Modell auté iranyitasa VerneMQ hasznalataval

Jelen dokumentacidé  bemutatija, hogy hogyan készitettiink egy kiilon
internetkapcsolattal rendelkezd a viladg barmely pontjédrdl irdnyithatd modell
autdét, amely képes valds idbben mozogni, illetve képet kiildeni.
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Az elkészult autd



Esetlinkben az eszkdz, amit irdnyitani szeretnénk haldzaton keresztiil
egy taviranyitds autd, igy annak helyi vezérléséhez ki kell valtanunk
a gyarilag kapott kapcsoléast egy altalunk készitett kapcsolasra, amely
képes kommunikdlni a Raspberry Pi-vel.

Ehhez legkézenfekvébb megoldéds az Arduino, amelybél szamos varidns
létezik, mivel mi egy R3-as tipussal rendelkeziink igy a projektben az
kertil felhasznaléasra, az eszkdbz Onmagadban képes soros portos
kommunikacidéra, amely segitségével USB porton keresztil képes
kommunik&lni a Raspberry Pi-vel.

Viszont az arduino o6nmagadban nem elég a vezérléshez, ezért kiilonbozd
kiilsd eszkdzoket csatlakoztatunk hozza. Reléket, motorvezérldt,
t4dvolségérzékeldt, szervdt, ezeknek Aramfelvételét, illetve specidlis
igényeit figyelembe véve, esetlinkben PWM-ladbra van sziksége a
motorvezérldnek, hiszen az impulzusmodulédcid segitségével tudjuk
elérni, hogy a motor ne pusztédn bindrisan mikddjon, hanem szinteket
alkalmazva a sebességét meg tudjuk adni 0-254-es tartomanyban.
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Amint a kapcsolasunk készen &ll szikségiink wvan egy Jjé sebességl
optimalizalt kédra, itt igyekeztiink kihaszndlni minden 1étezd
hardvert, igy azokat a maximdlis téamogatott izenetkiildési sebességen
haszndljuk. (Amelyet az arduino IDE-ben tald&lhatdé soros monitor is
tamogat)

Ez 2 000 000 bit tovébbitédsara teszi alkalmassd az arduino soros
portjat 1 masodperc alatt.

A programban egy kiilsé osztalyt haszndlunk, amely segitségével
egyszeribb megvaldsitani az ultrahangos tavolsagérzékeld
lekérdezését, ez a NewPing.h amely arduino IDE kdrnyezetben
kézvetlentil az alkalmazdsbdl telepithetd (ESZKOZOK -> Koényvtarak
Kezelése) .



#include <NewPing.h>

#define FADE 10

#define LED_PIN 4

#define TRIGGER PIN 12 //ULTRASONIC
#define SERVO_PIN 11

#define ECHO_PIN 13 //ULTRASONIC
#define MAX DISTANCE 500

NewPing sonar (TRIGGER PIN, ECHO PIN, MAX DISTANCE);

int camstate, ledstate, i;

int maxdistanceincm=15;

byte RPWM=5, LPWM=6, POL1=8, POL2=7, STEERINGEN=2,a=0;
String cmd;

char as;

bool sensorena=true, fwd,left,right;

Miutan felvettiik a sziilkséges valtozdkat, segédvaltozdkat elkezdhetjiik
megirni a szlkséges fliggvényeket, eljarasokat.

Fontos az motorvezérld kezelésénél hogy biztositsuk, hogy az ellenkezd
irdnyban nem toérténik vezérlés ezért mindkét esetben ezen értékeket
O-ra allitjuk.

Majd a soros portrdl kapott vezérlési kulcsszdt, illetve ahol
szlkséges ott a kulcsszd utdni értéket is kiolvassuk, majd kiirjuk az
adott lébra.

Itt felmeriilhet, hogy sziikség lenne vizsgdlatra, hogy az érték 0-254
tartomdnyon beliil legyen biztosan, de mivel a Python-ban készitett
klienstnk elére megadott értéktartomanyban kiilld majd iizenetet igy erre
itt nincs szikség.

void FORWARD () {

fwd=true;
analogWrite (LPWM, 0) ; //ellenkezd irdny stop
a=Serial.readStringUntil (' ').toInt(); //sebesség mértéke

analogWrite (RPWM, a) ;

}
void BACKWARD () {

fwd=false;
analogWrite (RPWM,0);// ellenkezd irdny stop
a=Serial.readStringUntil (' ').toInt(); //sebesség mértéke

analogWrite (LPWM, a) ;
}
void STOP() {
analogWrite (RPWM, 0) ;
analogWrite (LPWM, 0) ;
}

Az autd kanyarodasat szervdval terveztiltk megoldani, de amely a
megvaldsitaskor rendelkezésiinkre 411t nem mikodott egy viszonylag nagy
értéktartomanyban, igy az eredeti motorral oldottuk meg harom darab
relé hasznédlatéaval, amelybdl kettd polaritést valt, és egy megszakit.

Ahhoz viszont hogy az autdé igy 1is egyenesen tudjon a kozlekedni a
manéverezés utan, az ellenkezé iranyba egy rovidebb ideig tartd
korrigdlast is kellet implementalni.



void LEFT () {
if (left==false)
{
digitalWrite (POL1, LOW) ;
digitalWrite (POL2, LOW) ;
digitalWrite (STEERINGEN, HIGH) ;
delay (100);
digitalWrite (STEERINGEN, LOW) ;
left=true;
}

}
void LEFTRELEASED () {

if (left==true)

{

digitalWrite (STEERINGEN, LOW);
digitalWrite (POL1,HIGH) ;
digitalWrite (POL2,HIGH) ;

delay (100);

digitalWrite (STEERINGEN, HIGH) ;
delay (35);

digitalWrite (STEERINGEN, LOW);
left=false;

}

}

void RIGHT () {
if (right==false)
{
digitalWrite (POL1,HIGH) ;
digitalWrite (POL2,HIGH) ;
digitalWrite (STEERINGEN, HIGH) ;
delay (100);
digitalWrite (STEERINGEN, LOW);
right=true;
}

}
void RIGHTRELEASED () {

if (right==true)

{

delay (200);

digitalWrite (STEERINGEN, LOW) ;
digitalWrite (POL1, LOW) ;
digitalWrite (POL2, LOW) ;

delay (100);

digitalWrite (STEERINGEN, HIGH) ;
delay (35);

digitalWrite (STEERINGEN, LOW) ;
right=false;

}

A szervdéra a Raspberry Pi kamerdjdnak mozgatédsakor wvan szlkség,
hasznédlatédhoz készitettiink egy eljarédst, amely képes 4&atvenni PWM-
értéket amelyet az ilizenet tartalmaz.

A tovabbiakban még készitettlink 3 eldre bedllitott latdszdget mbddositd
eljarast.

void SERVO () |
a=Serial.readStringUntil (' ") .toInt();
analogWrite (SERVO PIN, a) ;
}



A SENSOR eljaréssal ki és Dbe tudjuk kapcsolni, hogy az ultrahangos
t4dvolsdg érzékeld maxdistanceincm tavolsadgndl kisebb tavolsdg esetén
kozbelépjen-e, és megadllitsa az autdt.

Ha ezt a bedllitédst Dbekapcsolva hagyjuk, akkor egy esetleges
hadldézatvesztés bekdvetkeztével képes megeldzni a frontdlis Utkozést.

void SENSOR() {
if (sensorena==true)
{
sensorena=false;
Serial.println("Forward Collosion Prevention System: OFF");
}
else
{
sensorena=true;
Serial.println("Forward Collosion Prevention System: ON");
}
}

Az elbébbiekben ismertetett hédrom eljérds, amely bedllitja a kamera
latdszogét.

Itt fontos volt, hogy az allapottdl fliggbéen ne tul gyorsan, hanem a
kamerakép stabilitéséat figyelembe véve tdrténjen a mozgas.

A szenzor kezdépozicidjénak ismeretével, amelyet a camstate
segédvaltozdban tarolunk.

void CAMTORIGHT () {
if (camstate==1)
{
for (i=127;1i<184;i++)
{
analogWrite (SERVO_PIN, i) ;
delay (FADE) ;
}
camstate=2;
}
if (camstate==0)
{
for (i=70;1<184;i++)
{
analogWrite (SERVO_PIN, 1) ;
delay (FADE) ;
}
camstate=2;
}
if (camstate==2)
{
analogWrite (SERVO PIN, 184);
camstate=2;



void CAMTOLEFT () {
if (camstate==1)

for (i=127;1i>70;1i--)
{
analogWrite (SERVO PIN,1i);
delay (FADE) ;
}
camstate=0;
}
if (camstate==2)
{
for (i=184;i>70;i--)
{
analogWrite (SERVO PIN,1i);
delay (FADE) ;
}
camstate=0;
}
if (camstate==0)
{
analogWrite (SERVO PIN, 70);
camstate=0;
}
}

void CAMTOMIDDLE () {
if (camstate==0)
{
for (i=70;i<127;1i++)
{
analogWrite (SERVO PIN,1i);
delay (FADE) ;
}
camstate=1;
}
if (camstate==2)
{
for (i=184;i>127;i--)
{
analogWrite (SERVO PIN,1i);
delay (FADE) ;
}
camstate=1;
}
if (camstate==1)
{
analogWrite (SERVO PIN,127);
camstate=1;

A HELP eljaréds kiirja az Osszes funkcidét a soros portra.

void HELP ()

{
delay(10);
Serial.println ("USER'S GUIDE");
delay (10);
Serial.println("For a left turn send 'l' character");
delay (10);
Serial.println("For a right turn send 'r' character");
delay(10);
Serial.println("For moving FORWARD use 'f' [0-254]");
delay (10);
Serial.println("For moving BACKWARD use 'b' [0-254]");
delay(10);



Serial.println("To STOP send 's'");

delay (10);

Serial.println("To TURN ON/OFF the Forward Collosion Preventing System
send '"+' ");

delay(10);

Serial.println("To LOOK LEFT WITH the CAMERA send '0'");
delay (10);

Serial.println("To LOOK RIGHT WITH the CAMERA send '2'");
delay(10);

Serial.println("To LOOK FORWARD WITH the CAMERA send '1'");
delay(10);

Serial.println("To TURN ON/OFF LED FRONT LIGHT send '3'");

A LEDSWITCH eljéaras a jarmd elején talalhatdé LED-ek kapcsoléasat végzi,
amely lehetdvé teszi, hogy nem megfeleld 1latasi viszonyok esetén ezt
t4dvolrdl is képesek legyiink elvégezni.

void LEDSWITCH ()
{
if (ledstate==0)
{
ledstate=1;
digitalWrite (LED PIN,HIGH);
}
else
{
ledstate=0;
digitalWrite(LED_PIN,LOW);
}

A setup eljérasban bedllitjuk, hogy az arduino mely léabait haszné&ljuk
ki vagy bementre, illetve alaphelyzetbe allitjuk a szervdt.

A setup egyik leglényegesebb pontja hogy a soros port iddézitését
csOkkentsiik az alapértelmezettrdl 100ms-ra. Igy mar ezzel a
valtoztatédssal érezhetéen gyorsan reagadld eszkdzt kapunk, ami
kulcsfontossagu, hiszen kisérletiink célja hogy minél kisebb legyen a
késleltetés.

void setup () {
for(int i=5;1i<9;i++)
{
pinMode (i, OUTPUT) ;
}
for (int 1=5;1<9;i++)
{
digitalWrite (i, LOW) ;
}
delay (1000);
Serial.begin (2000000) ;
pinMode (2,0UTPUT) ;
pinMode (SERVO PIN,OUTPUT) ;
digitalWrite (STEERINGEN, LOW) ;
Serial.setTimeout (100);
delay (50);
Serial.println("SEND 'h' for HELP");
ledstate=0; left=false; right=false;
pinMode (LED_PIN,OUTPUT);
analogWrite (SERVO_PIN,127);
camstate=1;



A loopban ha van soros port, akkor az érkezd karaktert egy switch-case
szerkezettel wvizsgdljuk meg, és itt hivjuk meg az eljéiréasokat,
valamint ezen kiviil fut még az ultrahangos téavolsédgszenzor értékét
figyeld 1if, amely ha a sensorena igaz, akkor nem engedi elindulni
elére az autdt, illetve megallitja azt, ha akadalyt érzékel.

void loop () {
if (Serial.available())
{
cmd =Serial.readStringUntil (' '); //feladat betdjele
as=cmd.charAt (0); //karakter atadéasa
switch (as) {
break;
case 'r':
RIGHT () ;
break;
case '1l':
LEFT () ;
break;
case 'f':
FORWARD () ;
break;
case 'b':
BACKWARD () ;
break;
case 's':
STOP () ;
break;
case '+':
SENSOR () ;
break;
case 'c':
SERVO () ;
break;
case '0':
CAMTORIGHT () ;
break;
case '2':
CAMTOLEFT () ;
break;
case '1l':
CAMTOMIDDLE () ;
break;
case 'h':
HELP () ;
break;
case '3':
LEDSWITCH () ;
break;
case '4':
LEFTRELEASED () ;
break;
case '5H':
RIGHTRELEASED () ;
break;
default:
break;
}
}
unsigned int distance = sonar.ping cm();
if (distance<maxdistanceincm&&sensorena==true&&fwd==true)
{
STOP () ;
}
}



Az adatforgalom lebonyolitdsdhoz egy a két eszkdz haldzati forrasatodl
fiiggetlen szerverre van szlkségiink, amely a mi esetlinkben a Contabo-
tdl bérelhetd VPS szerver, amelyen egy VerneMQ Brokert futtatunk.

A Brokeren minimé&lis konfigurédcidéra wvolt sziikségiink, pusztédn egy
felhasznéldénevet és Jelszdét 4llitottunk be, hogy az alapvetd
biztonsidgot megteremtsiik.

Ehhez a VerneMQ hivatalos segédletét hasznaltuk.

A Broker alapvetéen csatorndkon fogadja az lzeneteket, amely késdébb
tovabbkiildésre keriil az adott csatornara feliratkozott klienseknek.

Ami szamunkra kulcsfontossagl paraméter izenetkiildésnél az a QoS ami
az angol Quality of Service roviditése, itt tudjuk megadni, hogy az
lzenetet tulajdonképpen milyen protokollal kiildje.

Harom lehetdéséglnk van:

e (0 ami maximum egyszer kildi el de itt nincs garancia
e 1 ami legaldbb egyszer elkiildi és erre van garancia
e 2 ami pontosan egyszer kildi el

A harom opcid koziil az elséd a legkdltségmentesebb, de ha biztosan at
akarjuk Jjuttatni az {zenetet egyszer, akkor az elsé a legjobb
vadlasztéds, viszont a pluszban érkezd lizeneteket mind a kibocsdjtd mind
a fogadé oldalon tolerdlnunk kell. Mi ezt a laptopon futtatott
programban segédvaltozdkkal oldottuk meg, illetve kihaszndltuk a
tkinter, bind flggvényének lehetdségeit, igy kényelmesen el lehetett
ktiloniteni a billentylzet gombjainak lenyomédsat, illetve felengedését.

A QoS értékét a publish fiilggvény paramétereként tudjuk megadni.

A mi Python kédjainkban az mgtt kezelésére a paho.mgtt.client
konyvtarat hasznaltuk.



A Raspberry-n két Pythonban irt program fut, az egyik felelds az mgtt
brokertél egy eldre definidlt csatorndn kapott lzenet tovabbitaséért
a soros portra, a méasik pedig folyamatosan készit fényképeket és
base64-es kdédolassal tovabbitja, egy szintén eldre definidlt mgtt
csatornara.

Az mgtt-n érkezd adatok soros portra vald tovabbitdsdhoz sziikséges.
Python kéd:

#!/usr/bin/env python3

import paho.mgtt.client as mgtt
import time
import serial

def callback( client, userdata, msg ):
X = msg.payload
#print ( msg.topic + " " + str( x ) );
ser.write( x )

def on connect(client, userdata, flags, rc):
#print (rc)
client.subscribe( "/car/controls™, 0 )
client.message callback add( "/car/controls", callback );
client.publish( "/car/startup", "started" )

ser = serial.Serial(

port='/dev/ttyACMO',
baudrate = 2000000,
parity=serial.PARITY NONE,
stopbits=serial.STOPBITS ONE,
bytesize=serial .EIGHTBITS,
timeout=1

)

time.sleep( 3 )

mgttc = mgtt.Client ()

mgttc.on connect = on_connect
mgttc.username pw _set( "username", "password" )
mgttc.connect( "host™, 1883, 60 )

mgttc.loop forever()



A kameraval képet készitd, valamint tovabbitd Python kéd:

A képeket a mar konfigurdlt VerneMQ broker segitségével tovabbitottuk,
ezeket egy virtudlis meghajtdéra irtuk, majd onnan beolvasva basebd-es
kédolassal kiildtik tovabb.

#!/usr/bin/env python3

import picamera

import base64

import time

import paho.mgtt.client as mgtt

def send(client,camera):
camera.capture ("/mnt/kep.png", format="png")
f = open("/mnt/kep.png","rb")
f.seek(0,2)
size=f.tell()
f.seek(0,0)
data=f.read(size)
encoded=base64.bbdencode( data ).decode( 'ascii' )
client.publish( "/car/camera", encoded,gos=1l )

def on connect(client, userdata, flags, rc):
print(rc)

camera = picamera.PiCamera()
camera.resolution=(200,200)
camera.vilip=True
camera.hflip=True

mgttc = mgtt.Client ()

mgttc.on connect = on_connect
mgttc.username pw _set( "username'", "password" )
mgttc.connect ( "host", 1883, 60 )

mgttc.loop start()

while True:
send(mgttc,camera)
time.sleep(0.1)

A két program automatikus futtatédsa, illetve a virtuédlis fajlrendszer
létrehozasa miatt az aldbbi médositasokat kellett még végrehajtanunk:

e Egy inditd szkriptet kell irnunk, ami elinditja a két programot
amennyiben a rendszer rendelkezik h&ldzati hozzaféréssel.

e A crontab-ban minden UGjrainditaskor le kell futtassuk a két
program inditdsaért felelds szkriptet.

e A /etc/fstab-ban kellett felcsatolnunk ramfs-t, hogy ide mentsik
a képeket, elkertilve azt, hogy a gyakori irads/olvaséas miiveleteket
az sd ka&rtyan hajtsuk végre.
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A szkript:

Mivel a két programunk helyes mikddéséhez haldzati hozzaférés
szilkséges, igy elkeriilhetetlen, hogy ellendrizziik, rendelkezéslinkre
dll-e internet hozzaférés és csak ebben az esetben inditsuk el a két
programot.

#!/bin/bash

echo -n "Waiting for usb0: " > /home/pi/log.log
ping -c 1 google.com

while test -ne 0

do

sleep 1s

echo -n "." >> /home/pi/log.log

ping -c 1 google.com

done

echo " done" >> /home/pi/log.log

echo -n "Start controls.py: " >> /home/pi/log.log
/home/pi/Desktop/controls.py > /home/pi/out.log 2> err.log &
sleep 1s

echo -n "Start camera.py: " >> /home/pi/log.log

/home/pi/Desktop/camera.py > /home/pi/out.log 2> err.log &
echo "PID: $!" >> /home/pi/log.log

A médositott crontab:

/etc/crontab: system-wide crontab

Unlike any other crontab you don't have to run the “crontab'
command to install the new version when you edit this file

and files in /etc/cron.d. These files also have username fields,
that none of the other crontabs do.

H o o

SHELL=/bin/sh
PATH=/usr/local/sbin:/usr/local/bin:/sbin:/bin:/usr/sbin:/usr/bin

# Example of job definition:

oo minute (0 - 59)

N hour (0 - 23)

# 1 | e day of month (1 - 31)

# | | = month (1 - 12) OR jan, feb,mar, apr

# | | | .———- day of week (0 - 6) (Sunday=0 or 7) OR

sun,mon, tue,wed, thu, fri, sat

# | [ [

# * * * * * yger-name command to be executed

17 * * * *root cd / && run-parts --report /etc/cron.hourly

25 6 * * *root test -x /usr/sbin/anacron || ( cd / && run-parts --report
/etc/cron.daily )

47 6 * * 7Troot test -x /usr/sbin/anacron || ( cd / && run-parts --report
/etc/cron.weekly )

52 6 1 * *root test -x /usr/sbin/anacron || ( cd / && run-parts --report

/etc/cron.monthly )
@reboot pi /usr/bin/carremote.sh &

#

A mbédositott /etc/fstab:

proc /proc proc defaults 0 0
PARTUUID=ca868177-01 /boot vfat defaults 0 2
PARTUUID=ca868177-02 / extd defaults,noatime 0 1
ramfs /mnt ramfsdefaults,mode=777 0 0

# a swapfile is not a swap partition, no line here
# use dphys-swapfile swap[on|off] for that
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A program kdédja:
Amit kilon sziikséges eldre telepiteni: paho.mgtt, urllib, tkinter

from tkinter import *

import paho.mgtt.client as mgtt
import time

import urllib.request

import base64

import numpy

Létrehozzuk a tkinter segitségével az ablakot, illetve a valtozodkat,
amikre a tovédbbiakban sziikségliink lesz.

A bind() fliggvényt a gomb lenyomasara illetve felengedésére 1is
meghivijuk, de mivel a folyamatosan lenyomva tartott gomb is lenyomd
eseményeket generdl, ezért segédvaltozdkkal korlatozzuk a parancs
kiadasat kanyarodéds esetén, hogy az mindenképp csak egyszer legyen
elkiildve felengedés elott.

window = Tk()
var=IntVar ()

global left
left=IntVar()

global right
right=IntVar ()

left=0

right=0

chk state = BooleanVar()
chkled state = BooleanVar ()
chk state.set(True)
chkled state.set (False)
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Minden eseményre irnunk kell egy meghivhatdé fiiggvényt vagy eljéarast.
Az elsbk kozott egy olyan fliggvényre wvan szikséglink, amely abban az
esetben, ha nincs internetkapcsolat nem engedi tovébb futni a
programunkat a tovdbbi kapcsolddadsi hibdk elkeriilése érdekében.

def wait for internet connection():
while True:

try:
response =
urllib.request.urlopen('http://google.com',timeout=1)
return
except urllib.request.URLError:
pass
Az on_connect () fliggvényben megadjuk, hogy milyen <csatornédkra

iratkozzon fel, és a mar fent emlitett QoS is meg kell adnunk, ami
alapértelmezetten 0.

def on connect(client,userdata,flags,rc):
client.subscribe( "/car/camera", qgos=0 )
print(rc)

Az on message () figgvényben megadhatjuk, hogy mi torténjen abban az
esetben, ha {izenet érkezik a fent emlitett csatorndk egyikén.
Esetliinkben a c¢satorndn egy base64-ben kédolt kép érkezik, amelyet
bedllitunk egy Label hétterének.

def on message( client, userdata, msqg):
data = base64.bb4decode( msg.payload )
img2=PhotoImage (data=data)
panel.configure (image=img?2)
panel.image = img2
print( "message arrived.." )

Mar c¢sak meg kell adnunk, hogy a gomb lenyomadsoknal, illetve
felengedéseknél milyen fiiggvényt hivjon meg az adott esemény.

Itt megadva a csatornat (amelyre a Raspberry Pi mar feliratkozott)
ktildhetjik ki a parancsokat, ahol sziikséges ott a motorvezérld
sebesség paraméterét a csUszkardl kérdezzik le.

def wpressed(event) :
mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="f"+" "+str(var.get()),
qos=0, retain=False)

def spressed(event):
mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="b"+" "+str(var.get()),
qgos=0, retain=False)

def apressed(event):
global left
if left<l:
mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="1", gos=0,
retain=False)
left=1
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def

dpressed (event) :
global right
if right<l:

mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="zr"

retain=False)

def

def

def

def

def

def

def

def

def

A LED,

right=1

stoppressed(event) :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

areleased(event) :

global left

left=0
mgttc.publish(topic="/car/controls",

dreleased(event) :

global right

right=0
mgttc.publish(topic="/car/controls",

viewlpressed (event) :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

viewleft () :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

viewZpressed (event) :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

viewmiddle () :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

view3pressed(event) :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

viewright () :
mgttc.publish(topic="/car/controls",

esemény segitségével torténik:

def

def

collosion():

mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="+", gos=0,

ledlight():

mgttc.publish(topic="/car/controls", payload="3", gos=0,

payload="s"

payload="4",

payload="5",

payload="0",

payload="0",

payload="1",

payload="1",

payload="2",

payload="2",

illetve a kozelségérzékeld ki és bekapcsolésa

Miutdn megvannak az események,
kell kérdeznie az az,

wait for internet connection()

Amint ez megvan,

mgttc = mgtt.Client ()
mgttc.on connect = on_ connect
mgttc.on message = on_message

az elsé dolog,

konfigurdlhatjuk az mgtt-t.
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qgos=0,

gos=0, retain=False)

gos=0, retain=False)

gos=0, retain=False)

gos=0, retain=False)

gos=0, retain=False)
gos=0, retain=False)
gos=0, retain=False)
retain=False)

qgos=0,

gos=0, retain=False)

az alabbi két

retain=False)

retain=False)

amit a programnak le

hogy rendelkezink-e internetkapcsolattal.



mgttc.username pw set( "username',
mgttc.connect( "host", 1883, 60 )

"password"

)

Ezutdn péar alapbedllitast kell elvégeznink példaul az
mérete, illetve az objektumok létrehozasa elhelyezése.

ablak neve,

window.title ("Auto")
window.geometry ('1920x1080")

Az elsd ilyen objektum, amit elhelyeziink az a kamera képet megjelenitd
Label lesz, itt alapvetéen harom figgvénnyel helyezhetjik el
pack(),grid() illetve place() amit mi is hasznalunk.

#camera
panel Label (window)
panel.place (x=250,y=70)

Készitettiink egy informacids tébléazatot,
iradnyitasdhoz sziikséges Osszes informdcidt.

amely tartalmazza az autd

#infobox
infol Label (window, text="Funkcid\nKamera balra\nKamera kozépre\nKamera
jobbra\nEl8re\nHatra\nStop\nBalra\nJobbra",anchor=W)
infol.place(bordermode=INSIDE,x=50,y=120)

info2 Label (window, text="Gomb\nl\n2\n3\nw\ns\n<space>\na\nd",anchor=W)
info2.place(bordermode=INSIDE,x=140,y=120)

infoboxlframe Frame (window,bg="'black',height=2,width=152)
infoboxlframe.place (x=50,y=119)

infobox2frame Frame (window,bg='black',height=2,width=152)
infobox2frame.place (x=50,y=260)
infoboxlinelframe Frame (window,bg=

'black',height=1,width=150)

infoboxlinelframe.
infoboxline2frame

infoboxline2frame.
infoboxline3frame

infoboxline3frame.
infoboxlined4frame
infoboxlined4frame
infoboxline5frame
infoboxlineS5frame.
infoboxline6frame
infoboxline6frame
infoboxline7frame
infoboxline7frame.
infoboxline8frame
infoboxline8frame
infoboxline9frame
infoboxline9frame.
infoboxlinelOframe
infoboxlinelOframe
infoboxsidelframe

infoboxsidelframe.
infoboxside2frame

infoboxside2frame.
info3

Label (window,

place (x=50,y=137)

= Frame (window,bg='black’
place (x=50,y=153)
= Frame (window,bg='black’
place (x=50,y=168)
= Frame (window,bg='black’
.place (x=50,y=183)
= Frame (window,bg='black’
place (x=50,y=198)
= Frame (window,bg='black’
.place (x=50,y=213)
= Frame (window,bg='black’
place (x=50,y=228)
= Frame (window,bg='black’
.place (x=50,y=243)
= Frame (window,bg='black’

place (x=50,y=258)

.place (x=50,y=122)

place (x=50,y=122)

= Frame (window,bg='black', height=136,width=1)

place (x=200,y=122)
text="Sebesség" ,anchor=W)

info3.place (bordermode=INSIDE,x=98,y=280)
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,height=1,width=150)
yheight=1,width=150)
,height=1,width=150)
yheight=1,width=150)
,height=1,width=150)
,height=1,width=150)
yheight=1,width=150)
,height=1,width=150)
Frame (window,bg='black',height=1,width=150)

Frame (window,bg="'black',height=136,width=1)



Ezek utédn létrehoztuk a gombokat, jeldldnégyzeteket és a csuszkat.

#buttons, scales, checkboxes

thrtlscale = Scale(window, from =254,
to=0,variable=var,resolution=1,activebackground="grey",length=400,width=50)
view = Label (window, text="Nézet")

view.grid(column=0, row=0)

cleft = Radiobutton(window, value=l,command=viewleft) #Camera to left
cmiddle = Radiobutton(window, value=2,command=viewmiddle)#Camera to middle
cright = Radiobutton(window, value=3,command=viewright) #Camera to right
safetysys= Checkbutton(window, text='Utkozés elkertld rendszer',

var=chk state,command=collosion)

ledstate= Checkbutton(window, text='Elsé LED vilagitas',

var=chkled state,command=ledlight)

Valamint elhelyeztiik azokat.

#design

thrtlscale.place(bordermode=INSIDE, x=75,y=320)
safetysys.place (bordermode=INSIDE, x=45,y=90)
ledstate.place (bordermode=INSIDE, x=45,y=70)
cleft.place (bordermode=INSIDE, x=75,y=20)
cmiddle.place (bordermode=INSIDE,x=115,y=20)
cright.place (bordermode=INSIDE,x=155,y=20)
view.place (bordermode=INSIDE,x=105,y=1)

Véglil a bind() fliggvényekkel megadjuk, hogy mely gomb lenyomésakor,
illetve felengedésekor melyik fliggvény/eljaréas keriiljon meghivéasra.

#keyboard

window.bind("w", wpressed)
window.bind("a'", apressed)
window.bind("<KeyRelease-a>", areleased)
window.bind("<KeyRelease-d>", dreleased)
window.bind("s", spressed)
window.bind("d", dpressed)
window.bind("1", viewlpressed)
window.bind("2", view2pressed)
window.bind("3", view3pressed)
window.bind("<space>", stoppressed)

window.mainloop ()

A programunk igy képes fogadni és megjeleniteni a Raspberry Pi-tél
kapott képeket, illetve elkiildeni a megfeleld utasitédst gyorsabban,
mint amire a projekt elkészitése eldtt szamitottunk.

A kamera képét hidba tudjuk sdrlbben kiildeni, MQTTfx-el monitorozva
2FPS-re tehetnénk szert mivel két képet kapunk mésodpercenként,
azonban a programunk tesztelése sordn nem tudta megjeleniteni a
képeket ilyen gyorsan. Habar nem értik el az MQTT elméleti maximélis
adattovébbitdsi méretét, ami 268MB-os Uzenetet 1is képes elkiildeni,
kijelenthetjik, hogy az &ltalunk kiildott 250x250-es kép 500ms-onkénti
elkiildése nem okoz latvanyos lassulést a rendszerben.
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