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HackEVZIZ{EUT, E£S -HIh5-1LF5%2EIHITS

B 05 L8Rk VScode T app.c ZFE, main_taskziEL TS
TREXTER : app.C
AXD% main_task
X1TEHA : 100msec [1— REiEA]

POF1I-5/t>85D K—MSESD

0id main_task({intptr_t unused) {
ev3_sensor_config{color_sensor, COLOR_SENSOR};
ev3_sensor_config({ultrasonic_sensor, UL
ev3_sensor_config({touch_sensor@é, TOUCH
ev3_sensor_config(touch_sensorl, TOUCH
ev3 motor config(left motor, LARGE MOTO
ev3 motor config(right motor, LARGE | ')
ev3_motor_config(arm_motor, LARGE_MOTOR);

[j_ FEHHH] S-Ek_.?i;f__z "#HHE motor control start”);
100msecE#A® o
NIRRT
XTTICHETTYS A eslp.esk(io0000);
XZEMULELLS |

T’ TOPPERS
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mE3 mnkEHRE-4
[API] [BTEE]
3v3_r‘notor_seto_power ev3_motor_set power(left_motor, 5);
Bl TV N—MES ev3_motor_set_power(right_motor, 5);
ETSIE =4 )\D— (143
ev3_motor_set_power(left_motor, -5);
[IRE-F] ev3_motor_set_power(right_motor, -5);
EEEDE-Y m7—LE—%

ev3_motor_set power(arm_motor, 5);
[DOWN]
PI Reference/group ev3motor.html#gaf5 ev3_motor_set_power(arm_motor’ _5),

[FFilERBA]

https://www.toppers.ip/ev3pf/EV3RT C A

c96bba7e3fdc7e13ba3466359294a0

[fHE] ySTQESL T EDERER
ev3_motor_steerttED -'__ --
AERIRTEET - ’

‘T’ TOPPERS
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HackEVZIR{FUT, FES-HH3-1LFF2RIRITS

mLEDS1h mLEDSA b
[API] [LEDAT]
ev3_led_set_color ev3_led_set_color(LED_OFF );
55—51¥4 : LEDHS— [7R]
ev3_led_set_color(LED_RED );
[XH5R] [43]
*LED ev3_led_set color(LED GREEN);
o [AL>2]
[5¥iHER A ] ev3_led_set_color(LED_ORANGE):

https://www.toppers.ip/ev3pf/EV3RT C A
PI Reference/aroup ev3led.html#gaa40e
ed1dd40c81573646f95ec8c427cb

Gl
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HackEVZIEFUT, ES M- ILFF3ERIRIS

miE? mJ0J5 461

2N BE

| int count = 0;

1 O$ HJL ev3_motor_stop(left_motor, true);
1 O*@‘*{él_ ev3__motor_stop(right_motor, true);
1 0747 —LAUP M

1 0¥47—/ADOWN * ZZICHIEITOY S L ANTLIZE L

*/
if (count <= 100) {
ev3_motor_set_power(left_motor, 3);
ev3_motor_set power(right_motor, 3);

b

else if ((count > 100) && (count <= 200)) {
ev3_motor_set_power(left_motor, -3);
ev3_motor_set_power(right_motor, -3);

b

else if ((count > 200) && (count <= 300)) {
ev3_motor_set_power(left_motor, 0);
ev3_motor_set_power(right_motor, 0);
ev3_motor_set_power(arm_motor, 1);

b

else if ((count > 300) && (count <= 400)) {
ev3_motor_set_power(left_motor, 0);
ev3_motor_set_power(right_motor, 0);
ev3_motor_set _power(arm_motor, -1);

¥

else {
/* nothing to do */

b

count++;

tslp_tsk(100000); /* 100msec */
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HackEVOERR B Y DIEZRTHELS

mhs—-tb mhS5—-t>Y

[API] [Hh5—]
ev3_color_sensor_get_color ev3_color_sensor_get_color(color_sensor);
BBl Loy k- NES [RETH¢]

ROfE : FBILIEhS— %
xmE B OB, 8 8 K AR ev3_color_sensor_get_reflect (color_sensor);

ev3_color_sensor_get_reflect = &_ﬂ .
BB Y NS D) o .
;-
’ -

RDE : RE$¢ms#E(0~100)

BSES
NT-TY

[EEHHETEA ]
https://www.toppers.jp/ev3pf/EV3RT C A
PI Reference/group ev3sensor.html#ga?7

76b35d98fd73550278e27ee39a3d3aa

o HEDT ) \WI 5
syslog(LOG_NOTICE,
"color_value=%d reflect_value=%d",
color_value, reflect_value);

~9" TOPPERS
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https://www.toppers.jp/ev3pf/EV3RT_C_API_Reference/group__ev3sensor.html#ga776b35d98fd73550278e27ee39a3d3aa

HackEVOERR B Y DIEZRTHELS

mBERT Y mBEREEVY
[API] ev3_ultrasonic_sensor_get_distance

ev3_ultrasonic_sensor_get_distance NSz e]gllelEI=1g{eIF
F—58 : oY R ES

RDIE : IR (EAIEE>FX— ML) s
BERt Y
BIES

BERTY =

- . .f‘
[FFHH5REA ]
https://www.toppers.jp/ev3pf/EV3RT C A

PI Reference/group ev3sensor.html#ga9
56536aaab7677c2b512b2d3bd4e498f

o HEDT )\WI 5
syslog(LOG_NOTICE,
“ultrasonic_value=%d", ultrasonic_value);

~9" TOPPERS
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[API] [ERRIOFYF Y]

ev3_touch_sensor_is_pressed ev3_touch_sensor_is_pressed (touch_sensor0);
F5I8 Y R-MNES [ — /\fal DAYFLY]

=g - 1= 4
RE : SEARRTR ev3_touch_sensor_is_pressed (touch_sensorl);

BSEY

AYFE Y
Etéti%fl; EEE}?] ip/ev3pf/EV3RT C A ’ ZE'{HI @@V}t/ﬂ'
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total_time
done = False
state =
total_reward =

while not done and total_time <
hako_robom y action = model. (state)
hako_test.py next_state, reward, done, _ = env. (action)
hako.py total_reward = total reward + reward

.gitignore
jitmodules

$ build.bash model. (state, action, reward, next_state)

state = next_state
total_time = total_time +

env. (9]
print( + str(episode) + +

5 TERMINAL
TERMINAL
INFO: ACTIVATING HAKO-MASTER
INFO: ACTIVATING :dev/ai/ai_qtable.py

runtime
dev
hako
hako

OUTLINE
TIMELINE
WSL: Ubuntu-20.04
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str(total_time) +

$ bash docker/run.bash runtime

+ str(total_reward))

FEIHAMIKNEE:

Transport

OUTLINE
TIMELINE
WSL: Ubuntu-20.04

1L—3EE#E 0000

sync_mode: t

episode=10 total_time=163 total reward=11275
sync_mode: true

episode=11 total_time=4808 total_reward=448586
sync_mode: true

str(total_reward))




gy

18 [

NS DAIAFEIESSRD ?
S ARIEZE R TR EARTHS, PR TRIEEENT I NBS
W s F=HL—2 3> T0—

= ALL Ty T 4ol ' < EE?‘{:I}E"EJ —1 ——— =

_ ' ‘
FBEFIL [ FBETIL FEETIL
QF—TJIL) (2 RTCELH) (2 RFTELHI)

T TOPPERS 66

Toyohashi atform
for Embe dded MMmSystem




FAELVREISE DA HETEICD T

U7 ) FRCEE R OVETULARER FERE - VRIKERNSUT LB FRZ/ES |
l\> 7SR
4 N
RN
| mmoror |
FEREZE ]

T’ TOPPERS 67

pppppppppppppppppp



	スライド 1
	スライド 2: 自己紹介
	スライド 3: アジェンダ
	スライド 4: IoTシステム開発時の課題
	スライド 5: 『箱庭』の狙いとコンセプト
	スライド 6: 箱庭を実現する技術
	スライド 7: アジェンダ
	スライド 8: 箱庭プロトタイプモデルとデモ
	スライド 9: プロトタイプモデルの狙い
	スライド 10: ３つのプロトタイプモデル
	スライド 11: マイコン制御ロボットシミュレーション
	スライド 12: ETロボコンのアーキテクチャ
	スライド 13: なにを目的としたシミュレータなのか(1/2)
	スライド 14: なにを目的としたシミュレータなのか(2/2)
	スライド 15: 精度とコストのバランス
	スライド 16: ETロボコンシミュレータの構造
	スライド 17: 箱庭だと何がうれしいか？
	スライド 18: EV3RTを使用してロボットの基本操作を学ぶ
	スライド 19: HackEVを操作して，走る・曲がる・止まるを実現する
	スライド 20: HackEVを操作して，走る・曲がる・止まるを実現する
	スライド 21: HackEVを操作して，走る・曲がる・止まるを実現する
	スライド 22: HackEVを操作して，走る・曲がる・止まるを実現する
	スライド 23: 動作イメージ(モータ)
	スライド 24: ロボット教育演習向けコンテンツ
	スライド 25: HackEVの様々なセンサの値を見てみよう
	スライド 26: HackEVの様々なセンサの値を見てみよう
	スライド 27: HackEVの様々なセンサの値を見てみよう
	スライド 28: ロボット教育演習向けコンテンツ
	スライド 29: 簡単なロボット制御をやってみよう
	スライド 30: 実行例
	スライド 31: ３つのプロトタイプモデル
	スライド 32: ROS制御ロボットシミュレーション
	スライド 33: ROS制御ロボットシミュレーションの構造
	スライド 34: １個のロボットを動かす
	スライド 35: ３つのプロトタイプモデル
	スライド 36: 複数ロボットの連携制御シミュレーション
	スライド 37: 複数のロボットを動かす
	スライド 38: 複数のロボットを動かすための手順
	スライド 39: 複数のロボットを動かす
	スライド 40: 複数ロボットの連携制御シミュレーションの発展型
	スライド 41: Photon ってなに？
	スライド 42: Photon アーキテクチャ
	スライド 43: Photon があると何ができる？
	スライド 44: Photonでロボット・マルチプレイする
	スライド 45: Photonでロボット・マルチプレイするための手順
	スライド 46: Photonでロボット・マルチプレイする
	スライド 47: 複数ロボットの連携制御シミュレーションの発展型
	スライド 48: VRってなに？
	スライド 49: VR(Oculus Quest2) があると何ができる？
	スライド 50: Oculus Quest2で箱庭VR空間にダイブする！
	スライド 51: Oculus Quest2で箱庭VR空間にダイブする！
	スライド 52: アジェンダ
	スライド 53: 箱庭の目指すところとアーキテクチャ
	スライド 54: Hakoniwa Engine:  複雑なシステムを仮想環境で動作させる仕組み
	スライド 55: アジェンダ
	スライド 56: 今後の方向性／ロードマップ
	スライド 57: 箱庭の最新情報
	スライド 58: 最新の箱庭コア機能
	スライド 59: 箱庭コア機能の内部アーキテクチャ
	スライド 60: OpenEL連携
	スライド 61: 箱庭強化学習
	スライド 62: 箱庭強化学習の内部アーキテクチャ
	スライド 63: 強化学習で使用するロボット
	スライド 64: 強化学習の環境
	スライド 65: 強化学習デモ
	スライド 66: これからのAI研究はこうなる？
	スライド 67: 箱庭とVR連携の可能性について

