
高级循线车
第十四课



拯救“脱轨”车

遇到急转弯，小车会出现什么状况呢？



拯救“脱轨”车

如果路的拐弯角度非常大时，很容易

出现“脱轨”事件。我应该迅速调整

拐弯力度，让小车回归黑线。



知识讲解

如何纠正小车偏移呢？

当拐弯角度比较大时，会出现某边的传感器长

时间检测不到黑线，如果还按照既定的转弯速

度转向，很有可能产生“脱轨”。如果将转弯

速度或者转弯的角度进行调整，将得到不一样

的效果。



知识讲解

小车的急转弯角度



知识讲解

如何纠正小车偏移呢？

假设小车转弯时，偏移的量用-10~+10来表示。

“偏移”的量 如何运动

-10~-5 ？

-5~0 ？

0~5 ？

5~10 ？

-10  -5    0    5   10



知识讲解

如何纠正小车偏移呢？

假设小车转弯时，偏移的量用-10~+10来表示。

“偏移”的量 如何操作

-10~-5 快速右转

-5~0 右转

0~5 左转

5~10 快速左转

-10  -5    0    5   10



知识讲解

复习一下！

 序号 小车循迹状态 小车状态 传感器返回值

1 两侧都不在黑线上 跑偏 0

2 右侧离开黑线 偏右 1

3 左侧离开黑线 偏左 2

4 两侧都在黑线上 在线上 3



知识讲解

复习一下！



你要完成
任务卡

1. 复习循迹模块返回数值的方法；

2. 学会小车巡线的高级使用方法。

1.拯救“脱轨”车

小车遇到急转弯时，加速转弯，

防止脱轨。



拯救“脱轨”车

按下按钮，小车前进，当遇到急转弯时，加速转弯，防止脱轨。



拯救“脱轨”车

我来分析一下程序思路：

1.定义一个变量为：偏移量，记录小车偏移的大小。如果

没有偏移为0 ，向左偏移为-10~0，向右偏移为0~10；

2.当小车的巡线传感器状态为1时（偏右），开始累加偏移

量，每次+1；

3.当小车的巡线传感器状态为2时（偏左），开始累加偏移

量，每次-1；



拯救“脱轨”车

我来分析一下程序思路：

4.当小车的巡线传感器状态为3时（正常），清零偏移量；

5.判断偏移量的数值，按照要求完成既定动作。

 序号 小车循迹状态 小车状态 传感器返回值

1 两侧都不在黑线上 跑偏 0

2 右侧离开黑线 偏右 1

3 左侧离开黑线 偏左 2

4 两侧都在黑线上 在线上 3



1.按下按键启动。

拯救“脱轨”车



2.偏移程度初始化，及循迹值的赋值。

拯救“脱轨”车



3.根据偏移程度及循迹值边界来做出循迹值变化设置。

拯救“脱轨”车

 序号 小车循迹状态 小车状态 传感器返回值

1 两侧都不在黑线上 跑偏 0

2 右侧离开黑线 偏右 1

3 左侧离开黑线 偏左 2

4 两侧都在黑线上 在线上 3

-10  -5    0    5   10

如果 循迹值=3
那么 偏移程度为0
如果循迹值=1 并且 偏移程度小于10
那么 将偏移程度值+1
如果循迹值=2 并且 偏移程度大于-10
那么 将偏移程度值-1



3.根据偏移程度及循迹值边界来做出循迹值变化设置。

拯救“脱轨”车



4、根据偏移程度，指导小车做适当运动。

拯救“脱轨”车

“脱轨”的量 操作

-10~-5 快速右转

-5~0 右转

0~5 左转

5~10 快速左转



5、整合代码。

拯救“脱轨”车



反思
总结 总结

让控制更加精准

    

    在小车运行过程中，会出现“脱轨”现象，因此，我们要

根据控制对象的反馈来进行控制方式的校正，它是在测量出实

际与计划发生偏差时，按定额或标准来进行纠正的。

    比如控制小车的方向，就可以用一个变量模拟记录偏移量，

然后根据偏移量来指导运动。



反思
总结 拓展

让控制更加精准
    

    一般的，按照比例、积分、微分的函数等关系进行运算，

运算结果用以控制输出称之为PID算法。PID是比例 

(Proportion) 积分 ,(Integral) 微分 ,(Differential 

coefficient) 的缩写，分别代表了三种控制算法。通过这三

个算法的组合可有效地纠正被控制对象的偏差，从而使其达到

一个稳定的状态。   



THANKS
用 人 工 智 能 建 设 美 好 世 界


