JOHDATUS TEKOALYYN

T—EEMM Roos o HELSINGIN YLIOPISTO



ROBOTIKKA

¥ TEKOALYN “GRAND CHALLENGE”

¥ YHDISTAA LAHES KAIKKI TEKOALYN OSA-ALUEET:




“AlNVOT:

ROBOTIKKA | 4 conermars

— KUULO

¥ TEKOALYN “GRAND CHALLENGE” (PUHEEN-

TUNNISTUS)
¥ YHDISTAA LAHES RAIKKI TEKOALYN OSA 4 puHE

+ LUONNOLLISEN
KIELEN KASITT.

+ TIEPONHAK U

+ PAATTELY
(LOGIKKA,
TOD.NAK.)

+ KONEOPPIMINEN

+ ETSINTA

+ PELIT

+ TUNTEET




ROBOTIKKA

* TEKOALYN “GRAND CHALLENGE”

*  YHDISTAA LAHES KAIKKI TEKOALYN OSA

AKTUAATTORIT:

+ LIKE
(TARKKUUS,
KONTROLLI)

“AlVOT”:
+ KONENAKOD
+ KUULO
(PUHEEN-
TUNNISTUS)
+ PUHE
+ LUONNOLULISEN
KIELEN KASITT.
+ TIEPONHAK U
+ PAATTELY
(LOGUKKA,
TOD.NAK.)
+ KONEOPPIMINEN
+ ETSINTA
+ PELIT
+ TUNTEET




¥ TEKOALYN “GRAND CHALLENGE”

*  YHDISTAA LAHES KAIKKI TEKOALYN OSA

RO

AKTUAATTORIT:

+ LIKE
(TARKKUUS,
KONTROLLL)

BOTIKKA

SENSORIT:

+ TUNTO

T TASAPAI

+ KUVA § AANI

(FEEDRACK LOOP)

NO

+ LIIKKEEN-
TUNNISTUS
1+ MAKU § HAJU?

“AlVOT”:
+ KONENAKOD
+ KUULO
(PUHEEN-
TUNNISTUS)
+ PUHE
+ LUONNOLULISEN
KIELEN KASITT.
+ TIEPONHAK U
+ PAATTELY
(LOGUKKA,
TOD.NAK.)
+ KONEOPPIMINEN
+ ETSINTA
+ PELIT
+ TUNTEET

g
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ROBOTIKKA

¥ KULTTUURISSA PAUON KASITELTY: [ &8

¥ 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



ROBOCUP

== BotSport.tv 00 CIT Brains

» 01:09 A \V4
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o)) 0:35/8:53


http://youtu.be/XLKKbz2mNyo
http://youtu.be/XLKKbz2mNyo

Boston Dynamics-



http://youtu.be/xqMVg5ixhd0
http://youtu.be/xqMVg5ixhd0
http://youtu.be/xqMVg5ixhd0

ACM-R5



http://youtu.be/LZJslSbsLOU
http://youtu.be/LZJslSbsLOU
http://youtu.be/LZJslSbsLOU

DS TORMS




KOSKETUSSENSORI(T?) 2 MOOTTORIA
DSTE
L_L_ \_J I I 11 N « N~ | \I 1 JJ

KES KusYk,such

A
AANISENSORI

AL A AN (-
VALOSENSORI SENSORI




LEGO MIN

TRIBOT:

* 2 MOOTTORIA OH)AA
PYORIA

*1 MOOTTORI KYTKETTY
“ROURIIN"

* UA-SENSORI
JA KOSKETUS ©
ETEENPAIN
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¥ lgos NXJ: KAYTTOJARJESTELMA, JOTA VOI AJAA LEGO
MINDSTORMS -KESKUSYKSIKOLLA

¥ KAYTTAAJAVAA

¥ TUUNATTU JAVA-VIRTUAALIKONE

* TARKEIMMAT TYOKALUT (MAC/ULINUX/WINDOWS):
* JAVA-KAANTA)A
* OH)ELMAN SIIRTO ROBOTILLE

USB- TAl BLUETOOTH-YHTEYDEN KAUTTA

¥ HYVIN DOKUMENTOITU RAJAPINTA (AP) MOOTTORIEN JA
SENSOREIDEN OH)JAAMISEEN
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¥ VOI INTEGROIDA ECLIPSEEN:
* OHELMAN KIRJOITUS
* KAANTAMINEN
* SURTAMINEN ROBOTILLE

¥ LAITOKSELLA VIRITELTY VALMIS USB-TIKULTA
BOOTATTAVA YMPARISTO, JOSSA ECLIPSE JA KAIKKI MUK
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OH)ELMOINTI KUTEN NORMAALIA JAVAA:

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

}

KAANTAMISEN JALKEEN SIRRETAAN ROBOTILLE JA
KAYNNISTETAAN ROBOTIN VALIKOSTA OIKEA OHJELMA

ROBOTTI SAMMUTETAAN PAINAMALLA ENTER- JA ESCAPE-
NAPPE)A ( A TUMMANHARMAA)



MOOT TORIT

* = MOOTTORIA, KYTKETAAN
2 MOOTTORIPORTTIN:

¥ STAATTISET oULIOT
Motor.A, Motor.B, Motor.C

¥ (API:N LUOKKA NXTRegulatedMotor)

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

Motor.A.forward(); // alkaa liikkua
Motor.A.stop(); // pysahtyy
Motor.A.backward(); // alkaa liikkua taakse

Motor.A.rotate(45); // kdantyy 45 astetta
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PILOT T

KORKEAMMAN TASON RAJAPINTA AJONEUVOILLE

APUN LUOKKA DifferentialPilot

TIEDETTAVA RENKAIPEN HALKAISJA TUUMINA (WD) JA
AKSELIVALIL (aD):

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

pilot.travel(50);
pitlotilirotajte (1=9:0:)

// ajaa 50 cm eteenpdin
// kdantyy 90° vastapaiv.

1:1—1:?7-17 = = S o= e




KOSKETUSSENSORI

¥ PALAUTTAA TIEDON SITA, ONKO SENSORIA PAINETTU

¥ API:N LUOKKA TouchSensor

TouchSensor touch =
new TouchSensor (SensorPort.S1);

% touch.isPressed() // true jos painettu




VALOSENSORI

¥ ANTAA VALOISUUS LUK EMAN
¥ APIN LUOKKA LightSensor

LightSensor light =
new LightSensor (SensorPort.S2);

% int 1 = light.readvalue() // 0-100

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

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

ANTAA ETAISYYSLUKEMAN LAHIMPAAN EPESSA OLEVAAN
ESTEESEEN

APEN LUOKKA UltraSonicSensor

UltraSonicSensor sonic =
new UltraSonicSensor(SensorPort.S3);

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

TOIMI PARHAITEN KOVILLA, TASAISILLA ESTEILLA
MUUTAMAN SENTIN TARKKUUS, MAX 200 CM

ARVO 255 TARKOITTAA, ETTA El HAVAITTU ESTETTA
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*

¥ PAJATEHTAVISTA PISTEET KAYNNIN YHTEYDESSA
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PAJA

LEGOILLA “LEIKKIMISTA”:

* VALMUT AJONEBEUVOT RAKENNETTU

* SENSORIT ASENNETTU

* TEHTAVAT SOPIVAN HELPPOJA, MUTTA
HANKALUUS TULEE ROBOTIKAN VAIKEUDESTA
(SENSORIT, LIIKKUMINEN, ...)

LASKUHARJOITUSRY HMISSA PAJAMEININKL: &

* MAX 8 OPISKELYAA PAIKALLA @/,z{ QQNO%

* JORAISELLE OMA MINILAPPARI+ROBOTTI
* HENKILOKOHTAISTA OHJAUSTA %7\

ILMOITTAUDPU HETT SINULLE SOPIVAAN RYHMAAN 411 A

LASKUHARJOITUSTEHTAVA 1 (SURF) PALAUTETAAN PDE:NA Y
SAHKOPOSTITSE ‘



