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JOHDATUS TEKOALYYN

TEEMU ROOS o HELSINGIN YLIOPISTO
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ROBOTIIKKA

* TEKOALYN “GRAND CHALLENGE”

¥ YHPISTAA LAHES KAIKKI TEKOALYN OSA-ALUEET:




RO

AKTUAATTORIT:

+ LIUIKE
(TARKKUUS,
KONTROLLI)

%¥ TEKOALYN “GRAND CHALLENGE”

¥ YHDISTAA LAHES KAIKKI TEKOALYN OSA

BOTIKKA

SENSORIT:
+ KUVA § AANI
+ TUNTO

T TASAPAINO

== T+ LIIKKEEN-
| l TUNNISTUS

(FEEDBACK LOOP)

|+ MAKWU § HA)JWU?

“AlVOT”:
+ KONENAKO
+ KUULO
(PUHEEN-
TUNNISTUS)
+ PUHE
+ LUONNOLLISEN
KIELEN KASITT.
+ TIEDONHAKWU
+ PAATTELY
(LOGIKKA,
TOD.NAK.)
+ KONEOPPIMINEN
+ ETSINTA
+ pELIT
+ TUNTEET
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ROBOTIKKA

* KULTTUURISSA PALJON KASITELTY:

% HYVAT ROBOTIT:
—~ PELTIMIES (TIK-TOK), IHMEMAA OZ
- WALL-E
- DATA, STAR TREK

¥ PAHAT (TAL IKAVAT) ROBOTIT:
- KAREL CAPEK (1923): ‘ROBOT’
— TERMINAATTORI (OSASSA 1)
- ROY, BLAPE RUNNER

¥ YLEENSA HYVIN KAUKANA NYKYISISTA ROBOTEISTA
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BOSTON DYNAMICS

Y()uFI Search

f

: B
Al
0y .“ w
:%y

-

i e
- Bosiigr) Dygleifies

| - 1 > 4 . m ;u! Lo I L__ - |
Atlas, The Next Generation
“‘ Boston Dynamics
i g .
i, —— 20,314,968 views
= Addto  # Share  eee More 1@ 169104 I 4533




S SIS S

ACM-R5

-y
) .
}
.
N S '

114
vy
bl

- E. + -

! !

P R e | :

‘ ,

gt og —4t +

. V

S JEEEE ) - . k



KOSKETUSSENSORI(T?) .
ELplEs s NE L INCLY | 1¢1E ) N IJ S—I_

AANIS

ENSORI

VALOSH

ENS ORI

2 MOOTTORIA

PN/ | \I

1'J

ESKMSYK,SMKé

ULTRAAAN (-
SENSORI

ﬁ



5105

le)oS NXJ: KAYTTOJAR)ESTELMA, JOTA VOI A)JAA LEGO
MINDSTORMS -KESKUSYKSIKOLLA

KAY TTAA JAVAA
TUUNATTU_JAVA-VIRTUAALIKONE

TARKEIMMAT TYOKALUT (MAC/ULINUX/WINDOWS):
* JAVA-KAANTA)A

* OH)ELMAN SIRTO ROBOTILLE

USE- TAI BLUETOOTH-YHTEYDEN KAUTTA

HYVIN DPOKUMENTOITU RAJAPINTA (API) MOOTTORIEN A
SENSOREIDEN OH)AAMISEEN




¥ VOI INTEGROIDA ECLIPSEEN:
* OHELMAN KIRJOITUS
* KAANTAMINEN
* SURTAMINEN ROBOTILLE

LAITOKSELLA VIRITELTY VALMIS USB-TIKULTA
BOOTATTAVA YMPARISTO, JOSSA ECLIPSE JA KAIKKI MUK




5105

OHJELMOINTI KUTEN NORMAALIA JAVAA:

public class RobotTest {
public static void main (String[] args) {
System.out.println("Hei mualima.");

}

KAANTAMISEN JALKEEN SIRRETAAN ROBOTILLE JA
KAYNNISTETAAN ROBOTIN VAULIKOSTA OIKEA OHJELMA

ROBOTTI SAMMUTETAAN PAINAMALLA ENTER- JA ESCAPE-
NAPPEJA (ORANSSA TUMMANHARMAA)




¥ = MOOTTORIA, KYTKETAAN
2 MOOTTORIPORTTIIN:

* STAATTISET oLIOT
Motor.A, Motor.B, Motor.C

A ¥ (API:N LUOKKA NXTRegulatedMotor)

% Motor.A.setSpeed(400); // aseta nopeus

] Motor.A.forward(); // alkaa liikkua =
aE Motor.A.stop(); // pysdhtyy 53
- Motor.A.backward(); // alkaa liikkua taakse .

Motor.A.rotate(45); // kiertyy 45 astetta




T

¥ KORKEAMMAN TASON RAJAPINTA AJONEUVOILLE

¥ APLEN LUOKKA DifferentialPilot

¥ TIEDETTAVA RENKAIDEN HALKAISJA TUUMINA (WD) JA
AKSELIVALI (aD):

BhdfferentialPilot piloti =
new DifferentialPilot(wD,aD,Motor.A,Motor.B);

pilot.travel(50); // ajaa 50 cm eteenpdin
pilot.rotate(-90); // kdantyy 90° vastapaiv.




¥ PALAUTTAA TIEDON SUTA, ONKO SENSORIA PAINETTU

¥ API:N LUOKKA TouchSensor

TouchSensor touch =
new TouchSensor (SensorPort.S1);

¥ touch.isPressed() // true jos painettu




.......

VALOSENSORI

¥ ANTAA VALOISUUSLUKEMAN
* APUEN LUOKKA LightSensor

LightSensor light =
new LightSensor (SensorPort.S2);

¥ int 1 = light.readvalue() // 0-100

¥ HUOM: VALOISUUS RIIPPUU HUONEEN VALAISTUKSESTA
_JOTEN OIKEA ARVO VAIKEA TIETAA

¥ SENSORIN VOI KALIBROIDA (KS APl), MUTTA HELPOINTA Ea
LIENEE PRINTATA ARVOJA RUUPULLE JA SAATAA KOODIA ==




.......

ULTRAAANISENSOR|

_— ' 4

* ANTAA ETAISYYSLUKEMAN LAHIMPAAN EPESSA OLEVAAN
ESTEESEEN

¥ APIN LUOKKA UltraSonicSensor r-

UltraSonicSensor sonic =
new UltraSonicSensor(SensorPort.S3);

int d = sonic.getDistance() // 0-255 (cm)

TOIMI PARHAITEN KOVILLA, TASAISILLA ESTEILLA

MUUTAMAN SENTIN TARKKUUS, MAX 200 CM

* ¥ ¥k

ARVO 255 TARKOITTAA, ETTA El HAVAITTU ESTETTA




LASKUHARJOITUKSISTA

LASKUHAR)OITUKSET:
* TEHTAVAT PITAA RATKAISTA KOTONA...
* .. MUTTA ILMAN ROBOTTIA El VOI TESTATA!
* LASKUHARJOITUKSISSA VALMIT AJONEUVOT RAKENNETTU
* SENSORIT ASENNETTU
* VAIKKA TEHTAVAT SOPIVAN HELPPOJA,

HANKALUUS TULEE ROBOTIKAN VAIKEUDESTA

(SENSORIT, LIKKUMINEN, ...) JA SUTA, ETTEI VOl TESTATA




