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Por que Controle Proporcional?

+  Controle Proporcional é muito util para FLL

O robo move proporcionalmente —movendo mais ou menos baseado em
como longe o rob6 esta da distanciado alvo

« Porum seguidor de linha, o rob6 pode fazer uma curva acentuada se é mais
longe da linha

«  Controle Proporcional pode ser mais preciso e veloz para conseguir missdes
feitas!

- Cadacontrole proporcional consiste em dois estagios:
1. Computando um erro = a que distancia o robd estd do trajeto

2. Marcando a corregdo = faca o rob6 tomar uma ag¢do que é proporcional ao
erro (isso é por qué é chamado de controle proporcional)
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Aprendendo o qué é Proporcional

- Emnosso time, nds discutimos “proporcional” como um jogo.

- De olhos vendados. Ele ou ela tem que subir sobre a sala tao rapido quanto eles pararam
exatamente na linha desenhada no chao (use fita adesiva para desenhar a linha no chao).

+ Oresto do time tem que dar os comandos.

- Quando seu companheiro esta longe, a pessoa vendada deve mover rapido e dar grandes passos.
Mas como ele se aproxima para a linha, se ele continua executando, ele ultrapassara. Entao, vocé
tera que chamar o seu amigo vendado para vir devagar e dar pequenos passos.

- Vocé deve programar orob6 da mesma maneira!
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Aprender Como Codificar Controle

Proporcional

7 Aprendercomo usar controle proporcional,n6s damos a vocé trés
diferentes exemplos:

7 Seguidor Cachorro: use ultrassonico

* NOs usamos movimentos ultrassénicos proporcionais na temporada
Furia da Natureza parafazer seguramente, nés acertamos o modelo
de Base Isolado e o Sinal de Evacuacao com a quantidade certa

7 Seguidor de Linha: use sensorde cor

* NOs usamos proporcional (ou inteiro PID) em todas linhas no tapete
parafazer nossos movimentosmais eficientemente
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Aplicacoes para Controle Proporcional

Aplicagao Objetivo Erro Corregao
Seguidor Chegue ao alvo Como muitas medidas Mova mais rapido
Cachorro distante da do da localizacao do baseado na distancia
parede alvo (curso_distancia-
alvo-distancia)
Seguidorde Fique na borda A que distancia esta Curva mais
Linha da linha nossas leituras de luza  acentuada baseada

partir daquela borda da na distancia da linha
linha (curso_luz-
alvo_luz)
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Ultrassonico: Seguidor Cachorro

Nos estamos tentando fazer um programa que fica 7 Esse c4digo foi
cm de um objeto em movimento. Esse programa usa escrito pelos
controle proporcional. Droids Robotics

Leia o Subtraia 5 Coloque a Este tenta

sensor da Multiplique forca gg‘jiflrvj"

ultrass distancia o erro por 5 calculada porum
énlco atual minuto

Parte 1: Compute o erro. Parte 2: Compute e aplique a corre¢do
Erro é a Distancia Atual— Alvo N6s multiplicamos o erro da Parte 1 por 10 para
Nés optamos por 15 cm como determinar a velocidade.
um alvo Nos pegamos 5 para criar um intervalo razoavel
para nosso robd
Exemplo:
Leitura do sensor = 10 cm
Erro = 3cm
Erro*5 =(3*5) = 15 de forga
15 de forca é uma boa velocidade para ser
usado a 3 cm do alvo para nosso robo.




Cor: seguidor de linha

Nota: Esse No6s recomendamos que seu time use o seguidor de linha proporcional . Sera mais razoavel do que 4
programa usa seguidores de linha nesta licio. Ndo ha seguidor de linha melhor, mas um seguidor de linha que usa “p” é
Sensores do Cor no um grande comeco.

Modg Lz e . Um seguidor de linha proporcional muda o angulo da curva baseada em quao longe da linha o rob6 esta.
significa que vocé

tera que calibrar
seus sensores. Por

favor leia nossas
ligdes de Cada programacao proporcional deve ter 2 partes: Parte 1 computa o erro (no caso, o qudo longe vocé esta dalinha) e Parte 2

calibragem antes computa uma corregdo que é proporcional ao erro (no caso o quanto vira). Vocé pode usar o controle proporcional com
de continuar! :-) outros sensores tdo bons quanto. Ele realmente trabalha bem!

Nota: Vocé ndo

precisa usar um Parte 1: Compute o Erro Parte 2: Compute e Aplique a Corregdo Esse seguidor
Bloco de Constante - Nosso objetivo é estar na borda da linha (sensor de lz - No6s multiplicamos o Erro da Parte 1 por 0,7 para de linha

com um fio de =50). O Bloco Matemadtico sobre computar o quao determinar o valor de virada. termina depois
dados. N6s s6 longe desligado do rob6 estd de nosso trajeto de 50. - Nés pegamos 0,7 entdo aquilo quando nds de 1000
fizemos aquilo entdo - O Bloco de Constante é sobre nosso alvo. Vocé pode temos o pior caso de erro de 50 ou -50, o Bloco de degraus. Ajuste
poderia ser mais muda-lo para diferentes tipos de linha. Mover em Linha Reta deve estar acima 350u -35 para sua

obvio do que - Note que no pior caso, seu sensor de luz lera 0 ou 100 o qual é uma curva estreita. necessidade.
multiplicar por uma (Caminho desligado da linha!). Isso dara um erro = 50 Vocé pode ajustar esse valor parafazer seu

constante de nossa ou -50. seguidor de linha se adequar ao que vocé precisa.

escolha.
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