Fv3 Valoisuusanturi = wusta vive: s

Viivanseurantaa Lattia: 25

Keskiarvo: 14
Verrannollinen viivanseuraaja poikkeaman derivaatalla eli

ennustetaan viivan kulkua. Oletetaan, etta seuraava poikkema on
sama kuin nykyinen. Lasketaan poikkeamien erotus
Derivaatta = (nykyinen poikkeama) - (edellinen poikkema)
Joten seuraava poikkeama on
Seuraava poikkema = (nykyinen poikkeama)

+ (nykyinen derivaatta)
Siis, kun otetaan hattuvakio, saadaan

Kaannos = Kaannoskerroin x poikkeama
+ Integraalikerroin x integraalil
+ Derivaattakerroin x derivaatta
varsinkin, jos nykyinen poikkeama on pienempi kuin edellinen, niin
derivaattatermi pyrkii estamaan ylilyonnit.
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