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Felhasznalt irodalom

LEGO MINDSTORMS EV3: Felhasznalo6i utmutato

Kiss Robert: A MINDSTORMS EV3 robotok programozasanak alapjai
Kiss Robert: Robotika feladatgytijtemény

Kiss Robert: Robotika feladatgyljtemény - Megoldasok

Barbalics Doéra Krisztina, Solymos Dora: Szakkori segédanyag -

Lego Mindstorms EV3 robotok programozasa

Joe Olayvar & Evelyn Lindberg, Washington State Library:
LEGO Mindstorms EV3 Programming Basics (angol nyelven)
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https://www.lego.com/r/www/r/mindstorms/-/media/franchises/mindstorms%202014/downloads/user%20guides/user%20guide%20lego%20mindstorms%20ev3%2010%20all%20huv4.pdf
http://www.hdidakt.hu/adat/dw_anyagok/dw_74.pdf
https://hdidakt.hu/wp-content/uploads/2016/02/Robot_feladagyujtemeny_EV3_NXT.pdf
https://hdidakt.hu/wp-content/uploads/2015/08/Megoldasok.zip
http://tet.inf.elte.hu/tetkucko/wp-content/uploads/2018/12/legomindstorms_szakkorianyag.pdf
https://www.sos.wa.gov/_assets/library/libraries/projects/youthservices/legomindstormsev3programmingbasics.pdf

1998 - MINDSTORMS RCX

8-bites Renesas H8/300 NFRARED COMMUNICATIONS PORT
mikrovezérl6 (32 kB RAM, 32 kB SENSOR

ROM, IR interface) LIGHT

SENSOR
A roboton harom bemeneti és
harom kimeneti csatlakozasi
pont volt, amelyre motorok és
szenzorok kapcsolodhattak

Szenzorok:
Fényérzékeld
Utkozésérzékeld
Hémérsékletméré

Elfordulas érzékeld.
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2006 - MINDSTORMS NXT

32-bit AT91SAM7S256
mikroprocesszor (256 KB flash
memory, 64 KB RAM) + 8-bit
ATmega48 mikrovezérlé

USB 2.0 és Bluetooth kapcsolat _

4 bemenet és 3 kimenet
3 db szervomotor

Szenzorok:

oo

Fényérzékeld
Utkdzésérzékels
Hangérzékel6 G

Ultrahangos tavolsagmeéré
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2013 - MINDSTORMS EV3

ARMO processzor (300 MHz),
Debian alapu Linuxot futtat

USB 2.0, Bluetooth és WiFi
kapcsolat

EV3

Home Edition: #31313

4 bemenet és 4 kimenet mindsTerms -

Ko6zepes és nagy motorok

Szenzorok: =
Szinérzékeld o~ |
Utkozésérzékel6
Hémérsékletmérd I

Elfordulas érzékeld

Ultrahangos tavolsagméro

- Golor Sensor

— Reflected Light Sensor — IR Seeker (Direction)

— Ambient Light Sensor IR Proximity (Distance) © robotsquare.com

4 4 4 ” -
I R fe n ye rze ke I O - IR Receiver (Remote Control) Images G:The;l EGO!Group
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A LEGO MINDSTORMS EV3 oktatasi baziscsomag

Tantermi oktatashoz optimalizalt alapcsomag

F6 eleme egy EV3 ,tégla”, ami fogadja és feldolgozza a szenzorokbdl
érkez6 jeleket, és programozottan vezérli a motorok mozgatasat, s
BlueTooth és WiFi kommunikaciora is képes

- mie
mmnasrermy B

A csomag tartalma:

3 szervomotor

forgas érzékeld, ultrahangos érzékel6

szin és fényérzékelo
giroszkdp szenzor

2 érintésérzékeld
kerekek

0sszekoté kabelek

LEGO® Technic épitékockak, a modellek felépitéséhez
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A keretprogram

Az EV3 robotkészlet nem tartalmazza a

fejleszt6i szoftvert, de a

www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads/
software/ddsoftwaredownload/

cimrol letolthetd a Home valtozat

A szoftver a LEGO Group és a Natio-
nal Instruments ko6zos fejlesztése, a
grafikus EV3-G programnyelvet hasz-
nalja, amelyben az egyes hardver
elemeket és a legfontosabb progra-
mozastechnikai eszkozoket egy-egy
ikon reprezentalja

A fejlesztéi szoftver PC-n vagy tableten
is futtathato

A robot mobiltelefonroél is iranyithato
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http://www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads/software/ddsoftwaredownload/
http://www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads/software/ddsoftwaredownload/

A programozasi kornyezet elemei

[=| LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition SRR

File. Edit. Tools Help

oMl Project X e

g

Projekt cime. / 1/1

i

Program kezdo ; Program szerkesztést segito
ikonsor (gyvorsgombok).

ol B = © @

Projekt tamogatd elemek beillesztési teriilete.
(Széveges leiras. képek, hang allomanyok.
videdk. web kamera).

Program modulok csoportjai.

Kommunikacio a robottal.

AN

e

®[Evs -

B! Firmware: V1.03E
| E Connection Type: USE
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Az elsé lépések

Els6 lépésként a szamitogéphez csatlakoztatott robotot érdemes a
rendszerrel megkerestetni.

A kapcsolat USB kabelen, Bluetooth vagy WiFi kapcsolaton
keresztil valdsithatdo meg

A képerny® jobb als6 részén talalhaté a kommunikaciés blokk,
amely harom almeniire tagolodik

Az elsé almenii az aktudlis kapcsolatot mutatja

H B0 3 | 5 H B s 3 | |2
| m Mo Brick Connected , m v
[© [© g
(™)

Kapcsolodas el6tt Kapcsolodas utan
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Az elsé lépések

A masodik almenii a csatlakoztatott motorok és szenzorok
aktuélis allapotat jelzi ki

Az alabbi 4bran két motor csatlakozik a B és C portokra. A
csatlakoztatas ota —49°-ot és —66°-ot fordult el a tengelytik

Az 1. portra egy iitkozésérzékeld a 2. portra egy giroszkop,
a 3. portra szinérzékeld, a 4. portra pedig egy ultrahangos
tavolsagmérd van csatlakoztatva

I'A (8] -49 |Gl -66 |:D I EVE
> ~ |
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A program osszeallitasa

A programiras az egyes utasitdsokat szimbolizal6 ikonok egymas
utan illesztését jelenti.

A programikonok funkcioik szerint csoportokba rendezve érheték
el a szoftverkornyezetben

Programstrukturak Adarmanipulacios elemek Sajat blokkok
kategoriaja (Flow Control) kategoriaja (Data Operations) kategoriaja (My Blocks)

Cselekvesi programelemel ik Halado programelemek

i _ kategoriaja (Sensor ! :
kategornaja % goridja ( ) kategoriaja (Advanced)
N \ v i/
—
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A programfutas menete

Egymashoz illesztett utasitasok. A rendszer balrol jobbra halado
sorrendben hajta végre az utasitasokat
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Parhuzamos utamtas-vegrehaﬁas. A program két szalon fut
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Aritmetikai utasitasok

Szamkonstansokkal vagy valtozokkal aritmetikai miiveleteket
végezhetiink, s a kapott eredményt felhasznalhatjuk mas utasitasok
bemend paramétereként

Példa: Ha a kétkerék-meghajtasu robot két kereke nem egyforma
atmérd6jl, akkor a motorok teljesitményét (sebességét) ezzel
forditottan aranyosan, kiilonboz6nek kell beallitani

Ha az egyik kerék 56 mm, a masik 43.2 mm atméréjd, s az elsét
forgaté B motor tejesitménye 20 egység, akkor a masik (C) motor
teljesitménye P. = 20 * 56/43.2 legyen! Ezt valositja meg az alabbi

program:
i..J'E.I' .. =_-.;Jj!;1'; R .J'“iﬁ@@_o_n_-
+ .|755 i43-2L\ J_J; x . | 201 | O ’72.;” | 3 |« L
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Bluetooth kommmunikacio - ado oldal

Az alabbi programban bluetooth kommunikaciéval szinkronizaljuk
két robot mozgasat

Ado oldalon a motorok forgasérzékeldinek adatait kikiildjik a
bluetooth csatornan

&)
5;!
oo
4
“@
g!
|
LI@

S iy 8y 5 ey Ly

:'IELE# ) [ Jeesodda J|foo

Hobbielektronika csoport 2018/2019 Debreceni Megtestesiilés Plébania



Bluetooth kommunikacié - fogado oldal

Fogadé oldalon a motorok forgasérzékel6itél kapott adatokkal
vezéreljik a motort

Az ultrahangos tavolsagérzékel6 adatait pedig bluetooth csatornan
atkiildjik a masik robotnak
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