Algoritmo di calcolo

Input

· Dati del robot

· wheelbase(distanza tra le due ruote)

· rx_dia(diametro della ruota sinistra)

· rx_dia(diametro della ruota destra)

· lx_cpr(risoluzione della ruota sinistra)

· rx_cpr(risoluzione della ruota destra)

· lx_max_speed (massima velocita impulsi /sec)

· rx_max_speed (massima velocita impulsi/sec)

· lx_max_acc (massima accelerazione impulsi / sec)

· rx_max_acc (massima accelerazione impulsi /sec)


· Posizione corrente

· X,Y e Theta

· X, Y, theta target, velocità e accelerazione

Aggiornamento della posizione corrente

Aggiornamento dei dati statistici

· distanza totale percorsa

· distanza angolare percorsa

Calcolo del profilo di velocità

Input:


- distanza_lineare_richiesta, velocità_richiesta e accelerazione_richiesta

Le fasi sono principalmente 4:

· accelerazione

· crociera

· decelerazione

· avvicinamento

Ogni fase viene calcolata sulla base dei parametri richiesti

If accelerazione_richiesta > max_accelerazione

then


accelerazione := max_accelerazione

else


accelerazione := accelerazione_richiesta;

if velocità_richiesta > max_velocità

then


velocità := max_velocità

else


velocita := velocità_richiesta;

Numero di impulsi richiesti:


n_impulsi := distanza_lineare_richiesta / risoluzione;

if n_impulsi > ax + decelerazione

accelerazione := n_impulsi – accelerazione – decelerazione – avvicinamento

y = ax

y = 10

x = y/a

x = 10 / a

x = 10

Esecuzione del profilo di velocità

Macchina virtuale con 5 stati

