V-REP MATLAB hasznalata

El6készUlet

Ahhoz, hogy a MATLAB segitségével elérjlik a V-REP szimulaciés kdrnyezetet, az alabbi fajlokat kell
atmasolnunk a munkakényvtarunkba.

» simpleTest.m: ezzel tesztelhetjik, hogy minden megfelel6en m(ikodik.
> remApi.m: a sziikséges MATLAB interfészt tartalmazza.
> remoteApi.dll: a konyvtar, amivel elérjiik majd a VREP-et.

A V-REP alaphelyzetben folyamatos RemoteAPI kapcsolatot indit, induldskor azonban jelzi, ha nem
sikerl elindulnia. Ha ezeket 4tmasoltuk egy mappaba, inditsuk el MATLAB-ot és a V-REP-et.

sz

Ha nem mikaddik, tobb dolgot kell ellenérizniink. Nézziik meg a simpleTest.m fdjlban, a csatlakozas
utasitasat.

clientID=vrep.simxStart('127.0.0.1',19997,true,true,5000,5);
Sorrendben tehat az IP-cim, port. Ezeket kell 6sszehasonlitani a V-REP telepitési mappajaban

taldlhato remoteApiConnections.txt fajl tartalmaval. Amennyiben mas a portszam vagy az IP-cim, a
MATLAB fdjlban valtoztassuk meg.

Szimulacio MATLAB

Csatlakozas — elsé 1épések
Gy6z46djlink meg réla, hogy a megfelel6 mddon elérheté a RemoteAPl konyvtar és a remApi.m fijl. A
kovetkez6 MATLAB parancs segitségével inicializaljuk a VREP klienst.

vrep=remApi('remoteApi');
Allitsunk le minden korabbi kapcsolatot.

vrep.simxFinish(-1);
Végiil csatlakozzunk MATLAB-al.

clientID=vrep.simxStart(’127.0.0.1°,19997,true,true,5000,5);
Ezt fliggvénybe is szervezhetjiik, az alabbiak szerint.

function [vrep,clientID] = connectVREP(ip,port)
vrep=remApi( ' remoteApi’);
vrep.simxFinish(-1);
clientID=vrep.simxStart(ip,port,true,true,5000,5);
end

Ezutan a VREP megfelel6 funkcidit tudjuk majd hasznalni.

Pozici6 lekérdezés
Taldljuk meg azt a részkomponenst, ami le akarunk kérdezni. Példaul, ha betéltjik a testJKK fajlt,
latjuk a haromkerek( robotunkat. Ehhez hozza lett rakva egy |ézerszkenner az elejére.

Ahhoz, hogy a VREP miiveleteket tudjon végezni a robotunkkal, le kell kérdezniink az object handler-
jét. Taldljuk meg a robot nevét V-REP-ben majd megadjuk az eszerinti végrehajtast:

[err,result] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'Pioneer_p3dx',
vrep.simx_opmode oneshot wait)
Ezutan lekérdezhetd az objektum pozicidja, felhasznalva a megkapott object handler-t.



[err,pos] = vrep.simxGetObjectPosition(clientID, result, -
1,vrep.simx_opmode_oneshot_wait)
Hasonldan a robot orientaciéjat.

[err,ori] = vrep.simxGetObjectOrientation(clientID, jointLBR, -
1,vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

Fontos, hogy mindkét esetben a lekérdezés médja varakoztatas kell hogy legyen
(simx_opmode_oneshot_wait), mivel addig nem akarunk tovabblépni, ameddig nem kapunk vissza

valamilyen Uzenetet.

Lézerszkenner adat kiolvasasa
Hasonlé logikaval, mint az el6bb taldljuk meg a Iézerszkenneriink nevét és kérdezziik le a kezeld
konstansat (object handler):

[err,sensor] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'LaserScannerLaser_2D',
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)
Ezutdn olvassuk ki az adatokat:

[err,result,poi,i,v] =vrep.simxReadProximitySensor(clientID, sensor,
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)
Az eredményként megkapjuk a legkisebb mért tavolsagot, a detektdlt pontok szamat és a detektalt

feltlet normalvektorat.

Motor mozgatasa
Valasszunk ki egy csuklét és annak jel6ljiink ki Uj poziciét. A példaban én a robot jobb kerekét
jeloltem ki.

[err,rw] =

vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'Pioneer_p3dx_rightMotor',vrep.simx_opmode_onesh
ot_wait)

A visszatért értéket felhasznalhatjuk a tovabbiakban, ha Uj célsebességet akarunk kijeldlni:

vrep.simxSetJointTargetVelocity(clientID, rw, 1, vrep.simx_opmode oneshot_wait)
Ezt a logikat felhaszndlva mar konny( elérekiildeni a robotot. Csupan le kell kérdezni a masik motort

és ugyanezt végrehajtani.

Példa: Egyszer( falkertld mechanizmus

% A simple controller to avoid obstacles
% Motor encoder incrementation
%

laser_threshold = 2.0

laser_threshold_sup = 9.0

% Get object handler for both motors

[err,rw] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'Pioneer_p3dx_rightMotor',...
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

[err,1w] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'Pioneer p3dx_leftMotor',...
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

% Get handle for laser scanner

[err,sensor] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'lLaserScannerlLaser 2D',...
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

velocityMagnitude = 3.0

targetvelocityR = velocityMagnitude;

targetvelocitylL = targetvelocityR;

vrep.simxSetJointTargetVelocity(clientID, rw, targetvelocityR,...
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

vrep.simxSetJointTargetVelocity(clientID, 1w, targetvelocityl,...



vrep.simx_opmode_oneshot_wait)
% The algorithm itself
while 1
[err,result,poi,i,v] =...
vrep.simxReadProximitySensor(clientID, sensor,
vrep.simx_opmode_oneshot_wait);
if result && laser_threshold_sup > norm(poi)
if (norm(poi) < laser_threshold)
if targetvelocityR > -velocityMagnitude
targetvelocityR = targetvelocityR...
- velocityMagnitude*sigmoid_simple(1/(norm(poi)*1000));
end
else
if targetvelocityR < velocityMagnitude
targetvelocityR = targetvelocityR...
+ velocityMagnitude*sigmoid_simple(1/(norm(poi)*1000));
end
end
vrep.simxSetJointTargetVelocity(clientID, rw, targetvelocityR,...
vrep.simx_opmode_oneshot wait);
else
targetvelocityR = velocityMagnitude;
end
end

Kép kinyerése kamerabol
Lehet6ség van kamerakép kinyerésére is. Tekintsiik a kovetkez6 esetet, amikor egy kinect-et
szereltlink a robotra. Kérdezziik le az objektum azonositdjat.

[err,kinect] = vrep.simxGetObjectHandle(clientID, 'kinect_rgb',
vrep.simx_opmode_oneshot_wait)

Ezzel lekérdeztiik a kinect kamerajanak elérését. Ahhoz hogy adatokat nyerjiink ki, kérdezziik le a
szenzor adatait:

[err,i,k] = vrep.simxGetVisionSensorImage2(clientID,kinect,®,vrep.simx_opmode_oneshot_wait)
Ha a harmadik paramétert 1-re allitjuk szlirkearnyalatos képet kapunk, amivel sok esetben sokkal

konnyebb dolgozni.

Kapcsolat bontasa

Mintha egy sima haldzati kapcsolatot szeretnénk bontani. EI&szor lekérdezziik mekkora volt a ping
id6, lebontjuk a kapcsolatot, majd megsemmisitjiik az adott VREP referenciat. Sziikséges ezeket a
[épéseket elvégezni, ha el szeretnénk keriilni, hogy a MATLAB hibaval Iépjen ki. Emellett ajanlott egy
funkciot késziteni, hiszen ezt sok esetben szeretnénk hasznalni, akar kilénb6z6 paraméterekre is.

A megfelel6 MATLAB funkcid:

function disconnectVREP(vrep, clientID)
vrep.simxGetPingTime(clientID);
vrep.simxFinish(clientID);
vrep.delete();

end



