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PID szabalyozo

A PID szabalyoz6 egy linearis rendszerek szabalyozasanal gyakran alkalmazott, parhuzamos
kompenzacion alapul6 szabalyozotipus. A PID rovidités a szabdlyozé elvére utal, a

szabalyoz6 altal kiadott végrehajtojel,

o ahibajellel (P: proportional),
o ahibajel integraljaval (I: integral), valamint
o ahibajel valtozasi sebességével, derivaltjaval (D: derivative) aranyos tagokbol adodik

0ssze.
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Matematikai leirdsa: A PID szabalyoz6 bemenetét E!(t)-vel, kimenetét U‘(f‘)-vel jelojik:

d
u(t) = Kpe(t) + I{;/e(t)dt +KDE€-(1‘-)-

Részei:

e Aranyos rész

e Integrald rész

f
Towt = I{t-/ e(T)dr
0

e Differencialo tag

. d
Do = IidEE(f)


http://hu.wikipedia.org/w/index.php?title=Line%C3%A1ris&action=edit&redlink=1

Error:

A jelenlegi pozicio és a referencia Gtvonal kozotti kiilonbség mértéke. Jele: d

Aranyos-tag:
Az aranyos tag aranyos a hibajellel (d - error). Ha az erdsités tal nagy, instabilitasi

problémak 1éphetnek fel, mig ha tul kicsi, akkor kevésbé érzékeny a szabalyzo kor.

Integralo-tag:
Az integral6 tag (amennyiben hozzéadjuk az aranyos-taghoz) gyorsitja a folyamat
mozgasat az alapérték (Gitvonal - trajektoria) felé és kikiiszoboli a marado szabalyozasi
eltérést. Mivel az integrald tag a multbeli 6sszegzett hibajelekkel all 6sszefiiggésben, a

jelenben tallendiilést produkalhat a kivant értékhez képest.

Differencialo-tag:

A differencial6 tag késlelteti a szabalyoz6 kimenetének valtozdsdnak a mértékét. Ezen
tul a differencialo-tag szerepe, hogy csokkentse az integralo-tag tallendiilését,

valamint fokozza a szabalyozasi folyamat stabilitasat.
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A Twiddle algoritmus

A munkank soran a Twiddle algoritmust hasznaltuk fel, hogy az optimalis
kimenetet érjiik el. Ez az algoritmus optimalizélja a harom tag (Ki, Kp, Kd) értékét
szimulaciok segitségével. Kezdetben harom véletlenszeri értékkel keriil
inicializalasra, majd ezzel szimulalja a robot mozgasat és ennek segitségével hatdrozza
meg a megfeleld elfordulds mértékét. Ebbol tanulva médositja az erdsitési tényezoket.

A cél az utvonaltdl valo eltérés minimalisra tortén6 csokkentése.

Miel6tt a robot tényleges mozgast végezne a Twiddle (kis szimulacid)
algoritmussal meghatarozzuk a megfeleld erdsitési tényezdket, ezutan a kapott

értékeket hasznaljuk fel a robot irdnyitdsdhoz (nagy szimulacio).

A szimulacio pontossaga egy adott kiiszobértéktol (treshold) fiigg. A mi
esetiinkben ez az érték: 0,00001.

A végtelen ciklus elkeriilése végett, egy while(sumdp(dp) AP_(E;) {
feltétel segitségével leallitjuk a szimuléaciot egy lf'g.:,s_o.(é)),{ertztrue;break;
adott hatarérték elérésekor. Ett6l nagymértékben | i
fligg a szimulacié pontossaga.

Ezen feliil tovabbi funkcidkkal :treshold [Kliszobiedtek)

egészitettiik ki, segitve ezzel a szimulacid B futdsi hatarértek

hatékonysagat.
Mar korabban szerepld bemeneti értékek esetén egy csv fajl segitségével

kiszlirjiik az értékek ujra szamolasat. Ezzel 1d6t és er6forrast megtakaritva.

Valamint a robot kerekeinek elmozdulasat maximum 45 fokra korlatoztuk, a

nagymértekii elfordulés elkeriilése érdekében. Az aldbbi kddrészlet szemlélteti:
double max_steering_angle = Math.P1/4.0;
if (steering > max_steering_angle){
steering =max_steering_angle; }
if (steering < -max_steering_angle){

steering = -max_steering_angle; }



Munkafolyamat bemutatasa Gantt-diagram
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. fazis: Adatgyijtés, kovetelmények specifikaldsa, a csapattagok munkéjanak

meghatdrozasa.

. fazis: Kutatasok, adatgyiijtés eredményének kiértékelése, forraskod elkészitésének

kezdete, algoritmusok sszegytjtése.

. fazis: Algoritmusok implementéléasa a forraskodba, forraskod optimalizalasa.

. fazis: A program funkcionalitasanak bdvitése, tesztelés-debuggolas, validalas.

. fazis: Dokumentacio elkészitése, tapasztalatok megbeszélése.




