranta
Algoritmi:

Kurvin, mutkan jälkeen!

Kp = 0.5
Ki = 0.001
Kd = 3
Tavoite = 50
Integraali = 0
EdVirhe = 0
Silmukka:

Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Ki*Integraali + Kd*Derivaatta
EdVirhe = Virhe

Vielä suorempi kulku



Kp = 0.5
Ki = 0.001
Kd = 3
Integraali = 0
EdVirhe = 0
Silmukka:

ValoVasen = Lue vasen valoanturi
ValoOikea = Lue oikea valoanturi
Virhe = ValoVasen - ValoOikea
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Ki*Integraali + Kd*Derivaatta
EdVirhe = Virhe

PID-viivanseuranta kahdella valonturilla
Algoritmi:



Kp = 0.5
Ki = 0.001
Kd = 3
Integraali = 0
EdVirhe = 0
Silmukka:

ValoVasen = Lue vasen valoanturi
ValoOikea = Lue oikea valoanturi
Virhe = ValoVasen - ValoOikea
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + Ki*Integraali + Kd*Derivaatta
EdVirhe = Virhe

PID-viivanseuranta kahdella valonturilla
Algoritmi:



Silmukka:
ValoVasenUlompi = Lue vasen ulompi valoanturi
ValoVasenSisempi = Lue vasen sisempi valoanturi
ValoOikeaSisempi = Lue oikea sisempi valoanturi
ValoOikeaUlompi = Lue oikea ulompi valoanturi
Virhe = 2*ValoVasenUlompi + 1*ValoVasenSisempi -

 1*ValoOikeaSisempi - 2*ValoOikeaUlompi

PID-viivanseuranta neljällä valonturilla
Algoritmi:
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