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Движение вдоль черной линии (блоки «Движение»)
 
В этой статье приводится пример того, как с помощью программирования в NXT-G заставить Вашего робота NXT самостоятельно двигаться вдоль черной линии на белом фоне, никуда с нее не съезжая. Соответственно для испытаний вам понадобится достаточно протяженная трасса.
1. Создайте новый документ. Левой кнопкой мыши перетащите в рабочую зону иконку блока Цикла.
[image: 1c]
2. Сконфигурируйте блок на бесконечный цикл.
[image: 2c]
3. Внутрь блока поместите блок-переключатель, сконфигурированный на работу с датчиком освещенности, подключенным к порту № 3.
[image: 3c]
4. Настройки блока: контроль - датчик (sensor), датчик - датчик освещенности (light sensor), порт - 3, включить подсветку.
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5. Для того, чтобы определить пороговое значение интенсивности, нужно сначала измерить освещенность черной линии. В нашем случае оно оказалось 20.
[image: 6c]
6. Затем измерить освещенность белого фона. Это значение оказалось равным 60.
[image: 6c]
7. В качестве порогового возьмем среднее из 20 и 60, т.е. 40. На вашей трассе это значение может оказаться несколько другим.
[image: 7c]
8. На верхнюю ветвь переключателя поместите блок движение.
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9. Его назначение остановить двигатель B и включить тормоз.
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10. Следующим за ним блоком идет еще один блок движение.
[image: 10c]
11. Настройте блок, выбрав двигатель С, направление движения - вперед, уровень мощности 50%, длительность - неограничена.
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12. На нижнюю ветвь блока-переключателя мы помещаем такие же блоки движение, только меняя двигатель B на C и наоборот.
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13. Итак, первый блок остановливает двигатель C и включает тормоз.
[image: 13c]
14.
[image: 14c]
15. Настроки второго блока: двигатель B, направление движения - вперед, уровень мощности 50%, длительность - неограничена.
[image: 15c]
16. Поставьте робота на линию.
[image: 9a]
Нажмите кнопку RUN, программа будет загружена в NXT и запущена.
Ориентируясь на датчик освещенности, робот найдет границу края линии и, совершая колебательные движения, начнет двигаться вдоль нее.











Движение по линии (Блоки «Мотор»))
[image: http://www.kurganrobot.ru/images/cms/data/1.jpg]
Программа движения по линии с одним датчиком освещенности на языке NXT-G
В бесконечном цикле проверяется значение на датчике освещенности. Если оно превышает 40 (датчик на белом), выполняется верхняя ветка (поворот в одну сторону в поиске черной линии), иначе (датчик на черном) – нижняя (поворот в другую сторону в попытке удержать границу линии).

При использовании двух датчиков освещенности робот может находиться в четырех состояниях:
- оба датчика на светлом – ехать вперед;
- оба датчика на темном – ехать вперед (проезд перекрестка);
- правый на темном, левый на светлом – поворот направо;
- левый на темном, правый на светлом – поворот налево.

В бесконечный цикл поместите переключатель с условием превышения значения 40 на датчике освещенности. На каждую из веток переключателя установите следующие блоки команд:
[image: http://www.kurganrobot.ru/images/cms/data/2.jpg]
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В задаче Движение по линии представлен вариант релейного регулятора на языке NXT-G. Но такие регуляторы можно программировать не только при помощи ветвлений. Приведем еще один пример движения по линии на релейном регуляторе. Этот алгоритм использует для переключения параллельные задачи.
[image: http://www.kurganrobot.ru/images/cms/data/40.jpg]
Движение вдоль линии на пропорциональном регуляторе
(Robolab)
Движение на пропорциональном регуляторе часто используется в различных задачах. В формировании выражения может быть задействован любой из датчиков. Приведем пример движения с использованием показаний датчика освещенности.
[image: http://www.kurganrobot.ru/images/cms/data/12.jpg]
В этом примере осуществляется простое движение по границе церного и белого (серый оттенок). Первый замер (контейнер fst) будет хранить значение серого цвета, которого робот должен придерживаться в дельнейшем при движении.
 
Важно помнить, что робот детектирует границу черного и белого в виде серого градиента. Четких границ он не может определить из-за точности датчиков.
 
Внутри бесконечного цикла функция высчитывает управляющий коэффициент, который будет производить воздействие на уровень мощности моторов и направление вращения. Суть пропорционального регулятора заключается в том, что воздействие количественно одинаково на все моторы. Такой тип воздействия обеспечивает скорость и одновременно плавность движения. Управляющий коэффициент отнимается (в одном случае) и прибавляется (для другого мотора) к среднему значению мощности, т.е. 50. Отрицательные значения меняют направление вращения моторов. Таймер используется для снятия чрезмерной нагрузки на моторы.
 
(NXT-G)
Алгоритм движения на пропорциональном регуляторе компактнее и эффективнее всего реализовывать на текстовых языках, таких, как RobotC и др. Однако для начинающих робототехников эти языки сложно освоить, поэтому приведем программу на NXT-G, который не отличается компактностью кода, но прост в освоении.
[image: http://www.kurganrobot.ru/images/cms/data/33.jpg]
Программа выглядит громоздко из-за арифметических расчетов, которые в Robolab представлены формулой. На самом деле здесь реализован тот же самый алгоритм. Команды сравнения позволяют определить направление вращения каждого из моторов.












Движение вдоль линии на пропорционально-дифференциальном регуляторе 


Использование двух датчиков освещенности 
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