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Uvod

Nase spole¢nost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd

Historie spole€nosti: SpoleCnost byla zaloZena v roce 2013 a nachazi se v Cinském
Silicon Valley - Shenzhenu. Sestavili jsme tym 150 ¢lenu, véetné odbornikd na
vyzkum a vyvoj, vyrobu, prodej a logistiku, a nasim cilem je poskytovat zakaznikim
vynikajici produkty a sluzby v oblasti vzdélavani v oblasti STEM. Spolupracujeme s
odborniky na vzdélavani v oblasti STEM a obchodnimi partnery po celém svéte,
abychom zakaznikim poskytovali vynikajici sady pro vzdélavani v oblasti STEM.
Zaroven zakaznikum poskytujeme také sluzby OEM, v€etné baleni produktl a sluzeb

Upravy loga na desce plosnych spoju.

Tutorial

Tento kurz a vyukova sada pro bipedalni roboty jsou uréeny pro déti a teenagery od 8
let, aby ziskali hlubSi znalosti o vyvojové desce ESP32, znalostech o bipedalnich
robotech a elektronickém hardwaru. Pokud se chcete dozvédét vice o bipedalnich
robotech, tato sada vam poskytne znalosti a kroky, které vam pomohou sestavit si

vlastniho bipedalniho robota.

S touto sadou muizete:

1. Naucte se efektivné pouZzivat vyvojovou desku ESP32, v€etné stahovani kédu,
pochopeni jejich funkci a kodovani v ACECode.

2. Vytvorte si solidni programovaci zaklad zaloZzeny na grafickém programovani,
protoze ESP32 pouziva graficky programovaci jazyk k fizeni obvodl a senzor.

3. Prozkoumat princip fungovani servomodulu a pochopit, jak vice servopohon(
spolupracuje v projektu bipedalniho robota.

4. Postupujte podle tutorialu a pouzijte sadu Acebott k postupnému sestaveni
vlastniho bipedalniho robota a zlepSeni svych tvur€ich dovednosti.

5. Implementujte zakladni pohyb v projektu bipedalniho robota, v€etné komplexnich
tanecnich pohybUl, ovladani pfes webovou stranku, ovladani pres aplikaci a dalSi
zakladni funkce.

6. ZlepsSit si celkové pochopeni konceptu bipedalnich robotd a pfipravit se na

pokrocCilejSi vzdélavani v budoucnu.
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Obecné je bipedalni robot Acebott vyukova sada zalozena na ESP32, navrzena
specialné pro zacateCniky. Pomoci této sady mohou uzivatelé plné porozumét
funkcim Fidici desky a serva v bipedalnim robotu. Prostfednictvim vyukovych postupt
uvedenych v sadé si studenti rizného véku mohou ziskat cenné znalosti o

bipedalnich robotech a uspésné si postavit vlastni projekty bipedalnich robotu.

Poprodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle rostouci spole¢nost zabyvajici se technologiemi
vzdélavani v oblasti STEM, ktera se zavazala poskytovat vynikajici produkty a kvalitni
sluzby, které splni vase oCekavani. Vazime si vasi zpétné vazby a vyzyvame vas,
abyste nam zaslali jakékoli komentdfe nebo navrhy na adresu
support@acebott.com.

Nas zkuSeny tym inzenyrd se zavazal k rychlému FeSeni veSkerych problémU nebo
otazek, se kterymi se setkate béhem pouzivani nasich produkti. Bé€hem pracovnich

dnd vam garantujeme odpovéd do 24 hodin.

Sledujte nas

Naskenujte QR kody a sledujte nas pro feSeni problémua a nejnovejsi zpravy.

Mame velmi rozsahlou komunitu, ktera je velmi napomocna pfi feSeni problém, a

také mame pfipraveny tym podpory, ktery odpovi na jakékoli dotazy.

ACEBOTT FB QR Code YouTube QR Code
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Lekce 1 Uvod do bipedalniho robota

Bipedalni robot je robot, ktery simuluje lidskou chizi. Ma dvé pohyblivé
nohy a dokaze realizovat bipedalni chizi a souvisejici ¢innosti. Vyzkum
bipedalnich robotll mizZe vyrazné podpofit pokrok v interakci ¢lovéka s
pocCitatem, umélé inteligenci a biomechanice. Pomaha védcum ziskat
hlubSi pochopeni fizeni chlize, adaptace na komplexni prostiedi a
dalSich problému a polozit zaklady pro budouci robotické technologie.

V soucCasné dobé bipedalni roboti dosahli pozoruhodnych uspéchd v
oblasti stability a pohybovych schopnosti. Maji Sirokou Skalu uplatnéni v
souvisejicich oblastech, jako je zachrana, oSetfovatelstvi, vzdélavani a
zabava. V budouci vyrobé a zZivoté mohou bipedalni roboti také pomoci
lidem FeSit mnoho problémd, jako je fada nebezpelnych nebo tézkych
ukolu, jako je zachrana.

Tento tutorial pouziva bipedalniho robota slozeného ze Ctyr serv. Vlevo a
vpravo jsou dvé serva, ktera tvofi stehenni a lytkovy kloub bipedalniho

robota.
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l. Znalost hardwaru

1. Zakladni deska ESP32

Zakladni deska ESP32 je nizkoenergeticky, vysoce vykonny
mikrokontrolér, ktery je velmi vhodny pro vyvoj loT. Ma 240MHz
dvoujadrovy procesor, 520KB RAM a 4MB flash paméti. Vestavéné
moduly WiFi a Bluetooth 4.2 pro bezdratovou komunikaci. Diky 34 GPIO
portum lze pfipojit a ovladat rizna periferni zafizeni.

Zakladni deska ESP32 pouzita v této sadé je vybavena funkci dobijeni.
Zakladni deska ma 5 LED modult pro zobrazeni napajeni, pficemz prvni
4 LED diody odpovidaji aktualnimu nabiti baterie. Kdyz je baterie pIlné
nabita, vSechny Ctyri LED diody sviti modfe a kdyz je baterie slaba, poCet
svétel se odpovidajicim zplsobem snizi. Pata kontrolka indikuje, zda se
baterie nabiji. Pokud sviti Cervené, znamena to, ze se baterie nabiji.

Pokud nesviti, znamena to, ze je baterie pIné nabita nebo se nenabiji.

12C communication interface

14 digital ports

Reset button 14 digital ports

ﬁﬁﬁﬁﬁﬁ

Serial
USB (5V) —— M a N (e e communication
e interface
Battery display
ESP32

Acebott Exclusive
Serial Number

Indicator light

DC
(8.4V Li-ion battery)

Analog port

Analog port Power input
Output port Vin(8.4V Li-ion battery)

Poznamka:
(1) Nepfivadéjte na zakladni desku napéti vysSi nez 12 V, jinak ji

poskodite!
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(2) Nepouzivejte suché baterie, mohly by zpusobit explozi! Sériové Ize
zapojit pouze dvé lithiové baterie 8.4 V.
(3) Nedoporucuje se dotykat se sou€asti napajeciho zdroje Cipu rukama,

abyste predesli popaleninam.
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2. Servo
(1) Uvod do servomechanismu

Hlavni struktura serva je znazornéna na obrazku nize. Ma nékolik
hlavnich cCasti: skfin, prfevodovku s proménnou rychlosti, motor,
nastavitelny potenciometr, fidici desku a volant.

e 7

Princip jeho Cinnosti spocCiva v tom, Ze fidici deska pfijima fidici signal ze
zdroje signalu a pohani motor k otacCeni; prevodovka mnohonasobné
shizuje otacky motoru a zesiluje vystupni moment motoru o odpovidajici
nasobek a poté jej vydava; potenciometr a koncovy stupen prevodovky se
otacCeji spolecné, aby zmeérily skuteCny uhel natoCeni hridele serva; fidici
deska pfijima skuteCny uhel natoCeni motoru zpétné odeslany
potenciometrem a porovnava jej s cilovym uhlem. Pokud dojde k chybé,
servo se otaci do cilove uhlové polohy.

Jeho pracovni proces je: fidici signal — elektronicka fidici deska —

otaceni motoru — zpomaleni prevodového stupné — otaceni volantu —
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zpétna vazba skuteCcného uhlu motoru — fidici deska upravuje polohu

motoru na cilovy uhel podle zpétné vazby.
(2) Definice pin( serva
@ Servo ma obvykle 3 fidici vodi€e: napajeci vodi¢, zemnici vodi¢ a

signalni vodic.

3 i

EIT

@Definice pinu serva: hnédy vodi¢ - GND, ¢erveny vodi¢ - 5V, oranZovy
vodicC - signal.
(3 Zpusob pripojeni mezi servem a zakladni deskou ESP32 je nasleduijici,

napfiklad pfipojeni k pinu GPIO 5.

Zakladni deska

Servo Schéma zapojeni
esp32
Hnédy vodic GND
Cerveny
. Y 5V
vodiC
Oranzovy
GPIO 5

vodiC
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Il. Princip pohybu bipedalniho robota

Pohyb bipedalnich robotl je zalozen pfedevS§im na napodobovani lidské
chize a ruznych chuizi robota se dosahuje stfidavym pohybem obou
nohou. Pohyb kazdé nohy robota je fizen kloubovym servem na noze a
kazdé servo je obvykle zodpovédné za pohyb jednoho kloubu. Servo
upravuje svou vlastni rotacni polohu pfijimanim fidicich signalu, takze
nohy robota se pohybuji podle predem stanoveného uhlu. Koordinovanou
rotaci kazdého serva Ize dosahnout slozitych pohybu, jako je pohyb vpred,

vzad, otaceni a zastaveni.

1. Piny serva bipedalniho robota

Dvounozny robot pouziva celkem 4 serva a jejich odpovidajici Cisla pinu

jsou nasleduijici:

Pora Cislo
dové inu Poloha serva Schéma zapojeni
cislo P
Levé stehno
1 GPIO
5
GPIO18
Levé lytko Pravé
stehno GPIO5
5 GPIO Levé
16 stehno
GPIO17
GPIO - Prave GPIO16
3 17 Pravé lytko lytko Levé
lytko
4 Gf’fl}O Pravé stehno
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2. Zakon pohybu serva bipedalniho robota

Por veé | .. Poloh .
ovgdo € Piny serva ofona Zakon pohybu
Cislo serva ]
1 GPIO5 Levé stehno Cim vetsi e uhel serva, tim vice se
stehenni kloub otaci dovnitf.

. Cim vétsi je uhel serva, tim vice se

2 GPIO16 Leve lytko ___Iytkovy kloub otaci dovnitf.
3 GPIO17 Pravé Iytko Cim ve,tS| Je,uhel serva, ,tlm vice se

) lytkovy kloub otaci ven.

4 GPIO18 Pravé Cim vétsi je qhel serva’,vtllm vice se

stehno stehenni kloub otaci ven.

inward

outward

outward

https://acebott.com
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Lekce 2 Zakladni pohyb bipedalniho robota

I. RozSireni bipedalniho robota

Aby bylo mozné ovladat bipedalniho robota, je nutné pfidat rozSifeni
bipedalniho robota do ACECode. Kliknéte na ,Add Extension“ v levém
dolnim rohu ACECode, kliknéte a vyberte rozSifeni ,Biped Robot" a poté
uvidite pfidani kategorie ,Biped Robot® v kategorii instrukci. Tato

kategorie obsahuje rizné instrukce pro obsluhu bipedalniho robota.
H=
(4 o

1

Il. Pohyb bipedalniho robota vpred a vzad

Pohyb vpfed a vzad je jednim ze zakladnich pohybd bipedalniho robota.
Naucenim se zakladnich pohybl se mulzete pfipravit na pozdéjsi uceni
kombinovanych pohybu robota.

Poznamka: Po zapnuti dvounozého robota je zakazano otaCet servo

primo rukou, aby nedoslo k jeho poskozeni.

1. Program pro pohyb vpred

Otevrete ,Move Forward.sb3" \Y; casti

,Cestina\ACECode(Zagateénik)\4.Program\lesson2*, propojte vyvojovou

7
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desku ESP32 a pocitaC pomoci kabelu USB, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdéd do vyvojové desky ESP32, pfipojte vyvojovou
desku k nap3jeni bateriového boxu a prfepnéte spina€ bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:

il .

e g

setleftthigh 5w leftcalf 16 » rightthigh 18 = rightcalf 17 «

run action forward + speed @

Po nahrani programu je na obrazku nize znazornéna chize bipedalniho

Robota odpovidajici teoretickému programu.

1. Bipedalni robot béhem skute¢ného provozu kvuli neschopnosti

Poznamka:

zvednout nohy v dusledku tézisté a tfeni s povrchem nemuizZe chodit
presné podle obrazku. Pfi programovani a pochopeni programu je vSak

nutné postupovat podle pohybl znazornénych na obrazku.


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
o= A

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

2. MUzete vSak stfidaveé rukou pfidrzovat jeho chodidla, abyste pozorovali
jeho pohyb. Nejprve rukou pfidrzte jeho pravou nohu, pocCkejte, az
dokoncCi treti pohyb z obrazku, a poté pridrzte jeho levou nohu. Timto
zpusobem bude robot schopen pohybovat se vpfed podle krokového

cyklu znazornéného na obrazku.

2. Program pro pohyb vzad

Otevrete soubor ,Move Backward.sb3“ Y,

,Cestina\ACECode(Zacateénik)\4.Program\lesson2”, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prfepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,ON*.

Referenéni program je nasleduijici:

- .
Kliknéte na rozbalovaci nabidku této instrukce a

vyberte rizné rezimy pohybu.


../4.Program/lesson2/Move_Backward.sb3
mailto:support@acebott.com

O f\ ey
o= A

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

run action forward + speed @

forward
backward
left turn

right turm

left kick

right kick

left tilt

right tilt

left swing leg
right swing leg
left stamp
right stamp

oruring

Po nahrani programu je na obrazku nize znazornéna chize bipedalniho

Robota odpovidajici teoretickému programu.

Poznamka:

1. Béhem skute¢ného provozu bipedalniho robota se kvuli nemoznosti
zvednout obé nohy (v disledku tézisté) a tfeni s podlozkou nemusi pohyb
shodovat s obrazkem. Pfi programovani a analyze je vSak nutné vychazet
z pohybU znazornénych na obrazku.

2. MUzete vSak ru¢né stifidavé pridrzovat jeho chodidla, abyste pozorovali
jeho pohyb. Nejprve pridrzte pravou nohu, pockejte, az dokondi treti fazi
pohybu z obrazku, a poté pfidrzte levou nohu. Timto zpusobem bude

robot schopen pohybovat se dozadu podle krokového cyklu na obrazku.

10


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
o= A

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

lll. Rotace bipedalniho robota vievo a vpravo

1.Program pro otaceni doleva
Otevrete soubor ,jurn Left.sb3“ v

,Cestina\ACECode(Zadatednik)\4.Program\lesson2”, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojoveé desce a prfepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:

S

setleftthigh 5+ leftcalf 16 v rightthigh 18 » rightcalf 17

run action leftturn v+ speed @

Po nahrani programu je na obrazku nize znazornéna chize bipedalniho

Robota odpovidajici teoretickému programu.

ARRK

Poznamka:
1. Béhem skute¢ného provozu bipedalniho robota se kvuli nemoznosti

zvednout obé nohy (v disledku tézisté) a tfeni s podlozkou nemusi pohyb

11
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shodovat s obrazkem. Pfi programovani a analyze je vSak nutné vychazet
z pohybu znazornénych na obrazku.

2. MUzete vSak ru¢né stiidavé pridrzovat jeho chodidla, abyste pozorovali
jeho pohyb. Konkrétné, kdyz robot provede druhy pohyb z obrazku,
pridrzte nejprve jeho levou nohu. Po dokonceni tfetiho pohybu z obrazku
pak pfidrzte jeho pravou nohu. Timto zpUsobem bude robot schopen

provest levotoCivy obrat podle krokového cyklu na obrazku.

2. Program pro otaceni doprava

Otevrete soubor ,jurn Right.sb3“ v

,Cestina\ACECode(Zagateénik)\4.Program\lesson2*, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocita¢i pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prfepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:

setleftthigh 5w leftcalf 16 » rightthigh 18 v rightcalf 17 »

n c:tinn right tum » speed @

Po nahrani programu je na obrazku nize znazornéna chize bipedalniho

Robota odpovidajici teoretickému programu.

12
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Poznamka:

1. Bipedalni robot béhem skute¢ného provozu kvuli neschopnosti
zvednout nohy v dusledku tézisté a tfeni s povrchem nemuze provadét
chudzi presné podle obrazku, ale pfi programovani a pochopeni programu
je nutné postupovat podle pohybl na obrazku.

2. Muzete vSak stfidavé pfidrzovat jeho chodidla rukou, abyste pozorovali
jeho pohyb - kdyz bipedalni robot provede druhy pohyb z obrazku,
pridrzte nejprve jeho pravou nohu, pocCkejte az dokonCi treti pohyb z
obrazku, a poté pfidrzte jeho levou nohu. Timto zplisobem bude schopen

provést otoCku doprava podle pohybového vzoru na obrazku.

IV. Sériova kontrola pohybu robota dopredu, dozadu,

doleva a doprava

Zadanim odpovidajiciho pfikazu pfes sériovy port mize bipedalni robot
provadét odpovidajici akce podle pokynu sériového portu.

Otevrete soubor ,Serial Control.sb3" \Y;

,Cestina\ACECode(Zadateénik)\4.Program\lesson2”, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinaC bateriového boxu
do polohy ,ON".

13
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setlefithigh 5+ |leficalf 16 = rightthigh 18 = rightcalf 17 =

set input » datatype String »
forever
if whether the serial port receives data _Sthen
sel input = fo receive serial port data
serial print 115200 = [input

run action forward -

input =

run action left tum -

Po nahrani programu otevrete sériovy monitor, vyberte rychlost 115200

baudud, ,No line terminators”, poté do vstupniho pole sériového portu

zadejte ,forward” a kliknéte na tlacitko ,Send” — bipedalni robot provede

pohyb vpfed. Stejné tak mizete postupné zadat pfikazy ,backward”, ,left”

a ,right” pro ovladnuti odpovidajicich pohybu robota.
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Leaving...

Hard regsetting via BTS pin...

esc[92mUsed libraryec[0m
esc[93msrcesc [Om

esc[93marcec [0m

esc[92mUsed platformesc
esc [93mesp3d iesp3d
forward

sc [ SZ2mVersione:s

= [S0mC

https://acebott.com

Om esc[90mPathesc[0
:“Program Files\A
esc [B0mC :\Program Files\A

left

right

115200baud rate

backward

Na line terminators Y

'L[’T .T,F < 3 | forward
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Lekce 3 Funkce sledovani bipedalniho
robota

Funkce sledovani robota je schopnost robota automaticky sledovat cilovy
objekt. Tato funkce je uziteCnha v mnoha aplikaCnich scénarich, jako jsou

inteligentni asistenti, automatické navadeéni, logisticka distribuce atd.

V soucasné dobé existuje mnoho senzord, které dokazi realizovat funkci
sledovani robota, napriklad: kamery, laserové radary, ultrazvukoveé
senzory atd. Dvounohy robot v tomto tutorialu realizuje nasledujici funkci
pomoci ultrazvukovych senzord. Pfi pouziti musi byt sledovany cil
umistén v urcité vzdalenosti pred ultrazvukovym senzorem bipedalniho
robota. Pokud je vzdalenost mezi cilem a bipedalnim robotem mensi nez
nastavena prahova hodnota, robot se posune zpét; pokud je vzdalenost
mezi cilem a bipedalnim robotem vétSi nez nastavena prahova hodnota,
robot se posune dopfedu; pokud je vzdalenost mezi cilem a bipedalnim

robotem rovna nastavené prahové hodnoté, robot se zastavi.

l. Ultrazvukovy senzor

Ultrazvukovy senzor je senzor pouzivany k méfeni vzdalenosti. Princip
ultrazvukového senzoru je zalozen na vyzarovani a pfijmu ultrazvukovych
vin. Je Siroce pouzivan pfi méfeni vzdalenosti, detekci objektl, méfeni
hladiny a dalSich scénafich. Ultrazvukovy senzor vysila ultrazvukove
signaly prostrednictvim interniho vysilaCe. Kdyz ultrazvukova vina narazi
na povrch objektu, odrazi se zpét a vytvofi ozvénu. Pfijimac
ultrazvukového senzoru tyto ozvény zachycuje. VypocCtem Casu
potfebného k vyzafovani a navratu ultrazvukové viny miaze senzor urc€it

vzdalenost mezi senzorem a objektem.

16


mailto:support@acebott.com

o= 20

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

5 < ==
Receiver
F T e Obstacle
.r' ‘/ ’/ 4,' ," P L=
"l "l "l "4 :; ’(I ," o
T EESY LY,
\ 4 i i : T /
) SIRIELE B
\\ ‘\‘ " ‘n“ ‘.‘ "\
Transmitter S
L |
[ , 1
Distance

Il. Program funkce sledovani robota

Otevrete soubor ,Move Follow.sb3“ \Y;

,Cestina\ACECode(Zacateénik)\4.Program\lesson3*, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojoveé desce a prepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:
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start the program

setlefithigh 5+« leficalf 16 + nghtthigh 18 + rightcalf 17 =
forever

set | UJ distance * 10 ultrasonic{cm)trig 13+ echo 14 =

UT distance < o then

run action backward » speed @

else

@ <= UT_distance and UT_distance < @ then

robot stop

else

if @ == UT distance and UT distance <= @ then

run action forward + speed m

else

robot stop

J

Po nahrani programu muzete pouzit ruku jako sledovaci cil bipedalniho
robota. Umistéte ruku pfed ultrazvukovou vinu robota a poté se od robota

pohybujte blize a dale, abyste pozorovali jeho sledovani.
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Lekce 4 Funkce vyhybani se prekazkam
bipedalniho robota

Funkce vyhybani se prekazkam robota mu umoznuje bezpecny pohyb ve
slozitych prostfedich a vyhybani se srazkam s prekazkami. Funkce
vyhybani se prekazkam bipedalniho robota v tomto tutorialu vyuziva
vyzarovani a pfijem ultrazvukovych vin k detekci vzdalenosti objektu pred
nim, ¢imz realizuje funkci vyhybani se prekazkam. Kdyz ultrazvukovy
senzor detekuje prekazku pred nim, bipedalni robot se otocCi, aby se ji
vyhnul. Pokud pfed nim zadna prekazka neni, bipedalni robot se dale

pohybuje vpred.
l. Program vyhybani se prekazkam robota

Otevrete soubor .Move Avoid.sb3" \Y;

,Cestina\ACECode(Zadateénik)\4.Program\lesson4”, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinaC bateriového boxu
do polohy ,ON".

Referenéni program je nasledujici:
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stari he program

seflefithigh 5~ leficalf 16  nighifhigh 18 » righicalf 17 »
forever

s UT detance = 1o ullrasoniclem)iig 13« echo 14 -
i uT_distance <= §F)  then

robot stop

et @

mun achon backward » speed [RIHY

=

@ = UT._distance and UT_distance == @- then

sef  random » {0 pick random n fo o
if random = o then
epe D)

run aclion rnghttum » speed @

nm action lefttum ~ speed @

i

wal N seconds

else

mun achion forward » speed m
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Po nahrani programu, kdyz se bipedalni robot pohybuje vpred a narazi na
prekazku prfed nim, robot se rozhodne ustoupit, pohybovat se doleva
nebo doprava, aby se prekazce vyhnul, v zavislosti na vzdalenosti od
prekazky, dokud pfed nim zadna prfekazka neni, a poté se bude dale

pohybovat vpred.
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Lekce 5 Tanec bipedalniho robota 1

Naucili jsme se zakladni pohyby robota, jako je pohyb vpfed, vzad, vlevo
a vpravo. Véfim, Zze se nemuzete dockat, aZz robota naucite délat
pokrocilejSi pohyby. Tento tutorial vam poskytne ukazkovy program pro
tanec bipedalniho robota, ktery vam otevie o€i. Pozdéji si muzete

definovat zajimavéjSi tanec¢ni efekty.
I. Tanéici program robota 1

Otevrete soubor .Move Dance1.sb3“ \Y;

,Cestina\ACECode(Zagateénik)\4.Program\lesson5“, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocita¢i pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:

setlefithigh 5w leftcalf 16 v rightthigh 18 » rightcalf 17 »

Po nahrani programu bude bipedalni robot trepat levym a pravym
kotnikem a opakovat to 4krat. ACkoli jeho pohyby vypadaji jednoduse, je
také nutné nastavit uhel kazdého serva tak, aby kazdé servo mohlo

vzajemné spolupracovat a dosahnout flexibilniho efektu.
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Poznamka: Opakovana Cast taneCniho pohybu se jiz nezobrazuje.
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Lekce 6 Tanec bipedalniho robota 2

Taneéni program v posledni lekci je primarné pohyb robota tfesoucim

Vg viiwv s

tanecni pohyby 2. Samoziejmé, pokud mate lepSi napady, muzete

pohyby kdykoli pfidat.
I. Tan€ici program robota 2

Otevrete soubor ,Move Dance2.sb3“ v

,Cestina\ACECode(Zacatecnik)\4.Program\lesson6*, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojoveé desce a prepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasleduijici:

—

setleftthigh 5« leftcalf 16 v rightthigh 18 v rightcalf 17

run action dance2 » speed

&g

Po nahrani programu se dvounohy robot nejprve 4krat pohne dopfredu a
doleva a doprava, poté 4krat zatfese levym a pravym kotnikem a nakonec
4krat zopakuje kroky levého a pravého vesmirného tance, ¢imz vytvofi
kompletni tanecni pohyb.

Poznamka: Opakovana ¢ast tanecniho pohybu se jiz nezobrazuje.
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Il. Vytvoreni akce

1. Vytvoreni akce
Dvounohy robot podporuje vytvareni vlastnich akci. Kroky pro vytvoreni

akci jsou nasleduijici:

create action

1. Zapiste vlastni akce pod instrukci . Nazev akce lze

definovat ve vstupnim poli instrukce;
left thigh (8 left catt @ right thigh @B riht catt @) speed @)

navrhu uhlu a rychlosti kazdého kloubu robota;

2. Pouzijte instrukci

i custom

3. Zavolejte funkci zapsané akce pomoci instrukce

Napfiklad, vytvofte vlastni akci pro robotické tfeseni nohou. Otevfete

soubor ,Custom action.sb3" \Y;

,Cestina\ACECode(Zacatecnik)\4.Program\lesson6*, pfipojte vyvojovou
desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojoveé desce a prepnéte vypinac bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasledujici:
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setlefithigh 5+ leficalf 16~ rightthigh 18 » rightcalf 17 =

o CED

create action
teft thigh (R tet catt @) right thigh €F right calf @ERY speed @)

teft thigh () teft cait @) right thigh @) right cait € speed @)
teft thigh @) tet cait @) right thigh €8 right calr EELY speed @)
tett thigh () teft calf @) right thigh @) right caif ) speed @)
teft thigh () tent carr @Y right thigh @) right caif @Y speed @)
teft thigh @€ teft calf @) right thigh @ right carr @) speed €
teft thigh () teft catt @ right thigh € right caif ) speed @)
tetthigh () tent car @) right thigh @) right catf € speed @)

Poznamka: Pod instrukci pro vytvoreni akce lze umistit pouze instrukci

left thigh teft calf @ right thigh ) right catt ) speed @)

pro nastaveni akce
2. Rozsireny ukol

Jaké dalSi tanec¢ni akce si myslite, Ze robot muze pfidat? Zapiste akce

pomoci funkce ,Create Action®.
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Lekce 7 Webové ovladani bipedalniho
robota

S neustalym rozvojem bezdratové komunikacni technologie a technologie
internetu véci se technologie dalkového ovladani Siroce pouziva v mnoha
oblastech. UmoZhuje uzivatelim pfesné ovladat koncova zafizeni na
velkou vzdalenost. Existuje mnoho typd bezdratové komunikacni
technologie. Tento tutorial se zaméfuje predevSim na to, jak pouzivat

komunikacéni technologii WiFi k dalkovému ovladani dvounohych robotu.

KomunikacCni technologie WiFi je bezdratova technologie lokalni sité
(WLAN), ktera umoznuje elektronickym zafizenim, jako jsou chytré
telefony, tablety, notebooky atd., bezdratové se pfipojit k internetu nebo
lokalni siti. Komunikaéni technologie WiFi pfipojuje zafizeni ke stejné siti
prostfednictvim bezdratového routeru nebo pfistupového bodu (AP),

takze zafizeni mohou navzajem pfijimat a odesilat data.

Zafizeni pro webové ovladani jsou jednou 2z hlavnich aplikaci
komunikacni technologie WiFi a jsou Siroce pouzivana v chytrych
domacnostech a chytrych priimyslovych odvétvich. Zafizeni pro webové
ovladani propojuji zafizeni a Fidici terminaly prostfednictvim internetu.
Interakce mezi zafizenimi a fidicimi jednotkami Ize dosahnout pomoci
jednoduchého protokolu HTTP. Kdyz je zafizeni pfipojeno k fidici
jednotce, fidici jednotka poskytuje jednoduché webové rozhrani a
uzivatelé mohou k ni pfistupovat prostfednictvim webové stranky a

zarizeni ovladat.
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Dale pouzijeme webovou stranku k dalkovému ovladani bipedalniho

robota.
l. Program ovladani webové stranky

Otevrete soubor ,Biped Robot Web.sb3“ \Y;

,Cestina\ACECode(Zadateénik)\4.Program\lesson7*, pfipojte vyvojovou

desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou
desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinaC bateriového boxu
do polohy ,,ON*.

Il. Prihlaseni na webovou stranku

Po uspésném nahrani pouzijte bezdratovou sit poCitace nebo mobilniho
telefonu k vyhledani WiFi a pfipojeni k WiFi hotspotu s nazvem

,Biped_Robot". Heslo je 12345678, jak je znazornéno na obrazku nize.

Biped_Robot

aWiFi-e9a1l

ChinaMNet-dc97

Poznamka: Nazev a heslo k Wi-Fi byly definovany v programu, ale
uzivatelé si je mohou pfizpusobit. Pokud mame vice bipedalnich robota,

muzeme kazdého z nich rozlisit pomoci jiného nazvu Wi-Fi.
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enable AP mode, SSID: @allsSsliatlbis  password: @EEXZELTES channel: 1 -

Po uUspésSném pfipojeni zadejte do adresniho fadku prohlizeCe

,192.168.4.1". Rozhrani webové stranky je nasleduijici:

A\ Not secure]  192.168.4.1

Biped Robot

Forward

Turn
Right

Turn

Left Backward

Sports Mode

Left
Kick

Right

Sprint Fick

Left
Tilt

Right
Tilt

Left
Ankles

Right
Ankles

--
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Lekce 8 Ovladani bipedalniho robota

pomoci aplikace

V predchozim tutorialu jsme se naucili ovladat dvounohého robota
pomoci webové stranky. Abychom mohli dvounohého robota ovladat jesté
pohodInégji, rozhodli jsme se pouzit mobilni aplikaci jako uzivatelské
rozhrani. Prostfednictvim mobilni aplikace budeme moci ovladat
dvounohého robota. Nyni se podivame, jak pomoci mobilni aplikace

ovladat praci dvounohého robota.

I. Stazeni aplikace

1. Pokud se jedna o telefon s iOS, musite v obchodé APP Store vyhledat
klicové slovo: ACEBOTT a potée si jej stahnout; pokud se jedna o telefon s
Androidem, musite v obchodé Google Play vyhledat kliCové slovo:

ACEBOTT a poté si jej stahnout; ikona je zobrazena na obrazku nize.

ACEBOTT = S

Irtave:.
stars )
(@ k‘——/’/

Poznamka:
1. Tento navod plati pro aplikaci ACEBOTT verze 2.0 a vySSi. Kliknutim
na tlaCitko nastaveni v levém hornim rohu aplikace zobrazite Cislo verze
softwaru. Ujistéte se, Ze verze softwaru, kterou pouzivate, spliuje
pozadavky;
2. Pokud potfebujete aktualizovat verzi softwaru ACEBOTT, muzete si

stahnout nejnovéjsi verzi aplikace podle postupu v tomto navodu.
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2. Kliknutim na aplikaci prejdéte do uvodniho rozhrani.

" ACEBOTT
Exploring

(= Control [Z] Create 2l Programming

—

] Smart Car Weather Station

Bionic Biged Robot I :

Kliknutim na tlaCitko vstupte a vybérem moznosti ,Control“ prejdéte na

stranku ovladani.
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Poznamka: Kliknutim na tlaCitko sestaveni vpravo zobrazite video

sestaveni.

4. Prejdéte do rozhrani ovladani bipedalniho robota (nyni jej nelze ovladat

primo, je nutné nahrat program).

Bionic Biped Robot

} v ﬁ ﬁ}
Left ft le: Left Stamp

o O @

e

Right tilt Right Ankles Right Stamp

LY. Yl |
‘R, mm
Dance

¢ I‘

Il. Aplikace pro ovladani bipedalniho robota

1. Nahrajte program pro ovladani bipedalniho robota
Pred pouzitim aplikace k ovladani bipedalniho robota je tfeba nahrat

program pro komunikaci bipedalniho robota s aplikaci.

Otevrete soubor ,Biped Robot App.sb3” Y
,Cestina\ACECode(Zacatecnik)\4.Program\lesson8*, pfipojte vyvojovou

desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou

desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku ESP32, pfipojte napajeni z
bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinaC bateriového boxu

do polohy ,,ON*.

2. Pripojeni k Wi-Fi dvounohého robota
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Pomoci pocitace nebo mobilniho telefonu vyhledejte Wi-Fi a pfipojte se k
hotspotu Wi-Fi s nazvem ,Biped_Robot". Heslo je 12345678, jak je

znazornéno na obrazku nize.

Biped_Robot

aWiFi-e9al

ChinaMet-dc97

QY2021

Poznamka: Nazev a heslo k Wi-Fi byly definovany v programu, ale
uzivatelé si je mohou pfizplsobit. Pokud mame vice bipedalnich robota,

muzeme kazdého z nich rozlisit pomoci jiného nazvu Wi-Fi.

iG] Al L1 Biped Robot BEEELIGEE 12345670 BTyl S

3. Ovladani pomoci aplikace

Po pfipojeni k Wi-Fi kliknéte na ikonu pfipojeni v pravém hornim rohu
aplikace pro dokoncCeni pfipojeni.

Poznamka: Pokud si potfebujete prohlédnout video o ovladani aplikace,
kliknéte na odkaz nize.

https://youtu.be/p4t8QHNOygA
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Biped Robot
R

A A

<

Po dokonCeni vySe uvedenych operaci se vratte do rozhrani
zobrazeného nize a poté mizete oviadat bipedalniho robota. Leva strana
ovladaciho panelu umoznuje ovladat robota vpred, vzad, vlevo a vpravo;
Na praveé strané je ovladani skupiny akci robota, hlavni akce jsou: levy
kop, pravy kop, levy dup, pravy dup, sprint, tanec, sledovani, vyhybani se

prekazkam atd.

Biped Robot

V pravém hornim rohu rozhrani ovladani bipedalniho robota je k dispozici
ovladani gyroskopem. Kliknutim na toto tlaCitko ovladate pohyb
bipedalniho robota pomoci gyroskopu mobilniho telefonu. Pokud mobilni

telefon nema vestavény gyroskop, Ize tuto funkci ignorovat.
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