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LEGO® MINDSTORMS® EV3 ja 
python
Esimene kogemus LEGO® MINDSTORMS® EV3 programmeerimisel Pythonis
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Mida täna teeme?
• Riistvara ja tarkvara ettevalmistamine

• Projekti loomine ja kasutamine

• Käivitamine arvutis ja kontrolleris

• Esimesed sammud MicroPythonis

• Mootorite initsialiseerimine

• Mootorite kasutamine

• Anduri initsialiseerimine

• Anduri kasutamine

• Juhtkonstruktsioon „while“
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Milliseid vahendeid vajame?

• LEGO® Mindstorms® EV3 
Educational komplekt

• miniUSB kaabel

• microSD kaart (min. 4GB)

• Arvuti

• MS Visual Studio Code
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Ettevalmistavad tegevused

• Laadi alla ja paigalda Microsoft® 
Visual Studio Code

• Paigalda EV3 MicroPython 
laiendus

• Valmista ette microSD kaart

• Laadi alla ja paigalda sobiv 
süsteemifail
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Uue projekti loomine

• 1. Ava EV3 MicroPython 
vaheleht

• 2. Loo uus projekt (Create a new 
project)

• 3. Vali (sisesta) projektile nimi

• 4. loo projektile kataloog ja 
märgista see salvestuskohaks
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Kontrolleri ühendamine arvutiga

• Ava file vaheleht

• Ühenda kontroller miniUSB 
kaabli abil arvutiga

• Ava EV3DEV DEVICE BROWSER

• Otsi kontrollerit vajutades Click 
here to connect...

• Vali EV3 kontroller
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Programmi kirjutamine

• Ava main.py

• Kirjuta programmi 
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Programmikoodi laadimine ja käivitamine

• Vajuta Debug (F5)

• Vajuta Download and run

• Output väli nt print käsu 
rakendamiseks

• Stop – programmi peatamine

07.08.2019 Rasmus Kits 9



Oluline koht abi leidmiseks

• Ava EV3 MicroPython vaheleht

• Ava Open user guide and 
examples
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Programmikoodi põhimõtteline ülesehitus
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Riistvarakomponendi initsialiseerimine

• Klass Port

• Mootorite pordid
• A, B, C, D.

• Andurite pordid
• S1, S2, S3, S4

Näited

• motor_b = Motor(Port.B)

• sensor1 = TouchSensor(Port.S1)
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Ühe mootori juhtimine - näide

• run_target(speed, target_angle, stop_type=Stop.COAST, wait=True)
• speed (nurkkiirus: deg/s) – rootori pöörlemise absoluutkiirus. Pöörlemise 

suunda määratletakse parameetri target-angle kaudu. 

• target_angle (nurk: deg) – mitu kraadi peab rootor pöörlema. Nii positiivsed 
kui ka negatiivsed väärtused.

• stop_type (Stop) – rootori peatumise juhtimine. Valikud: stop.COAST, 
stop.BRAKE, stop.HOLD

• wait (bool) – ootab klassmeetodi täitmist või mitte. Valikud true või false.
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Kahe mootori juhtimine samaaegselt - näide

• drive_time(speed, steering, time)
• speed (nurkkiirus: deg/s) – rootori pöörlemise absoluutkiirus.
• steering (nurkkiirus: deg/s) – roboti pööramine kraadides sekundis.
• time (time: ms) – manöövri sooritamise aeg millisekundites.

• stop(stop_type=Stop.COAST)
• stop_type (Stop) – rootori peatumise juhtimine. Valikud: stop.COAST, stop.BRAKE, 

stop.HOLD
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Anduri kasutamine - puuteandur

• Anduri initsialiseerimine

• „while“ juhtkonstruktsioon
• Tsükkel, mis rakendub senikaua, 

kuni kontrolltingimus ei ole enam 
täidetud.

• „print“ käsk võimaldab väljutada 
infot terminaliaknasse
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Ülesanne lahendamiseks

Missiooni lõpus peavad olema 
täidetud järgnevad tingimused.

• Konksu külge kinnitatud sinine 
kast on:
• Selgelt langenud ükskõik millisest 

kõrgusest juhtaugust läbi liikuva 
nööri abil (10 punkti)

• sinine kast toetub teise sinise kasti 
peale (15 punkti) ja

• Esimene sinine kast on täielikult 
sinise ringi alas (15 punkti).
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