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R O bOttI kl Sa. Jaa videosi

Videoi robottinne toiminta RePLAY-

pelikentall&.

Kuyaa vgiq robottia ja sen liiketta Saatte myos puhua paalle ja kertoa,
pelikentalla, katkeamattomalla mité teitte ja miksi teitte mitékin.
otoksella. — tuplapalkkio.

Laheta video minulle
info@fllsuomi.org
Viimeistaan 1.5.2021.

Lis&dan sen readysetrobot.eu-
sivustolle.

Palkkioksi saat Verne2-robotin
lisdosapaketin (hinta n. 15€).



VITVANSEURANTA

Kisalaji, esim Robotex-robotiikkatapahtumassa.

Tarkea mm.

- Rescue

- Pelastus (Innokas)

- XSumo (Innokas)

- FLL

- Itseohjaavissa autoissal




SISALLYSLUETTELO

- Verrannollinen (proportional, P) viivanseuranta
- PI-viivanseuranta

- PID-viivanseuranta

- Anturien kalibrointi. NOT.

- Kaksi anturia

- Nelja anturia



VITVANSEURANTA-ALGORITMIEN IDEA

— Seurataan viivan toista reunaa.

- Error: tavo1tteen ja mittauksen ero
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VERRANNOLLINEN (P) VIIVANSEURANTA

Algoritmi:

Kp = 0.5

Tavoite =

Silmukka:
Valo =

Ohjaus

Ohjaus

Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo 20
Kp*xVirhe

Valo




VERRANNOLLINEN (?) VIIVANSEURANTA GetP block
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PL-VIIVANSEURANTA

Algoritm

Kp = 0.5

0.001
Tavoite
Integraali
Silmukka:

Lue valoanturi
Virhe Tavoite
Integraali

Ohjaus

- Valo ./%

Integraali + Virhe
Kp*Virhe + KpxIntegraa

Suoralla ei vaapu
Kurveissa, mutkissa hyodyttaa!

Mutkassa robotti ei ehdi kdantyd
(kddantymiskerroin Kp on mutkassa liian pieni
-- suoralla hyvad). Ki korjaa-

Ki =10 Ki = 0.001
Integraali = -15

Integraali = 50

Integraali = kO Integraali = -10

Integraali = 40 Integraali = 5

Integraali = 20 Integraali = 20

ntegraali = 0 /
Integraali =0

ntegraali = 0

ntegraali = 0
Integraali = 0

ntegraali = 0




Suoralla ei vaapu

PI'VHVANS[URANM Kurveissa, mutkissa hyodyttaa!

Algoritmi: Getl bIOCk

Kp = 0.5 : ]
Ki = 0.001 ,ﬂ TP T TR I - ':J
Tavoite = 50 “”*LJJWJVJ - L,Ull#J Ul_J - L,J
Integraali = 0
Silmukka: E

Valo = Lue valoanturi

Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Ohjaus = Kp*Virhe + KixIntegraald —
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PID - VIIVANSEURANTA KirsSn: mueion Saticent

o o
A1g0r1 tm1 . Mutkan jdlkeen robotti jatkaa kdantymistad.
Kd kor jaa-
Kp = 0.5
Ki = 0.001 ka g0 Kd = 3
Kd - 3 Derivaatta = -15 Derivaatta = 0
Derivaatta = =10 Derivaatta = O

Tavoite = 50
Integraali = 0

Derivaatta = 5 Derivaatta = DO

EdV'i rhe = 0 Derivaatta = 20 Derivaatta = 0
Silmukka:
Valo = Lue valoanturi Derivaatta = O Derivaatta = O
Virhe = Tavoite - Valo / Derivaatta = 0O / Derivaatta = 0O

erivaatta = 0 erivaatta = 0

Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + KixIntegraali + KdxDerdivaatta

EdVirhe = Virhe



PID - VIIVANSEURANTA KirsSn: mueion Saticent

(d
(>3
° ° \_J
Algoritmi:
Kp = 0.5 Do
Ki = 0.001 -
Kd = 3

Tavoite = 50
Integraali = 0
EdVirhe = 0
Silmukka:
Valo = Lue valoanturi
Virhe = Tavoite - Valo
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe Fq
Ohjaus = Kp*Virhe + KixIntegraali + KdxDerdivaatta ol
EdVirhe = Virhe 2




PLD-VIIVANSEURANTA KAHDELLA VALONTURILLA

Algoritmi:
Kp 0.5

K1 0.001

Kd 3

Integraali = 0

EdVirhe = 0

Silmukka:
ValoVasen = Lue vasen valoamnicur
ValoOikea = Lue oikea valoanturi
Virhe = ValoVasen - ValoOikea
Integraali = Integraali + Virhe
Derivaatta = Virhe - EdVirhe
Ohjaus = Kp*Virhe + KixIntegraali + Kd*Derdivaatta
EdVirhe = Virhe




PLD-VIIVANSEURANTA KAHDELLA VALONTURILLA

Algor1tm1
Kp = 0.5
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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 + KixIntegraali + Kd*Derdivaatta
EdVirhe = Virhe



PID-VIIVANSEURANTA NELJALLA VALONTURILLA

Algoritmi:

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




R O bOttI kl Sa Jaa videosi

Videoi robottinne toiminta RePLAY-

pelikentalla.

KU\_/aa v_giq robottia ja sen liiketta Saatte myds puhua péaéalle ja kertoa,
pelikentalla, katkeamattomalla mité teitte ja miksi teitte mitakin.
otoksella. — tuplapalkkio.

Laheta video minulle
info@fllsuomi.org
Viimeistaan 1.5.2021.

Lis&dan sen readysetrobot.eu-
sivustolle.

Palkkioksi saat Verne2-robotin
lisdosapaketin (hinta n. 15€).



READYSETROBOT. EU



