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POVZETEK  

Za raziskovalno nalogo smo ģeleli izdelati mobilnega robota na kolesih, ki ga bomo vozili 

na daljinsko vodenje ter da bo v ģivo prenaġal sliko na pametni telefon. Osnovo smo 

sestavili iz vseh potrebnih delov, ki smo si jih zamislili. Ker smo inovativni in ģelimo 

pridobiti novo znanje, smo se odloļili, da bo naġega robota poganjal mikroraļunalnik 

Raspberry Pi 2 b+. Ker z njim ni imel izkuġenj ġe nihļe od nas, smo vedeli, da nas ļaka trdo 

in teģavno, vendar zabavno delo. Za vodenje samega robota smo razmiġljali med dvema 

standardnima igralnima  ploġļkoma, in sicer med  Xboxom ali  Playstationom, ki delujeta 

na osnovi Bluetooth. Na koncu smo se odloļili za Playstation igralni ploġļek. Ko smo dobili 

dele, smo priļeli s sestavljanjem robota, saj ġe nismo imeli ustreznega kabla za zagon 

Raspberryja. Ko smo platformo sestavili,  smo vse moļi usmerili v samo srce robota, in 

sicer v delo z Raspberry Pi. Ļeprav so bile to za nas povsem nove dimenzije programiranja, 

smo se hitro nauļili osnovne tehnike upravljanja. Ves ļas pa smo se posveļali tudi samemu 

programu za vodenje in prenosu slike. Ko smo na Raspberry Pi  namestili vso potrebno 

programsko opremo, smo priļeli s povezovanjem senzorjev in motorjev. Ker je v grobem 

vse delovalo pravilno, smo priļeli izpopolnjevati podrobnosti, dokler nismo priġli do 

zakljuļnega izdelka. 
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UVOD 

Za ime ultimativni avto smo se odloļili zato, ker smo na tem podroļju ģeleli razviti nekaj 

novega. Ģeleli smo izdelati avto, ki ga bomo vodili brezģiļno preko Playstation 3 ploġļka, 

ter da bo v ģivo prenaġal sliko preko Wi-Fi vmesnika na pametni mobilni telefon. Pogon 

avtomobila deluje na vsa ġtiri kolesa, en motor za vsako stran. Uporabili smo linijske 

senzorje, IR-senzorje in servomotorja za obraļanje kamere. Vse skupaj pa poganja zelo 

zmogljiv mikroraļunalnik Raspberry Pi 2 B+. 

 

HIPOTEZE  

V okviru raziskovalne naloge smo si zastavili sledeļe hipoteze: 

ï Izdelati bomo mobilnega robota z upravljanjem preko PS3 Bluetooth igralnega ploġļka. 

ï Narediti prenos slike s kamere na telefon. 

ï Spoznati mikroraļunalnik Raspberry Pi.  

ï Spoznati programsko okolje Python. 

ï Narediti estetsko ohiġje. 

ï Ustvariti napajanje tudi s pomoļjo fotocelic. 

ï Izdelati mobilnega avtomatiziranega robota. 
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1) STROJNA OPREMA 

1.1 Raspberry Pi 2 B+  

ï Je mikroraļunalnik , ki ima 1 GB delovnega pomnilnika.

ï Ima 4 USB-vhode, HDMI-izhod, mikro USB-vhod, 3.5 mm avdio izhod, izhod za ekran, 

vhod za mreģo in kamero. 

ï Napajamo ga s 5 V. 

ï Preko GPIO PIN-ov raļunalnik komunicira z zunanjim svetom. Pini uporabljajo 

digitalni signal ter so lahko vhodi ali izhodi.  

ï 4-jedrni ARM Cortex-A7 procesor 900 MHz. 

 

 

  

Slika 1: Raspberry Pi 2 B+ 
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1.2 MIĠKA 

Miġka je eden glavnih delov strojne opreme, ļe sploh ģelimo delati z Raspberry Pi, saj z njo 

dostopamo do programov ter datotek v operacijskem sistemu Raspbiana. Za njeno 

delovanje ne  potrebujemo dodatne programske opreme. 

 

 

Slika 2: Miġka 

1.4 TIPKOVNICA  

Je eden glavnih delov strojne opreme, ļe sploh ģelimo delati z Raspberry Pi, saj z njo 

vnaġamo simbole v najrazliļnejġa okna. Za njeno delovanje ne potrebujemo dodatne 

programske opreme. 

 

Slika 3: Tipkovnica 
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1.5 ZASLON 

Monitor je eden glavnih delov strojne opreme, ļe sploh ģelimo delati z Raspberry Pi. Preko 

njega dostopamo do grafiļnega vmesnika operacijskega sistema. Poznamo tri naļine 

priklopa zaslona. 

1. Prikljuļitev na HDMI-izhod, pri ļemer za njegovo delovanje ne potrebujemo dodatne 

programske opreme. Monitor mora podpirati digitalni oz. HDMI-signal, sicer 

potrebujemo pretvornik  iz HDMI na VGA.  

2. Prikljuļitev preko GPIO-pinov in adapterja. Ļe se odloļimo za to opcijo, potrebujemo 

dodatno programsko opremo, ki jo bomo podrobneje opisali v poglavju Programska 

oprema. Slabost tega naļina je, da nam adapter zavzame veliko ġtevilo GPIO-pinov, 

zato v naġem primeru ne bi mogli prikljuļiti ġe PiRoCon-a. 

3. Prikljuļitev na namenski izhod za ekran. Pri tej opciji prav tako potrebujemo dodatno 

programsko opremo. Slednjega postopka nismo prakticirali. 

             

  Slika 4: Priklop ekrana preko GPIO-pinov                         

      

Slika 5: Ekran, na katerega priklopimo Raspberry Pi               
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1.6 SPOMINSKA KARTICA  

Spominska kartica je eden od glavnih delov strojne opreme, ki jo potrebujemo za delovanje 

Raspberry Pi. Na njo naloģimo celoten operacijski sistem ter vse ostale podatke, ki jih 

imamo na Raspberry Pi. Njena kapaciteta mora biti vsaj 8 Gb. Naġ model podpira mikro 

SD-kartice.  

 

Slika 6: Mikro SD-spominska kartica 

1.7 PIROCON v2.0 

Pirocon v2.0 je krmilnik, s katerim Raspberry Pi laģje komunicira z zunanjimi 

komponentami. Za naġega robota so ga izdelali pri podjetju 4tronix. Na njega lahko 

prikljuļimo 8 digitalnih vhodnih ali izhodnih komponent, krmilimo lahko dva DC- motorja, 

ima poseben prikljuļek za ultrazvoļni senzor, 3 I2C-konektorje ter SPI-konektor. Pirocon 

ima veliko porabo elektriļne energije. Ļe zanj nimamo dodatnega napajanja in ga 

prikljuļimo na Raspberry Pi se le-ta izklopi in ponovno zaģene zaradi prevelikega odvzema 

toka naenkrat. Proizvajalec je naredil tudi nekaj napak pri oznakah ter povezavah na samem 

vezju. Ena od pomanjkljivosti je tudi zaġļita pred menjavo polov na H-mostiļu. Zaradi tega 

smo H-mostiļ tudi uniļili in smo ga bili prisiljeni nadomestiti z novim. To nam je vzelo 

precej ļasa, saj  ļipov ġe nikoli nismo menjali ter smo se vse veġļine menjavanja morali 

nauļiti.  

 

Slika 7 :Prikaz priklopa na Raspberry Pi 
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1.8 ĠTEVILSKE OZNAKE NA KRMILNIKU PiRoCon 2.0 

  

    Slika 8: Prikaz ġtevilske oznake 

 

Ġtevilske oznake s slike 

1. GPIO-konektor za priklop na Rpi 

2. 8-vhodno-izhodnih pinov z GND in 5 V 

3. H-mostiļ za krmiljenje motorjev 

4. Motor A 

5. Motor B  

6. Prikljuļek za loļeno napajanje motorjev (5-15 V DC) 

7. Izbira zunanjega napajana oziroma napajanje z Raspberry Pi za motorje 

8. 4-pinski prikljuļek za ultrazvoļni senzor 

9. SPI-konektor 

10. I2C-konektorji 

11. Prikljuļek za dodatno napajanje Pirocona v2.0 
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1.9 Wi-Fi vmesnik 

Wi-Fi vmesnik nam omogoļa povezovanje na Raspberry Pi z Wi-Fi omreģij oziroma 

komunikacijo prek Wi-Fi signala. Pri naġem projektu smo uporabili USB Wi-Fi dongle 

vmesnik, ki deluje na standardni frekvenci 50 Mhz ter valovni dolģini 802.11 n. Ļe ģelimo, 

da vmesnik deluje pravilno, moramo na mikroraļunalnik naloģiti ustrezno programsko 

opremo, kar bomo podrobneje opisali v poglavju Programska oprema.  

 

Slika 9: Prikaz Wi-Fi dongle vmesnika 

1.10 Bluetooth vmesnik 

Bluetooth vmesnik nam omogoļa povezovanje Rpi z ostalimi napravami preko tehnologije 

Bluetooth. Pri naġem projektu smo uporabili standardni USB-Bluetooth dongle vmesnik, ki 

podpira Bluetooth 3.0. Ļe ģelimo, da vmesnik deluje pravilno, moramo imeti nameġļeno 

ustrezno razliļico programske opreme, kar bomo podrobneje opisali v poglavju Programska 

oprema. Z Bluetooth vmesnikom nismo imeli nikakrġnih teģav. 

 

 

Slika 10: Prikaz Bluetooth dongle vmesnika 
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1.11 PS3-BLUETOOTH IGRALNI PLOĠĻEK 

Odloļili smo se, da bomo za vodenje robota uporabili Sonyjev igralni ploġļek Sonyjeve 

igralne konzole Playstation 3. Z njim je upravljanje precej preprosto, obenem pa nam ponuja 

veliko ġtevilo (12) gumbov in kar 10 razliļnih PWM-osi.  Za njegovo pravilno delovanje 

smo potrebovali dodatno programsko opremo, ki jo bomo podrobneje opisali v poglavju 

Programska oprema. 

 

Slika 11: PS3-Bluetooth igralni ploġļek 
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   2) PROGRAMSKA OPREMA  

2.1 NAMESTITEV OPERACIJSKEGA SISTEMA RASPBIAN  

Raspbian je eden od najpogostejġih operacijskih sistemov za Raspberry Pi. Temelji na 

osnovah Linuxa,  zato je njuna uporaba precej podobna. Raspbian operacijski sistem najprej 

z uradne strani Raspberry Pi shranimo na osebni raļunalnik . Nato vse datoteke, ki jih 

shranjena datoteka vsebuje, preprosto prenesemo na pomnilniġko kartico. Ko pomnilniġko 

kartico vstavimo v Raspberry Pi ter ga prikljuļimo na vse potrebne komponente (miġka, 

ekran, tipkovnica), se nam prikaģe priļetek inġtalacijskega postopka operacijskega sistema 

Raspbian. 

Raspbian je potrebno vsakiļ, ko ga zaģenemo, posodobiti. 

 

Slika 12: Namestitev operacijskega sistema 
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2.2 POTEK NAMESTITVE  

Obkljukamo prvo opcijo ter kliknemo install. Vse ostalo se izvede avtomatsko, mi le 

poļakamo, da se namestitveni postopek zakljuļi. 

Po zakljuļeni namestitvi se na zaslonu pokaģe namizje, na katerem je koġ ter opravilna 

vrstica.  

Ļe ģelimo na namizju dodatne ikone, jih moramo prenesti iz menija. 

 

 

Slika 13:  Namizje 
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  2.3 PROGRAM PYTHON  

Python je programsko okolje za pisanje uporabniġkih programov. V njem smo v celoti 

napisali program za naġega robota in je ģe vnaprej nameġļen na operacijskem sistemu, zato 

ga ni potrebno dodatno nalagati. Spada med naprednejġa programska okolja v razredu 

Python. 

 
Slika 14: Primer programiranja v programu Python 

 

 

 

 

 



     

12 

 

 

2.4 NAMESTITEV WI -FI VMESNIKA  

 

Slika 15: Ukaz ifconfig 

 

Slika 16: Prikazani IP-ji  

 

Slika 17: Ukaz lsusb (nameġļene naprave na USB-portih) 

 

Za namestitev Wi-Fi vmesnika smo uporabili naslednje ukaze v LX-Terminalu:  

ï sudo apt-get update 

ï sudo apt-get upgrade 

ï ifconfig 

ï lsusb 

 

Nato se nam je v opravilni vrstici prikazal terminal za brezģiļno povezavo in nato smo se 

lahko povezali na omreģje, ki nam bo v nadaljevanju sluģilo za prenos slike pri kameri. 
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2.5 NAMESTITEV EKRANA  

Inġtalacijski postopek za Display AdmaTec C-Berry 3.5ò 

 

Slika 18: Prenos datoteke                                       

                                                                          Slika 19: Namestitev datoteke 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Slika 20: Uspeġno nameġļeno            

                                                            Slika 21: Namestitev programske knjiģice 
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2.6 NAMESTITEV BLUETOOTH VMESNIKA  

 To smo storili v LX-Terminalu na sledeļi naļin: 

ï Pri namestitvi Bluetootha smo uporabil naslednji postopek: 

ï Najprej  smo v ukazno vrstico v terminalu vnesli naslednji ukaz: 

           sudo apt-get install bluetooth bluez-utils. 

 

 

Slika 22: Ukaz za namestitev vmesnika 

 

Po nekaj sekundah smo na terminalu dobili naslednji ukaz: 

 

Slika 23: Naslednji ukaz 
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Naslednji ukaz: 

 

Slika 24: Ukaz 

 

Slika 25: Ukaz 

 

Slika 26: Ukaz 

 

Slika 27: Ukaz 

 

Slika 28: Ukaz 
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Naslednji ukaz startx, ki zaģene Bluetooth. 

 

Slika 29: Ukaz 

 

V ukazni vrstici se pojavi naslednja ikona za Bluetooth: 

 

 

 

 Slika 30: Uspeġno nameġļen Bluetooth v opravilni vrstici 
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2.7  NAMESTITEV KAMERE  

1) Ukaz: sudo apt-get update 

 

Slika 31: Prikaz posodobitve vse programske opreme 

 

2) Ukaz: Sudo apt-get upgrade 

 

Slika 32 : Prikaz namestitve vseh posodobljenih datotek. 
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3) Ukaz: V terminal smo vnesli raspi-config: 

 

Slika 33: V ukaznem oknu smo omogoļili kamero. 

 

4) Ukaz: Enable 

 

Slika 34: Prikaz, kako smo omogoļili podporo kameri. 
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5) Ukaz: Yes ï potrditev ponovnega zagona 

 

Slika 35: Prikaz ukaza za ponovni zagon 

 

Ukazi v LX-Terminalu za zagon kamere po inġtalacijskem postopku: 

ï Raspistill -o image.jpg - naredi sliko. 

ï Raspivid -o video.h264- naredi 5 s video. 

Ker smo hoteli sestavili avto, ki bo povsem avtomatiziran, brez zaganjanja vsakega 

posameznega programa, smo morali napisati program za zagon kamere v programu Python. 

To smo storili na sledeļ naļin: 

ï V Lx-Terminal smo vnesli naslednji ukaz  sudo apt-get install python camera. 

ï Nato smo v programu Python napisali naslednji ukaz, ki je zagnal kamero: 

ï import picamera 

ï from time import sleep 

ï camera = picamera.PiCamera () 

ï camera.capture ('image1.jpg') 

ï sleep (5) 

ï camera.capture ('image2.jpg') 
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2.8 NAMESTITEV PS3-BLUETOOTH VMESNIKA  

Namestitev smo izvedli v LX terminalu. 

1) Namestitev potrebnih modulov za Bluetooth 

sudo apt - get install bluez - utils bluez - compat bluez - hcidump 

checkinstall libusb - dev  libbluetooth - dev joystic k 

2) Namestitev potrebnih modulov za igralni ploġļek 

sudo apt - get updat e 

sudo apt - get install pyqt4 - dev- tool s 

wget http://www.pabr.org/sixlinux/sixpair. c 

gcc - o sixpair sixpair.c - lus b  

3) Namestitev aplikacije za igralni ploġļek 

wget http://sourceforge.net/projects/qtsixa/files/QtSixA%201.5.1/QtSixA - 1.5.1 -

src.tar.gz  

tar xfvz  QtSixA - 1.5.1 - src.tar.g z 

cd QtSixA - 1.5.1/sixa d 

make 

sudo mkdir - p /var/lib/sixad/profile s 

sudo apt - get install checkinstal l  

sudo checkinstal l   

  

http://sourceforge.net/projects/qtsixa/files/QtSixA%201.5.1/QtSixA-1.5.1-src.tar.gz
http://sourceforge.net/projects/qtsixa/files/QtSixA%201.5.1/QtSixA-1.5.1-src.tar.gz
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2.8 KAMERA  

 

Slika 36: Kamera 

 

ï To je kamera, ki ima resolucijo 1920 x 1080. 

ï Sluģi za zajemanje posnetkov in fotografij. 

ï Ima moģnost razġiritve za noļni vid. 

 

3.2 OHIĠJE ZA KAMERO 

Ohiġje smo narisali v programu SolidWorks ter ga natisnili s pomoļjo 3D-tiskalnika. 

 
Slika 37: Ohiġje za kamero 
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3) MEHANSKI SKLOP  

4.1 Pogonski sistem 

Pogonski sistem je glavni del robota, ļe ģelimo, da se le-ta premika. Na robotu imamo dva 

pogonska sistema, in sicer za vsako stran enega. V njem najdemo zobniġke sisteme. 

 

Slika 38: Ġtevilsko oznaļevanje pogonskega sistema 

1. Nosilci za pritrditev na prvo nosilno ploġļo 

2. Nosilec za motor  

3. Osi za pritrditev koles 

4. Mehansko stikalo za vklop oz. izklop prenosa na kolo 

 

4.2 Montaģni ploġļi 

Montaģna ploġļa nam sluģi, da nanjo pritrdimo vse potrebne komponente, ki jih ģelimo 

imeti, v naġem primeru smo uporabili 2 montaģni ploġļi. Kot vezne elemente pa smo 

uporabili ļepe ter vijake. 

 

 

 

 

 

 

 

Slika 39: Montaģna ploġļa 

 


















































