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*Optimierung der Werte
1) Line-Follower Code
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2) Erläuterungen zum Code
[image: I:\Ev3\doku\Lichtsensor.PNG]
Der Lichtsensor wird ausgelesen. Als Option wird „Stärke des reflektierenden Lichts“ angegeben
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Der Lichtwert wird in eine Geraden-Formel eingesetzt. Das Ergebnis ist eine lineare Gleichung, die die Geschwindigkeit des rechten Motors angibt. 
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Dieser Geschwindigkeitswert wird im nächsten Block von einer Variablen abgezogen. Diese wird so gewählt, dass beide Motoren beim Richtwert (auf der Kante von der Linie) den gleichen Wert ergeben. Auch dieser Block ergibt eine Gerade, allerdings mit negativer Steigung. Diese Werte entsprechen den Geschwindigkeitswerten für den linken Motor.
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Die errechneten Werte werden in der „Hebelsteuerung“ eingetragen. Die Lenkung kommt durch die unterschiedlichen Geschwindigkeiten der beiden Motoren zustande.
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