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EV3IOEV

Namestitev okolja ev3dev (http://www.ev3dev.org/)



http://www.ev3dev.org/

OITVISE S5SH CLIENT

Namestitev programa za vzpostavitev SSH povezave z robotom:
https://www.bitvise.com/ssh-client-download

53 Bitvise SSH Client 6.44 - B

i Closing behavior
Default profile

r Login  Options | Terminal | Remote Desktop | SFTP | Services | C25 | S2C = SSH | About
% Server Authentication
Load profile Host | 192.168.1.141 Username root
% Port 22 || Enable obfuscation Initial method | password v
Save profile as Passwaord ssssee

Corharme [v] store encrypted password in profile


https://www.bitvise.com/ssh-client-download

EV3IOEV-LAMNG-PUTHE&M

Namestitev knjiznice za programski jezik Python:

apt-get update

apt-get install python-setuptools python-pil
(ali: root@ev3dev:~# python3 get-pip.py (https://bootstrap.pypa.io/get-pip.py))

(root@ev3dev:~# python3 -m pip install python-ev3dev)
easy_install =U python-ev3dev

Dokumentacija:
http://python-ev3dev.readthedocs.org/en/latest/?badge=Ilatest#



http://python-ev3dev.readthedocs.org/en/latest/?badge=latest

Vecja motorja Srednji motor
+ omogocata programiranje
natancnih robotskih gibov

Ultrazvocni senzor
r+ uporablja odbit zvok za
merjenje razdalje od senzorja
do objekta pred njim

L Barvnisenzor
+ razpozna 7 razliénih barv

in meri jakost svetlobe
EV3 kocka L Ziroskop

+ osrednji del robota,
procesor, spomin, napajanje

+ meri kot in kotno hitrost

Stikalo —
+ prepozna 3 stanja:
dotik, pritisk in spust



Vecja motorja
B ... levi motor
C ... desni motor

Stikalo —

4

Ultrazvocni senzor

L Barvnisenzor
3

Ziroskop
1




PYTHSN

Resevanje nalog na
www.codeq.si

Q@DE:@ Naloge = Python

Pretvarjanje iz
Fahrenheitov v Celzije

Napisi program, ki mu uporabnik vpise
temperaturo v Fahrenheitovih stopinjah, program
pa jo izpise v Celzijevin. Med temperaturama
pretvarjamo po formuli C = 5/9 (F — 32).

Plan Namig Testiraj

CodeQ Python terminal proxy

Zazeni

Ustavi

Prijavijeni ste kot test

2 F
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Uporabljali bomo knjiznico
Mindstorms-widgets.

MEDIUM MOTOR SPEED COEFFICIENT
LARGE MOTOR SPEED COEFFICIENT

Dostopno na ucilnici:
https://ucilnica.fri.uni-lj.si/legopy

or attribs( self, size, motors, powers,
invert, requlated, brake at end ):

¥ = LARGE MOTOR SPEED COEFFICIENT

¥ = MEDITUM MOTOR SPEED COEFFICIENT



https://ucilnica.fri.uni-lj.si/legopy

EVd KELKH

Procesor
+ ARM 9 (Linux OS)

Zaslon
+ 178 x 128 tock

Spomin
+ 16 MB Flash in 64 MB of RAM

Uporabniski vmesnik
+ 6 osvetljenih, trobarvnih tipk




EVd KELKH

Citalec SD kartic
+ 32 GB dodatnega spomina

USB 2.0
+ omogoca zaporedno povezavo

z drugimi kockami in
prikljucek na Wi-Fi USB vtic

Napajanje
+ 6 AA baterij ali 2050 mAh Li-ion
EV3 polnilna baterija




EVd KELKH

Zvocnik
+ predvajanje vgrajenih zvocnih efektov

Vhodi
+vhodi 1, 2, 3 in 4 namenjeni priklopu
senzorjev

Izhodi
+ izhodi A, B, Cin D namenjeni priklopu
motorjev




+ vgrajen opticni rotacijski enkoder
+ pocasnejsi, a mocnejsSi motor
hitrost 160-170 rpm
+ vgrajen opticni rotacijski enkoder navor med tekom 20 Ncm in v mirovanju 40 Ncm
+ hitrejsi, Sibkejsi, odzivnejsi motor
hitrost 240-250 rpm
navor med tekom 8 Ncm in v mirovanju 12 Ncm




MINOSTEMMS_LWOGETS

from mindstorms_widgets import mindstorms_widgets

t ¢

ime datoteke ime razreda v datoteki
s koncnico .py mindstorms_widgets.py



REVE2AVA 2 regsTtT<m
from mindstorms_widgets import mindstorms_widgets

# naredimo gbjekt mindstqrms_widgets; k1ic metode _init__
robot = mindstorms_widgets()

# connect_motor je metoda razreda mindstorms_widgets
# robotu prikljucimo levi motor, ki mora biti na vticnici B

robot.connect_motor( 'left' )

# robotu prikljucimo desni motor, ki mora biti na vticnici C
robot.connect_motor( 'right' )



connect_motor( motor, port=None )

motor ... 'medium’, 'left’, 'right'
port ... 'A', 'B', 'C’, 'D'




MEVE STEEMNG

Move Steering
+ Nadzira in regulira dva motorja hkrati
+ Nadzor prek dodeljevanja moci enemu/drugemu motorju

move_steering( mode, direction=0, power=50,
seconds=0, degrees=0, rotations=0,
invert=False, regulated=True,
brake_at_end=True )

mode: direction [-100, 100]: power (-100, 100)
‘on' -100 = pivot left (right = power, left = -power) invert (True, False)
'off' -50 = sharp left (right = power, left = 0) regulated (True, False)
‘'on_for_seconds' -25 = turn left (right = power, left = 1/2 power) brake at _end (True, False)
'on_for_degrees' 0 = straight -
'on_for_rotations' 25 = turn right

50 = sharp right
100 = pivot right



ME&VE THIK

Move Tank

+ Nadzira oba motorja hkrati, a dovoljuje loCeno podajanje
moci za vsak motor

+ Dovoljuje tudi obrat na mestu
(en motor se vrti naprej, drugi nazaj)

move_tank( mode, Ir_power=None,
seconds=0, degrees=0, rotations=0,
invert=False, regulated=True,
brake_at_end=True )

mode: Ir_power ([L, R], kjer L, R v [-100, 100])
‘on' invert (True, False)
'off’ regulated (True, False)
'‘on_for_seconds' brake_at_end (True, False)

'‘on_for_degrees'
'‘on_for_rotations'
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obseg =1 - premer=3,14-1.6 =5 inch
pot za 1 inch =360°/5=72°




SLALEM

Napisi program, s katerim bo robot odpeljal
slalom po postavljeni progi.




SEM2&MJl

Ultrazvocni

2 nacina delovanja:

+ merjenje razdalje
cm (ali inch)
3-250cm (+/-1cm)

+ komunikacija z drugim
UZ senzorjem

e
g\
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e

Barvni

3 nacini delovanja:

+ prepoznavanje barv
HEE B N

+ jakost odbite svetlobe
posveti z rdeco svetlobo
in meri jakost odboja
(temno 0 — svetlo 100)

+ jakost ambientne svetlobe
jakost svetlobe v okolju
(temno 0 — svetlo 100)

1-osni zZiroskop

+ merjenje kota in
kotne hitrosti
(najvec 440°/s)

Stikalo oz. senzor dotika

+ prepozna pritisk na
gumb, spuscen gumb
ter pritisk in spust,
neposredno eno za drugim



SEMN2&MJ

from mindstorms_widgets import mindstorms_widgets
robot = mindstorms_widgets()
robot.connect_motor( 'left' )

robot.connect_motor( 'right' )

robot.connect_sensor( 'gyro' )
robot.connect_sensor( 'touch' )
robot.connect_sensor( 'infrared' )
robot.connect_sensor( 'color' )
robot.connect_sensor( 'ultrasonic' )



OoRArvnl senaer

color_sensor_measure( mode )

mode:
‘color’
'reflected_light_intensity'
'‘ambient_light_intensity’

metoda glede na mode vrne Stevilsko vrednost.



I2RISI OArve

Robot naj se pelje Cez barvne Crte; pri tem
naj na zaslon izpisuje barvo, ki jo trenutno
zaznava.



FFrESTEJd LCI'TE

Robot naj se pelje Cez barvne Crte in jih
presteje.



BIrEsSKeR j‘(;

reset_gyro()
gyro_set_mode(mode)
mode:
'angle' stopinje v (-32768, 32767)
'rate'  kotna hitrost (deg/s) v (-440, 440)
gyro_sensor_measure()
vrne Stevilsko vrednost glede na mode

Pomembno
+ priklop senzorja (preden vtaknemo vanj
kabel, mora mirovati)



€0rAT 2R 9N°

Robot naj se obrne na mestu za 90°;
pri tem naj si pomaga z ziroskopom.

Pomembno

+ moC motorjev (niZzja mo¢, bolj natancen
obrat; ne presibko, ker potem motoriji ne
delajo dobro)



sOrn mMEeE MNARA2AJ

* Napisite program, ki bo robota vedno vrnil v zacetno smer
dovoljena napaka je 1 kotna stopinja.

» Uporabite ziroskop.
* Robot naj na zaslonu izpisuje trenutni kot.
* Ko stisnete senzor dotika, naj se ziroskop postavi na nic.

* Vedji kot je kot, hitreje naj se robot giblje proti nicelni legi
najnizja hitrost je 10
najvisja hitrost je 100
e Uporabni funkciji
abs — vrne absolutno vrednost
sgn —vrne predznak



LLTrHEVELN S5EMN2&r

ultrasonic_sensor_measure( mode )
trenutno podpira samo mode = 'distance-cm’

vrne razdaljov cm (0 - 255)



RrETI STENI

+ Robot naj se vozi naravnost z 80% mocjo

+ Ko se steni pribliza na manj kot 50 cm,
naj se zacne gibati pocasneje, z 20% mocjo.

+ Ko se steni pribliza na manj kot 10 cm,
naj se ustavi.



&0 STEMN

Robot naj se 20 sekund vozi ob steni, na razdalji 20 cm.

Na koncu naj izracuna, kako dobro mu je sSlo — na kaksni razdalji od
stene je vozil v povpredju.



STIKHLE

touch_sensor_measure()

vrne O (sproscen) ali 1 (pritisnjen)



SLEOENJE LCITi

NapisSite program za sledenje Crti
+ Prvi pristop

ce je robot na beli podlagi, naj zavije levo

ce je robot na temni podlagi, naj zavije desno
+ Drugi pristop

bolj kot je svetlo, bolj naj robot zavije levo
bolj kot je temno, bolj naj robot zavije desno

+ Tretji pristop

regulator PID
proporcionalni len (odziv na trenutek)
Integralni Clen (odziv na preteklo obnasanje)
diferencialni ¢len (predvidevanje prihodnosti)



MHL=EH "1

Voznja po poligonu

ClILJ START



LAOIFIAT

Robot naj najde pot iz labirinta.



