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Jak stavet?

kosticky jako v LEGO

mensi pevnost, lze vyuzit
dily z jinych stavebnic

spojovani pomoci cepu (Lego Technics)
pevnejsi

modre, cerne, cervene =
— pevné spojeni \)
bilé — pohyblivé spojeni



ak stavet?

Stavet Ize i1 virtualne pomoci Lego Digital
Designer (http://Idd.lego.com
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EV3 kostka — zaklad stavebnice ;

ridici jednotka
pripojeni k PC pres
USB nebo Bluetooth

- (2 mini USB
dostupny | WiFi modul,
ze ovladat pres chytry telefon

Kostka je schopna vyhodnocovat udaje,
Ktere jsou dodavany na vstupni porty
ruznymi senzory a podle nich fidit akce.







EV3 kostka

3 motory (2 stejné, jeden mensi rychlejsi)

4 typy senzoru (svételny, 2x dotykovy,
ultrazvukovy, jednoose gyro), Ize vyuzit
senzory z NXT

na ridici kostce je Bluetooth modul + USB
300 MHz procesor + 64 MB pameti RAM
16 MB flash paméti + volitelneé SD karta
displej 178 x 128 pixelu



EV3 a NXT

Verze stavebnic NXT a EV3 se po HW
strance lisi
EV3 muze pouzivat motory i senzory z NXT
naopak je to problém (motory z EV3 funguji
s NXT, senzory ne)

NXT kostku je mozno programovat softwarem
pro EV3



RCX — NXT - EV3

EV3 NXT RCX
Release Date September 2013 July 2006 1998
Displa 178x128 pixel 100x64 pixel segmented
s Monochrome LCD Monochrome LCD Monochrome LCD
Tl Sitara AM1808 | Atmel AT91SAM7S256 : ,
_ Hitachi H8/300
Main Processor (ARM926EJ-S core) (ARM7TDMI core)
@16 MHz
@300 MHz @48 MHz
64 MB RAM
, 64 KB RAM 32 KB RAM
Main Memory 16 MB Flash
, 256 KB Flash 16 KB ROM
microSDHC Slot
USB Host Port Yes No No
oS Optional dongle
WiFi , No No
via USB port
Bluetooth Yes Yes No
Connects to Apple devices Yes No No

(https://en.wikipedia.org/wiki/Lego Mindstorms EV3)



EV3 kostka (Brick)

4 vstupni porty (1, 2, 3, 4)
1 — Touch Sensor
3 — Color Sensor
4 — US Sensor

4 vystupni porty (A, B, C, D)
B+C — Large Motors
A — Medium Motor
velka vyhoda napr. pri FLL

propojovani pomoci kabelu s konektory RJ12L
(telefonni konektor, ale ma posunuty zamek (X))



EV3 kostka (Brick)

do jisté miry oteviené reseni & e

aktualizace — firmware (verze 1.10E) ™%

= https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/firmware-update

programovat lze v grafickém prostredi

EV3 SW (grafické prostredi, volné dostupné)

Blockly (Open Roberta Lab)
= https://lab.open-roberta.org/

“téemer” Blockly (MakeCode for Lego Mindstorms)
= https://makecode.mindstorms.com/

Scratch — https://scratch.mit.edu/
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https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/firmware-update
https://lab.open-roberta.org/
https://makecode.mindstorms.com/
https://scratch.mit.edu/

EV3 kostka (Brick)

do jiste miry otevrené reseni

Ize nahrat jiny firmware a tim
zmenit funkcnost (leJOS, ev3dev)

programovat lze v textovém prostredi
RobotC (C, komercni)

Java (leJOS)

NXC (BrixCC + NXC4EV3)
MicroPython EV3
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Motor (Servo Motor) -

volitelné urovne vykonu
(rychlosti otaceni)

= Shizuje se vykon

vestaveny rotacni senzor — presnost £1°

= podobny jako u koleCka mysi
= vhodny pro presné rizeni (ruka robota...)

ochrana motoru proti pretizeni
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Motor (Servo Motor)

Large Medium NXT
- 175 rpm = 260 rpm « 170 rpm
=43 N-cm =15 N-cm » 50 N-cm
- 1,8 A - 0,78 A « 2 A

(

o ‘o

(http://philohome.com/motors/motorcomp.htm)
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Dotykovy senzor (Touch)

= detekce stisku/uvolnéni
. pOUiitI'
= tlacitko pro zapnuti/vypnuti

= naraznik

= hastavovani hodnot
opakovanym stiskem




Ultrazvukovy senzor (Ultrasonic)

mefri cca 3—250 cm s presnosti £ 1 cm
255 cm = nedetekuje nic

vyzaduje kvalitni odraz

princip podobny orientaci netopyra v prostoru,
ozvena...

iIdealni pro detekci velkych
predmétu, pénové materialy
a zaoblené predméty pusobi
problémy
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Ultrazvukovy senzor (Ultrasonic)

sviti = Measure mode = meri vzdalenost
vysila i pfijima
blika = Presence mode = detekce jineho

senzoru
jen posloucha, nevysila
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Ultrazvukovy senzor (Ultrasonic)

pouziti
ocCli robota
(vyhybani se prekazkam — roboticky vysavac)
mereni vzdalenosti
hledani protivhika — robo sumo
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Svetelny senzor (Color)

Color Mode = rozliSuje 7 barev

cerna, bila, zelena, modra, cervena, Zluta,
hnéda, zadna

Reflected Light = odrazenée svetlo
0 = Cerna, 100 = bila

Ambient Light = okolni svetlo
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Gyro

jednoosy gyroskop

= mira otaceni ve stupnich za sekundu ve
smeru Sipek

- také hodnoty nascitava, takze je mozno pouzit
pro detekci uhlu natoceni
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Kde najit inspiraci?

nova ucebnice projektu PRIM
imysleni.cz (online navod na stavbu + ulohy)

portal EV3 lessons

http://ev3lessons.com/en/
navody, zdroje, tipy

MOOC: Uvod do 3kolni robotiky "
https://1url.cz/@skolnirobotika

Damien Kee (teacher’s page)

http://www.damienkee.com
10minutovy robot
https://www.damienkee.com/workshop-ev3-quick-build/
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https://www.imysleni.cz/
http://ev3lessons.com/en/
https://1url.cz/@skolnirobotika
http://www.damienkee.com/
https://www.damienkee.com/workshop-ev3-quick-build/

Postavte si svého robota

navod RileyRoverBl.pdf
http://www.damienkee.com

Kroky

= Right Motor Assembly

« Left Motor Assembly

= Back Castor Assembly

= Assemble... pozor, Turn Base Around!

= Connect the Cables

= Colour Sensor Attachment (Ultrasonic Sensor)
= Touch Sensor Attachment

= Gyro Sensor Attachment
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