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STAVBA ROBOTA

UKOL

Naskenujte QR kéd a podle navodu postav robota.

Pokud vam nefunguje odkaz miiZete jit na adresu https://tinyurl.com/brian-line-follower



https://tinyurl.com/brian-line-follower

UKOL

Pfipravte si programovaci prostiedi.

TIP

K

Pro Gplné zacatky s programovanim doporucujeme zacit s BriVis

POSTUP RESENI
A -

1. Otevrete si visual studio code

Otevfiete si webovou stranku https://brivis.fel.cvut.cz/
& o )

.

{X9)

Tla¢itkem vytvofte novy soubor. Po vytvofeni souboru, mizete

zvesela programovat.

3. Vytvofte si svoji pracovni sloZzku a tu oteviete ve vscode.

4. Pomoci tla¢itka Install Brian typing
(autocomplete) vzaloZzce BriCode vlevém panelu,
stahnéte pomocné soubory pro vyvoj.

5. Pfipojte Briana k po¢&ita¢i pomoci USB a tladitkem Select

Brian Folder oteviete pfipojeného Briana.

TIP

[

Visual studio code si miiZete stahnout na strance

https://code.visualstudio.com/



https://code.visualstudio.com/
https://brivis.fel.cvut.cz/

PRIPOJENI PRES WIFI

ZAPNUTI

V hlavnim menu jdéte do Settings - WiFi config avyberte Enable.
WiFi se spusti ve zvoleném rezimu: Station mode nebo AP mode.

e Station mode: Brian se pfipoji k existujici WiFi siti.
e AP mode (Access Point): Brian vytvofi vlastni WiFi sit, do které se mohou pfipojit jina zafizeni.

Pro pouziti webové aplikace BRemote si poznamenejte ,IP address” zobrazenou v menu WiFi config a v prohlize¢i na zafizeni
pfipojeném ke stejné siti oteviete http://<ip-adresa>.
Otevie se BRemote s riiznymi funkcemi.

STATION MODE
1.Vmenu WiFi config vyberte Connect to...,zobrazise dostupné sité.

o Brian musi bytv scan mode, aby se seznam ukazal.

o Pokud 2adné sité nevidite, spustte skenovani pires volby Start WiFi, Disconnect nebo Disconnect AP.

2. Vyberte sit a kliknéte na Connect.

o lkona zamku znamena, Ze je vyZadovano heslo.
o Pokud je potrfeba, budete vyzvani k zadani hesla.

3. Known (saved) networks se zobrazuji dole na obrazovce.

o Vmenu Manage (Right button) mizete sit zapomenout (Forget) nebo vypnout automatické pfipojeni (Disable Auto-join).
o Brian si pamatuje az 12 siti.

AP MODE

1.Vmenu WiFi config zvolte Configure AP.
2. Zadejte network name (SSID) a password, nebo nastavte otevienou sit.
3. Poté spustte (nebo restartujte) AP.

o Brian se odpoji od vSech jinych WiFi siti, pokud byl pfipojen.
o V AP reZzimu se mohou pfipojit az 3 zafizeni.




RE)BOOT BEHAVIOR

Vmenu WiFi config vyberte Boot behavior, kde uréite automatické zapinani WiFi.

Start on boot?

e always start — WiFise spusti pfi kazdém startu a pfipoji se / spusti AP.
e if previously on (default) — WiFise spustijen tehdy, pokud bylo zapnuté pifed poslednim vypnutim.
e don't autostart — WiFise spravuje ruéné.

Startup mode?

e scan & connect (default) — Neustdle hleda dostupné sité a pfipoji se k té se nejsilnéjsim signalem. Pokud Brian opusti dosah
sité, znovu skenuje a pfipojuje se.

e fallback to AP (default on) — Po nékolika netspésnych pokusech o pfipojeni Brian spusti vlastni AP. Jinak stdle skenuje.

e only start AP — Nepokousise pfipojit k Zadné siti, rovnou spusti AP.

BRemote (WiFi Brian Remote app)

Na pfipojeném pocitaci nebo telefonu oteviete webovy prohlize¢.
Oficialné je podporovan Google Chrome, ale funguji i jiné hlavni prohliZzece.

1. Zadejte IP address zobrazenou v WiFi config.
2. Otevre se aplikace BRemote, ktera nabizi tyto funkce:

Funkce

File transfer mezi prohlize¢em a SD kartou Briana

Editable file preview: nahled a tGprava souborl (nékteré typy lze editovat jako text), BriVis soubory se oteviou pfimo v BriVis (pokud ma
pocitac internet)

Program start/control: spousténi libovolnych spustitelnych soubor( na Brianovi pfimo z BRemote, moZnost pferuseni nebo ukonéeni
Firmware update check: pokud ma zafizeni internet, BRemote upozorni na novou verzi a nabidne odkaz na aktualiza¢ni nastroj
(samotné aktualizace probiha pfes USB)

Program console: pfipojeni k bézicimu programu, zobrazeni vystupu a posilani pfikazl

Settings: Gprava uloZenych parametri (jas, WiFi boot behavior atd.)

Motor demo: vzdalené testovani a spousténi motora z prohlizece

Sensor demo: vzdalené &teni hodnot senzori v prohlizeéi




Ukolem je vypsat text "Hello World"” na kostce brian.

. POZOR

UKOL

Nezapomerite kostku Brian pofadné nabit a zapnout, aby byla pfipravena!

L TIP

Pro kazdou uUlohu si doporucujeme vytvofit novy soubor

NAPOVEDA

K

Napiste print() ado zavorek napiste ve dvojtych uvozovkach co chces vytisknout

|. POZOR

Zkuste si vytisknout i jiné fraze, ale pozor, Brian neumi tisknout ¢eské znaky, musi3 proto psat bez hac¢ku

POSTUP RESENI

1. Otevrete Visual studio code
2. Pfipojte kostku pomoci USB-C kabelu
3. Vrozsifeni BriCode kliknéte na tlacitko Vyber sloZku

Briana a otevrete ulozisté Briana
4.V rozsifeni BriCode kliknéte na tlacitko Upload do Briana
5. Na kostce Brian kliknéte na SD karta, najdéte soubor a

vyberte START

g

1.V menu BriVise kliknéte na tlacitko Download

2. Pfekopirujte soubor ktery se vdm stahl do uloZisté kostky
Brian

3. Na kostce Brian kliknéte na SD karta, najdéte soubor a
vyberte START

‘ Hello World ‘

A je to! Kostka Brian by ted'méla fict ,Hello World". Skvéla prace, programatore! 45



Ukolem je napsat program, ktery zahraje tén.

A

NAPOVEDA

[

Pouzijte funkci play_tone( .. .) . Do zavorek napiste
dvé cisla: prvni urcuje vysku ténu a druhé délku ténu v
milisekundach (1000ms = 1s).

. NAPOVEDA

Po zavolani funkce play_tone nesmime predcasné
ukoncit program nez téon dohraje. Pouzijeme tedy
funkci sleep(@.5), ktera chvili pocka. Aby se funkce
dala pouzit musi na zaéatku programu byt from time
import sleep.

. TIP

=

. NAPOVEDA
Pouzijte blok za¢ni pIehravat __ Hz tdén po
dobu __ ms.Do mezer dopli dvé ¢isla: prvni uréuje

vySku ténu a druhé délku ténu v milisekundach
(1000ms = 1s).

NAPOVEDA

Po tom, co nechdme hrat ton nesmime predcasné
ukoncit program nez tén dohraje. Pouzijte tedy blok
pockej __ s, ktera chvili po¢ka, nez tén dohraje.

Doporucujeme pfijemnou vysku t6nu 880, miizete ale experimentovat s dalsimi tény.

. POZOR

Zkontrolujte, Ze mate zapnutou hlasitost na kostce. V menu jdéte do Settings -> Sound volume -> a nastavte hlasitost.

POSTUP RESENI

brian.audio audio

time sleep

audio.play_tone(
sleep( )




PRIPOJENTI MOTORU
2 =

Abychom mohli s motorem pracovat, musime nejdfive Abychom mohli s motorem pracovat, musime si ho
pythonu oznamit, Ze ho budeme pouzivat, poté si ho musime pojmenovat.
pojmenovat a nakonec pockat az se pfipravi.

Piipoj .4 EV3Velky » motor @ naport [C] A~

brian.motors motors cekej, dokud motor_| v+ nebude pfipraven

motor_1

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

t.A)

motor_1.wait_until_ready()

UKOL.

Naprogramovat jeden motor tak, aby se otocil o 360° rychlosti 300°/s.

C =

. NAPOVEDA

&

» NAPOVEDA

L

Rekni motoru A, co ma udélat: napiéte motor_1, te¢ku Pouzijte blok oto€ __ o __ rychlosti °/s
apoté rotate_by_angle(...).

Do zavorek napiste dvé &isla: prvni je, o kolik stupfit se

ma otocit, druhé je jakou rychlosti.

POSTUP RESENI

brian.motors motors Pripoj ¥ EV3Velky » | motor @ . = A -

cekej, dokud motor_| + nebude pfipraven
motor_1

motors.EV3LargeMotor(motoxrs.MotorPor Il motor | » N rychlosti o/s
e ) D

motor_1.wait_until_ready()

motor_l.rotate_by_angle(




UKOL

Naprogramovat robota tak, aby popojel vpifed o jedno otoceni koly.

a -

. NAPOVEDA . NAPOVEDA
KdyZ nastavime treti parametr funkce Pro rozjeti obou motord najednou, je potieba pro prvni
rotate_by_angle(...) na @ tak se na dokonéeni motor pouzit blok zacni otacet __ o ___
funkce nebude ¢ekat a mGzeme tedy zacit otacet i rychlosti __ °/s.Prodruhy motor pouzit stejny
druhym motorem. TakZe ve vysledku se budou oba blok jako v pfedchozim ukolu.

motory otacet zaroven.

POSTUP RESENI

brian.motoxrs motoxrs i ¥ EV3 Velky » | molor @ naport [Z] A~

7 EV3Velky + motor naport [C] B~

motor_l cekej, dokud motor_| + nebude pripraven
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

t.A) cekej, dokud motor_r «+ nebude pfipraven

motor_1.wait_until_ready()
zacni otacet motor | » o @ rychlosti @ °/s

oto¢ motor r» o @ rychlosti @ °ls

motor_r
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.B)

motor_xr.wait_until_ready()

motor_1.rotate_by_angle(

motor_r.rotate_by_angle(

TIP

133

Maximalni rychlost pro velky motor je 1050 deg/s (stupiid za sekudnu) a 1560 deg/s pro stiedni motor



UKOL

Naprogramovat robota tak, aby popojel dopfedu a poté dozadu.

a -

. NAPOVEDA . NAPOVEDA
Zaporné Cislo v prvnim parametru funkce Zaporné cislo v policku rychlosti popoZene robota
rotate_by_angle(...) popozZene robota dozadu. dozadu.

POSTUP RESENI

brian.motors motors R Y Evavel » R -

el Piipoj .4%#® EV3 Velky v = motor naport [T} B~

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.A)

motor_l.wait_until_ready () tekej, dokud motor_ r » nebude pfipraven

motor T zacniotacet motor | » o @ rychlosti °/s

cekej, dokud motor_| » nebude pfipraven

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.B) oto¢ motorr~ o @ rychlosti @ °ls

motor_r.wait_until ready() zacniotacet motor Il v+ o rychlosti @ °ls

motor_l . Iotate_by_angle( otoé motor r « 0 @ rychlostl' @ °/s
motor_r.rotate_by_angle(

motor_1.rotate_by_angle(
motor_xr.rotate_by_angle(




UKOL

Naprogramovat robota tak, aby se otocil do pravého thlu.

NAPOVEDA

K

Aby se robot otocil, musime jednim motorem otocit na jednu stranu a druhym na druhou.

VYZKOUSEJTE SI

Experimentujte s rychlosti jednotlivych motort, aby vytvofil rizné velké zatacky.

POSTUP RESENI

brian.motors motors Pfipoj < EV3Velkj v ~ motor @ napert [Z] A~

Pfipoj %7 EV3Velky + motor naport [C] B~

cekej, dokud motor_| » nebude pfipraven

motor_1
motors.EV3LargeMotor (motors.MotorPoxr
t.A)

motor_l.wait_until ready() éekej, dokud motor r » nebude pfipraven

motor_xr zacni otacet motor | » o© @ rychlosti °/s

motors.EV3LargeMotor (motors.MotorPoxr
t.B) oto¢ motorr+« o @ rychlosti m °ls

motor_xr.wait_until_ready()

motor_l.rotate_by_angle(
motor_xr.rotate_by_angle(




PROC OPAKOVAT PRIKAZY

Pfedstavte si, Ze chcete robotovi 10x fict ,,Ahoj, Briane!". Misto psani stejného pfikazu pofad dokola mu miizeme dat tkol zopakovat ho za

nas. Slouzi k tomu for cyklus.

CO SE DEJE UVNITR

V3echno, co ma byt sou&asti cyklu, musi byt odsazené (tabulator nebo &tyfi mezery). Diky tomu Python vi, co méa opakovat.

ZKOUSIME CISLA

Proménnda i postupné& nabyva &isel od zadatku rozsahu aZ po jeho konec (ten uz se nevypise). MiZeme si hrat s tim, kde zaéneme, kde

skoncime nebo o kolik budeme preskakovat.

TIP PRO PRERUSENI

KdyZ chceme cyklus zastavit dfiv, pouzijeme break.Pokud naopak chceme pieskocit jen jednu East a pokracovat dal, pouzijeme
continue.

UKOL

Ukolem je naprogramovat robota tak, aby objel ¢tverec. Pouzijte for cyklus.



POSTUP RESENI

@ =

. p

. A
brian.motors motors | motor_| J
potor 1 @D

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr i
t.A)

motor_xr 4
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr - p—
[ 360 }
t.B) @ -
motor_r.wait_until_ready() (%-]
—

Y -
——

(4): # Proménou

nepotrebujeme, vyplnime ji proto _
(podtrzitkem)

i
!

0

(lo)
motor_1.wait_until_ready() @
[ motor.r + J
(il o)

# Popojedeme dopredu
motor_l.rotate_by_angle(360, 300, 0)
motor_x.rotate_by_angle(360, 300)

# A ted se otocCime

motor_1l.rotate_by_angle(360, 300, 0)

motor_x.rotate_by_angle(-360, 300)
# A celé to zopakujeme 4x




INTRO

Uvnitf for cyklu mohou byt libovolné pfikazy a to i dalsi for cyklus. V takovém pfipadé se mu fika vnoreny for cyklus. Pojdme se podivat na

to, jak funguje:

# Vnoreny cyklus

V prvnim prabéhu vnéjsiho for cyklu je 1=0, tedy vnofeny for cyklus neprob&hne ani jednou a Zadné &islo se nevypise. V druhém kroku

vnéjsiho for cyklu, kdy je i=1 uz vnofeny for cyklus prob&hne pravé jednou a vytiskne se 0.

UKOL.

Naprogramovat robota tak, aby se tocil do spiraly. Pouzijte vnofeny for cyklus.

NAPOVEDA

(3

Vnéjsi for cyklus mizeme napsat tieba jako for length in range (200, 600, 200):, budeme tak mit promé&nnou délku, ktera
se bude prodluzovat o 200 kaZzdou iteraci.



POSTUP RESENI

@ =

- -
. @ EV3 Velky « " motor | |
brian.motors motors | moter |

motor_1 » o’
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
o E9 |

motor_1.wait_until_ready()

200 601 200

motor_r
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

cP) motor I+

motor_r.wait_until_ready()

length (200, 600, 200): # Horni motor 1+ o €

1imit musi byt o jedna vétsi nez _
poZadovana posledni hodnota v cyklu, P 260

rozmysli si proc

_ (4):
motor_l.rotate_by_angle(length, 300,
0)

motor_xr.rotate_by_angle(length, 300)

motor_l.rotate_by_angle(360, 300, 0)
motor_r.rotate_by_angle(-360, 300)




TLACITKO

Prvni senzor, ktery si ukazeme, je TouchSensor.

Robot dokaze poznat, jestli je zmacknuté. Diky tomu s nim muzZete tieba spoustét rizné funkce nebo zjistit, Ze robot narazil do zdi.

———

PRIPOJENI TLACITKA
2 =

Abychom mohli s tlacitkem pracovat, musime nejdfive

-

pythonu oznamit, Ze ho budeme pouZivat, poté si ho musime

P

\

pojmenovat a nakonec pockat az se pripravi. Stejné jak u

motoru.

|. UPOZORNENI

KdyZ nebude senzor pfipojen do daného portu, tak se
program spusti a zistane bézZet.

brian.sensors Sensors

button
sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S

ensorPort.S3)

button.wait_until_ready()

UKOL

Pockej na zmacknuti tlaéitka a potom napiste na obrazovku Briana Zmacknuto.

C =

NAPOVEDA NAPOVEDA

ax
K

Pouzijte funkci wait_for_press() Pouzijte funkci blok ¢ekej nez se __

[ tiacitko |

zmackne



POSTUP RESENI

tlacitko

brian.sensors Sensors i

button
sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S

ensorPort.S1) L )

button.wait_until_ready()

button.wait_for_press()
( )




WHILE CYKLUS

V nékterych pfipadech dopfedu nevime, kolikrat budeme muset néjaky pfikaz nebo né&jaké pf¥ikazy vykonat, a nemiZeme proto pouzit for-
cyklus, ktery ma pevné dany pocet opakovani. Pro tyto pfipady miizeme pouzit while cyklus, ktery opakuje pfikazy ve svém téle dokud je
spIinéna néjaka podminka.

Pouziti while cyklu si ukaZeme na jednoduchém pfikladu, kde se na obrazovku Briana bude tisknout Zmacknuto. dokud budeme drzet

tlacitko.

brian.sensors Sensors
brian.motors motors

button sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.SensorPort.S1)

button.wait_foxr_press() # Pockdme na zacdtek stisku tlacitka
button.is_pressed(): # Dokud je tlacitko zmdcknuto, cyklus pokracuje
( ) # A tiskne pordt dokola

)

Mize se stat, Ze chceme aby cyklus bézZel pofad, bez ukonéeni. MliZzeme na to pouzit slovo True v podmince. Opét si ukazeme jednoduchy
priklad.

brian.sensors Sensors
brian.motors motors

button sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.SensorPort.S1)

button.wait_foxr_press() # Pockdme na zacdtek stisku tlacitka

# Cyklus se nikdy nezastavi
( ) # A tiskne pordt dokola
# Sem kod uZ nikdy nedojde

~

VYZKOUSEJTE SI

V nasledujicich ilohach se mize stat, Ze while cyklus nepijde opustit a program se sdm nezastavi. MiZete ho ale zastavit vy,
stisknutim obou hornich tlacitek kostky soucasné.

VYZKOUSEJTE SI

VSechny programy zapsané pomoci for cyklu je mozné prepsat i pomoci while cyklu, ne obracené.



Rozjedte se dopfedu a na zmacknuti tlacitka otocte smér jizdy.

¥ NAPOVEDA

Bude potfeba proménn3, ktera si bude pamatovat, jakym smérem robot jede.

POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors
brian.motors motors

button
sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S1)

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.A)

motor_1.wait_until_ready()

motor_r
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

t.B)
motor_xr.wait_until_ready()

motor_1.run_at_speed(
motor_r.run_at_speed(

forward

( ):
button.wait_for_press()
forward:
motor_1.run_at_speed(

motor_r.run_at_speed(
forward

motor_1.run_at_speed(

motor_xr.run_at_speed(
forward

TIP

113

Pouzijte funkci wait_for_press() (vBriVisu cekej nez se

Pfipoj %9 EV3Velky + motor naport [£] A~
Pfipoj .47 EV3Velky + motor na port Q B~

cekej, dokud motor_| » nebude pripraven

cekej, dokud motor_r + nebude pfipraven

pohanéj motor_| « rychlosti @ °/s

pohanéj motor_r + rychlosti @ °ls

) G
[ - J
R - - ) |
= G

pohanéj motor_| + rychlosti @ °/s

pohanéj motor_r » rychlosti °ls

|
e

pohanéj motor_| «+ rychlosti @ °ls

pohanéj motor_r » rychlosti @ /s

SR -3

zmackne)



3. ZPOMALIT NEBQ ZRYCHLIT B2

UKOL

Rozjedte se dopfedu. Zmacknutim jednoho tlacitka by se mél robot zrychlit a zmacknutim druhého zase zpomalit.

1\ POZOR

Rychlost motoril je omezena a u velkého motoru by neméla jit nize nez . nebo vyse nez _ U stfednich motord je
maximum

1, POZOR

Ve smycce pouzijte _, aby se jedno stisknuti tlacitka nezaznamenalo jako nékolik naraz. Nezapomerite na zac¢atku
programu pfridat

@ NAPOVEDA

Budete potiebovat proménnou, ktera si bude pamatovat rychlost jizdy.

21



POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors

5
3

Pfipoj .47 EV3Velkj v = motor naport [0] A~

Pfipoj .57 EV3Velkj v = motor naport [0] B~

brian.motors motors
time sleep

# Velkymi pismeny si hned na zacatku urcim
konstanty (neménné hodnoty)

LOWER_LIMIT

UPPER_LIMIT # Pro stredni motor je to
1560 deg/s

cekej, dokud motor_| » nebude piipraven

cekej, dokud motor_r »  nebude pfipraven

buttonl

sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S1)

button2

sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S2)

motor_1 ==
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr pohang mator | = rWmm.-_,s

t.A)
pohané] motor_r » rychlosti - /s

motor_1.wait_until_ready()
motor_r 01

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.B)

motor_r.wait_until_xready()

speed

( ):

buttonl.is_pressed() speed
UPPER_LIMIT:
speed # PTictu 10 k rychlosti

button2.is_pressed() speed
LOWER_LIMIT:

speed # Odectu 10 od rychlosti

motor_1.run_at_speed(speed) # Rozjedu
motory novou rychlosti

motor_x.run_at_speed(speed)
sleep( )




Upevnéte tlacitko na predek robota. Rozjedte se dopiedu a jakmile tlacitko narazi na zed, mél by robot automaticky zastavit.

POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors
brian.motors motors

button
sensors.EV3.TouchSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S1)

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.A)

motor_1.wait_until_ready()

motor_xr
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.B)

motor_xr.wait_until_ready()

motor_1.run_at_speed(

motor_x.run_at_speed(

button.wait_for_press()

motor_1.brake()
motor_xr.brake()

,--‘.,7_' EV3 Velky » motor @ na port
40 EV3Velky + motor @ naport [Z] B~

cekej, dokud motor_| » nebude pripraven
cekej, dokud motor_r » nebude pfipraven
pohanéj motor_| « rychlosti @ °ls

pohanéj motor_r + rychlosti °ls

zabrzdi motor | «

zabrzdi motor_r -



ULTRASONICKY SENZOR

Dost ¢asto potiebujeme méfFit vzdalenost. K tomuto Géelu slouzi UltrasonicSenzor.

D)

Ten pomoci zvuku a jeho zpétného odraZzeni dokaze méfit vzdalenost.

|. POZOR

Protoze senzor pouziva zvuk, nemusi davat idealni vysledky pfi odraZzeni zvuku od latky.

UKOL

Rozjedte se dopifedu a mé&f vzdalenost pifed robotem. KdyZ je vzdalenost mensinez 100 mm (10 cm) zastavte, aby robot nenaboural.

POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors
brian.motors motors Piipoj ,4® EV3Velky » motor @ napot [C] A~

time sleep
Piipoj .4® EV3Velky » motor @ naport [C] B v

ultrasonic &ekej, dokud motor_| » nebude pfipraven

sensors.EV3.UltrasonicSensorEV3(sens
ors.SensorPort.S2) éekej, dokud motor_r »  nebude pfipraven

pohanéj motor | « rychlosti @ /s
motor_1
motors.EV3LargeMotor (motors.MotorPor pohanéj motor_r v rychlosti (ETJ) s
t.A) |

motor_1.wait_until_ready()
motor_xr

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.B)

motor_xr.wait_until_ready()

zabrzdi motor | «

zabrzdi motor r -

motor_1.run_at_speed(

motor_x.run_at_speed(
ultrasonic.distance_mm()
sleep(

motor_1.brake()
motor_r.brake()




Rozjedte se dopfedu a méfte vzdalenost pfed robotem. KdyZ je vzdalenost mensineZ 100 mm (10 cm) pootoéte robota a objedte

prekazku.

POSTUP RESENI

brian.sensors sensors
brian.motors motors
time sleep

ultrasonic
sensors.EV3.UltrasonicSensorEV3(sens
ors.SensorPort.S2)

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

t.A)

motor_1.wait_until_ready()

motor_x
motors.EV3LargeMotor (motors.MotorPoxr
t.B)

motor_xr.wait_until_ready()

motor_1.run_at_speed(
motor_xr.run_at_speed(

ultrasonic.distance_mm()
motor_1.rotate_by_angle(

motor_r.rotate_by_angle(

motor_1.run_at_speed(
motor_x.run_at_speed(
sleep( )

Pipoj .47 EV3Velky v = motor na port

Piipoj .47 EV3Velky v motor na port
cekej, dokud motor_| v nebude pripraven

cekej, dokud motor_r « nebude pfipraven

pohanéj motor_ | »+ rychlosti @ °/s

pohanéj motor_r » rychlosti °/s

pohanéj motor | v rychlosti @ °ls

pohanéj motor_r » rychlosti °.'s

Q"“Tl‘,



gn

BAREVNY SENZOR

Treti senzor co si ukazeme je ColorSensor.

e Senzor vydava svétlo (Eervené, nebo bilé) smé&rem doli & dopiedu A poté méfi, kolik toho svétla se od nééeho odrazi. To je reflected
light (odrazené svétlo).
e Mize také mé&fit ambient light (okolni svétlo), tedy jak je svétly prostor kolem senzoru bez aktivniho osvétleni.

e Senzor také umirozeznat barvy — tfeba cervenou, zelenou, modrou, ¢ernou, bilou a dalsi.

 —

|. POZOR

Povrch materialu hodné ovliviiuje méreni — lesklé plochy odrazi svétlo vic, matné méné.

TIP

[l

Umistéte svételny senzor co nejbliz k podlaze, aby nepropustilo moc svétla bo¢nimi cestami.

UKOL.

Jedte dopiedu dokud barevny senzor nenajde ¢ernou ¢aru, potom automaticky zastavte.



POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors
brian.motors motors
time sleep

color
sensors.EV3.ColorSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S2)

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPor
t.A)

motor_1.wait_until_ready()

motor_r
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPox

t.B)
motor_r.wait_until_xready()

motor_1l.run_at_speed(
motor_xr.run_at_speed(

color.reflected_value() : # Dokud
nevidis cernou
sleep( ) # Tak nic nedélej

motor_l.brake() # A poté zastavte.
motor_x.brake()

Pfipoj .47 EV3Velky + motor @ na port

Pripoj iﬂ EV3 Velky + motor @ na port
cekej, dokud motor_| » nebude pfipraven

cekej, dokud motor_r » nebude pfipraven

pohanéj motor_| « rychlosti @ °/s

pohanéj motor r v  rychlosti @ °ls

zabrzdi motor_| «

zabrzdi motor r -




8. GYRO SENZOR W

GYROSKOPICKY SENZOR

Poslednim senzorem ktery si ukdZzeme je GyroSensox . Ten slouzi k méfeni otaceni robota.

A VAROVANI

Pokud _, tak je tfeba zkalibrovat. V _ -> _ -> - -> - (tlagitko vpravo) -> Na

konci seznamu
Pfi kalibraci se s Brianem nesmi hybat, jinak se na na gyru za¢ne nascitdavat thel.

UKOL

Udélat funkci, ktera jede s robotem rovné, poté se pomoci gyra otoci o 90°. A tuto funkci zopakovat 4x po sobé.

p1:]



POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors
brian.motors motors
time sleep

gyro
sensors.EV3.GyroSensorEV3(sensors.Se

nsorPort.S1)

gyro.wait_until_ready()

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr

t.B)

motor_r
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPox

t.C)
motor_l.wait_until_ready()
motor_r.wait_until_ready()

forward_and_rotate():
motor_l.rotate_by_angle(
motor_x.rotate_by_angle(
motor_1.run_at_speed( )
motor_x.run_at_speed( )
gyro.angle()

sleep( )
gyro.set_zero_point()
motor_1.brake()
motor_x.brake()

_ (4):
forward_and_rotate()
sleep( )

-2

B e dopredu a zatoc ‘ ‘
zacni otacet motor | »+ o rychlosti @ °ls
otoé motorr~ o @ rychlosti @ °ls

pohanéj motor | » rychlosti @ °ls

pohanéj motor_r » rychlosti @ °ls

zabrzdi motor | -«

zabrzdi motor r »

Pipoj .4 ® EV3Velkjy v motor m na port E B~
Pfipoj 4® EV3Velky v molor @ naport [Z] C~

cekej, dokud motor_| v nebude pripraven

éekej, dokud motor_r » nebude pfipraven




UKOL

Naprogramujte robota, co bude sledovat €ernou caru.

NAPOVEDA

L[

Robot nemusi sledovat stied cary. Skvéle se mu bude sledovat hranice ¢ary, kde uvidi ¢ernou na jedné strané a bilou na druhé.
Program mize mit logiku, pokud vidim €ernou, zato¢ doprava, pokud bilou, zato¢ doleva.

POSTUP RESENI

|

Pfipoj ,%¥ EV3Velkj v motor @ naport [C] A~
Pipoj .47 EV3Velkj ~ = motor @ naport [C] B

cekej, dokud motor_| » nebude pripraven

brian.sensors Sensors
brian.motors motors

sensors.EV3.ColorSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S3)

cekej, dokud motor_r + nebude pripraven

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motoxs.MotorPox

t.A)

motor_1.wait_until_ready()

motor T motor_| «

motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPor
t.B)

motor_xr.wait_until_ready()

motor_r

motor_| » rychlosti @I °/s

motor_r »  rychlosti @ /s

color.reflected_value()

motor_1.run_at_speed( -
motor_r.run_at_speed(

motor_1.run_at_speed(
motor_r.run_at_speed(

o)
=



P REGULACE

UZ umime naprogramovat robota tak, aby nasledoval ¢ernou ¢aru. Akorat vidime, Ze robot jezdi zig-zag. | kdyZ by mél jet rovné se tak se
krouti. Proto pouZijeme P regulaci (proporcionalni regulaci). Je to chytry zplisob, jak robota naucit, Ze &im vic se odchyli od &ary, tim vic se
musi stocit zpatky. Pokud je odchylka mald, opravi se jen trochu. Pokud velkd, zatoci vic.

Jak na to v programu:

1. Najdéte stiedovou hodnotu senzoru — mezi &ernou a bilou (nap¥. primér).
2. Zméite aktualni hodnotu senzoru.

3. Spocitejte chybu: chyba = aktudlni_hodnota - stfedova_hodnota.
4. Vynasobte chybu zesilenim (Kp): oprava = Kp * chyba.

5. Upravte rychlost motorii:

o levy motor = zdkladni__rychlost — oprava
o pravy motor = zakladni__rychlost + oprava

Ukolem bude vyzkouset riizné hodnoty Kp, dokud robot nepojede plynule.

VYZKOUSEJTE SI

Pozorujte, co se stane, kdyz je Kp pfilis malé nebo pfilis velké.

NAPOVEDA

[l

Stfedovou hodnotu senzoru muZete naméfit po zapojeni barevného senzoru v sekci Demo programs -> Sensoxr view.

UKOL.

Naprogramujte robota, co bude sledovat ¢ernou ¢aru pomoci P regulatoru.



POSTUP RESENI

brian.sensors Sensors

brian.motors motoxs

sensors.EV3.ColorSensorEV3(sensors.S
ensorPort.S3)

motor_1
motors.EV3LargeMotor(motors.MotorPoxr
t.A)

motor_l.wait_until_ready()

motor_xr
motors.EV3LargeMotor (motoxs.MotorPox

t.B)
motor_r.wait_until_ready()

Kp # Otestovana hodnota
WHITE # Zmérené hodnoty
BLACK

target = ( WHITE + BLACK )

lightValue color.reflected_value()

error = lightValue - target

turn Kp error
motor_1.run_at_speed( turn)
motor_x.run_at_speed( tuzrn)




UKOL

Udélat vybér ¢isla pomoci knobu (ota¢ivého tlaéitka) na Brianovi. Pro potvrzeni &isla zmaékni knob.

|. WARNING

Tato funkce jesté neni podporovana aplikaci BriVis.

POSTUP RESENI

e

brian.uicontrol
listener ui.UiEventsListenex()

value

listener.knob.last_button_event.is_pressed:

value listener.knob.last_button_event.turn_delta # pricte hodnotu otoceni knobu k value
(value)

, value)




UKOL

Naprogramujte hru Simon Says na kostce. Kostka vZdy fekne jaké tlacitka musi hra¢ ve spradvném poradi zmacknout.

brian.uicontrol ui
brian.audio audio
brian.settings settings
random

time sleep

listener ui.UiEventsListenex()
settings.enable_os_button_sounds ( )
ui.set_button_led(listener.knob, ui.LedButtonAnimation.OFF, ui.LedColor (2,

TONE_DURATION

buttons [
listener.top_left_button,
listener.top_right_button,
listener.bottom_left_button,
listener.bottom_right_button,

button_tones 1 # C6, E6, G6,
button_colozrs

ui.LedColox(

ui.LedColox(

ui.LedColor(

ui.LedColox(

play_button_sequence(button_sequence):
set_color_to_buttons(ui.LedButtonAnimation.OFF, ui.LedColoxr(0,
button_id button_sequence:
ui.set_button_led(
buttons[button_id], ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE, button_coloxrs[button_id]
)
audio.play_tone(button_tones[button_id], TONE_DURATION)
sleep( )
ui.set_button_led(
buttons[button_id], ui.LedButtonAnimation.OFF, ui.LedColor(2, @, 0)
)
sleep(

set_color_to_buttons(animation, color=ui.LedColox(
button_id (4):
ui.set_button_led(buttons[button_id], animation, color)




game_over():
button_id (4):
ui.set_button_led(
buttons[button_id], ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE, ui.lLedColor(
)
ui.set_button_led(
listener.knob, ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE, ui.LedColox(
)
audio.play_tone( , TONE_DURATION) # A4
sleep(4)

random. seed()
score

listener.any_button_incl_knob.wait_foxr_press()
sleep(1)

button_sequence [1

over

over:
button_sequence.append(random.randrange (2, 4))
play_button_sequence(button_sequence)
(G
( )
set_color_to_buttons(ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE)
expected_button button_sequence:
listener.any_button.wait_for_press()
set_color_to_buttons(ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE)
buttons_event listener.buttons_event_since_last()
pressed_button

buttons_event.top_left. just_pressed:
pressed_button

buttons_event.top_right.just_pressed:

pressed_button
buttons_event.bottom_left.just_pressed:
pressed_button
buttons_event.bottom_right.just_pressed:
pressed_button

pressed_button
audio.play_tone(button_tones[pressed_button], TONE_DURATION)
ui.set_button_led(

buttons[pressed_button],

ui.LedButtonAnimation.SELECTABLE,

button_colors[pressed_button],

pressed_button expected_button:
over




RESENI 3/3

over:
sleep (TONE_DURATION
score
set_color_to_buttons(ui.LedButtonAnimation.OFF)
(")
(
sleep(1)

)

(f"Zapamatoval sis {score} barev!")

flash :
button_id (4):

ui.set_button_led(
buttons [button_id], ui.LedButtonAnimation.SELECTED, ui.LedColox(
)
ui.set_button_led(
listener.knob, ui.LedButtonAnimation.SELECTED, ui.lLedColox(
)
audio.play_tone(
sleep( )

set_color_to_buttons(ui.LedButtonAnimation.OFF, ui.LedColox (0, @, 0))
ui.set_button_led(listener.knob, ui.lLedButtonAnimation.OFF)

sleep( )

(f"Tvoje skore je: {score}")




1. SLEDOVANI CERNE CARY 3 et w

PID REGULACE
P regulace uz zvladne drzet ¢aru, ale nékdy se robot rozkmita nebo nejede plynule. Proto pfidame PID regulaci:

o P (proporcionalni) — okamzita oprava podle chyby.
« I (integralni) — s&ita chyby a vraci robota zpét, kdyz je dlouhodobé& mimo.
o D (derivaéni) - sleduje rychlost zmé&ny chyby, aby se nepiekmital.

Jak na to v programu:

. chyba = aktudlni - stfedova

. suma_chyb += chyba

. delta_chyby = chyba - pfedchozi
.P = Kp * chyba

I = Ki * suma_chyb

D = Kd * delta_chyby
.oprava = P + I +D

. levy = zaklad - oprava

pravy = zaklad + oprava

P (1

Zaéni jen s P (Ki=0, Kd=0).
Kp mocvelké — kmity.

Ki moc velké - pomalé ,plavani”.
Kd moc velké - trhana jizda.

S PID regulaci jede robot plynuleji a chytreji.

37



2. PREKAZKA NA CARE Sl

UKOL

Naprogramujte robota, co bude sledovat €ernou ¢aru, kdyz na ¢are bude prekazka, objede ji a vrati se na €ernou caru za prekazkou.

38



3. BLUDISTE o e

UKOL

Naprogramujte robota, ktery najde cestu z bludisté z kostek.
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4. SUMO B

UKOL

Uspoiadejte sumo zapasy roboti. Stadi vyhrazené pole na zemi. VZdy se postavi dva roboti proti sobé a kde zlstane v poli déle, vyhral.

40



