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HT SZENZOROK HASZNALATA A MINDSTORMS EV3 ROBOTOK
PROGRAMJAIBAN

A MINDSTORMS EV3 robotokhoz nem csak a LEGO cég gyart szenzorokat, hanem példaul
a HiTechnic cég is.

A szenzorok hasznalatahoz a beszerzés utan telepiteni kell a gyarto altal adott drivereket.

A kovetkezOkben harom HT szenzort mutatunk be, anélkiil, hogy komplex programot
készitenénk, csupan a szenzorok elsd hasznalatara vonatkozé technikat mutatjuk be. A tobbi
szenzor hasonld modon hasznalhato és illeszthetd be a programokba.

A szenzorok drivereinek letoltése

A hardver beszerzése utan az alabbi weblaprol lehet letdlteni a miikodtetéshez sziikséges
szoftverkomponenst.

https://modernroboticsinc.com/product-category/hitechnic/

(Korabban a https://www.hitechnic.com/sensors portalrol lehetett a let6ltéseket kezdeményezni.)

A portal nyit6 oldalan a HiTechnic szenzor Shop now feliratra kattintva juthatunk a szenzorok
listajahoz.

On Sale Products Core Device Discovery  Fusion Downloads Shipping&Returns  Contact

Fusion Controller HiTechnic Sensors echnic Sensors
HiTechnic NXT IRSeeker V2 HiTechnic NXT Magnetic Sensor

$54.95 §22.95

$149.95 Fusion Base Kit

$299.95



https://modernroboticsinc.com/product-category/hitechnic/
https://www.hitechnic.com/sensors

A listdban az arakkal egyiitt latjuk az elérhetd szenzorokat €s rakattintva a képekre, részletesebb
leirast is kapunk a mért fizikai értékekrdl (angolul).
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HiTechnic Experimenter’s Kit A
Components Set

$15.95

Eled El HiTechnic MiniScope
Controller

§26.95
§119.00

A kivalasztott szenzor driverét a Downloads meniiponton keresztiil érhetjiik el.
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Itt célszerli a keresés funkciot hasznalni, mivel 6 oldalnyi driver koziil valaszthatunk.
Megtalalhatok a LabView szoftverhez késziilt VI-ok csakugy, mint az NXT robotokhoz késziilt
korabbi programvaltozathoz tartozok (NXT-G).

Update

Title Categories Date Download

Angle Sensor RPM Gauge for LEGO Mindstorms 2.0 MindStorms NXT-G Sample Programs 04/02/2019  Download
== D1 file(s) & 8downloads

HiTechnic IR RC Kart For LMS 1.0 MindStorms NXT-G Sample Programs 04/02/2019  Download
e D1 file(s) & 7downloads

HiTechnic IR RC Kart For LMS 2.0 MindStorms NXT-G Sample Programs 04/02/2019  Download
m D1file(s) & 10downloads

Angle Sensor RPM Gauge for LEGO Mindstorms 1.0 MindStorms NXT-G Sample Programs 04/02/2019  Download
== D1 file(s) & 6downloads

Angle Sensor Vis for LabVIEW 2009 NXT LabVIEW Toolkit Vis 04/02/2019  Download
= D1file(s) & 5downloads

Barometric Sensor Vis for LabVIEW 2009 NXT LabVIEW Toolkit Vis 04/02/2019  Download
= D1 file(s) &4 downloads

HiTechnic IRLink IRBeacon VI for LabVIEW 2009 NXT LabVIEW Toolkit Vis 04/02/2019  Download
= D1file(s) & 5downloads

IRLink Power Functions Single Ouptut VI For LV2009 and 2010 NXT LabVIEW Toolkit Vis 04/02/2019  Download
= D1file(s) &2downloads

Acceleration Sensor VI For LabVIEW2009 NXT LabVIEW Toolkit Vis 04/02/2019  Download




Rakeresve az EV3 kulcsszora, az alabbi talalati listat kapjuk:

Display Search:
20 s ev3
downloads per page
Update
Title Categories Date Download
HiTechnic EV3 IRLink Block Mindstorms EV3 Programming Blocks ~ 04/02/2019  Download
D1file(s) X270 downloads
[ zip |
HiTechnic EV3 Color Sensor Block Mindstorms EV3 Programming Blocks 04/02/2019  Download
D 1file(s) & 323 downloads
| zip |
HiTechnic EV3 Analog Sensor Blocks Mindstorms EV3 Programming Blocks ~ 04/02/2019  Download
EoE D1 file(s) X 76downloads
HiTechnic EV3 12C Blocks Mindstorms EV3 Programming Blocks 04/03/2019 Download
e D1 file(s) X 167 downloads

Az EV3 Color Sensor-nak és az IRLink-nek (infrared keresd) kiilon drivere van, a tobbi szenzor
pedig az Analog vagy 12C Blokkal hasznalhat6. Letoltés utan a zip f4jlt kicsomagolva kapunk
egy listat, hogy milyen szenzorokkal hasznalhato a blokk. Természetesen az analdg szenzorok
¢s a digitalis szenzorok lesznek azok, amelyekhez a két kiilonb6zd blokk hasznalhato.

Az analdg blokkal miikodik:
- Gyro sensor (giroszkop)
- Force sensor (erémérd)
- Magnetic sensor (magnesesség mérd)
Az 12C (digitalis) blokkal miikodik:
- Angle sensor (tengely forgasiszog érzékeld szenzor)
- IRSeekerV2 sensor (infra jelkeres6 szenzor)
- Accelerometer sensor (gyorsulas és d61ésszog mérod)
- Compass sensor (iranytl szenzor)

A zip fajl kicsomagolasa utan a mappaban szerepelni fog ev3Db Kiterjesztéssel egy-egy allomany,
amelyet a szoftverbe importalhatunk.



Driverek importalasa
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Uj szenzorok

A szenzor nem keriil be a Wait blokk miikkédési mod listajaba, sem a ciklusok (Loop) és
elagazasok (Switch) vezérl feltételei kozé. Ha itt szeretnénk hasznalni, akkor nekiink kell a
programkodot megirni, példaul a Logic feltételt hasznalva.



HT Color szenzor blokk hasznalata

A HiTechnic altal gyartott szin/fény szenzor blokkrdl altalanosan elmondhatjuk,
hogy érzékenyebb és pontosabb, mint a készlettel kapott szin/fény szenzor blokk.
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Osszesen 18 féle szin megkiilonboztetésére alkalmas. A | Wl 0
gyartdo altal adott lista alapjan ezek a szinek és a 17
programnak visszaadott kod az alédbbi abran lathato.

A szenzor fehér fénnyel vilagitja meg a feliiletet és a visszavert
fényintenzitas alapjan képes egy visszaadott értéket generalni.
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2 Color médban hasznalva tehat 0-17 kozotti visszatérési értéket
;‘? # _| kapunk, amely a szinskala alapjan megadott szin érzékelésére utal.
o Mivel a skala lefedi a szivarvany teljes spektrumat, ezért valamilyen
értéket biztosan visszakapunk. Nincsen a ,,nem meghatarozott”
szinnek kiilon kodja.
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m‘:‘?‘ Raw
S0Hz Set 50Hz Mode

80Hz Set 60Hz Mode

Izgalmas funkcié az RGB mod. Ebben az 2
esetben a mért fény piros (red), z6ld (green) |

¢s kék (blue) komponensét kiilon-kiilon is ki J,_
tudjuk olvasni a szenzorbdl, illetve van egy |-'
fehér (white) funkcid, ami egy Osszesitett ' T T
szinkdnak tekinthetd 0-255 kozotti skalan. | E2id I i ﬂ
(Valamennyi kiolvasott érték 0-255 kozotti.) i W W
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A szoftver jobb als6 kommunikacios paneljén ugyan beallithatd a szenzor tipusa, de az
aktualisan mért értéket a szoftverkdrnyezet nem tudja megjeleniteni. Az dbran a 2-es portra
csatlakozik a HTColor szenzor, -

de nem jelenik meg mért érték. Al 0 (Bl 0 )cl -1 )DI 1 [evall
Ez altalanosan jellemz6 mas g - - e ]
HT szenzorokra is. P B0 | @° | @© | v
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Ha szeretnénk megnézni, hogy
aktualisan mit mér a
szenzorunk, akkor programot
kell hozza késziteniink és a
tégla képernydjére kiiratni az értékeket.

Készitsiink programot, amelyet végrehajtva a robot kiirja a HTColor szenzor altal mért értéket
RGB modban a képernyére. Egymas alatt jelenjen meg a vords, zold, kék, fehér
szinkomponens. Szeretnénk feliratozni is az értékeket, hogy egyszeriibb legyen az eligazodas a
négy szam kozott.

Tehat a HTColor blokk mellé illessziik be a Text blokkot, majd a Display-t. A képerny6 ikonon
valasszuk a Text/Grid funkciot, valamint a Wired opciot. A Text blokk elsé paramétere legyen
a ,,R:” szoveg, igy utalva arra, hogy a vorés komponens értékét jelenitjilk meg. A harmadik



paraméter helyére pedig kossiik be a HT blokk red komponensének kimeneti értékét. A Text
blokk ezeket dsszefiizi és igy egy sorban jelenithetjiik meg a képernyon.
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Hasonlé modon elkészithetjiik a tobbi paraméter kiiratasat is. A programkddot egy végtelen
ciklusba helyezve, a képernyon megjelennek a mért értékek. Arra tigyeljiink, hogy Display
blokkon a kiiratas fliggdleges pozicidja ne ugyanaz legyen, illetve a képernyotorlést csak az
elso blokknal hagyjuk bekapcsolva.

A kiiratasnal az értékek vibralni fognak, mert a folyamatos frissités-képerny6tortlés-ujrairas
miatt a szem nem latja a megjelend értéket folyamatosnak. Ezen segithetiink, ha a kiiratdsok
utdn egy 0.1 masodperces varakozast allitunk be, tehat a mintavételi frekvenciat
tizedmasodpercre sziikitjik.

A teljes forraskod:
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A blokkon beallithatd még a megvilagitas nélkiili mod (Passive).

Hasznos lehetdség lehet a miikodési mod lista két utolsd beallitasa, ami az 50 Hz vagy 60 Hz
kozotti valasztast biztositja. Neon megvilagitas esetén a lampa kibocsatott fényének vibralasa
50 Hz koriil van, ami egybeeshet a szenzor mintavételi frekvencidjaval, igy eléfordulhatnak
hibas mérések. Ha a mintavételi frekvenciat 60 Hz-re allitjuk, akkor ez elkertilhetd.



HT Compass (iranytii) szenzor blokk hasznalata
Az iranytli szenzor a F6ld magneses mezdjét érzékelve képes visszaadni egy

0-359 kozotti szamot, ami az északi
iranytol vald eltérést jelenti fokban 2 l
kifejezve. Tehat a keleti irany lesz a | |

90°, a déli 180°, mig a nyugati 270°. A =
mintavételi frekvencia 0,01.

Alapértelmezett modban tehat (Absolute Heading) az Measure »

északi iranytol valod eltérést kapjuk vissza 1°
pontossaggal. A koriiljarasi irany az 6ramutato jarasaval
egyezik meg.

(1% Absolute Heading

@ calibrate » MY A7 Relative Heading

A Relativ Heading mod hasznalata soran megadhatunk egy viszonyitasi pontot, amelyet a
rendszer nullanak tekint (korabban az északi irany volt a nulla). Ebben az esetben a visszaadott
értek azt mutatja meg, hogy mekkora az eltérés a bedllitott nulldhoz képest. A kapott szam
elojeles, ahol az 6ramutatd jarasaval megegyez0 irany a negativ.

Ha példaul beallitjuk a relativ értéket 180-ra, akkor a visszaadott érték keleti irany esetén 90,
nyugati irany esetén -90. Tehat keleti iranynal 90°-ot kell fordulni az 6ramutatd jarasaval
ellentétesen, hogy az eredeti iranyba alljunk, mig nyugati irany esetén szintén 90°-ot kell
fordulni, de az 6ramutatd jarasaval megegyez0 irdnyba (-90 a visszaadott érték).

Ez a modszer alkalmas arra, hogy egy kezdeti irany beallitasa utan (pl.: megmérjiik az abszolut
visszaadott sz0g értéket a cél irdnyaban) a program azt fogja visszaadni, hogy milyen irdnyba
¢és mennyit kell fordulni, hogy ismét az eredeti irdnyba nézzen a robot.

A mérés tesztelésére alkalmas az alabbi program, amely a képernyére irja az adatokat.
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Az iranytl altal mért értéket befolyasoljak a kozeli elektromos és magneses terek. Példaul a
robot motorjai is zavarhatjdk a mérés pontossagat. Célszerii az iranytiit 10-15 cm tavolsagra
elhelyezni a motoroktol.

Egy masik korrekcios lehetdség a kalibralas. Ezzel dvatosan kell banni, mert a beallitott
értékeket megtartja az iranytii, még akkor is, ha megsziintetjiik a csatlakoztatast a robottal. Csak
egy ujabb kalibralassal lehet valtoztatni a beallitott értékeken. Tehat ha valtozik a kornyezet,
akkor tjra kell kalibralni.

Ha mindenképpen kalibralni szeretnénk, akkor a szenzor blokkot Calibrate modban kell
hasznalnunk, egy olyan programmal, amelynél a robot helyben korbe fordul kb. 1,5-szer vagy
2-szer, de lassan. A lassan annyit jelent, hogy kb. 20 masodperc alatt kell megtennie egy 500



fokos fordulatot. A rendszer automatikusan korrigalja a zavard jeleket és az 0j értékeknek
megfelelden mér a kalibralés utan.

Példaul egy lehetséges programrészlet a kalibralasra:
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Megjegyzés

Az iranytli szenzor nem csak a robot haladasi irdnyanak meghatarozasara alkalmas. Mivel egy
alland6 magnessel elnyomhatjuk a F6ld magneses mezdjének hatasat, ezért a szenzor alkalmas
lehet egy alland6 magnes megtalalasara. A magnes erdsségétol fiiggden kiillonbozo tavolsagbol.

Készithetiink olyan programokat, amelyekben a robotok egymast kovetik. Az eldl halado
robotra egy allanddé magnest rogzitiink, mig a kovetd robot ezt képes érzékelni az iranyti
szenzoraval. Pontosabb ¢és stabilabb kovetés valdsithatdo meg igy, mint az ultrahangos
tavolsagérzékelovel.

HT Acceleration / Tilt (gyorsulas / délés) szenzor blokk hasznalata

A robot egyensulyozasahoz elengedhetetlen kellék a d6lésszogek pontos
mérése. Ebben segit a HiTchnic szenzora, amely képes gyorsulas mérésére (-
2g ¢és +2g kozott), valamint 3 tengely mentén torténd dolésszog
meghatarozasra. Ez utobbit mutatjuk be.

w

A gyartd altal mellékelt dbra mutatja
annak a 3 tengelynek a helyzetét, amely mentén torténd &
dolésszog mérését végezhetjik. !

Ha tehat a szenzor rdgzitett vizszintes helyezteben van,
akkor az x illetve y tengelyen mért dolésszog kozel 0 lesz.

Megdontve a robotot az értékek valtoznak.

A kovetkezd program az X, y €s z tengely mentén mért
értéket irja a képernyore.
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A képernyore irt értékek latszanak az alabbi tablazatban.

U

X: -0.245 | X: -4.165 X: 7.35

Y: 0 l y: 0 0.049
z: 25.039 Zz: 25,039 25.039 |

A HiTechnic szenzorai a fent ismertetett technikaval hasznalhatok az EV3 robot esetén.
Altalanos jellemzé, hogy az aktualisan mért értékek csak akkor jelennek meg, ha azokat
program segitségével a képernyodre iratjuk. Természetesen a programkddokban felhasznalhatok
ezek az értékek probléma nélkiil.

A szenzorok meérési pontossagarol, hasznalati modjairdl €s tovabbi technikai részleteirdl a
gyartd weblapjarol letdlthetok a technikai paramétereket tartalmazo dokumentumok.



