Uzivatelsky manual
programovaciho jazyka Python
pro lego Mindostorms EV3



Prvotni informace

* Vyuzivame micropython
* Prvni fadek musi vypadat nasledovné (kvuli prekladu micropythonu):

* Vyuzivame tridy a funkce knihovny pybricks
* Pro spravnou funkci importujeme oddily knihovny pybricks

from pybricks.hubs import EV3Brick
from pybricks.ev3devices import (Motor, TouchSensor, ColorSensor,

InfraredSensor, UltrasonicSensor, GyroSensor)
from pybricks.parameters import Port, Stop, Direction, Button, Color

from pybricks.tools import wait, StopWatch, DatalLog
from pybricks.robotics import DriveBase
from pybricks.media.ev3dev import SoundFile, ImageFile
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Rozcestnik

Parametry a konstanty

* Pro urCeni portu (typ Port)

* Pro urCeni kladného sméru rotace (typ Direction)

* Pro chovani servomotru po zastaveni (typ Stop)

* Pro urceni barev (typ Color)

* Pro urcCeni tlaCitek na EV3 (typ Button)

* Pro pfistup k obrazkum z knihovny ImageFile (typ /mage)

* Pro pristup k zvukovym stopam z knihovny SoundFile (typ Sound)

* Pro vytvoreni stylu pisma (typ Font)
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Rozcestnik
Class port
* RozliSuje, na kterém portu je # inicializace motoru zapojeného do
periféerie zapojena portu B
* Pro motory {A, B, C, D} mot=Motor(Port.B)
* Pro senzory {S1, S2, S3, S4} # Inicializace svetelného senzoru na port

2

senzorlL = ColorSensor(Port.S2)
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Class Direction

* UrcCuje kladny smer otaceni mot=Motor(Port.B,
servomotoru Direction.COUNTERCLOCKWISE)

* Po smeru hodinovych rucicek mot=Motor(Port.C,
CLOCKWISE Direction.CLOCKWISE)

* Proti smeru hodinovych rucicek
COUNTERCLOCKWISE
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Class stop

* UrcCuje chovani motru po zastaveni mot=Motor(Port.B)
* |Lze kola volné otacet mot.run(100) #toci rychlosti 100deg/s, dokud neskonci kéd
COAST nebo neprobéhne prikaz pracujici se servomotorem

BRAKE mot.stop()#zastavi motor, ale nasledné je mozné otacet volné

* Udrzuje motor ve stejném uhlu servomotorem

HOLD #mot.brake()#zastavi moto a nasledné pasivné zabranuje
rotaci servomotoru

#mot.hold()#zastavi motor a zamezuje vychyleni od cileného
uhlu

wait(100)
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Rozcestnik
Class Color
* Definice z 9 preddefinovanych #ulozeni definovanych barev do promeéennych
barev cerna=Color.BLACK

modra=Color.BLUE
zelena=Color.GREEN
zluta=Color.YELLOW

* Predefinovanée barvy
{Cerna, modra, zelena, zluta,

cervena, bila, oranzova, fialova} cervena=Color RED

* Jejich pojmenovani v kodu bila=Color WHITE
{BLACK, BLUE, GREEN, YELLOW, oranzova=ColorORANGE
RED, WHITE, ORANGE, PURPLE}  fialova=ColorPURPLE
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Class Button

* Definice tlaCitek na EV3 ev3 = EV3Brick()

* Definované tlacitka tlacitka=ev3.buttons.pressed() #vraci
{UP, LEFT, CENTER, RIGHT, pole zmacknutych tlacitek
DOWN; if tlacitka[0] ==Button.CENTER:

Xxx OBRAZEK TLAGITEK #pokud na pozici 0 je prostredni

tlacitko, vypise celé pole

print(tlacitka)
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Class Font(family=None, size=12, bold=False,
monospace=False, lang=None, script=None)

* Vraci font, ktery je nejblize vstupnim parametrim ev3 = EV3Brick()

* Family - (str) urCuje styl pisma big_font = Font(family="Times',size=24, bold=True,
* Size - (int) urCuje velikost pisma <6,24> =)
* Bold - (bool) urCuje, zda se preferuje tuc¢né pismo

* Monospace - (bool), urCuje, zda kazdy znak ma mit
konstantni Sirku

* Lang - (str) urCuje jazykovou sadu

* Script -(str) urCuje pouzité znakoveé sady (azbuka,
latinka)
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Ziskani informaci o vytvorenem fontu

* Family - vraci font ev3 = EV3Brick()
* Style -informace o tucnosti pisma big_font = Font(family='Times',size=24, bold=True, monospace=True,
lang="cs')

* Width - vraci maximalni Sitku znaku

print(big_font.family) #vraci font
* Height - vraci vy$ku znaku

print(big_font.style) # vraci jestli je tucne nebo klasicke
* Text width - vraci Sitku textu

print(big_font.width) # maximalni tloustka znaku
* Text_height - vraci vySku textu

print(big_font.height) # vyska znaku

print(big_font.text_width('a")) #sirka textu

print(big_font.text_width('aa')) # sirka textu, dvojnasobna narozdil od
predchoziho radku

print(big_font.text_height('a")) # vyska textu

print(big_font.text_height(‘abfvdsdv\ndve\ndaa') # vyska texu, stejna jako v
predchozim radku
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Seznam pfristupnych obrazku

* Sada Information
{ACCEPT, BACKWARD, DECLINE, FORWARD, LEFT, NO_GO,QUSETION_MARK, RIGHT,
STOP_1, STOP_2, THUMBS DOWN, THUMBS UP, WARNING}

e Sada LEGO
{EV3, EV3_ICON}

* Sasa Objects
{TARGET}

* Sada Eyes
{ANGRY, AWAKE, BOTTOM_LEFT, BOTTOM_RIGHT, CRAZY_1, CRAZY_2,DIlzZzZY, DOWN, EVIL,
KNOCKED_OUT, MIDDLE_LEFT, MIDDLE_RIGHT, NEUTRAL, PINCHED LEFT,
PINCHED_RIGHT, SLEEPING, TIRED LEFT, TIRED_MIDDLE, TIRRED_RIGHT, UP, WINKING}
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Seznam pristupnych zvukovych stop

O Sada Expression
{BOING, BOO, CHEERING, CRUNCHING, CRYING, FANFARE, LAUGHING_1, LAUGHING_2, MAGIC_WAND, OUCH, SHOUTING, SNEEZING, UH_OH}

O Sada Information
{ACTIVATE, ANALYZE, BACKWARDS, COLOR, DETECTED, DOWN, ERROR, ERROR_ALARM, FLASHING, FORWARD, LEFT, OBJECT, RIGHT, SEARCHING, START, STOP, TOUCH, TURN, UP}

O Sada Communication
{BRAVO, EV3, FANTASTIC, GAME_OVER, GO, GOOD_JOB, GOOD, GOODBYE, HELLO, HI LEGO, MINDSTORMS, MORNING, NO, OKAY, OKEY_DOKEY, SORRY, THANK_YOU, YES}

J Sada Movement
{SPEED_DOWN, SPEED_IDLE, SPEED_UP}

U Sada Colors
{BLACK, BLUE, BROWN, GREEN, RED, WHITE, YELLOW}

O Sada Mechanical
{AIR_RELEASE, AIRBRAKE, BACKING_ALERT, HORN_1, HORN_2, LASER, MOTOR_IDLE, MOTOR_START, MOTOR_STOP, RATCHET, SONAR, TICK_TACK}

J Sada Animal
{CAT_PURR, DOG_BARK_1, DOG_BARK_2, DOG_GROWL, DOG_SNIFF, DOG_WHINE, ELEPHANT_CALL, INSECT_BEZZ 1, INSECT_BUZZ_2, INSECT_CHIRP, SNAKE_HISS, SNAKE_RATTLE,
T_REX_ROAR}

O Sada Numbers
{ZERO, ONE, TWO, THREE, FOUR, FIVE, SIX, SEVEN, EIGHT, NINE, TEN}

O RELERYECIN
{CLICK, CONFIRM, GENERAL_ALERT, OVERPOWER, READY}
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Function wait(time)

* Time - (int) jak dlouho ma byt mot=Motor(Port.B)
pozastaven beh programu [s] mot.run(100) #toci rychlosti

100deg/s, dokud neskonci koéd
nebo neprobehne prikaz pracujici
se servomotorem

wait(100) #pozastaveni prubehu
programu na 100 ms
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Function time()

* Soucast tridy StopWatch() s=StopWatch() #inicializace stopek
* \/rati €as od inicializace tfidy (od teto chvile bezi cas)
StopWatch() [ms] wait(100)

print(s.time() ) #vypise soucasny c¢as
tedy kolem 100
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Function pause()

* Soucast tridy StopWatch()

* Pozastavi méreni ¢asu tridou
StopWatch()

s=StopWatch() #inicializace stopek (od
teto chvile bezi cas)

wait(100)

print(s.time() ) #vypiSe soucasny Cas ,tedy
kolem 100

s.pause() #pozastavi mereni casu
wait(50) # tento Cas se nezapocitava

print(s.time()) # vypise stejny nebo velmi
blizky cas k prvnimu vypisu
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Function resume()

* Soucast tfidy StopWatch() s=StopWatch() #inicializace stopek (od teto chvile bézi
+ Zajisti pokradovani merenicae i otE T
wait(100)

print(s.time() ) #vypiSe soucasny Cas ,tedy kolem 100
s.pause() #pozastavi méreni Casu

wait(50) # tento Cas se nezapocitava

s.resume() #pokracovani mereni casu

wait(30)

print(s.time()) # vypiSe soucasny Cas ,tedy kolem 130
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Function reset()

* Soucast tridy StopWatch()
* Vynuluje Cas tridy StopWatch()

* Pokud je méreni pozastaveno, ¢as zUstane
pozastaven na 0

s=StopWatch() #inicializace stopek (od teto chvile
bézi cas)
wait(100)

print(s.time() ) #vypiSe soucasny Cas ,tedy kolem
100

s.reset() #vynuluje méreni casu
WEI0))

print(s.time()) # vypise soucasny cas od
posledniho vynulovani ,tedy kolem 20
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EV3 - tlacitko

* Pro zjisteni, ktere tlacitka jsou zmacknuta (button.pressed())

 Zapnuti podsviceni tladitek (/ight.on()

* Vypnuti podsviceni tlacitek (/igat.off0)
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Function button.pressed()

* Vraci seznam (list of Button) ev3 = EV3Brick()

AR g s y tlacitka=ev3.buttons.pressed
zmacknutych tladitek ve formatu pressed()
print(tlacitka)
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Function light.on(Color)

* Zapne podsviceni tlacitek ev3 = EV3Brick()
ev3.light.on(Color.RED)
* Color -(Color) urcuje barvu wait(5000)

podsviceni tlacCitek

* Dostupné barvy

{zelena, zlut, oranzova, cervena} XXX obr
* Pri zadani jinych barev je

podsviceni vypnuto
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EV3 - reproduktor

e Zazni zvuk o délce a frekvenci (speaker.beep()

* Zazni dané tény v daném tempu (speaker.play_notes())

* Prehraje zvukovy soubor (speaker.play._ file()

* Prehraje dany text (speaker.say()

* Nastavi vlastnosti pro ¢teni textu (speaker.set_speech_options()

* Nastavi hlasitost reproduktoru (speaker.set_volume())
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Function speaker.beep(frequency=500,
duration=100)

* Zazni ton o dané frekvenci a ev3 = EV3Brick()

delce ev3.speaker.beep(800,1500)
* Frequency - (int) urcuje frekvenci

[HZ]

* Duration - (int) urcuje delku
trvani zvuku [ms]
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Function speaker.play_tones(notes,
tempo=120)

* Zahraje sekvenci not v daném ev3 = EV3Brick()
i noty=['C4/4 ','D4/4','E4/4_','F4/4''G4/4 ','A4/4',
Cmpt B4/4_''C5/4']

* Notes - (array of sting) uréuje ev3.speaker.play notes(noty,150)

noty a jejich delky

* Tempo - (int) urcuje pocet
Ctvrtovych dob za minutu
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\\g Vysvétleni znaku prvku pole

Ano Ne Ano Ano Ne Ne

Urcuje nazev Méni vysSku Vyska ténu Urcuje délku Moznost Navaze notu
noty tonu o pulton noty prodlouzeni noty s nasledujici
o 1.5x notou

{C,D,E F, G, A, {/1,/2,/4,/8, {}
B} /16}
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Function speaker.play_file(file_name)

* Prehraje zadané zvukovy soubor ev3 = EV3Brick()

* File_name - (str) urCuje nazev ev3.speaker.play_file('boing.wav')
soubor i s pfiponou #prehraje dany soubor
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Function speaker.say(text)

* PrecCte zadany text ev3 = EV3Brick()

N : ev3.speaker.say('l love EV3') #precte dany
* Text - (str) oznacCuje text, ktery

bude precten

text

e Jakym zpusobem bude text
precten upravuje funkce
speaker.set_speech_options()
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Function
speaker.set_speech_options(language=None,
voice=None, speed=None, pitch=None)

* Nastavuje vlastnosti, jak bude text ev3 = EV3Brick()

precten ev3.speaker.set_speech_options('cs', 'f4",

Language - (str) oznacuje jazyk, kterym 150, 90)
bude text precten

ev3.speaker.say('Ahoj, jak se mas?")
* Voice - (str) oznacuje jazyk, kterym
bude text precten

Speed - (int) urCuje pocet prectenych
slov za minutu

Pitch - (int) urCuje vysku hlasu <0, 99>
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Mozné nastaveni parametru

* Dostupné jazyky . Dostupné hlasy

{'f1": female variant 1, 'f2": female variant 2, 'f3". female variant 3, 'f4": female
{'af": Afrikaans, 'an': Aragonese, 'bg': Bulgarian, 'bs': Bosnian, 'ca': Catalan, varignt 4, I'f5'1 femalg varjlant 5,I 'm1": malg Varisant 1,I 'm2": malg varéant 2I
Vs i s S e ot : , 'm3': male variant 3, 'm4': male variant 4, 'm5': male variant 5, 'm6': male
S Czec'h, cy .'YVeIsh, Cee I?anlsh, de= Ge'rman,l.el : G.reek, Sl Eng",Sh variant 6, 'm7': male variant 7, 'croak’: croak, 'whisper': whisper, 'whisperf":
(default), 'en-gb": English (United Kingdom), 'en-sc': English (Scotland), 'en- female whisper}

uk-north': English (United Kingdom, Northern), 'en-uk-rp": English (United
Kingdom, Received Pronunciation), 'en-uk-wmids'": English (United
Kingdom, West Midlands), 'en-us': English (United States), 'en-wi': English
(West Indies), 'e0": Esperanto, 'es": Spanish, 'es-la": Spanish (Latin
America), 'et": Estonian, 'fa": Persian, 'fa-pin". Persian, 'fi": Finnish, 'fr-be":
French (Belgium), 'fr-fr": French (France), 'ga": Irish, 'grc': Greek, 'hi": Hindi,
'hr': Croatian, 'hu': Hungarian, 'hy': Armenian, 'hy-west": Armenian
(Western), 'id": Indonesian, 'is": Icelandic, 'it": Italian, 'jbo": Lojban, 'ka":
Georgian, 'kn": Kannada, 'ku': Kurdish, 'la": Latin, 'lfn": Lingua Franca Nova,
'It": Lithuanian, 'lv": Latvian, 'mk': Macedonian, 'ml': Malayalam, 'ms'": Malay,
'ne": Nepali, 'nl": Dutch, 'no": Norwegian, 'pa': Punjabi, 'pl': Polish, 'pt-br":
Portuguese (Brazil), 'pt-pt": Portuguese (Portugal), 'ro": Romanian, 'ru":
Russian, 'sk': Slovak, 'sq': Albanian, 'sr': Serbian, 'sv': Swedish, 'sw'":
Swahili, 'ta": Tamil, 'tr': Turkish, 'vi': Viethamese, 'vi-hue': Viethamese (Hue),
'vi-sgn': Vietnamese (Saigon), 'zh": Mandarin Chinese, 'zh-yue': Cantonese
Chinese}
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Function speaker.set_volume(volume,
which="_all ")

* Zméni hlasitost reproduktoru ev3 = EV3Brick()
ev3.speaker.set_volume(20, which="'_all ")
* \Volume - (Int) urcuje hlasitost ev3.speaker.say('l love EV3')

reproduktoru [%]

* Which - (str) pro jakeé funkce zmena
hlasitosti plati

* 'Beep’ — pro funkci beep ()
* ‘PCM’ — pro funkce play_file() a say()

* ‘ all ’—proobé vyse zminéné skupiny funkci






1\ EV3 - obrazovka [(

* Psani textu na obrazovku (screen.draw_text(), screen.print())

e Zména stylu pisma (screen.set_font()

* VVymazani celé obrazovky (screen.clear()

* Zobrazeni obrazku ze souboru (screen.load_image(), screen.draw_image()

* Zakresleni pixelu (screen.draw_pixel()

* Zakresleni geometrickych Gtvara (screen.draw._line(), screen.draw_box(),
screen.draw_circle())

e Zjisténi rozméru obrazovky (screen.height, screen.width)

* Porizeni screenshotu obrazovky (screen.save())
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Function screen.draw_text(x, y, text,
text_color=Color.BLACK , background_color=None)

* Zakresli text na danou pozici ev3 = EV3Brick()

* X-(int) urCuje horizontalni soufadnici umisténi  ev3.screen.draw_text(0,50, "ahoj",ColorWHITE,
textu Color.BLACK)

* Y - (int) urCuje horizontalni soufadnici umisténi  wait(2000)
textu

* Text - (str) urCuje text, ktery ma byt zakreslen
* Text_color - (Color) urCuje barvu textu

* Background_color - (Color) urcuje barvu
pozadi
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Function screen.print(*args, sep="", end="\n")

* VypiSe text na obrazovku s bilym pozadim ev3 = EV3Brick()

* *args - (object) urCuje objekty, jejichz hodnoty #ukazka scrollovani vypisu

se mallipieEdl for i in range(10):

* Sep - (str) urCuje znaky, které maji rozdelovat e
2 objekty ev3.screen.print(“ahoj",i,sep="'=",end="\n-")
* End - (str) urCuje znaky, které budou vypsany )

za poslednim objektem ev3.screen.print("ahoj, jak se mas? Co delas?")

#tento text nebude zobrazen cely

wait(2000)
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Function screen.set_font(font)

* Zmeéni styl pisma ev3 = EV3Brick()
* Font - (Font) urCuje proménnou obsahuijici vlastnosti #nastaveni fontu
pisma

tiny_font = Font(size=6)

big_font = Font(size=24, bold=True)
ev3.screen.print(‘Hello!")
ev3.screen.set_font(tiny_font)
ev3.screen.print(‘hello’)
ev3.screen.set_font(big_font)
ev3.screen.print('HELLO')

wait(5000)



<
Rozcestnik

Function screen.clear()

* Zméni barvu vSech pixelu na ev3 = EV3Brick()
bilou ev3.screen.draw_text(0,50,
"ahoj",ColorWHITE, Color.BLACK)
wait(2000)

ev3.screen.clear()
wait(3000)
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Function screen.load_image(source)

* Na displej je vykreslen obrazek ev3 = EV3Brick()
e Source - (Image nebo str) urCuje ev3.screen.load_image(ImageFile.BACK
obrazek, ktery bude zobrazen na WARD) #nacteni obrazku z knihovny

displej. Obrazek muze byt soucasti Wwait(3000)
knihovny nebo promenna urcuje

nazev pfilozeného souboru. ev3.screen.load_image("up.png’)
#nacteni obrazku ze souboru

WEI(E]0[00)



<
Rozcestnik

Function screen.draw_image(X, y, source,
transparent=None)

* Vykresli obrazek na displej na dané ev3 = EV3Brick()

souradnice ev3.screen.draw_image(50,

* X- (int) ur€uje horizontalni 50,ImageFile.BACKWARD)
souradnici wait(3000)

* y- (int) urCuje svislou souradnici ev3.screen.draw_image(0,

* Source - (Image nebo str) - uréuje 50,"up.png’,Color.BLUE)
obrazek, ktery bude vykreslen wait(3000)

* Transparent - (Color) urCuje barvu,
ktera bude brana za pruhlednou
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Function screen.draw_pixel(Xx, v,
color=Color.BLACK)

* Obarvi dany pixel danou barvou ev3 = EV3Brick()

e X- (int) ur€uje horizontalni souradnici pixelu ev3.screen.draw_pixel(50, 50,Color.BLUE)

* y- (int) urCuje svislou souradnici pixelu ev3.screen.draw_pixel(50, 51,Color.BLUE)

* Color - (Color) urcCuje barvu pixelu ev3.screen.draw_pixel(51, 50,Color.BLUE)
(

ev3.screen.draw_pixel(51, 51,Color.BLUE)
wait(3000)
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Function screen.draw_line(x1, y1, x2, y2,
width=1, color=Color.BLACK)

* Nakresli useCku mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()
* X1 - (int) ur€uje horizontalni souradnici prvniho ev3.screen.draw_line(50, 50, 150, 100, 3,Color.BLUE)
P wait(3000)

* Y1 -(int) urCuje svislou souradnici prvniho pixelu

* X2 - (int) urCuje horizontalni sourfadnici druhého
pixelu

* Y2 - (int) urCuje svislou souradnici druhého pixelu
* Width - (int) urCuje tloustku ¢ary

* Color - (Color) ur€uje barvu cary
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Function screen.draw_box(x1, y1, x2, y2, r=0,
fill=False, color=Color.BLACK)

* Nakresli obdélnik mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()

e X1 - (int) urCuje horizontalni soufadnici prvniho ev3.screen.draw_box(50, 50, 150, 100, 10, True,
pixelu Color.BLACK)

* Y1 -(int) urCuje svislou souradnici prvniho pixelu wait(3000)

* X2 - (int) urCuje horizontalni sourfadnici druhého
pixelu

* Y2 - (int) urCuje svislou souradnici druhého pixelu
* R -(int) ur€uje zaobleni vrcholl
* Fill - (bool) urCuje, zda bude obdélnik vyplnény

* Color - (Color) ur€uje barvu obdélniku
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Function screen.draw_circle(x, y, r, fill=False,
color=Color.BLACK)

* Nakresli kruznici se danym stfredem a ev3 = EV3Brick()

polomerem ev3.screen.draw_circle(70, 50, 15, False,
e X1 - (int) urcCuje horizontalni souradnici Color.BLACK)

ST00L: wait(3000)

* Y1 - (int) urCuje svislou souradnici stredu
* R - (int) urCuje polomér

* Fill - (bool) urCuje, zda bude obdeélnik
vyplnény

* Color - (Color) urCuje barvu obdélniku
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Parametr screen.width

* Vraci Sifku obrazovky v pixelech ev3 = EV3Brick()

(int) x=ev3.screen.width/2

ev3.screen.draw_circle(x, 50, 15,
False, Color.BLACK)

WEN{E10/0]0)
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Parametr screen.height

* Vraci vysku obrazovky v ev3 = EV3Brick()
pixelech (int) x=ev3.screen.width/2
y=ev3.screen.height/2

ev3.screen.draw_circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)

wait(3000)
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Function screen.save(filename)

* Ulozi screenshot obrazovky EV3 ev3 = EV3Brick()
jako PNG soubor

* Filename - (str) urCuje nazev
souboru

x=ev3.screen.width/2
y=ev3.screen.height/2

ev3.screen.draw_circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)

WEI(E]0[00)

ev3.screen.save(‘obr")
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Class Image(source, sub=False)

* Source -(Image nebo str) urCuje obrazek, se kterym budeme pracovat

* Sub - (bool) urCuje zda se jedna o cela obrazek nebo jen o jeho Cast,
je mozne pridat nepovinné parametry {x1, y1, x2, y2}

* Vytvoreni prazdneho obrazku (empty())

* Psani textu (draw_text(), print()

* Zména stylu pisma (set_font()

* Vymazani celé obrazovky (clear()

* Vlozeni obrazku ze souboru (/load_image(, draw._image()

g — 1



<
Rozcestnik

Function draw_text(x, y, text, text_color=Color.BLACK
, background_color=None)

* Zakresli text na danou pozici ev3 = EV3Brick()
e X-(int) urCuje horizontalni soufadnici umisténi  obr=Image(ImageFile.UPsub=False)

oAl obr.draw_text(0,50, "ahoj",Color WHITE,
* Y - (int) ur€uje horizontalni soufadnici umisténi  Color.BLACK)

texg wait(2000)
* Text - (str) urCuje text, ktery ma byt zakreslen

* Text_color - (Color) urCuje barvu textu

* Background_color - (Color) urcuje barvu
pozadi



<
Rozcestnik

Function print(*args, sep='", end="\n')

* VypiSe text na obrazek s bilym obr=Image(lmagekFile.UPsub=False)obr
pozadim screen.print("ahoj") wait(2000)

* *args - (object) urcCuje objekty,
jejichz hodnoty se maji vypsat

* Sep - (str) urCuje znaky, ktere maiji
rozdelovat 2 objekty

* End - (str) urCuje znaky, které

budou vypsany za poslednim
objektem



=
o

nt)

|-
UIJI.

obr.print('HELLO")
wait(5000)




alse)

,ColorWHITE,

a
L
-

ait(3000)




<
Rozcestnik

Function load_image(source)

* Do obrazku je vlozen jiny obrazek

* Source - (Image nebo str) urcuje
obrazek. Obrazek muze byt
soucasti knihovny nebo promenna
urcuje nazev prilozeného souboru.

ev3 = EV3Brick()
obr=Image(lmageFile.UPsub=False)

obr.load_image(ImageFile. BACKWARD)
#nacteni obrazku z knihovny

WEI(E]0[00)

obr.load_image("up.png") #nacteni
obrazku ze souboru

WEN{E10/00)



<
Rozcestnik

Function draw_image(X, y, source,
transparent=None)

* \lozi obrazek na dané souradnice ev3 = EV3Brick()

obrazku obr=Image(ImageFile.UPsub=False)

* X- (ivnt) u.rc“.:uje horizontalni obr.draw_image(50,
souradnici 50,ImageFile. BACKWARD)
* y- (int) urCuje svislou souradnici wait(3000)

* Source - (Image nebo str) - urcuje obr.draw_image(0
obrazek, ktery bude vykreslen 50 ';up.prTg" CoIor.IBLU F)

* Transparent - (Color) urCuje barvu, wait(3000)
ktera bude brana za pruhlednou



<
Rozcestnik

Function draw_pixel(Xx, y, color=Color.BLACK)

* Obarvi dany pixel danou barvou ev3 = EV3Brick()

e X- (int) urCuje horizontalni obr=Image(ImageFile.UPsub=False)
souradnici pixelu obr.draw_pixel(50, 50,Color.BLUE)

. ?;;X(;T:) urCuje svislou souradnici obr.draw_pixel(50, 51,Color.BLUE)

(

(
B _ obr.draw_pixel(51, 50,Color.BLUE)
* Color - (Color) urcuje barvu pixelu :

obr.draw_pixel(51, 51,Color.BLUE)
wait(3000)



<
Rozcestnik

Function draw_line(x1, y1, x2, y2, width=1,
color=Color.BLACK)

* Vlozi useCku mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()
* X1 - (int) ur€uje horizontalni soufadnici prvniho obr=Image(ImageFile.UPsub=False)
P obr.draw_line(50, 50, 150, 100, 3,ColorBLUE)

* Y1 -(int) urCuje svislou soutadnici prvniho pixelu wait(3000)

* X2 - (int) urCuje horizontalni sourfadnici druhého
pixelu

* Y2 - (int) urCuje svislou souradnici druhého pixelu
* Width - (int) urCuje tloustku ¢ary

* Color - (Color) ur€uje barvu cary



<
Rozcestnik

Function draw_box(x1, y1, x2, y2, r=0,
fill=False, color=Color.BLACK)

* Vlozi obdélnik mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()
* X1 - (int) ur€uje horizontalni soufadnici prvniho obr=Image(ImageFile.UPsub=False)
PEER obr.draw_box(50, 50, 150, 100, 10, True, Color.BLACK)

* Y1 -(int) urCuje svislou soutadnici prvniho pixelu wait(3000)

* X2 - (int) urCuje horizontalni sourfadnici druhého
pixelu

* Y2 - (int) urCuje svislou souradnici druhého pixelu
* R -(int) ur€uje zaobleni vrcholl
* Fill - (bool) urCuje, zda bude obdélnik vyplnény

* Color - (Color) ur€uje barvu obdélniku



<
Rozcestnik

Function draw_circle(x, y, r, fill=False,
color=Color.BLACK)

* Nakresli kruznici se danym stfredem a ev3 = EV3Brick()
PolCCEy obr=Image(ImageFile.UPsub=False)
) ;(t;e-d(tljnt) urcuje:horizani=iEEEEEEN obr.draw_circle(70, 50, 15, False, Color.BLACK)

* Y1 - (int) urtuje svislou soufadnici stedu " o000)

* R - (int) urCuje polomér

* Fill - (bool) urCuje, zda bude obdeélnik
vyplnény

* Color - (Color) urCuje barvu obdélniku



<
Rozcestnik

Parametr width

* Vraci Sirku obrazku v pixelech ev3 = EV3Brick()

(int) obr=Image(ImageFile.UP,sub=False)
x=o0br.width/2

obr.draw_circle(x, 50, 15, False,
Color.BLACK)

WEN(E10/0]0)



<
Rozcestnik

Parametr height

* Vraci vysku obrazku v pixelech obr=Image(Imagefile.UPsub=False)
(int) x=obr.width/2
y=obr.height/2

obr.draw_circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)

WEN(E10/00)



<
Rozcestnik

Function save(filename)

* Ulozi obrazek jako PNG soubor obr=Image(lmageFile.UPsub=False)
* Filename - (str) urCuje nazev x=obr.width/2
souboru y=obr.height/2
obr.draw_circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)
wait(3000)

obr.save(‘obr")


















<
Rozcestnik

Class Motor(port,

positive_direction=Direction.CLOCKWISE,
gears=None)

* Port - (Port) urCuje port, na kterém je motor pripojen
* Positive_direction - (Direction) urcuje kladny smer otaceni
* Gears - (array of int) - urCuje pocet ozubenych kol pfi pouziti prevodu

* RoztoCeni motoru (run@, run_time(, run_angle(), run_target(,
run_until_stalled(), dc()

* Zastaveni motoru (stop(), brake(), hold()

* Zjisténi a prace s informacemi o motoru( speed(, angle(), reset_angle())




<
Rozcestnik

Function run(speed)

* RoztoCi servomotor danou mot=Motor(Port.B,
rychlosti Direction. COUNTERCLOCKWISE)
* Speed - (int) urcuje rychlost, mot.run(100)

jakou se motor bude otacet [°/s] wait(2000)



<
Rozcestnik

Function run_time(speed, time,
then=Stop.HOLD, wait=True)

* Rozto€i motor konstantni rychlosti po danou mot=Motor(Port.B,
dobu Direction. COUNTERCLOCKWISE)

* speed - (int) urcCuje rychlost otaceni motoru mot.run_time(200, 2000,Stop.HOLD, True)
/sl wait(3000)

* time - (int) urCuje délku trvani manévru [ms]

* then - (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motoru
je budou motory pusobit pasivné nebo aktivné
proti zméné uhlu nebo nebudou pusobit proti
pohybu zadnou silou.

* Wait - (bool) urCuje, zda program ceka na
dokonceni funkce run_time()



<
Rozcestnik

Function run_angle(speed, rotation_angle,
then=Stop.HOLD, wait=True)

* Rozto€i motor konstantni rychlosti o dany uhel mot=Motor(Port.B,

: . ¥ Sy Direction.COUNTERCLOCKW!ISE)
* speed - (int) urCuje rychlost otaceni motoru
[°/s] mot.run_angle(100, 360, then = Stop.HOLD, wait=
True)

wait(1000)

* Angle - (int) uhel, o ktery se motor otoCi [°]

* then - (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motoru
je budou motory pusobit pasivné nebo aktivné
proti zméné uhlu nebo nebudou pusobit proti
pohybu zadnou silou.

* Wait - (bool) urCuje, zda program Ceka na
dokonceni funkce run_time()



<
Rozcestnik

Function run_target(speed, target_angle,
then=Stop.HOLD, wait=True)

* RoztoCi motor konstantni rychlosti o dany uhel mot=Motor(Port.B, Direction.COUNTERCLOCKWISE)
* speed - (int) uréuje rychlost otaceni motoru [°/s] #posun o dany Uhel, takre se otoci o 360 stupn
* target__angle - (int) uhel, kterého chceme dosahnout =~ mot.run_angle(100, 360, then = Stop.HOLD, wait= True)

'] wait(1000)

* then - (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motoru je
budou motory pusobit pasivné nebo aktivné proti
zmeéné uhlu nebo nebudou pulsobit proti pohybu
zadnou silou.

#posun NA URCITY uhel, takze pokud z minuleho

prikazu jsme na uhlu 360 a my chceme na 370, #proto se

otoci pouze o 10 stupnu

e Wait - (bool) uréuje, zda program &eké na dokonéeni mot.run_target(100, 370, then=Stop.HOLD, wait=True)
funkce run_time()



é

Rozcestnik

Function run_until_stalled(speed,
then=Stop.COAST, duty_limit=None)

Otaci motorem konstatni rychlosti, dokud motor neni
zastaven vnéjsi silou

Funkce vraci uhel (int), ve kterém byl motor zastaven
speed — (int) urcuje rychlost otaceni motoru|[°/s]

then — (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motort je
budou motory pusobit pasivné nebo aktivné proti
zmeéné uhlu nebo nebudou pulsobit proti pohybu

zadnou silou.

Duty_limit — (int) urcuje, jak velka sila bude povazovana
dostatecnou pro zastaveni [%]

mot=Motor(Port.B,
Direction.COUNTERCLOCKWISE)

uhel=mot.run_until_stalled(200,
then=Stop.COAST, duty_limit=100)

print(uhel)  #vraci konecny uhel otaceni



<
Rozcestnik

Function dc(duty)

* RoztoCi motor jako by byl mot.dc(-50) # 50% vykon na
stejnosmérny opacnou stranu, nez je motor
definovany

* duty - (int) urCuje vykon motoru.
Zaporné hodnoty vyuzivaji wait(1000)
stejneho vykonu jako jejich
kladné ekvivalenty, avsak rotace
probiha na opacnou stranu. [%]


















<
Rozcestnik

Function reset_angle(angle)

* Zméni hodnotu uhlu mot.dc(100)
* Angle - (int) urcuje hodnotu uhlu  wait(2000)
po provedeni funkce [°] mot.reset_angle(20)

print(mot.angle()) #vypise hodnotu
uhlu, v tomto pripade kolem 20

wait(2000)









<
Rozcestnik

Class TouchSensor(port)

* Port - (Port) urCuje port, na kterem je senzor pripojen

* ZjiSténi, zda je senzor sepnuty (pressed()



<
Rozcestnik

Function pressed()

* Vraci hodnotu (bool), zda je dot = TouchSensor(Port.S3)#
senzor sepnuty namapovani touch senzoru na port
3

print(dot.pressed()) # true nebo
false, jestli je senzor zmacknuty






<
Rozcestnik

Class ColorSensor(port)

* Port - (Port) urCuje port, na kterem je senzor pripojen
* Méreni barvy povrchu (color))

* Méreni okolniho osvétleni (ambient))

* Méreni odrazenych paprsku ¢erveného svétla od povrchu (reflection()

* Méreni odrazenych paprsku Cerveného, zelend a modrého svétla od
povrchu (rgb))



<
Rozcestnik

Function color()

* Vraci hodnotu (Color nebo c=ColorSensor(Port.S2)

None) v podobe barvy povrchu print(c.color()) # vraci barvu

* Vraci hodnotu None, pokud
barva nebyla rozeznana



<
Rozcestnik

Function ambient()

* Vraci hodnotu (int) dopadajiciho  c=ColorSensor(Port.S2)

x 0
svetla na senzor [7%] print(c.ambient()) # vraci intenzitu

osvetleni



<
Rozcestnik

Function reflection()

* Vraci hodnotu (int) odrazenych c=ColorSensor(Port.S2)

paprsku cerverisEESEEENE print(c.reflection()) # vraci

odrazivost cerveneho svetla



<
Rozcestnik

Function rgb()

* Vraci hodnotu (array of int) c=ColorSensor(Port.S2)
odrazenych paprsku cerveného,
zeleného a modrého svetla [%]

print(c.rgb()) # vraci odrazivost
barev jako trojici cisel (R,G,B)






<
Rozcestnik

Class UltrasonicSensor(port)

* Port - (Port) urCuje port, na kterem je senzor pripojen

* UrCeni vzdalenosti (distance()

e Zjisténi pritomnosti jinych ultrazvukovych senzoru (presence()



<
Rozcestnik

Function distance(silent=False)

* Vraci vzdalenost(int) senzoru od  u=UltrasonicSensor(Port.S1)

prekazky [mm] print(u.distance(silent=False))

* Silent - (bool) urCuje, zda se
senzor po zmereni vzdalenosti
prepne do tichého rezimu a
nebude vysilat ultrazvukove viny.



<
Rozcestnik

Function presence()

* Vraci hodnotu (bool), zda byly u=UltrasonicSensor(Port.S1)
detekovany ultrazvukové viny
jiného ultrazvukoveho senzoru

print(u.presence())






<
Rozcestnik

Class GyroSensor(port,
positive_direction=Direction.CLOCKWISE)

* Port - (Port) urCuje port, na kterem je senzor pripojen

* Positive_direction - (Direction) urcuje kladny smer rotace
* UrcCeni uhlu (angle0)

* UrCeni uhlové rychlosti (speed)

* Zména hodnoty Uhlu (reset_angle()







<
Rozcestnik

Function speed()

* Vraci uhlovou rychlost (int) g=GyroSensor(Port.S3)

senzoru [°/s] print(g.speed()) #urcuje rychlost

* Pri zavolani funkce speed() se rotace senzoru podle sipek na nem
vynuluje uhel senzoru, proto
neni vhodne vyuzivat tyto funkce
ve stejnem kodu



<
Rozcestnik

Function reset_angle()

* Méeni hodnotu uhlu senzoru g=GyroSensor(Port.S3)
* Angle - (int) urCuje hodnotu g.reset_angle(100) #zresetuje uhel
nastavovaneho uhlu [°] na 100

print(g.angle())



Komplex
ni funkce
pro
pohyb
robota



<
Rozcestnik

Class DriveBase
(left_motor, right_motor, wheel diameter, axle track )

Left_motor - (Class) urcuje tfidu pro levy motor robota

* Right_motor - (Class) urcuje tfidu pro pravy motor robota

Wheel_diameter - (int) urCuje primeér kol [mm]

Axle_track - (int) urCuje vzdalenost mezi body dotyku kol se zemi [mm)]

Rozpohybuje robota (straight(), turn(, drive())

Podava informace o robotovi (distance(), angle(), state())

* Méni parametry robota (settings(), reset())
e Zastavi robota (stop())




<
Rozcestnik

Function straight(distance)

* Robot ujede danou vzdalenost bez motR=Motor(Port.B,
zataceni Direction.CLOCKWISE)

* Distance - (int) urCuje vzdalenost, motlL=Motor(Port.C,
ktera ma byt robotem urazena [mm] Direction.CLOCKWISE)

rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
rob.straight(1000) #ujede 1 metr



<
Rozcestnik

Function turn(angle)

* Robot se na miste otocCi o dany uhel
angle.

* Angle - (int) urcuje uhel, o ktery se
ma robot otocit. [°]

motR=Motor(Port.B,
Direction.CLOCKWISE)

motL=Motor(Port.C,
Direction.CLOCKWISE)

rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)

rob.turn(360) # otoc se na miste o 360
stupnu



<
Rozcestnik

Function drive(drive_speed, turn_rate)

* Robot se zacne pohybovat rychlosti  motR=Motor(Port.B,

drive_speed otaci se rychlosti Direction.CLOCKWISE)
turn_rate. motL=Motor(Port.C,
* Drive_speed - (int) urcuje rychlost, Direction.CLOCKWISE)
ktera se robot bude pohybovat rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
[mm/s]

rob.straight(1000) #ujede 1 metr
* Turn_rate - (int) urCuje rychlost

rotace robota [°/s]



<
Rozcestnik

Function settings(straight_speed,
straight_acceleration, turn_rate, turn_acceleration)

nastaveni maximalni rychlost a zrychleni
translace. Nastavi maximalni rychlost a
zrychleni rotace robota

Straight_speed - (int) urCuje maximalni
rychlost translace [mm/s]

Straight_acceleartion - (int) urCuje maximalni
zrychleni translace [mm/s?]

Turn_rate - (int) urCuje maximalni rychlost
rotace [°/s]

Turn_acceleration - (int) urcuje maximalni
zrychleni rotace [°/s?]

motR=Motor(Port.B, Direction.CLOCKWISE)
motL=Motor(Port.C, Direction.CLOCKW!ISE)
rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
rob.settings(150,50,80,30)

rob.turn(360) # otoc se na miste o 360 stupnu






rob.reset()

print(rob.distance())




rob.distance())
rob.reset() j

\ print(rob.distance())




JE— ob.angle())

rob.reset()

print(rob.angle())




<
Rozcestnik

Function state()

* Vraci hodnoty (array of int) v poli 0 4 hodnotach ve motR=Motor(Port.B, Direction.CLOCKW!ISE)
E\L/J?z;;ené_vzdélenost[mm], rychlost_translace[mm/s], moetESiviotor(Port.C, Direction.CLOCKWISE)
uhel_robota[°], rychlost_rotace[°/s]] rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)

rob.drive(70,-10)
wait(1000)
print(rob.state())
wait(2000)
rob.stop()
wait(100)
print(rob.state())



Zaznam
dat



<
Rozcestnik

Class Datalog(*headers, name='log’,
timestamp=True, extension='csv,
append=False)

* Vytvori novy soubor

* *header - (str) urCuje jména sloupcu, ktera se v souboru vytvori
* Name - (str) urCuje nazev souboru

* Timestamp - (bool) urcuje, zda ma byt za nazev pridana informace o datu a
casu

* Extension - (str) urCuje priponu souboru
* Append - (bool) zda ma byt existujici soubor otevren, nebo nahrazen
* Vytvofi zaznam na novy radek (/og()



<
Rozcestnik

Function log(*values)

* Vytvofi zaznam v souboru na novy fadek data = Datalog('cas’, 'uhel’,name="rozbehMotoru’,
timestamp=False, extension="csv', append="False')

* Values - (objects) urCuje, jaké hodnoty budou
zapsany na jeden radek mot = Motor(Port.B)
mot.run(500)
stopky = StopWatch()
for i in range(50):
uhel = mot.angle()
cas = stopky.time()
data.log(cas, uhel)

wait(100)



Bluetooth
komunika
o~



Pred pouzitim navazani spojeni pomoci kodu

e Zapnout Bluetooth (v menu Wireless and Networks - Bluetooth->
Powered )

* Zviditelnit zarizeni(v menu Wireless and Networks - Bluetooth->
Visible )

* Nalézt a sparovat zarizeni pres Bluetooth

* Prvni se musi pustit EV3 chovajici se jako server



<
Rozcestnik

Class BluetoothMailboxServer ()

* Vytvori objekt reprezentujici Bluetooth spojeni jako server

* Cekani na spojeni (wait_for_connection())



<
Rozcestnik

Function wait_for_connection()

* VyCkava, dokud se EV3 from pybricks.messaging import

chovajici se jako klient nepfipoji  BluetoothMailboxServer

K serveru server =

BluetoothMailboxServer()

server.wait for connection(

)






<
Rozcestnik

Function wait_for_connection()

* VyCkava, dokud se EV3 from pybricks.messaging import

chovajici se jako klient nepripoji BluetoothMailboxClient

K serveru client =

BluetoothMailboxClient()

client.connect('ev3dev')



Typy schranek

* Pro spravnou komunikace je nutné na obou zarizeni pojmenovat schranku stejné

* Class Mailbox(name, connection, encode=None, decode=None)
* Posilani bytl

* Class LogicMailBox(name, connection)
* Posilani bool hodnoty (True/False)

* Class NumericMailBox(name, connection)
* Posilani Cisel

* Class TextMailBox(name, connection)
* Posilani textu

* Name -(str) nazev schranky

* Connection - (object) urCuje chovani jako server nebo klient



K\R 7
\\ Function read() f

* Vraci hodnotu ve schrance nebo from pybricks.messaging import
hodnotu None, pokud je schranka BluetoothMailboxClient
prazdna client =

BluetoothMailboxClient()

mbox = TextMailbox('greeting’,
client)

client.connect('ev3dev')
print(mbox.read())




<
Rozcestnik

Function send(value, brick=None)

* Posle zpravu

* Value - obsah zpravy, ktera se ma
poslat

* Brick - (str) oznacCuje EV3, ktere se
ma dana zprava poslat. Pokud je
hodnota None, posSle se zprava
vsem pripojenym EV3.

from pybricks.messaging import
BluetoothMailboxClient

client =
BluetoothMailboxClient()

mbox = TextMailbox('greeting’,
client)

client.connect('ev3dev')
mbox.send('hello to you!"')



| | \\\é?
ozcestnik
7\_ Function wait()

* Vyckava, dokud neprijde nova from pybricks.messaging import
zprava do schranky BluetoothMailboxClient
client =

BluetoothMailboxClient()

mbox = TextMailbox('greeting’,
client)

client.connect('ev3dev')
mbox.wait()




N
ozcestnik

Function wait_new()

* VyCkava, dokud nepfijde nova from pybricks.messaging import
zprava do schranky. Navic obsah BluetoothMailboxClient
zpravy musi byt rozdilny od e
soucasné hodnoty ve schrance BluetoothMailboxClient ()

mbox = TextMailbox('greeting’,
client)

client.connect('ev3dev')
mbox.wait_new()



