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Objetivos de la leccion

Aprender qué significa el control proporcional y porqué usarlo.

Aprender a aplicar el control proporcional al sensor de Color i
Ultrasonico.

Prerrequisitos: Bloques matematicos, Calibracion del sensor de
color, Cables de datos



Aprender y discutir el Control Proporcional
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En nuestro equipo, entendemos “proporcional” como un juego.

Poned una venda en los ojos a un miembro del equipo. El o ella tiene que desplazarse tan
rapido como pueda por una habitacion y detenerse exactamente en una linea dibujada en
el suelo (utilizad cinta adhesiva para dibujar la linea).

El resto del equipo tiene que darle las instrucciones (comandos).

Cuando vuestro compafiero esté lejos, debe moverse rapido y con pasos grandes. Pero, a
medida que se acerca a la linea, si continua corriendo, se la pasara. Asi que, para que eso
no suceda, debéis guiar al compafiero para que vaya mas lento y con pasos mas pequenos.

Debéis programar el robot del mismo modo!
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¢ Por qué el Control Proporcional?

éQueé significa proporcional?

* El robot se mueve proporcionalmente — movimiento mas o menos rapido
segun se acerca a su objetivo.

 Enun seguidor de linea, el robot puede hacer un giro mas fuerte si esta mas
lejos de la linea.

El Control proporcional permite ser mas preciso y mas rapido.

El pseudocddigo para cada programa de Control Proporcional consta de dos
etapas:

1. Calcular el error - distancia del robot al objetivo

2. Hacer la correccidon = hacer que el robot tome una correccion que es
proporcional al error (por eso se llama control proporcional). Se debe
multiplicar el error por un factor de escala para determinar la correccion.



Desafios

Para aprender a utilizar el control proporcional, proponemos
tres retos diferentes :

? Perro Seguidor: Uso del control proporcional con el sensor
ultrasdénico para conseguir que el robot se quede en todo
momento a 15 cm de distancia de la persona (incluso cuando
ésta se mueve)

? Seguidor de linea: Uso del control proporcional con el sensor de
luz para conseguir que el robot siga la linea suavemente. (Mas
detalles en la leccidon del Seguidor de Linea Proporcional)



Pseudocode/Hints

Application

Perro
seguidor

Seguidor de
linea

Objective

Llegar a una
posicidon objetivo
desde la pared

Permanecer en el
borde de la linea

Error

Pulgadasocmala
posicion objetivo

(posicidon_actual-
posicion_objetivo)

Distancia de nuestra
lectura de luz al borde
de la linea
(luz_actual—
luz_obijetivo)

Correction

Velocidad en funcién
de la distancia al
objetivo

Giro mas agudo en
funcion de la
distancia a la linea



Solucion: Perro seguidor (sensor ultrasonico)
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Lectura del Resta 15ala Multiplica el error por Aplica la potenaa Trata de
sensor lectura actual 5 para calcular la calculada llegar al
ultrasénico del sensor potenda del motor objetivo en

un minuto

| }u] u. ~ @B x + “@—a@px: 2 P =¢’J"-Q§_L@¢J ae s Q_G‘
) sl i U exdfedell l@afeded | (@feel,

Parte 1: Calcula el error

Parte 2: Calcula y aplica la correccion
Error: Distanaa actual - Objetivo - Multiplicamos el error de |la parte 1 por 10
para determinar la veloadad

- Elegimos S para cear un rango razonable
de velocidades para nuestro robot

Hemos elegido 15am como objetivo.

Ejemplo

Lectura del sensor = 10an

Ermor = 3cm

error*S =(3*5) = potencia de 15

15 es una buena veloadad para usar auna
distanaa de 3cmdel objetivo



Solucion: Seguidor de linea proporcional

 —
Nota: Este Recomendamos que su equipo utilize un seguidor de linea como éste. Es el mas suave de les 4 seguidores de linea en esta Cédigo escrito
programa utiliza leccién. Hay incluso mejores seguidores de linea (que usan el control PID completo), pero uno que utiliza el control "P" ya es por Droids
los sensores de un buen comienzo. Robotics

color en el modo
Luz reflejada. Esto
significa que
deber3 calibrar los
sensores.

Por favor, lea
nuestras lecaones
de calibracon
antes de
continuar! :-)

El seguidor de linea proporcional cambia el angulo de giro en funcion de la distanca del robot a Ia linea.
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Cada programa proporconal debe tener dos partes: Parte 1 que calcula el error (en este caso, distancia a la linea) y Parte 2 que
calcula una correccidn que es proporconal al error (en este caso cuanto debe girar). Podéis usar el control proporcional con otros

sentidos también. Funciona muy bien!
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Nota: no es Parte 1: Calcula el error Parte 2: Calcula y aplica el error El seguidor de
necesario utilizar - Nuestro objetivo es estar en el borde de Ia linea - Multiplicamos el error de la Parte 1 por 0.7 para linea finaliza

un blogue (sensor de luz = 50). El Bloque matematico de determinar el valor de giro. después de una
constante (50) con encima (-) calcula lo lejos que el robot est3 de - Elegimos 0.7 de modo que cuando tengamos el rotacién de

un cable de datos. nuestro objetivo de 50. peor de los casos (50 6 -50), la direccién del 1000 grados.
En nuestra lecaén -El bloque constante de arriba es nuestro objetivo. movimiento en el bloque de arriba serd 35 6 -35, Ajustadio a

lo hemos hecho Podéis cambiarlo para diferentes tipos de lineas. que es una curva cerrada. vuestras

para dejar daro - Tened en cuenta que en el peor de los casos, el - Podéis ajustar este valor para que el seguidor necessidade.

que hemos
multiplicado por
una constante.

sensor de luz leera 0 6 100 (Camino de la linea !1).

Esto os dard un error = 50 6 -50.

de linea se ajuste a vuestras necesidades.



Guia de discusion

¢ Queé significa Control Proporcional?
Respuesta. Movimiento mas o menos rapido del robot en
funcion de la distancia de éste al objetivo

¢Queé tienen todos los codigos de Control Proporcional en
comun?
Respuesta. Todos calculan un error y aplican una correccion
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