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FESTO Mit tud a Robotino?

« 2D mozgas barmely iranyba
* Fuggoleges tengely menti forgas
 Web-kamera (képfeldolgozas)

* Vezeték neélkuli programozas

* Infra szenzorok

* /O portok (analég/digitalis)




FESTO
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FESTO Web-kamera képe

- Webkamera képének megtekintése:

nam
Camera




FESTO Motor objektum

Sebesség megadasa (RPM) Aktualis sebesség (RPM)

Prioritas >
> Pozicio
Pozicio nullazasa E >
Felvett aram
Fék >
—
Motor objektum
|
: , : : :
Ki kell valasztani, hogy az adott objektum o 06 0
a 3 motor kozul melyikre vonatkozik! 4= 0020 []
kd= 0.000 | |

[] Reseton start



FESTO Motorok kozvetlen vezérlése

* Mozgas elore:
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FESTO OmniDrive objektum

Motorok aktualis sebessége (RPM)

X sebesség megadasa Motor 1 sebessege (RPM)
> >

Y sebesség megadasa Motor 2 sebessége (RPM))

Forgasi sebesség megadasa S Motor 3 sebessege (RPM)9

HE0
H_/

X, Y iranyu, valamint forgasi sebesség aktualis értéke

OmniDrive objektum



FESTO Motorok vezérlése az OmniDrive-val

* Mozgas elore:
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FESTO Motorok vezérlése az OmniDrive-val

Mozgas mas iranyokban: A motorok vezerlesére

majdnem mindig az
OmniDrive-ot hasznaljuk!

Konstans 1 LLDOKE

)
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Konstans 2



FESTO Iranyitas a ControlPanel objektummal

ControlPanel (21)
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ControlPanel objektum ¢




FESTO Iranyitas a Joystick objektummal

Tengely / gomb
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FESTO

Program leallitasa utkozéskor

 Bumper: Robotino oldalan korbe-
futd mikrokapcsolds Ut-
kOzéserzekeld

« EXIT A: Kilépés a programbal

(részletesebben lasd kés6bb)

* A teljes program:
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Motor 1

Motor 2

Motor 3
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m n Utkozés tortént
>

Kilépés
>

A Robotino védelme
erdekében ezt a
Bumper — Exit parost
erdemes minden
programba beépiteni!




FESTO Vektormiiveletek — Vektorok megadasa

* Vektor létrehozasa x és y koordinatakkal

Az x tengely hatulrol
elore, mig az y tengely
jobbraol balra iranyulo

> | tengelyek.

* Vektor létrehozasa polar koordinatakkal (szog, hossz)

a

0° az elbrefelé iranyt
F 2 jelenti. A pozitiv forgasi-
P X r rany az éramutato jara-

+Q . e
saval ellentétes iranyu.

» Vektor konstans: megadas x és y vagy polar koordinatakkal




FESTO Vektormiveletek

* Vektor felbontasa x és y, illetve polar koordinatakra
B ve| [B% s

* Vektorkorok osszegzése, kivonasa
BooH ha-EH

* Vektor szorzasa skalarral, Vektorhossz megadasa

Eoon o

* Vektor forgatasa

* Vektorialis szorzat




FESTO Vektormiiveletek

 Vektormiuveletek hasznalata:

del=lste
Vektor?

i =
Forgatas
7

Vector display

Vektor1
Vektor2
Vektor 1+2

Eredmény vektor

v



FESTO Infra szenzorok (Distance modul)

Jelerdsség
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Distance objektum

Ki kell valasztani, hogy
az adott objektum

a 9 szenzor kozul
melyikre vonatkozik!

IRE (200%)

|

2
5 |Distance1 [

Distance 2
Distance 3
Distance 4
Distance 5
Distance 6
Distance 7
Distance 8
Distance 9




PassiveAviod értelmezése
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PassiveAviod értelmezése

Bumper — Exit paros
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PassiveAviod értelmezése
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok Iétrehozasa
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok létrehozasa
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok létrehozasa

Vektorok
szegzese

Bumper — Exit paros

Vektorhossz megadasa
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok létrehozasa

Vektorok
szegzese
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok létrehozasa

Vektorok
szegzese

Bumper — Exit paros
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Vektorhossz megadasa

Vektor forgatasa 180 fokkal
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PassiveAviod értelmezése

Vektorok létrehozasa

Vektorok
szegzese

Bumper — Exit paros

[/

Vektorhossz megadasa

Vektor forgatasa 180 fokkal
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FESTO Képfeldolgozas

* Segmenter Modul: Az allatalunk kijeloOlt szinekre
bontja a kamera keépét.

Web-kamera képe S hﬂd Szegmentalt kep s

‘Kép lefagyasztasa



FESTO Képfeldolgozas

* Segmenter Modul: Az allatalunk kijeloOlt szinekre
bontja a kamera keépét.

Web-kamera képe S hﬂd Szegmentalt kep s

‘Kép lefagyasztasa



FESTO Képfeldolgozas

* Segmenter Modul: Az allatalunk kijeloOlt szinekre
bontja a kamera keépét.

Web-kamera képe S hﬂd Szegmentalt kep s

‘Kép lefagyasztasa

*Terulet kijelolése



FESTO Képfeldolgozas
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FESTO Képfeldolgozas

* Segmenter Modul: Az allatalunk kijeloOlt szinekre
bontja a kamera keépét.
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FESTO Képfeldolgozas

* Segmenter Modul: Az allatalunk kijeloOlt szinekre
bontja a kamera keépét.

Web-kamera képe S hﬂd Szegmentalt kep s

‘Kép lefagyasztasa *Szegmentalas ellendrzése

*Terulet kijelolése



FESTO Képfeldolgozas

* Segment extractor: Az adott szinszegmensek pozicidjat
adja megq.

X
—>

Y
R —
. Terulet
>

Szegmentalt kép

Szegmens szam

Szegmens taIé\Iat>

Segment extractor (13)

| 1
3 @]m [§s ERN-]| Szegmens szam

Minimalis terulet

A kép kozepe a
0,0 koordinata.




FESTO Képfeldolgozas

* Teljes képfeldolgozoé rendszer: Forduljon a lilara!

kamera Segmenter

Segment extractor

Segmenter
m u
2 320x290 [» 2 o
3 3

|ﬂ| 50 %




FESTO Képfeldolgozas

* Vonalkovetés (LineDetector modul):

Web-kamera képe X

Erzékenység >
— —> Vonal talalat
El kivalasztasa s

o |o e Forward

Camera
C—IMG
oo o
L ok
Threshold LineDetectar Multiplication LineDetector x

Maotor2 1 20 2] [20 :|53% H I ]




FESTO Szekvencialis programvégrehajtas

* Funkcioblokk: Egy bizonyos funkciot ellatd program.
(llyet csinaltunk eddig)

 Exit modul felhasznalasa:

e \Vészleadllitas:

i

Bumper

* Funkcioblokk kilepési pontok:

Exit modulok




FESTO Szekvencialis programvégrehajtas

* Flow control program: A megnyitott programok megfelel6
sorrend( lefuttatasat valositja meg.

EX|t A

Program inditasa E it B
> u -
EX|tC

Program objektum

' I ' u Start: szekvencialis végrehaijtas inditasa

=3

u “ u Szekvencialis VAGY: egyik bementeti
program leallasakor a tobbit is leallitja

Szekvencialis ES: bemenetre kapcsolt
programok bevarasa




FESTO Szekvencialis programvégrehajtas

7,
prgl
Btart (18) EE

OE EEET
Synchrenize Or (18) proe




FESTO RobotinoSim hasznalata

| IP address: | 127.0.0.1:8080 -
r’.i:' ROBOTINO® Sim 1.0.20081104 P=FE %)
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® Festo Didactic 2009

http://lwww.festo-didactic.com/int-en/services/robotino/
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