Uzivatelsky manual

programovaciho jazyka Python
pro LEGO MINDSTORMS EV3



Prvotni informace

* Vyuzivame MicroPython

* Prvni radek musi vypadat nasledovné (kvuli prekladu MicroPythonu):

* Vyuzivame tfidy a funkce knihovny Pybricks

* Pro spravnou funkci importujeme oddily knihovny Pybricks

from pybricks.hubs import EV3Brick
from pybricks.ev3devices import (Motor, TouchSensor, ColorSensor,

InfraredSensor, UltrasonicSensor, GyroSensor)
from pybricks.parameters import Port, Stop, Direction, Button, Color

from pybricks.tools import wait, StopWatch, Datalog
from pybricks.robotics import DriveBase
from pybricks.media.ev3dev import SoundFile, ImageFile, Font

from pybricks.messaging import BluetoothMailboxServer, TextMailbox, BluetoothMailboxClient,
NumericMailbox
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Parametry a konstanty

* Pro urceni portu (typ Port)

* Pro urceni kladného sméru rotace (typ Direction)

* Pro chovani servomotoru po zastaveni (typ Stop)

* Pro urceni barev (typ Color)

* Pro urceni tlacitek na EV3 (typ Button)

* Pro pristup k obrazkiim z knihovny ImagekFile (typ Image)

* Pro pristup k zvukovym stopam z knihovny SoundFile (typ Sound)

* Pro vytvoreni stylu pisma (typ Font)
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Class Port

® Rozlisuje, na kterém portu je

A . mot=Motor(Port.B)
periférie zapojena

®* Pro mOtory {A, B, C, D} senzorL = ColorSensor(Port.S2)

* Pro senzory {S1, S2, S3, S4}
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Class Direction

° Uréuje k|adny smér otaceni mot=Motor(Port.B, Direction.COUNTERCLOCKWISE)

servomotoru mot=Motor (Port.C, Direction.CLOCKWISE)

* Po smeru hodinovych rucicek
CLOCKWISE

* Proti smeéru hodinovych rucicek
COUNTERCLOCKWISE
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Class Stop

* Urcuje chovani motoru po zastaveni

* Kola Ize volné otacet
COAST

* Pasivné brzdi kola
BRAKE

* Udrzuje motor ve stejném uhlu
HOLD

mot=Motor (Port.B)

mot. run(100) #toci rychlosti 100deg/s, dokud neskon¢i
kod nebo neprobéhne prikaz pracujici se servomotorem

wait(100) fticekd 100 ms

mot.run_angle(100, 360, then = Stop.COAST, wait= True)

mot. run_angle(100, 360, then = Stop.BRAKE, wait= True)

mot. run_angle(100, 360, then = Stop.HOLD, wait= True)

wait(100)
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Class Color

* Definice z 9 preddefinovanych

barev cerna=Color.BLACK

modra=Color.BLUE

* Preddefinované barvy zelena=Color. GREEN

{Cernd, modra, zelena, zluta, e OW

cervena, bila, oranzova, ﬁaIOVé‘} cervena=Color.RED

* Jejich pojmenovani v kédu bila=Color. WHITE
{BLACK, BLUE, GREEN, YELLOW, oranzova=Color. ORANGE
RED, WHITE, ORANGE, PURPLE} fialova=Color. PURPLE
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Class Button

* Definice tla¢itek na EV3 ev3 = EV3Brick()

* Definovana tlacitka
{UP, LEFT, CENTER, RIGHT,
DOWN}

tlacitka=ev3. buttons. pressed()

if tlacitka[0] ==Button.CENTER:
print(tlacitka)
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Class Font(family=None, size=12, bold=False,
monospace=False, lang=None, script=None)

* Vraci font, ktery je nejblize vstupnim ev3 = EV3Brick()
paramEti big_font = Font(family="Times’,size=24,

* Family — (str) uréuje styl pisma bold=True, monospace=True, lang="cs’)

* Size — (int) urcuje velikost pisma <6,24>

* Bold — (bool) urcuje, zda se preferuje tucné
pismo

* Monospace — (bool), urcuje, zda kazdy znak
ma mit konstantni Sirku

* Lang — (str) urcuje jazykovou sadu

* Script —(str) urCuje pouzité znakové sady
(azbuka, latinka)
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Ziskani informaci o vytvoreném fontu

* Family — vraci font ev3 = EV3Brick()

big _font = Font(family="Times’,size=24, bold=True,
* Style — informace o tucnosti pisma  monospace=True, lang="cs °)
print(big_font. family)

®* Width — vraci maximalni Sirku e
print(big_font.style)

znaku orint(big_font.width)
print(big_font.height)
o He|ght — vraci V)'Iéku zhaku print(big_font.text width(Ca’))

. [} _ 7 NIV
Text width — vraci Sirku textu B thC 00’ ))

print(big_font. text_height(a’))

* Text_height — vraci vysku textu

print(big_font. text_height( abfvd$dvndvedaa’ )
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Seznam dostupnych obrazku

®* Sada Information
{ACCEPT, BACKWARD, DECLINE, FORWARD, LEFT, NO_GO,QUSETION_MARK, RIGHT, STOP_1,
STOP_2, THUMBS_DOWN, THUMBS_UP, WARNING}

®* Sada LEGO
{EV3, EV3_ICON}

* Sada Objects
{TARGET}

* Sada Eyes
{ANGRY, AWAKE, BOTTOM_LEFT, BOTTOM_RIGHT, CRAZY_1, CRAZY_2, DIZZY, DOWN, EVIL,
KNOCKED_OUT, MIDDLE_LEFT, MIDDLE_RIGHT, NEUTRAL, PINCHED_LEFT, PINCHED_RIGHT,
SLEEPING, TIRED_LEFT, TIRED_MIDDLE, TIRRED_RIGHT, UP, WINKING}
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Seznam dostupnych zvukovych stop

® Sada Expression
{BOING, BOO, CHEERING, CRUNCHING, CRYING, FANFARE, LAUGHING_1, LAUGHING_2, MAGIC_WAND, OUCH, SHOUTING, SNEEZING, UH_OH}

® Sada Information
{ACTIVATE, ANALYZE, BACKWARDS, COLOR, DETECTED, DOWN, ERROR, ERROR_ALARM, FLASHING, FORWARD, LEFT, OBJECT, RIGHT, SEARCHING, START, STOP, TOUCH, TURN, UP}

®* Sada Communication
{BRAVO, EV3, FANTASTIC, GAME_OVER, GO, GOOD_JOB, GOOD, GOODBYE, HELLO, HI LEGO, MINDSTORMS, MORNING, NO, OKAY, OKEY_DOKEY, SORRY, THANK_YOU, YES}

®* Sada Movement
{SPEED_DOWN, SPEED_IDLE, SPEED_UP}

®* Sada Colors
{BLACK, BLUE, BROWN, GREEN, RED, WHITE, YELLOW}

®* Sada Mechanical
{AIR_RELEASE, AIRBRAKE, BACKING_ALERT, HORN_1, HORN_2, LASER, MOTOR_IDLE, MOTOR_START, MOTOR_STOP, RATCHET, SONAR, TICK_TACK}

®* Sada Animal
{CAT_PURR, DOG_BARK_1, DOG_BARK_2, DOG_GROWL, DOG_SNIFF, DOG_WHINE, ELEPHANT_CALL, INSECT_BEZZ_1, INSECT_BUZZ_2, INSECT_CHIRP, SNAKE_HISS, SNAKE_RATTLE,
T_REX_ROAR}

®* Sada Numbers
{ZERO, ONE, TWO, THREE, FOUR, FIVE, SIX, SEVEN, EIGHT, NINE, TEN}

* Sada System
{CLICK, CONFIRM, GENERAL_ALERT, OVERPOWER, READY}
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Urceni casu

* Pozastaveni programu (waif())
® Urceni Casu (time())

* Pozastaveni ¢asu (pause())

* Pokracovani v méreni casu (resume())

* Vynulovani Casu (reset())



ervomotorem

pribéhu programu na
ms

//;) wait(100)
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Function time()

* Soucast tridy StopWatch()

* Vrati ¢as od inicializace tridy s=Stoplatch()
StopWatch() nebo od wait(100)
posledniho zavolani funkce

reset() [ms] print(s.time() )
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Function pause()

* Soucast tridy StopWatch()

®* Pozastavi méreni Casu tridou
StopWatch()

s=StopWatch()
wait(100)

print(s.time())
s. pause()
wait(50)

print(s.time())
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Function resume()

* Soucast tridy StopWatch()

* Zajisti pokracovani mereni
casu tridou StopWatch()

s=StopWatch()
wait(100)

print(s.time() )
s. pause()
wait(50)

s. resume()
wait(30)

print(s.time())
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Function reset()

* Soucast tridy StopWatch()
* Vynuluje cCas tridy StopWatch()

* Pokud je méreni pozastaveno, cas
zustane pozastaven na O

s=StopWatch()
wait(100)

print(s.time())
s.reset()
wait(20)

print(s.time())
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EV3 - tlacitko

* Pro zjisteni, které tlacCitka jsou zmacknuta (button.pressed())

® Zapnuti podsviceni tlacitek (light.on())

* Vypnuti podsviceni tlacitek (light.off())
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Function button.pressed()

* Vraci seznam (list of Button)  ev3 = EV3Brick()
tlacitka=ev3. buttons. pressed()

zmacknutych tlacitek
print(tlacitka)
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Function light.on(Color)

* Zapne podsviceni tladitek ev3 = EV3Brick()
ev3. light.on(Color.RED)

* Color -(Color) urcuje barvu
wait(5000)

podsviceni tlacitek

* Dostupné barvy
{zelena, Zlutd, oranzova, cervena}
* Pfi zadani jinych barev je
podsviceni vypnuto
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EV3 - reproduktor

* Zazni zvuk o dané délce a frekvenci (speaker.beep())

® Zazni dané tony v daném tempu (speaker.play notes())

* Prehraje zvukovy soubor (speaker.play file())

* Prehraje zadany text (speaker.say())

* Nastavi vlastnosti pro cteni textu (speaker.set speech options())

* Nastavi hlasitost reproduktoru (speaker.set volume())
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Function speaker.beep(frequency=500,
duration=100)

e Zazni ton o dané frekvenci a délce  ev3 = EV3Brick()

* Frequency — (int) uréuje frekvenci ev3. speaker. beep(800, 1500)
[Hz]
® Duration — (int) urcuje délku trvani

zvuku [ms]
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Function speaker.play_tones(notes, tempo=120)

* Zahraje sekvenci not v
daném tempu

* Notes — (array of sting)
urcuje noty a jejich délky
* Tempo — (int) urcuje pocet
¢tvrtovych dob za minutu

ev3 = EV3Brick()

noty=["C4/4 ’,’D4/4’ " E4/L ) F4/L
"G4/4 ) AL/L ) BLA/L ) CH /4]

ev3. speaker.play _notes(noty, 150)



\
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Vysvétleni znaku prvku pole

Ano Ne Ano

Uréuje ndzev noty Méni vysku ténu o Urcuje oktavu
pultén

{C,D,E F, G, A, B} {2,3,4,5,6,7,
8}

Ano

Urcuje délku noty

{/1./2,/4,/8,
/16}

Ne

Moznost prodlouzeni
noty o 1.5x

Ne

Navéze notu
s nasledujici
notou
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Function speaker.play_file(file_name)

* Piehraje zadany zvukovy S BliickO)

soubor ev3. speaker.play_file( boing.wav’)

* File_name — (str) urcuje
nazev soubor i s pfiponou
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Function speaker.say(text)

* Pfedte zadany text ev3 = EV3Brick()

) A o
Text — (strfo2nEEEEE ev3. speaker.say(’ I love EV3’)

ktery bude precten

* Jakym zpusobem bude text
precten upravuje funkce
speaker.set_speech_options()
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Function speaker.set_speech_options(language=None,
voice=None, speed=None, pitch=None)

* Nastavuje vlastnosti, jak bude text precten ev3 = EV3Brick()

* Language — (str) oznaluje jazyk, kterym bude  evy3, speaker. set speech _options( cs’,
text precten *£4’, 150, 90)

* Voice — (str) oznacuje hlas, jakym bude text ev3. speaker. say( Ahoj, jak se még?’)

precten

* Speed — (int) urcuje pocet prectenych slov za
minutu

* Pitch — (int) urcuje vySku hlasu v rozsahu O az
99



& Rozcestnik

Mozné nastaveni parametru

* Dostupné jazyky

{'af': Afrikaans, 'an': Aragonese, 'bg": Bulgarian, 'bs': Bosnian, 'ca':
Catalan, 'cs": Czech, 'cy": Welsh, 'da': Danish, 'de": German, 'el": Greek,
'en": English (default), 'en-gb': English (United Kingdom), 'en-sc': English
(Scotland), 'en-uk-north': English (United Kingdom, Northern), 'en-uk-rp":
English (United Kingdom, Received Pronunciation), 'en-uk-wmids":
English (United Kingdom, West Midlands), 'en-us': English (United
States), 'en-wi": English (West Indies), 'eo': Esperanto, 'es': Spanish, 'es-
la": Spanish (Latin America), 'et": Estonian, 'fa": Persian, 'fa-pin': Persian,
'fi": Finnish, 'fr-be": French (Belgium), 'fr-fr': French (France), 'ga": Irish,
'grc”: Greek, 'hi": Hindi, 'hr': Croatian, 'hu': Hungarian, 'hy": Armenian, 'hy-

west': Armenian (Western), 'id": Indonesian, 'is": Icelandic, 'it": Italian, 'jbo":

Lojban, 'ka": Georgian, 'kn": Kannada, 'ku": Kurdish, 'la": Latin, 'lfn": Lingua
Franca Nova, 'It": Lithuanian, 'lv": Latvian, 'mk': Macedonian, 'ml":
Malayalam, 'ms': Malay, 'ne": Nepali, 'nl": Dutch, 'no': Norwegian, 'pa":
Punjabi, 'pl": Polish, 'pt-br'": Portuguese (Brazil), 'pt-pt": Portuguese
(Portugal), 'ro'": Romanian, 'ru': Russian, 'sk": Slovak, 'sq": Albanian, 'sr":
Serbian, 'sv': Swedish, 'sw': Swahili, 'ta": Tamil, 'tr": Turkish, 'vi':
Vietnamese, 'vi-hue': Vietnamese (Hue), 'vi-sgn': Vietnamese (Saigon),
'zh": Mandarin Chinese, 'zh-yue': Cantonese Chinese}

* Dostupné hlasy

{'f1'": female variant 1, 'f2" female variant 2,
'f3": female variant 3, 'f4": female variant 4,
'f5'". female variant 5, 'm1": male variant 1,
'm2". male variant 2

, ' m3": male variant 3, 'm4". male variant 4,
'm5". male variant 5, 'm6": male variant 6,
'm7'". male variant 7, 'croak’: croak,
'whisper': whisper, 'whisperf': female
whisper}
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Function speaker.set_volume(volume,
which="_all_")

* Zméni hlasitost reproduktoru ev3 = EV3Brick()

ev3. speaker. set_volume (20,
which="_all ’)

ev3. speaker.say(C I love EV3’)

* Volume — (int) urcuje hlasitost
reproduktoru [%]

* Which — (str) pro jaké funkce

zmeéna hlasitosti plati
* 'Beep’ — pro funkci beep ()
* ‘PCM’ — pro funkce play_file() a say()

* “all "—proobé vyse zminéné skupiny funkci
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EV3 - obrazovka (

* Psani textu na obrazovku (screen.draw text(), screen.print())

* Zména stylu pisma (screen.set font())

* Vymazani celé obrazovky (screen.clear())

* Zobrazeni obrazku ze souboru (screen.load image(), screen.draw image())

* Zakresleni pixelu (screen.draw pixel())

* Zakresleni geometrickych utvaril (screen.draw line(), screen.draw box(), screen.draw_circle())

* Zjisténi rozmeérd obrazovky (screen.height, screen.width)

* Pofizeni screenshotu obrazovky (screen.save())
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Function screen.draw_text(x, y, text,
text_color=Color.BLACK , background_color=None)

* Zakresli text na danou pozici ev3 = EV3Brick()
* X — (int) urcuje horizontalni souradnici ev3.screen.draw_text (0, 50,
umistéeni textu ”ahoj”,Color.WHITE, Color.BLACK)
* Y — (int) urcuje vertikalni souradnici umisténi wait(2000)
textu

* Text — (str) urcuje text, ktery ma byt zakreslen
* Text_color — (Color) urcuje barvu textu

* Background_color — (Color) urcuje barvu
pozadi
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Function screen.print(*args, sep="", end="\n')

* Vypise text na obrazovku s bilym ev3 = EV3Brick()

pozadim
* *args — (object) uréuje objekty, jejichz for i in range(l0):

hodnoty se maji vypsat ev3.screen.print("ahoj”)
* Sep — (str) urCuje znaky, které maji wait(500)

rozdélovat 2 objekty

i , 3. .print("ahoj, jak 7 ©
* End — (str) uréuje znaky, které budou Zzlozg,r,?en BREIRSOhoIEE ok se mas? Co

vypsany za poslednim objektem wait(2000)
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Function screen.set_font(font)

n : 3 = EV3Brick
* Zméni styl pisma . ="
* Font — (Font) urcuje tiny_font = Font(size=6)

big font = Font(size=24, bold=True)

promeénnou obsahujici
ev3.screen.print(C Hello!’)

vlastnosti PISTEE ev3. screen. set_font(tiny_font)
ev3.screen.print(C hello’)
ev3. screen. set_font(big font)
ev3.screen.print(C HELLO’ )

wait(5000)
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Function screen.clear()

* Zméni barvu vSech pixelt na ev3 = EV3Brick()

bilou ev3.screen.draw_text (0, 50,
”ahoj”, Color.WHITE,
Color.BLACK)

wait(2000)

ev3. screen. clear()
wait(3000)
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Function screen.load_image(source)

* Na displej je vykreslen obrazek ¢v3 = EV3Brick()

* Source — (Image nebo str) ev3. screen. load_image (ImageFile. BACKWARD)
uréuje obrazek, ktery bude waii (3000)

zobrazen na displej. Obrazek
ev3. screen. load_image("up. png”)

muze byt soucasti knihovny TS
Wa i

nebo promenna urcuje nazev
prilozeného souboru.
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Function screen.draw_image(x, y, source,
transparent=None)

* Vykresli obrazek na displej na dané ev3 = EV3Brick()

souradnice .
ev3.screen.draw_image(50,

* X- (int) urcuje horizontalni souradnici 50, ImageFi|le. BACKWARD)
® y- (int) urcuje vertikalni souradnici wait(3000)

* Source — (Image nebo str) — urcuje ev3.screen. draw_image(0,
obréazek, ktery bude vykreslen 50, ”up. png”, Color. BLUE)

* Transparent — (Color) urcuje barvu, ,
ktera bude brana za prihlednou waii t(3000)
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Function screen.draw_pixel(x, v,
color=Color.BLACK)

* Obarvi dany pixel danou barvou ev3 = EV3Brick()
ev3.screen.draw_pixel (50,
50, Color. BLUE)

: x - 5 ~ ev3.screen.draw_pixel (50,
* y- (int) urCuje vertikalni souradnici 51,Color. BLUE)

pixelu

* X- (int) urcuje horizontalni
souradnici pixelu

ev3.screen.draw_pixel (51,
* Color — (Color) uréuje barvu pixelu 50, Color.BLUE)

ev3.screen.draw_pixel (51,
51,Color.BLUE)

wait(3000)
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Function screen.draw_line(x1, y1, x2, y2,
width=1, color=Color.BLACK)

* Nakresli ise¢ku mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()
* X1 — (int) urcuje horizontalni souradnici ev3.screen.draw | ine(50, 50, 150,
Prvnin LS 100, 3,Color.BLUE)

* Y1 — (int) urcuje vertikalni souradnici
prvniho pixelu

wait(3000)
* X2 — (int) urcuje horizontalni souradnici
druhého pixelu

* Y2 — (int) urcuje vertikalni souradnici
druhého pixelu

* Width — (int) urcuje tloustku cary

* Color — (Color) urcuje barvu cary
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Function screen.draw_box(x1, y1, x2, y2, r=0,
fill=False, color=Color.BLACK)

* Nakresli obdélnik mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()

* X1 —(int) urcuje horizontalni soufadnici prvniho ev3. screen.draw_box(50, 50, 150,
PCS 100, 10, True, Color.BLACK)

. I;(e—lu(mt) urcuje vertikalni souradnici prvniho wait(3000)

* X2 — (int) urcCuje horizontalni soufadnici druhého
pixelu

* Y2 — (int) urcuje vertikalni souradnici druhého
pixelu

* R — (int) urCuje zaobleni rohu
* Fill — (bool) urcuje, zda bude obdélnik vyplnény

* Color — (Color) urcuje barvu obdélniku
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Function screen.draw_circle(x, y, r, fill=False,
color=Color.BLACK)

* Nakresli kruznici s danym stiedem a ev3 = EV3Brick()

polomérem :
, B 0 ev3.screen.draw circle(70, 50,
* X1 — (int) urCuje horizontalni souradnici

stredu 15, False, Color.BLACK)
* Y1  (int) urtuje vertikalni soufadnici wait(3000)

stfedu
* R —(int) urCuje polomér

* Fill — (bool) urcuje, zda bude kruznice
vyplnéna

* Color — (Color) urcuje barvu kruznice
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Parametr screen.width

* Vraci $itku obrazovky v ev3 = EV3Brick()

pixelech (int) x=ev3.screen.width/2

ev3.screen.draw circle(x, 50,
|15, False, Color.BLACK)

wait(3000)
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Parametr screen.height

* Vraci vySku obrazovky v ev3 = EV3Brick()
pixelech (int) x=ev3.screen.width/2

y=ev3. screen. height/2

ev3.screen.draw circle(x, v,
15, False, Color.BLACK)

wait(3000)
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Function screen.save(filename)

* UloZi screenshot obrazovky ev3 = EV3Brick()
EV3 jako PNG soubor x=ev3. screen.width/2
* Filename — (str) uréuje nazev y=ev3.screen. height/2
souboru ev3.screen.draw _circle(x, vy, 15,
False, Color.BLACK)
wait(3000)

ev3. screen. save( obr’)



Obrazove
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Class Image(source, sub=False)

* Source —(Image nebo str) urcuje obrazek, se kterym budeme pracovat
* Sub — (bool) urtuje, zda se jedna o cely obrazek nebo jen o jeho cast. Je mozné pridat nepovinné parametry {x1, y1, x2, y2}

* Vytvoreni prazdného obrazku (empty())

* Psani textu (draw_text(), print())

* Zména stylu pisma (set_font())

* Vymazani celé obrazovky (clear())

* Vlozeni obrazku ze souboru (load image(), draw _image())

* Zakresleni pixelu (draw pixel())

* Zakresleni geometrickych Utvarl (draw line(), draw box(), draw circle())

* Zjisténi rozmérd obrazku (height, width)

* Ulozeni obrazku (save())
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Function draw_text(x, y, text, text_color=Color.BLACK ,
background_color=None)

* Zakresli text na danou pozici ev3 = EV3Brick()

* X — (int) uréuje horizontalni soufadnici obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)
um s obr.draw_text (0, 50,

* Y — (int) uréuje vertikalni soufadnici ”ahoj”,Color.WHITE, Color.BLACK)
umisténi textu wait (2000)

* Text — (str) urcCuje text, ktery ma byt
zakreslen

* Text_color — (Color) urcuje barvu textu

* Background_color — (Color) urcuje barvu
pozadi
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Function print(*args, sep="", end="\n')

* VypiSe text na obrazek s bilym obr=Image(ImageFile.UP, sub=Fal
pozadim se)obr.screen.print("ahoj”)

* *args — (object) uruje objekty, jejichz  Wait(2000)
hodnoty se maji vypsat

* Sep — (str) urCuje znaky, které maji
rozdélovat 2 objekty

* End — (str) urcuje znaky, které budou
vypsany za poslednim objektem



& Rozcestnik

Function set_font(font)

* Zmeni styl pisma

* Font — (Font) urcuje
promeénnou obsahujici
vlastnosti pisma

ev3 = EV3Brick()

obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)

tiny_font = Font(size=6)

big _font = Font(size=24, bold=True)
obr.print(C Hello! )
Obr.set_font(tiny_font)
obr.printChello )
obr.set_font(big_font)

obr.print(’ HELLO )

wait(5000)



& Rozcestnik

Function clear()

* Zméni barvu vsech pixelli na ev3 = EV3Brick()
bilou obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)

obr.draw_text (0, 50,
”ahoj”,Color.WHITE, Color.BLACK)

obr.clear()

wait(3000)



& Rozcestnik

Function load_image(source)

* Do obrazku je vlozen jiny
obrazek

* Source — (Image nebo str)
urcuje obrazek. Obrazek
muze byt soucasti knihovny
nebo proménna urcuje nazev
prilozeného souboru.

ev3 = EV3Brick()
obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)
obr. load_image(ImageFi le. BACKNARD)

wait(3000)

obr. load_image("up. png”) #nacteni
obrazku ze souboru

wait(3000)



& Rozcestnik

Function draw_image(x, y, source,
transparent=None)

* Vlozi obrazek na dané souradnice ev3 = EV3Brick()
obrazku obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)

* X- (int) urcuje horizontalni souradnici  obr.draw_image (50,
50, ImageF i |e. BACKWARD)

wait(3000)

obr.draw_image (0,
50, "up. png”, Color.BLUE)

* Transparent — (Color) urcuje barvu, wait(3000)
ktera bude brana za pruhlednou

®* y- (int) urcuje vertikalni souradnici

* Source — (Image nebo str) — urcuje
obrazek, ktery bude vykreslen



& Rozcestnik

Function draw_pixel(x, y, color=Color.BLACK)

* Obarvi dany pixel danou barvou

* X- (int) urcuje horizontalni
souradnici pixelu

* y- (int) urcuje vertikalni souradnici
pixelu

* Color — (Color) urcuje barvu pixelu

ev3 = EV3Brick()
obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)
obr.draw_pixel (50, 50,Color.BLUE)
obr.draw pixel (50, 5I,Color.BLUE)
obr.draw _pixel (51, 50,Color.BLUE)
obr.draw _pixel (51, 5I,Color.BLUE)
wait(3000)



& Rozcestnik

Function draw_line(x1, y1, x2, y2, width=1,
color=Color.BLACK)

* Vytvofi Usecku mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()

* X1 — (int) uréuje horizontalni soufadnici obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)
prvniho pixelu obr.draw_line(50, 50, 150, 100,

* Y1 — (int) uréuje vertikalni soufadnici 3,Color.BLUE)
prvniho pixelu wait(3000)

* X2 — (int) urcuje horizontalni souradnici
druhého pixelu

* Y2 — (int) urCuje vertikalni souradnici
druhého pixelu

* Width — (int) uréuje tloustku cary

* Color — (Color) urcuje barvu cary



& Rozcestnik

Function draw_box(x1, y1, x2, y2, r=0, fill=False,
color=Color.BLACK)

* Vytvoii obdélnik mezi dvéma pixely ev3 = EV3Brick()
* X1 —(int) urcuje horizontalni souradnici prvniho obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)

pixelu
obr.draw_box(50, 50, 150, 100, 10,
True, Color.BLACK)

* Y1 — (int) urcuje vertikalni souradnici prvniho
pixelu

* X2 — (int) uréuje horizontalni soufadnici druhého WO i t(3000)
pixelu

* Y2 — (int) urcuje vertikalni souradnici druhého
pixelu

* R — (int) urcuje zaobleni vrcholl
* Fill — (bool) urcuje, zda bude obdélnik vyplnény

* Color — (Color) urcuje barvu obdélniku



& Rozcestnik

Function draw_circle(x, y, r, fill=False,
color=Color.BLACK)

* Nakresli kruznici se danym stfedem a ev3 = EV3Brick()
polomerem obr=Image (ImageFile.UP, sub=False)
* X1 — (int) urcuje horizontalni souradnici obr.draw circle(70, 50, 15, False
stfedu Color.BLACK)
* Y1 — (int) urcuje vertikalni souradnici wait(3000)
stredu

* R — (int) urcuje polomer

* Fill — (bool) urcuje, zda bude kruznice
vyplnéna

* Color — (Color) urcuje barvu kruznice



& Rozcestnik

Parametr width

* Vraci $itku obrazku v ev3 = EV3Brick()

obr=Image(lmageFile.UP,sub=False)

x=obr.width/2

pixelech (int)

obr.draw_circle(x, 50, 15, False,
Color.BLACK)

wait(3000)



& Rozcestnik

Parametr height

obr=Image(ImageFile.UP, sub=False)
x=obr.width/2
y=obr.height/2

* Vraci vysku obrazku v
pixelech (int)

obr.draw _circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)

wait(3000)



& Rozcestnik

Function save(filename)

* UloZi obrazek jako PNG soubor obr=Image(ImageFi le. UP, sub=False)
* Filename — (str) urcuje nazev x=obr.width/2
souboru y=obr. height/2

obr.draw circle(x, y, 15, False,
Color.BLACK)

wait(3000)

obr.save(’ obr’)



Baterie







& Rozcestnik

Function battery.voltage()

* Vraci hodnotu (int) napéti ev3 = EV3Brick()
baterie v milivoltech print(ev3.battery.voltage())



& Rozcestnik

Function battery.current()

* Vraci hodnotu (int) proudu ev3 = EV3Brick()
baterie v miliampérech print(ev3.battery.current())






& Rozcestnik

Class Motor(port,
positive_direction=Direction.CLOCKWISE, gears=None)

* Port — (Port) urcuje port, na kterém je motor pripojen
* Positive_direction — (Direction) urcuje kladny smer otaceni
* Gears — (array of int) — urCuje pocet ozubenych kol pri pouziti pfevodu

* Roztoceni motoru (run(), run time(), run_angle(), run target(),
run_until stalled(), dec())

* Zastaveni motoru (stop(), brake(), hold())

* Informacemi o motoru( speed(), angle(), reset _angle())




& Rozcestnik

Function run(speed)

* Roztoci servomotor danou mot=Motor(Port.B,
Direction. COUNTERCLOCKWISE)

mot. run(100)
wait(2000)

rychlosti

* Speed — (int) urcuje rychlost,
jakou se motor bude otacet

[*/s]



& Rozcestnik

Function run_time(speed, time, then=Stop.HOLD,
wait=True)

* Roztoci motor konstantni rychlosti po mot=Motor (Port.B,
danou dobu Direction. COUNTERCLOCKWISE)

* speed — (int) urcuje rychlost otaceni mot. run_time(200, 2000, Stop. HOLD,
motoru [°/s] True)

* time — (int) urCuje délku trvani manévru wait(3000)
[ms]

* then — (Stop) urcuje, jestli po zastaveni
motor( budou motory plsobit pasivné
nebo aktivné proti zméné uhlu nebo
nebudou pusobit proti pohybu zadnou
silou.

* Wait — (bool) urcuje, zda program ceka na
dokonceni funkce run_time()



& Rozcestnik

Function run_angle(speed, rotation_angle,
then=Stop.HOLD, wait=True)

* Roztoci motor konstantni rychlosti o dany mot=Motor (PorT, B,
Ghel Direction. COUNTERCLOCKWISE)

* speed — (int) urcuje rychlost otaceni
mpotoru [c(v/s]) e mot. run_angle(100, 360, then =
* Angle — (int) uhel, o ktery se motor otoci Stop. HOLD, wait= True)

[°] wait(1000)

* then — (Stop) urcuje, jestli po zastaveni
motor( budou motory plsobit pasivné
nebo aktivné proti zméné uhlu nebo
nebudou pusobit proti pohybu zadnou
silou.

* Wait — (bool) urcuje, zda program ceka na
dokonceni funkce run_angle()



& Rozcestnik

Function run_target(speed, target_angle,
then=Stop.HOLD, wait=True)

* Roztoci motor konstantni rychlosti, aby dosahl mot=Motor (Port.B, Direction.COUNTERCLOCKWISE)
pozadovaného uhlu

* speed — (int) urcuje rychlost otaceni motoru [°/s]
mot.run_angle(100, 360, then = Stop.HOLD,

* target__angle — (int) uhel, kterého chceme
wait= True)

dosahnout [°]

* then — (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motor( wait(1000)

budou motory plsobit pasivné nebo aktivné
proti zméné uhlu nebo nebudou plsobit proti
pohybu Zadnou silou.
* Wait — (bool) urcuje, zda program ceka na
mot. run_target (100, 370, then=Stop.HOLD,

dokonceni funkce run_target()
wait=True)



& Rozcestnik

Function run_until_stalled(speed,
then=Stop.COAST, duty_limit=None)

Otaci motorem konstantni rychlosti, dokud
motor neni zastaven vnéjsi silou

Funkce vraci Uhel zastaveni motoru (int)

speed — (int) urcuje rychlost otaceni
motoru[°/s]

then — (Stop) urcuje, jestli po zastaveni motoru
budou motory plsobit pasivné nebo aktivné
proti zméné uhlu nebo nebudou plsobit proti
pohybu zadnou silou.

Duty_limit — (int) urcuje, jak velka sila bude
povazovana dostatecnou pro zastaveni [%]

mot=Motor(Port.B,
Direction. COUNTERCLOCKWISE)

uhel=mot. run_until_stal led(200,
then=Stop. COAST, duty_ limit=100)

print(uhel)



& Rozcestnik

Function dc(duty)

* Roztoci motor jako by byl
stejnosmerny
mot.dc(-50)

®* duty — (int) urcuje vykon
y ( ) oy wait(1000)

motoru. [%o] Zaporné hodnoty
vyuzivaji stejného vykonu jako
jejich kladné ekvivalenty, avSak
rotace probiha na opacnou
stranu.



& Rozcestnik

Function stop()

®* Funkce zastavi motor, ale motor dale
nepusobi silou proti zméné uhlu. Zastaveni
je postupné, protoze brzdéni je provadéno
pouze pomoci treni.

mot.dc(100)
wait(2000)

mot.stop()
wait(2000)



& Rozcestnik

Function brake()

® Funkce zastavi motor a dale pusobi pasivni
silou proti zmeéné uhlu. Zastaveni je témer
okamzité, protoze brzdéni je provadéno

pomoci treni a napéti.

mot.dc(100)
wait(2000)
mot. brake()
wait(2000)



& Rozcestnik

Function hold()

® Funkce zastavi motor a dale udrzuje uhel
zastaveni servomotoru. Zastaveni je témer
okamzité, protoze brzdéni je provadéno

pomoci treni a napéti.

mot.dc(100)
wait(2000)
mot.hold()
wait(2000)









& Rozcestnik

Function reset_angle(angle)

mot.dc(100)
wait(2000)

* Zméni hodnotu uhlu

* Angle — (int) urcuje hodnotu
mot. reset_angle(20)
uhlu po provedeni funkce [°]

print(mot.angle())
wait(2000)






Dotykovy
senzor




& Rozcestnik

Class TouchSensor(port)

* Port — (Port) urcuje port, na kterém je senzor pripojen

* Zjisti, zda je senzor sepnuty (pressed())







Svetelny
senzotr




& Rozcestnik

Class ColorSensor(port)

* Port — (Port) urcuje port, na kterém je senzor pfipojen
* Méreni barvy povrchu (color())

* Méreni okolniho osvétleni (ambient())

* Méfeni odrazenych paprsku cerveného svétla od povrchu (reflection())

* Méfeni odrazenych paprsku cerveného, zelena a modrého svétla od

povrchu (rgb())



& Rozcestnik

Function color()

* Vraci hodnotu (Color nebo
None) v podobe barvy
povrchu

®* Vraci hodnotu None, pokud
barva nebyla rozeznana

c=ColorSensor(Port.S2)

print(c.color())






& Rozcestnik

Function reflection()

* Vraci hodnotu (int) c=ColorSensor(Port.S2)
odrazenych paprsku

¢erveného svétla [%]
print(c.reflection())



& Rozcestnik

Function rgb()

* Vraci hodnotu (array of int)
odrazenych paprsku
cerveného, zeleného a
modrého svétla [%]

c=ColorSensor(Port.S2)

print(c.rgb())



Ultrazvukovy

SENZOor




& Rozcestnik

Class UltrasonicSensor(port)

* Port — (Port) urcuje port, na kterém je senzor pripojen

* UrCeni vzdalenosti (distance())

* Zjisténi pritomnosti jinych ultrazvukovych senzoru (presence())




& Rozcestnik

Function distance(silent=False)

* Vraci vzdalenost (int)
senzoru od prekazky [mm]

* Silent — (bool) urcuje, zda se
senzor po zmereni
vzdalenosti prepne do
tichého rezimu a nebude
vysilat ultrazvukové viny.

u=UltrasonicSensor(Port.SI)

print(u.distance(silent=False)



& Rozcestnik

Function presence()

* Vraci hodnotu (bool), zda u=UltrasonicSensor(Port.SI)

byly detekovany print(u. presence())
ultrazvukové viny jiného

ultrazvukového senzoru



Gyroskopicky.

SENZOor




& Rozcestnik

Class GyroSensor(port,
positive_direction=Direction.CLOCKWISE)

* Port — (Port) urcuje port, na kterém je senzor pripojen
* Positive_direction — (Direction) urcuje kladny smér rotace

* Urceni uhlu (angle())

* Urceni uhlové rychlosti (speed())

* Zména hodnoty uhlu (reset angle())







& Rozcestnik

Function speed()

* Vraci Ghlovou rychlost (int) ~ 97GyroSensor(Port.S3)

senzoru [°/s]

* Pri zavolani funkce speed() e necd ()
se vynuluje uhel senzoru,
proto neni vhodné vyuzivat

tyto funkce ve stejném kddu



& Rozcestnik

Function reset_angle()

* Méni hodnotu Uhlu senzoru g=GyroSensor (Port. S3)

* Angle — (int) urcuje hodnotu
h ’ g.reset_angle(100)
nastavovaného uhlu [°] ,
print(g.angle())



Komplexni
funkce pro
pohyb
robota



& Rozcestnik

Class DriveBase
(left_motor, right_motor, wheel_diameter, axle_track )

* Left_motor — (Class) urcuje tridu pro levy motor robota

* Right_motor — (Class) urcuje tfidu pro pravy motor robota

* Wheel_diameter — (int) urcuje prumeér kol [mm]

* Axle_track — (int) urcuje vzdalenost mezi body dotyku kol se zemi [mm]

* Rozpohybuje robota (straight(), turn(), drive())

* Podava informace o robotovi (distance(), angle(), state())

* Méni parametry robota (settings(), reset())

* Zastavi robota (stop())



& Rozcestnik

Function straight(distance)

* Robot ujede danou motR=Motor (Port. B,

, - Direction. CLOCKWISE)
vzdalenost bez zataceni

motL=Motor (Port.C,
* Distance — (int) urcuje Direction. CLOCKWISE)

vzdalenost, ktera ma byt rob=DriveBase(motlL, motR, 68.7, 169)
robotem urazena [mm] rob. straight(1000)



& Rozcestnik

Function turn(angle)

* Robot se na misté otoci o motR=Motor(Port.B,

9 Direction.CLOCKWISE)
dany uhel angle.
motL=Motor (Port.C,

* Angle — (int) urCuje uhel, o Direction. CLOCKWISE)
ktery se ma robot otocit. [O] rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)

rob. turn(360)



& Rozcestnik

Function drive(drive_speed, turn_rate)

* Robot se pohybuje rychlosti
drive_speed otaci se rychlosti
turn_rate.

* Drive_speed — (int) urcuje
rychlost, kterou se robot
pohybuje [mm/s]

® Turn_rate — (int) urcCuje rychlost
rotace robota [°/s]

motR=Motor (Port.B,
Direction. CLOCKWISE)

motL=Motor (Port.C,
Direction. CLOCKWISE)

rob=DriveBase(motL, motR, 68.17,

rob.drive(100, 20)

169)



& Rozcestnik

Function settings(straight_speed, straight_acceleration,
turn_rate, turn_acceleration)

* Nastaveni maximalni rychlost a zrychleni motR=Motor (Port.B,
translace robota. Nastavi maximalni rychlost Direction. CLOCKWISE)

a zrychleni rotace robota
motL=Motor(Port.C,

* Straight_speed — (int) urcuje maximalni Direction. CLOCKWISE)
rychlost translace [mm/s] .

rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)

* Straight_acceleartion — (int) urcuje maximalni
zrychleni translace [mm/s?] rob. settings(150, 50, 80, 30)

® Turn_rate — (int) urcuje maximalni rychlost rob. turn(360)
rotace [°/s]

® Turn_acceleration — (int) urcuje maximalni
zrychleni rotace [°/s?]



& Rozcestnik

Function stop()

* Zastavi robota. Po zastaveni  MmotR=Motor(Port.8,

o " Direction.CLOCKWISE)
se kola mohou volne otacet.

motL=Motor(Port.C,
Direction. CLOCKWISE)

rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
rob.drive(70,-10)

wait(1000)

rob. stop()

wait(2000)



& Rozcestnik

Function reset()

* Funkce vynuluje urazenou motR=Motor (Port.B, Direction.CLOCKWISE)
motL=Motor (Port.C, Direction.CLOCKWISE)

vzdalenost a rotaci robota.
rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
rob.drive(70,-10)
wait(1000)
rob. stop()
wait(2000)

rob. reset()

print(rob.distance())



& Rozcestnik

Function distance()

P ’ . R=M Port.B, Di tion. CLOCKWISE
* Vraci vzdalenost (int) B O rect i ‘

motL=Motor (Port.C, Direction.CLOCKWISE)

urazenou Od poslednlho rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)

zavolani funkce reset() nebo  ,; 4river0.-10)
od zacatku kédu [mm] wait(1000)
rob. stop()
wait(2000)
print(rob.distance())
rob. reset ()

print(rob.distance())



& Rozcestnik

Function angle()

motR=Motor(Port.B, Direction.CLOCKWISE)

° Y /
Vraci Uhe|7 O ktery se robot motL=Motor(Port.C, Direction.CLOCKWISE)

OtOélI Od pOSIGdnihO rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
r s b.dri 70,-10
zavolani funkce reset() nebo "¢ 10
wait(1000)
Od ZaCé.tkU kédu- rob.s-l-op(>
wait(2000)

print(rob.angle())
rob. reset ()

print(rob.angle())



& Rozcestnik

Function state()

motR=Motor(Port.B, Direction.CLOCKWISE)
motL=Motor(Port.C, Direction.CLOCKWISE)
poli 0 4 hodnotach ve tvaru  rob=DriveBase(motL, motR, 68.7, 169)
rob.drive(70,-10)

* Vraci hodnoty (array of int) v

[urazena_vzdalenost[mm],

wait(1000)
rychlost_translace[mm/s], print(rob. state())
uhel_rObOta[o], wait(2000)
o rob. stop()
rychlost_rotace|[°/s]] wai+(100)

print(rob. state())



Zaznam
dat



& Rozcestnik

Class Datalog(*headers, name='log’,
timestamp=True, extension='csv', append=False)

* Vytvori novy soubor

*header — (str) urCuje jména sloupcd, ktera se v souboru vytvori

Name — (str) urcuje nazev souboru

Timestamp — (bool) urcuje, zda ma byt za nazev pridana informace o datu a casu

Extension — (str) urcuje priponu souboru

Append — (bool) urcuje, zda ma byt existujici soubor otevren, nebo nahrazen

* Vytvofi zaznam na novy radek (log())



& Rozcestnik

Function log(*values)

data = DataLog(’ cas’,
uhel’ , name=" rozbehMotoru’, timestamp=False,
extension="csv’, append= False’)

* Vytvofi zaznam v souboru na
novy radek

mot = Motor(Port.B)
* *values — (objects) urcuje, not. run(500)

jaké hodnoty budou zapsany  stopky = Stoplatch()

na jeden radek for i in range(50):
uhel = mot.angle()
cas = stopky. time()

data. log(cas, uhel)

wait(100)



Bluetooth

komunikace




Pred navazanim spojeni pomoci koédu

* Zapnout Bluetooth (v menu Wireless and Networks
> Bluetooth> Powered)

* Zviditelnit zarizeni(v menu Wireless and Networks
—>Bluetooth=> Visible)

* Nalézt a sparovat zarizeni pres Bluetooth

* Prvni se musi pustit EV3 chovajici se jako server



& Rozcestnik

Class BluetoothMailboxServer()

* Vytvori objekt reprezentujici Bluetooth spojeni jako server

* Cekani na spojeni (wait for connection())




& Rozcestnik

Function wait_for_connection()

* Vyckava, dokud se EV3 from pybricks. messaging import

chovaijici se jako klient BluetoothMai IboxServer

nepripoji k serveru server =
BluetoothMai lboxServer ()

server.wait_for_connection()



& Rozcestnik

Class BluetoothMailboxClient()

* Vytvori objekt reprezentujici Bluetooth spojeni jako klient

* Navazat spojeni (connect())




& Rozcestnik

Function connect()

* Pfipoji se ke kostce EV3 from pybricks.messaging import

chovajici se jako server BluetoothMai [boxClient

client =
BluetoothMai lboxClient()

client.connect(’ ev3dev’)



Typy schranek

* Pro spravnou komunikace je nutné na obou zafizeni pojmenovat schranku stejné

* Class Mailbox(name, connection, encode=None, decode=None)
* Posilani byt
* Class LogicMailBox(name, connection)

* Posilani bool hodnot (True/False)

* Class NumericMailBox(name, connection)

* Posilani cisel

* Class TextMailBox(name, connection)

* Posilani textu
* Name —(str) nazev schranky

* Connection — (object) urcuje chovani jako server nebo klient



& Rozcestnik

Function read()

* Vraci hodnotu ve schrance
nebo hodnotu None, pokud je
schranka prazdna

from pybricks.messaging import
BluetoothMai lboxClient

client =
BluetoothMai lboxClient()

mbox = TextMailbox(’ greeting’,
client)

client.connect(’ ev3dev’ )
print(mbox. read())



& Rozcestnik

Function send(value, brick=None)

* Posle zpravu pomoci Bluetooth from pybricks.messaging import
komunikace BluetoothMai IboxClient

e \/alue — obsah Zpréw, kterd se ma client = BluetoothMai lboxClient()

poslat mbox = TextMailbox( greeting’, client)

* Brick — (str) oznacuje EV 3, které client.connect(’ ev3dev’) mbox.send(’ hello
se ma dana zprava poslat. Pokud ~ to vou!")
je hodnota None, posle se zprava
vsem pripojenym EV3.



& Rozcestnik

Function wait()

* Vyckava, dokud neprijde nova from pybricks.messaging import
zprava do schranky BluetoothMai lboxClient
client = BluetoothMailboxClient ()

mbox = TextMailbox(’ greeting’,
client)

client.connect( ev3dev’ )
mbox.wait()



& Rozcestnik

Function wait_new()

* Vy&kava, dokud nepfijde nova from pybricks.messaging import
zprava do schranky. Navic BluetoothMai lboxClient

obsah zpravy musi byt rozdilny client = BluetoothMailboxClient()
od soucasné hodnoty ve mbox = TextMailbox(’ greeting’,

schrance client)
client.connect( ev3dev’ )
mbox.wait_new()



