Technicka dokumentacia

Sutaz: Robocup 2019
Kategoria: Robocup Junior, Futbal - OpenLeague s oranZovou loptou

Tim: LNX robots

Fotky robotov
Utoénik
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Brankar

Popis robotov

e roboty su postavené zo stavebnice Lego Mindstorm EV3

e vSetky Lego suciastky su pripevnené na podvozok, ktory bol vytlaceny na 3D tlaciarni

e pre zlepSenie pevnosti su Lego suciastky na podvozok prichytené srébikmi (M3) a
pripadne drétom

e roboty pouzivaju omniwheels kolieska

e roboty nemaiju kicker ani dribbler

e roboty spolu komunikuju cez Bluetooth a rozhoduju sa kto bude utoénik/brankar
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Utoénik Pohybuje sa po celom ihrisku.

Otaca sa za sUperovou branou.

Ak nevidi branku otdca sa na smer, v ktorom bol spusteny.
Brankar Pohybuje sa len pred brankou.

Presuva sa dofava a doprava podla pohybu lopty.
Ak je lopta pred nim, tak urobi vykop.

Motory a senzory

Utoénik Brankar | Motor/sensor Popis
Ano Ano 2x velky EV3 motor predné motory
Ano Ano 1x stredny EV3 motor | zadny motor
Ano Ano 3x Omni Wheel 58mm | viesmerové kolieska
Ano Ano 1x Pixy (CMUcamb5) kamera na rozpoznavanie lopty
for LEGO a superovej branky
Ano Ano 1x HiTechnic NXT kompas senzor
Compass Sensor
Ano Ano 2x EV3 Color senzor bo&né senzory farby na detekciu
bielych ¢iar na ihrisku
Nie Nie 1x EV3 Color senzor predny senzor farby na detekciu bielych
¢iar na ihrisku

Popis programov

Program Popis
soccer_pixy hlavny program pre utocnika
soccer_goalie hlavny program pre brankara
test_color testovaci program, vypisuje hodnoty color senzorov
test_compass testovaci program, vypisuje hodnoty kompasu
test_pixy testovaci program, vypisuje hodnoty z Pixy kamery
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Popis blokov

Rozhodovacie bloky

Blok Popis
check_ball podla polohy lopty robi presun viavo/vpravo
check_goal podla polohy branky robi otacanie viavo/vpravo
check_compass podla smeru kompasu robi otacanie vlavo/vpravo
check_line kontroluje biele Ciary, robi kratky pohyb prec od Ciary
do_action vykonaj zvolenu akciu

Bloky senzorov

Blok

Popis

pixy_get

zistenie hodno6t z Pixy kamery

init_compass

inicializacia kompasu

Bloky akcii
Blok Popis
action_|left nastavenie rychlosti motorov: pohyb viavo
action_right nastavenie rychlosti motorov: pohyb vpravo

action_turn_left

nastavenie rychlosti motorov: otocéenie vlavo

action_ turn_right

nastavenie rychlosti motorov: otoéenie vpravo

action_stop zastavenie motorov
action_forward nastavenie rychlosti motorov: pohyb dopredu
action_back nastavenie rychlosti motorov: pohyb dozadu

action_back_left

nastavenie rychlosti motorov: pohyb dozadu vlavo

action_back_right

nastavenie rychlosti motorov: pohyb dozadu vpravo
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Podvozok vytlaceny na 3D tlaciarni

Dodané subory s technickou dokumentaciou

LNX robots - Technicka
dokumentdcia - Soccer.pdf

Technicka dokumentacia

RCJ2019.ev3

Softvér pre aplikdciu LEGO Mindstorms EV3

podvg3-11_stl.stl

STL suibor podvozku — pre tla¢ na 3D tlaciarni
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