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leerdoelen

1. Eigenschappen van verschillende lijnvolgers

2. Leer met het concept “evenredig” een proportionele lijnvolger
te maken

Vereiste voorkennis: Basis lijnvolger, Lijnvolger op kleur, Kleuren
sensor kalibreren, proportionele controle, Wiskundige blokken,
Data Wires
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Welk programma werkt het best bij welke

situatie?

Simpele lijnvolger Soepele lijnvolger
* De meest basis-lijnvolger * Bijna gelijk aan basis
* Schud veel bij scherpe bochten * Draait minder scherp
* Goed voor beginnende teams—> * Heeft moeite met scherpe bochten
je leert over herhalingen en * Goed voor beginnende teams—>je leert
schakelopties over herhalingen en schakelopties
3 — stadia volger proportionele volger
 Het beste voor rechte lijnen * Gebruikt de “P” van PID
* Droids bevelen dit niet aan. Leer * Maakt evenredige bochten
gewoon de evenredige lijnvolger. * Werkt goed op bochten en rechte lijnen
Je moet de gevestigde schakelaars * Goed voor gevorderde en geavanceerde
kennen. teams—> Je moet wiskundige blokken en

Data wires kennen.

Bekijk de filmpjes op de volgende 2 slides om alle lijnvolgers in
werking te zien.
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ronde lijn: Bekijk filmpjes

Simpele lijnvolger Soepele lijnvolger




Rechte lijn: Bekijk filmpjes

Simpele lijnvolger




3 lijnvolger uitdagingen

Uitdaging 1: Kun je een simpele lijnvolger schrijven? Hint:
Bekijk Beginner: de basis lijnvolger les

Uitdaging 2: Kun je een soepele lijnvolger schrijven? Hint:
Verander hoe scherp de bochten worden bij een simpele
lijnvolger.

Uitdaging 3: Kun je een 3-stadia lijnvolger schrijven waar de
robot 3 opties heeft (links, rechts of rechtdoor) gebaseerd op
de lezingen van de kleurensensoren?



Nog iets over onze oplossingen

71 KALIBRATIE:
? De programma’s gebruiken de EV3 kleurensensor als lichtsensor.
72 Je moet je sensoren kalibreren.

?2 Voor kalibreren gebruik de kleurensensor kalibratie les bij
gevorderde lessen.

77 POORTEN:
? De kleurensensor is verbonden met poort 3.
?2 Verander dit voor jouw robot.

7 WELKE KANT VAN DE LIJN:

7 Kijk naar de code om te zien voor welke kant van de lijn deze is
geschreven.
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Oplossing 1: Simpele lijnvolger

Simpele lijnvolger: het doel van dit programma is om een zeer
simpel lijnvolg programma te maken die de linkerkant van aan
lijn valgt. Dit is het meest geleerde programma.

beginnnen!

-
I »
. Als de robot wit
— =] D@ r B |leest, draai sherp | =]
De schakelaar — ey naar rechts
checkt of de ‘ e 52025
robot zwart — :
of wit leest.

Alz de robaot
zwart leest, draai - ;'
scherp naar links

Dit zal voor altjd
doorgaan als je
niet "OFF” drukt!

Let op: Dit programma gebruikt de keurnesansoren in
licht mode. Dit batekent dat je sensoren moet
kalibreren. Leas onze kalibratie les voor dat je gaat
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j& wilt
waarschijnipk
de lijn volgen
VOOr aen
bepaalde
afstand. le
klikt op het
“inifinity”
teken om te
bepalen
wanneer je
de lijnvolger
wilt stoppen.



Oplossing 2: Soepele lijnvolger

—
let ap: dit Soepele lijnvolger: Het doel van dit programma is om een simpele involger te maken, maar dan soepeler dan de eerste.
programma Dit programma zal soepeler zijn omdat het minder snelle bochten maakt. Het enige verschil tussen de simpelere en de
gebruikt de soepelere is dat het minder snal boschten maakt.
kleurensensor ;
en in licht . o1 | _
mode, Dit - Y
betekent dat 3 : - \
je de iI
SENSOren
moet e
kalibreren. e — o
Leas onze L als de robot wit
izlibratia les — g]'ﬁw r G).G B |leest, draai met |w
voordat je De schakelaar . 25 naar rechts
gaat checkt of de A e
beginnen! robot zwart of : S
je wilt
waarschijnlijk
S — I = I de ijn l.rg|ger|
' | - - bepaalds
B oAl | Dit zal voor aktyd epaalde
[- “Iﬁ runnen als je niet - e afstand. Je
ij 4| |"oFF" drukt kiikt op het
I oo | “infinity"
s —_ teken om te
bepalen
— Als de robot Zwrt wannaer je
] 1 Oge leest draai met |/l de lijnvolger
—0 ] _25| -25 maar links J wilt stoppen.
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Oplossing 3: 3-stadia lijnvolger

Let op; We presenteren deze Kjrnvolger omdat veel teams horen over deze en willen weten hoe je er een kan let op: dit programma gebruikt de kleurensensoren

schrijven. Ons team beveslt deze Kjnvolger niet aan maar juist de evenradige! in licht mode. Dit betekent dat je de sensoren moet
kalbreren. Lees onze kalibratie les voordat je gaat
Baganrwn!

Let op 1: Als B je rechter motor is, dan 2al dit programma de linker kant vand de lijn volgen.
Let op 2: Als B je linker motor is, dan zal dit programma da rechber kant van de kin volgen,
Om dit te veranderen, verander motor B en C

o1 |
. __________________________________________| i;
Het doel van &t programma is om een .
sospelare ynvoger te maken en'e #_l — 2
eindigen nadat de ot een bepa L |alsd bot wit
aantal graden heeft gereden. QJU& r_{;} 'Hli' Iezstedrrgai m":t - LI
ﬂ s | 2’7 25 naar rechts [
I |
C — o = |
-

L [Reset de rotate
e waarde zo dat

-- > g
=%ﬁT

I:- we een start x | kA
- | we een st: — (= 15] ' 2 |”“T'l
/]
Dt programma is hetzelfde als een soepele - BeC _ A E{T:umma
jrvolger met uizondering van een ding: - Als de hicht lezi
Als de lichtsensor een lezing van 60 tot 40 iﬂ]aﬁ T EB = =2 tuis; &0 ;zllir;u g];. zal stoppen
krijgt Fullen besde motoren op dezelfde (1 b e is, ga rechtdoor. i wanneer
snelheid rjden. Deze lijnvolger zal het best ﬂ. Lo 25 motor C 1000
weken op een rechie lijn behaklve voor een : - ———— graden heeft
voorwaarde: rechbuit gaan. M E] gereden
b x) !

_|Als de robot
& zwart leest draai '“1-\'
met =25 naar

. —

4= 1__@';*;
. ﬂ i-25| .15—|

L
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Uitdaging 4: Evenredige lijnvolger

Uitdaging 4: Kun je een proportionele lijnvolger schrijven dat de hoek van de
bocht verandert op basis van hoe ver de robot van de lijn is?

Pseudocode:

Reset de rotatie sensor (Alleen nodig voor lijnvolgen voor een totale
afstand)

Bereken de fout = Afstand tot de lijn = (Lichtsensor lezen — doelwit lezen)

Vergroot of verklein de fout tot de correctie waarde. Pas je
vergrotingsfactor aan om je robot soepeler te laten gaan.

Gebruik de corrective-waarde (berekent in stap 3) om de robots bocht naar
de lijn aan te passen.



Oplossing: proportionele lijnvolger

Let op: Dit Wij bevelen je team een evenredige lijnvolger te gebruiken zoals deze. Het zal de meest soepele lijnvolger van de 4 zijn. Er
Dfoofakﬂgtga zijn betere lijnvolgers (die PID controle gebruiken), maar een lijnvolger die "P" gebruikt is een goed begin.
gebruikt de
mﬂezengen N Een evernedige lijnvolger verandert de hoek van de bocht gebaseerd op hoever de lijn van de robot is.

mode.
betekent dat je
sensoren moet
kalibreren. Lees
onze kalibratie les
voor dat je gaat
beginnnen|

o1 |

Elke evenredige lijnvolger moet 2 delen hebben: Deel 1 berekent de error (Indit geval, hoe ver je bent van de lijn) en deel 2
berekent de correctie evenredig tot de error (in dit geval hoeveel graden de bocht). Je kan evernedige besturing ook met andere
sensoren gebruiken. Het werkt heel goed!

B+C

e L] to® ,.>U

(Peedas col » e ae @px: 2 b —Q;HM_“W
S? ‘L:ij—d QJ%DJ J Lj r J$D-Jl ]:,]_le (?i[ |”| f‘%ﬁ A f“"ﬂ f

Let op: Je hoeft

niet de constante o

blok met een data- Deel 1: Bereken de error Deel 2: Berekent en gebruikt error Dezelijn
draad vast te - Ons doel is om op de rand van de lijn te zijn - We vermenigvuldigen de error van deel 1 met volger eindigt
maken. We deden (lichtsensor = 50). Het wiskundige blok hieboven, 0.7 om de bocht waarde te bereken. na 1000

dat omdat het hoever onze robot is van ons doel van 50. - We kozen 0.7 zodat wanneer we in ergste geval graden.

meer - De constante blok hierboven is ons doel. Je kunt de lezing van 50 or -50 hebben, de besturing in de verander naar
vanzelfsprekend het voor verschillende lijnen veranderen. richtings blok hierboven 35 or -35 zal zijn, wat een jou behoefte.
was dat we - Let op dat in het ergste geval, je licht sensor 0 of scherpe bocht zou zijn.

vermenigvuldigde 100 leest (Ver van de lijn!1). Dit geeft een error - Je kan deze waarde veranderen om je lijnvolger

met een constante van 50 or -50. op je behoefte te veranderen.

van onze eigen

keus.
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Tips

Je krijgt betere resultaten als:

71 ....je kleurensensor dichter bij de grond is (maar niet er op)
71 ....je kleurensensoren beschermt tegen ander licht.

71 ...je onthoudt om te kalibreren.
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Discussie Gids

Simpele lijnvolger Soepele lijnvolger
+ +
+ +
3-stadia lijnvolger Proportionele lijnvolger
+ +
+ +

Vul de bovenstaande in bij de positieve en negatieve punten. Overweeg welke
lijnvolger het beste is voor rechte lijnen of bochten. Overweeg of de robot veel zal
schudden ja of nee.



7 This tutorial was created by Sanjay Seshan and Arvind Seshan
from Droids Robotics.

? Author’s Email: team@droidsrobotics.org

71 More lessons at www.ev3lessons.com

7 Translated by Sebastiaan Berting from Maerlant Robotica
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