


Robot kodunuzu olusturun!

Robot kodunuz robot py adli bir dosya icinde baslamalidir.
Kodunuz, diger python modullerini ve paketlerini ice aktarmak
gibi normal bir python programinin yapabilecegi her seyi
yapabilir. Iste robot kod calisma almak icin bilmeniz gereken
temel seyler!

Gerekli modulleri ice aktarma:

Robotunuzun donanimi ile gercekten etkilesime giren tum kod,
Wpilib adli bir kUtuphanede bulunur. Bu kUtuphane baslangicta
C++ ve Java'da uygulandi. Robot kodunuz bu kutuphane
modullinu ice aktarmali ve robot donanimi ile arabirim
olusturmak icin kullanilabilecek cesitli nesneler olusturmalidir.

Wopilib aktarmak iste bu kadar basit:

import wpilib




Robot nesne

Her gecerli robot programi, wpllib'den devralan bir robot nesnesi
tanimlamalidir wpilib.lterativerobot, wpilib.TimedRobot veya
wpilib.SampleRobot. Bu siniflar, cesitli zamanlarda cagrilan gecersiz
kilmaniz gereken bir dizi islevi tanimlar.

e wpilib.IterativeRobot functions

e wpilib.TimedRobot functions

e wpilib.SampleRobot functions

class MyRobot(wpilib.TimedRobot):

def robotinit(self):
self.motor = wpilib.Jaguar(l)

Not:

Deneyimsiz programcilarin bu kilavuzun tartisacagi TimedRobot
sinifini kullanmasi onerilir.

Motorlar ve sensorler ekleme

Robotun ana robot nesnenizde cagrildigi sirada veya
sonrasinda sadece Motorlarinizin ve diger Wpilib donanim
aygitlarinin (Jiroskoplar, Joystickler, sensorler, vb.)
orneklerini olusturmalisiniz. Eger yapmazsaniz, basarisiz
olacak bir cok sey vardir.



Bireysel cihazlar olusturma:

Diyelim ki PWM ile bir Jaguar motor kontroloru ile etkilesime
giren bir nesne olusturmak istediniz. ilk olarak, tabloyu (wpilib)
okuyacak ve bir Jaguar nesnesi oldugunu goreceksiniz. Daha
fazla baktigimizda, yapicinin hangi PWM bagdlanti noktasina
baglanacagini gosteren tek bir argiman aldigini gorebilirsiniz.
Robotinit ydnteminizde asagidaki python kodunu kullanarak
port 4 kullanan Jaguar nesnesini olusturabilirsiniz:

self.motor = wpilib.Jaguar(4)

Belgelere biraz daha baktigimizda, motorun PWM degerini
ayarlamak icin Jaguari aramaniz gerektigini fark edersiniz.set
() islevi. DokUmanlar, degerin -1.0 ve 1.0 arasinda olmasi
gerektigini soylUyor, bu yuzden motorun tam hizini
ayarlamak icin bunu yapabilirsiniz:

self.motor.set(1)

Diger motorlar ve sensorler benzer sdzlesmelere sahiptir



Robot drivetrain kontrolu:

Standart tip drivetrains (2 veya 4 tekerlek, mecanum, kiwi)
icin, bunu yapmak i¢in kendi kodunuzu yazmak yerine
motorlar kontrol etmek icin ¢esitli dahil sinifi kullanmak
isteyeceksiniz. Cogu standart drivetrains icin, U¢ siniftan
birini kullanmak isteyeceksiniz:

wpilib.Diferansiyel strlcl icin DifferentialDrive/skid-steer
driveplatformlari gibi 2 veya 4 tekerlek platformlari,
Parcalar Kiti surlcu tabani, "tank drive" " veya West Coast
drive.

wpilib.Killough Ucgen tahrik platformlari icin KilloughDrive.

wpilib.Mecanum surucu platformlari icin MecanumDrive.

Ornegin, olusturdugunuzda bir DifferentialDrive nesnesi,
motor denetleyicisi orneklerinde gecirebilirsiniz:

| _motor = wpilib.Talon(O)
r_motor = wpilib.Talon(1)

self.robot_drive =
wpilib.drive.DifferentialDrive(l motor, r motor

Veya yan basina birden fazla denetleyici kullanmak icin
motor kontrol gruplarinda gecebilirsiniz:

self.frontLeft = wpilib.Spark(1)
self.rearLeft = wpilib.Spark(2)

self.left = wpilib.SpeedControllerGroup(self.frontLeft, self.rearlLeft)

self.frontRight = wpilib.Spark(3)

selfrearRight = wpilib.Spark(4)

selfright = wpilib.SpeedControllerGroup(self.frontRight,
selfrearRight)

self.drive = wpilib.drive.Differential Drive(self.left, self.right)




Bu nesnelerden birine sahip oldugunuzda, robotu joystick
uzerinden kontrol etmek icin kullanabileceginiz cesitli
yontemler vardir veya kontrol girislerini manuel olarak
belirtebilirsiniz.

Robot Calisma Modlari (TimedRobot)

Bir yarisma sirasinda, robot oyunun durumuna bagli olarak
cesitli modlara gecer. Her mod sirasinda robot sinifinizdaki
islevler cagrilir. islevin adi, robotun hangi modda olduguna
bagli olarak degisir:

disabledXXX-robot devre disI birakildiginda cagrilir
autonomousXXX-robot ozerk modda oldugunda denir
teleopXXX-robot teleoperated modunda oldugunda denir
testXXX-robot test modunda oldugunda denir

once moda gectiginde cagrilir ve xxxperiodic- saniyede 50
kez denir (yaklasik olarak - aslinda surucu istasyonundan
alinan paketler olarak adlandirilir).

Ornegin, robotu tek bir joystick kullanarak yonlendiren basit
bir robot, soyle gorunen bir teleopperiodik fonksiyona sahip
olabilir:

def teleopPeriodic(self):

selfrobot_drive.arcadeDrive(self.stick)




Ana blok

Java gibi diller, bir 'statik ana' islevi tanimlamanizi gerektirir.
Python'da, her. py dosyasi diger python programlarindan
kullanilabilir oldugundan, — main__icin kontrol eden bir kod
blogu tanimlamaniz gerekir. Ana blok icinde, asagidaki cagirma
kullanarak robotun kodunu baslatmak icin WPILib sdyle:

if _name__

wpilib.run(MyRobot)

Bu basit cagirma, robot kodunuzu robot Uzerinde baslatmak
icin yeterlidir ve ayrica pyfrc ve robotpy-frcsim gibi robot
kodunuzu test etmek icin mevcut olabilecek cesitli RobotPy
ozellikli uzantilara erisim saglar.

Hepsini bir araya getirmek:

Yukaridaki tum parcalari birlestirirseniz, github deposundaki
orneklerden birinden alinan asagidaki gibi bir seyle sonuclanir:

Mevcut birkac farkl python tabanli robot 6rnegi vardir ve bunlari
github érnekler havuzumuzda bulabilirsiniz.

Ayrica bakiniz:

RobotPy, robot kodunuzu olusturmayi kolaylastiran cesitli
cercevelerle birlikte gelir. Robot kod cerceveleri sayfasina bakin.



This is a good foundation to build your robot code on
import
import

class MyRobot(wpilib.TimedRobot):
def robotlnit(self):

self.left_ motor = wpilib.Spark(0)
selfright_motor = wpilib.Spark(1)
self.drive = wpilib.drive.DifferentialDrive(self.left_motor, self.right _motor)
self.stick = wpilib.Joystick(1)
selftimer = wpilib.Timer()
def autonomouslnit(self):
self.timer.reset()
self.timer.start()
def autonomousPeriodic(self):
# Drive for two seconds
if self.timer.get() < 2.0:
self.drive.arcadeDrive(-0.5, O) # Drive forwards at half speed
else:
self.drive.arcadeDrive(O, O) # Stop robot
def teleopPeriodic(self):

self.drive.arcadeDrive(self.stick.getY(), self.stick.getX())




