„Fuzzy Logic“: Kransteuerung (BYOB)

Einleitung:
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Dies ist eine schwere Aufgabe, die direkt aus der Programmierpraxis in der Industrie kommt. Vielleicht wart Ihr schon einmal in einem Hafen, in dem Container vom Schiff mit einem Kran auf einen LKW verladen werden. Aufgabe des Kranführers ist es, den Container möglichst schnell genau auf dem LKW abzusetzen, aber ohne dass der Container dabei zu stark schwankt und dadurch der Container oder der LKW dabei zerstört wird.

Früher haben das erfahrene Kranführer gemacht. Heute hat man Programme, die die Laufkatze (so heißt das Teil oben am Kran, an dem das Seil mit dem Container hängt) so steuern, dass 

a.) Der Container möglichst schnell vom Schiff auf den LKW kommt

b.) Der Container praktisch nicht mehr schwankt, wenn er abgesetzt wird.

Diese Programme arbeiten i.A. nach dem Prinzip der „Fuzzy Logic“. Infos findest Du unter http://www.fuzzytech.de/de/d_a_plc.html , dort ist auch das Kran-Beispiel erwähnt.

Die BYOB Vorlage ist so programmiert, dass das Verhalten eines echten Containers (mit Nitroglycerin ;-) ) an einem Kranseil simuliert wird (Das Seil fehlt, da es für das Prinzip unwichtig ist und das Programm nur unnötig aufblähen würde. Aus den gleichen Gründen schwankt der Container nicht auf einer Kreisbahn sondern in der Ebene).

So, wie das Programm ist, kannst Du die Laufkatze von Hand wie ein Kranführer mit den Cursortasten oder der Maus steuern. Es existiert folgende Tastenbelegung:

·  <  ,  >  : Bewegt die Laufkatze

· Leertaste: Startet das Programm

· M: Schaltet auf Maussteuerung der Laufkatze um

· X: Setzt Laufkatze und Container wieder auf Startposition

· D: Senkt den Container ab

Aufgabe:

Programmiere eine Automatik, die nur aus den Informationen, die der Kranführer hat, also x‑Position des Containers, x‑Position des LKW und Geschwindigkeit des Containers (die drei Variablen liegen dafür schon im Scriptfeld der Laufkatze) die Laufkatze so steuert, dass der Container möglichst ohne zu schwanken schnell auf dem LKW abgesetzt wird.

Achtung: Der LKW ist jedes Mal an einer etwas anderen Stelle! Das Programm muss sich also anpassen!

ACHTUNG: Füge nur Code bei der Laufkatze hinzu!!! Ändere nichts am vorhandenen Code der Laufkatze. Auch der Code des Containers und des LKW müssen völlig unberührt bleiben, sie bilden praktisch die Physik der Simulation!! Hier darfst Du weder etwas hinzufügen, noch ändern oder löschen, sonst ist’s entweder geschummelt oder klappt gar nicht mehr...
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