EV3 Valoisuusanturi Musta viiva: 5

Viivanseurantaa Latt".—j: 25
Keskiarvo: 14

Parametrien estimointi on oma tieteenalansa. Kts Wikipediasta
"PID-saadin" tai sama englanniksi.

1Integraalikerroin =0

2Derivaattakerroin =0
SMoottorien teho = pieni (vaikka 25)

4Kéénn65kerroin = jarkeva eli

a) Kdannoskerroin = 1  ja katso mita tapahtuu

b) Kdannoskerroin = max(moottorien teho)/max(poikkeama)
5<atso mita tapahtuu. Jos robotti

a) karkaa viivalta, kasvata Kaannoskerrointa _
_b) oskilloi viivan ymparilla, pienenna Kaannoskerrointa
Etsi sellainen arvo (K.), etta robo oskilloi viivan ymparilla lievasti.

Hae oskillointiaika AT. Yleensa se on n. 0,5 - 2 sekuntia.

GSerité robotin kontrollisilmukan nopeus, eli aseta silmukkaan
vaikka 10000 kierrosta ja ota aika. Sen pitaisi olla n. dT = 0,015 s.

7AIIa olevan taulukon mukaisesti hae kertoimien arvot

Kaannoskerroin Inteqraalikerroin Derivaattakerroin

P 0.0K. 0 0
Pl 045K, 1.2KdT/P. 0
0| 0.8K. 0 KP,/(8dT)
PD|  0.60K. 2KdT /P,  KP./(8dT)

8 S34ada kertoimien arvoja hakiessasi parasta suoritusta. Aloita
ensin isoilla muutoksilla (vaikka 30%)

O Kun robotti kulkee hyvin, sadda moottorien tehoa.
1 O Saada kertoimia (kohta 8) uudestaan, tai aloita alusta



