LORRIS TOOLBOX
Sada nastroju pro vyvoj a rizeni robott

Lorris Toolbox je sada nekolika nastroji, které maji spolecny cil — poméahat pri vyvoji, ladéni a Tizeni
roboti, ale i jinych elektronickych zarizeni.

1. Analyzér

e Soustfeduje se na zobrazovani dat z robota
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e Analyzér pro zobrazovani pouziva tzv. wi- j

dgety —malé ,,okna“, kterd zobrazuji urcitou
¢ast dat.

e Widgety maji individualni nastaveni a uzi-

vatel si je mlize umistit na libovolné misto

na pracovni plose.

e Lorris obsahuje nékolik typtl widgetii, na- Hlavni okno programu
piiklad Cislo, Barva, Sloupcovy bar, Kolo
(zobrazeni thlu v kruznici) ¢ Graf

e Pomoci widgettl lze sestavit rozhrani vyhovujici prakticky jakémukoliv robotovi.

e Analyzér je idealni i pro snadné zobrazovani dat z prvki, u kterych neni vhodné jako viystup pouzit
¢isla — napriklad barevny senzor.

e Nckteré widgety mohou posilat data i smérem do robota. Diky tomu je mozné kromé zobrazovani
dat jejich prostrednictvim robota i ovladat.

e Pozornost si zaslouzi widget ,script”. Uzivatel v ném muze napsat vlastni script, ktery zpracovava
prichozi data. Script mize vyuzit ostatni widgety a dalsi ¢asti Lorris, diky tomu lze zobrazit i
jinymi zplisoby interpretovat takika jakakoliv data.

e Pomoci scriptu lze upravovat i samotny program Lorris.
2. Uzivatelské prostredi pro programator Shupito

e Shupito je programator mikrokontrolérti. Na jeden konec programéatoru se pripoji ¢ip, na druhy
pocita¢ — bez programatoru nelze do mikrokontrolérii nahrat program.

e Lorris obsahuje uzivatelské rozhrani pro ovladani Shupita — zapisovani programu, ¢teni a mazani
paméti ¢ipu a programovani pojistek.

3. Terminal
e Klasicky termindal - zobrazuje prichozi data jako text nebo vypisuje byty jako hexadecimalni ¢isla.
4. Proxy mezi sériovym portem a TCP socketem

e Vytvoliserver pripojeny na sériovy port - k tomuto portu se pak lze pripojit odkudkoliv z internetu.



PRIKLAD POUZITI
Stavba robota pro soutéz Eurobot

Pouziti mého programu Lorris je zde prezentovano
na prikladu stavby robota, ktery vznikal na nasi
Skole (SPS a VOS technickd, Sokolskd 1, Brno) v

roce 2011 pro soutéz Eurobot. Pravé pfi vyvoji

tohoto robota vyvstala pal¢iva potfeba mit k dis-
pozici nastroj, ktery by umoznoval ve vSech fazich
jeho vyvoje snadné a rychlé testovani a ladéni
vSech funkci a komponent robota. Vzhledem k
tomu, ze nejviditelnéjsi ¢asti programu Lorris je
nastroj Analyzér, je v této ukéazce prezentovano
predevsim jeho pouZiti, ostatni néstroje (Shupito,
Terminal) vSak byly také pouzity, napriklad pti
programovani mikrocipu v robotovi.

V prikladu je vytvoreno jednoduché uzivatelské
prostiedi pro ovladani, testovani a programovani
pro jednoho robota. Toto prostredi vsak 1ze znovu
pouzit i pro jiného robota anebo vytvorit nové,
pokud je robot prilis atypicky a vyzaduje jiny typ
ovladani.

Cast 1: mechanicka kostra robota

Jako prvni byla navrzena mechanicka konstrukce robota. Jiz v této fazi byla vyuzita moje aplikace Lorris.
Pro otestovani funkénosti a chovani motorti a servomotorti bylo pouzito ovladani pomoci joysticku. V
Lorris jsem sestavil mensi skupinu widget: ,,Script”, ktery ¢te data z joysticku, prepocitava je na
rychlosti, které je tfeba nastavit motortim a odesila je do robota. Dale widget ,Vstup®, ve kterém je
nastaveni ovladani pomoci joysticku a 2 widgety ,,Cislo“, které zobrazuji aktuélni rychlosti motorti.

Widget Script:
¢te data z joysticku, vypoéitava podle nich
rychlosti motorti a odesila je do robota
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PRIKLAD POUZITI
Cast 2: ladéni a nastaveni senzoru

Po vyladéni mechanické ¢asti robota byl osazen senzory. Po jejich umisténi jsem v nastroji Analyzér
vytvoril rozhrani, které vyuziva zejména widgeti ,,Script”, ,,Cislo®, ,Barva“ a ,,Status®. Kazdy z téchto
widgetl je mozné na pracovni ploSe Analyzéru presouvat, zmensovat nebo zvétsovat, diky cemuz je
mozné jejich rozmisténi tak, aby odpovidalo skuteénym pozicim senzort na robotu. Jako optimalni se
jevi zobrazeni jako pii pohledu shora.

] ] Widget Barva:
Tento méii¢ vzdalenosti Data z barevného senzoru.
sviti Cervené, protoZe nameérena Cisla jsou RGB hodnoty. Vzdalenost nameérena
hodnota je mensi nez 35cm. . - ultrazvukovym meéiicem.

Hodnota je v cm.

Robot se zastavi aby nenarazl. [ 5o
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Zobrazuje aktualni stav robota,
napiiklad jesth pied nim nestoji -
néjaka prekazka. —bor -
Enc_left X | Enc_right X
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Widget Cislo:
Dva enkodéry meéri
ujetou vzdalenost. M x M x Mz x

Na tomto snimkun

robot couval a mimé -

zatacel doleva.
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Toto tlacitko je uviuti robota ‘

— S
Widget Barva: Na kazdém rohu
robota je tlacitko detekujici naraz.
Zelena znamena stisknuto.

a je stisknuto, pokud v sobé
robot ma hraci prvek (pésce).




PRIKLAD POUZITI
Cast 3: programovani reaktivniho chovani robota

Vrcholem vyvoje robota bylo programovani jeho chovani na herni plose. Pti této prilezitosti se v plné mife uplatnil widget ,,Script® programu Lorris. V tomto
widgetu bylo vytvoreno scriptovaci prostiedi, které zapouzdiilo nejtypictéjsi povelové sady, pomoci kterych lze s vyhodou konstruovat slozitéjsi vzorce chovani
robota. Widget ,,Script” by umoznil i pfimé psani scriptu pro fizeni robota, ale zminéné prostiedi tuto praci vyrazné zjednodusilo. Za povsSimnuti stoji také
to, ze zde byl widget script vyuzit nejen pro fizeni robota, ale i pro vylepseni fungovani samotného nastroje Analyzér.

'Widget Sﬂ'lptf Dbstijrmia’ _ Viber strany hissté
veskerou funkénost této asti. S —
} Piidavani nové akce - dozadu, dopiedu a na uréitou pozici Tlacitko, které spusti program
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5 done 4 L_ / d
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; 5 Kdy se robot zastavi.

~ o [l 0 ) AT Akce, kterou robot vykona dy > 1? oF zastavi
| Moznost:

poté, co dojede na uréené misto

- kdyZ ujede urcitou vzdalenost
- kdyz je stisknuto uréité tlacitko
- kdyZ robot dojede na uréitou barvu

V tomto prikladu pouzivim jednoduché ,akce”, které robot postupné provadi. Kazda akce mé 3 hlavni parametry - smér jizdy, kdy se méa robot zastavit
a co ma vykonat, kdyz se zastavi na cilovém misté. Vsechny akce je mozné ve scriptovacim prostfedi rovnou meénit, bez nutnosti pfeprogramovavat robota.
Vsechny ostatni casti prostfedi Lorris stale funguji, i kdyz robot je pravé rizen nastavenym scriptem. Diky tomu lze sledovat stav robota i vSech jeho senzort

a rychle zjistit zdroj pripadného neocekavaného chovani.



