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Predmluva
Nase spole¢nost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd
Historie spoleCnosti: Spole¢nost byla zaloZzena v roce 2013 a sidli v ¢inském Silicon

Valley - Shenzhenu. Shromazdili jsme tym 150 &lend, v&etné odbornikd na vyzkum a
vyvoj, vyrobu, prodej a logistiku, s cilem poskytovat nasim zakaznikim Spickové
produkty a sluzby v oblasti vzdélavani STEM. Spolupracujeme s odborniky na
vzdélavani STEM a obchodnimi partnery po celém svété, abychom nasim
zakaznikim poskytli vynikajici vzdélavaci sady STEM, a poskytujeme také sluzby

OEM vcetné baleni vyrobku a sluzeb pfizpusobeni loga na deskach plosnych spoju.

Vyukovy program

Tento vyukovy program a vyukova sada pro robotické rameno je urCena détem a
dospivajicim od 8 let, aby ziskali hlubSi znalosti o vyvojové desce ESP32, robotickém
rameni a elektronickém hardwaru. Pokud se chcete dozvédét néco o robotickych
ramenech, tato sada vam poskytne znalosti a kroky, které vam pomohou sestavit

vlastni robotické rameno.

S touto sadou muizete.

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

2. Vytvofit solidni programovaci zaklady zaloZzené na grafickém programovacim
jazyce, protoze ESP32 pouziva k ovladani obvodl a senzorl graficky programovaci
jazyk.

3. Prozkoumejte, jak funguji servomoduly, a pochopte, jak v projektu robotického
ramene spolupracuje vice serv.

4. Podle navodu si krok za krokem sestavte vlastni robotickou ruku pomoci stavebnice
ACEBOTT a zlepSete své tvarci schopnosti.

5. V projektu robotického ramene realizujte ovladani kolébky, demonstracni uceni,
webové ovladani, ovladani aplikaci a dalsi zakladni funkce.

6. Zlepsit celkové porozuméni konceptim robotickych ramen v ramci pfipravy na

pokrocilejsi vyuku v budoucnu.
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Celkoveé je ACEBOTT Robotic Arm vyukova stavebnice zaloZzena na ESP32 specialné
navrzena pro zacate€niky. S touto sadou mohou uzivatelé ziskat komplexni znalosti o
fidici desce a funkcich serv v robotickém rameni. Diky vyukovym programim
obsazenym v této sadé mohou studenti vS8ech vékovych kategorii ziskat cenné
znalosti o robotickych ramenech a uspésné sestavit vlastni projekty robotickych

ramen.

Poprodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle rostouci spoleénost STEM EdTech, ktera se
zavazala poskytovat vynikajici produkty a kvalitni sluzby, které splni vase o¢ekavani.
Vazime si vasi zpétné vazby a vyzyvame vas, abyste nam zaslali jakékoli komentare
nebo navrhy na adresu support@acebott.com.

Nas zkuseny tym technikl se snazi rychle vyfeSit vSechny problémy nebo dotazy
tykajici se naSich produktd. B&éhem pracovniho dne vam zaruCujeme, Ze se vam

ozveme do 24 hodin.

Poprodejni podpora

Pokud mate jakékoli dotazy, kontaktujte nas poprodejni tym na adrese
support@acebott.com a my se vam ozveme do 24 hodin. Mlzete také naskenovat

nize uvedeny QR kdd, abyste nas mohli sledovat a ziskat navod k feSeni problému a

nejnovejsi zpravy.

QR kéd ACEBOTT FB QR kéd YouTube
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Lekce 1 povédomi o hardwaru a instalaci softwaru

Roboticka ramena jsou automatizovana mechanicka zafizeni, ktera se hojné pouzivaji
v oblasti robotiky a jsou dilezitou soucasti robotického pohonu, ktery dopravuje
uchopeny obrobek do dané polohy. V primyslové oblasti muze pouziti robotickych
ramen nahradit lidi pfi provadéni monoténnich a opakujicich se vyrobnich praci nebo
zpracovatelskych operaci v nebezpecném a drsném prostfedi.

Robotické rameno se sklada ze tfi zakladnich €asti: hlavni télo, hnaci systém a fidici
systém. Hlavni télo se sklada hlavné ze zakladny, ramene, zapésti a konce Podle
riznych scénara pouziti je hlavni télo robotického ramena rozdéleno na Ctyfi osy, pét
os, Sest os nebo dokonce vice os systém zahrnuje pohonnou jednotku a prevodovy
mechanismus s jadrem reduktor a servomotor se pouzivaji k pohonu robotického
ramene k vytvareni odpovidajicich akci, Fidici systém vysila povelové signaly do
systému pohonu podle vstupniho programu pro fizeni pohybu; robotické rameno.
Robotické rameno v tomto tutorialu je Ctyfoseé robotické rameno. Prvni osa je zakladni
servo, druha osa je servo paze, treti osa je loketni servo a Ctvrta osa je koncové
servo.

Hlavni deska robotického ramene tohoto vyukového programu je bézna vyvojova
deska ESP32 a je naprogramovana v ACECode, jehoz metody ovladani zahrnuiji:
ovladani joystickem, webové ovladani a ovladani pomoci APP.

Jak presné se robotické rameno ovlada? Postupujte podle dalSiho navodu.
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l. povédomi o hardwaru

Zakladni deska ESP32 je vysoce vykonny mikrokontrolér s nizkou spotfebou, idealni
pro vyvoj v oblasti internetu véci. Ma 240MHz dvoujadrovy procesor, 520 KB RAM a 4
MB paméti flash. Vestavéné moduly WiFi a Bluetooth 4.2 umoznuji bezdratovou

komunikaci. Diky 34 portim GPIO Ize pfipojit a ovladat rizné periferie.

I2C communication interface
14 digital ports

Reset button 14 digital ports

}

Seriai
communication

USB (5V
(V) interface

=
ACEBOTT

ESP32-Max-V1.0
WWW.acebott.com

ESP32

Acebott Exclusi i i
cebott Exclusive Indicator light

Serial Number
EEEEEEERERREER

DC(7-15V)

Analog port

Analog port Power input
Output port Vin (7-15V)

Il. Instalace softwaru

V projektu robotického ramene budeme jako programovaci software pouzivat
predevSim ACECode, coz je graficky programovaci nastroj, ktery je kompatibilni s
riznymi zakladnimi deskami, napfiklad: ESP32, ESP8266.

S ACECode staci napsat kéd programu v IDE, nahrat ho na zakladni desku a program

fekne zakladni desce, co ma udélat.

acecadéia
< @R G SRR 2 3 |
won B o arduns
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1. Nainstalujte metodu ACECode
Nejprve otevriete oficialni webové stranky ACECode a stahnéte si je.

https://www.acebott.com/pages/software

V zavislosti na systému pocitace uzivatele muzete vybrat pfisluSnou verzi softwaru a
stahnout ji.

Poznamka: 1. tento navod se vztahuje na ACECode verze 2.0 a vy$si, mUzete
zkontrolovat Cislo verze softwaru v levém hornim rohu softwaru ACECode, ujistéte se,
Ze pouzivate verzi softwaru splhuje pozadavky;

2. jako je potifeba aktualizovat verzi softwaru ACECode, mlzete jit na oficialni webové
stranky ACEBOTT .https://www.acebott.com/pages/softwareStahnéte si nejnovéjsi
verzi softwaru ACECode; 3, pokud je stazeny bali€ek komprimovany, v naslednych

krocich instalace jej rozbalte.
(1) Zpusob instalace pod systémem Windows

(DDvakrat kliknéte na stazeny instala¢ni program a podle niZze uvedenych pokyn(

nainstalujte ACECode.

:w ACECode Setup 1.0.5.exe

@Kliknéte na software, zobrazi se nasledujici rozhrani, vyberte "Install", mazete zvolit

vychozi cestu instalace, miUzete také zvolit trasu instalace softwaru.

.=, ACECode Setup - ®

Choose Install Location L]
Choose the folder in which to install ACECode. PN

Setup will install ACECode in the following folder. To install in a different folder, dick Browse
and select another folder. Click Install to start the installation.

Destination Folder

| D:\ACECode| Browse. ..

Space required: 1.1 GB
Space available: 462.4 GB

e ST

Install Cancel

(3ACECode software se instaluje.
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-, ACECode Setup -
Installing -
Please wait while ACECode is being installed. L
ACECode 1.0.5
< Back Mext = Cancel

@ Instalace je dokoncena.

i=. ACECode Setup

Completing ACECode Setup

ACECode has been installed on your computer.

Click Finish to dlose Setup.

< Back Finish Cancel

(5)Najdéte zastupce programu ACECode na pracovni plo$e a dvojitym kliknutim

oteviete program ACECode.
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(2) Zpusob, jakym je nainstalovan v systému Mac

(DPo dokonceni stahovani se zobrazi instalaéni soubor, jak je znazornéno na obrazku,

kliknutim na néj software nainstalujete.

Poznamka:
1.V zavislosti na typu procesoru (ARM nebo Intel) poCitace Apple vyberte
odpovidajici verzi softwaru ke stazeni. Typ procesoru muzete

zkontrolovat odeslanim pfikazu "uname -m" prostfednictvim Terminalu.
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[ W m wi=ing — -zsh — 80x24

Last login: Mon Oct 28 16:48:01 on console

huan_ [ "ningRhu . “*Hijibendiannao ~ % uname -m
armé4

hu#_""ning®hi==g " “=wlebijibendiannao ~ % [}

2. Prfed instalaci je nutné nastavit opravnéni k instalaci. Kliknéte na
LApple Menu“, oteviete ,System Settings® -> ,Privacy and Security* ->

~Security“ a nastavte ho na ,App Store and identified developers®.

Privacy & Security
- MR Vialiayeinieni
el
Isn't Syncing ” Developer Tools

= Wi-Fi : __ _
€L Sensitive Content Warning

%’ Bluetooth

) Network _ Analytics & Improvements

B Motifications -l

Apple Advertising
4 sound

& Focus :
Security

% Screen Time
Allow applications downloaded from

a General App Store
: ® App Store and identified developers
¢ Appearance
® Accessibility Allow accessories to connect Ask for New Accessories £
’ Control Center
= Siri & Spotlight @ rievauit

W Privacy & Security o
¥ Lockdown Mode

=] Desktop & Dock
" Displays Others

- Wallpaper
. B

' Extensions

@Kliknutim na instalaéni bali¢ek se objevi v instalaénim rozhrani, sta¢i vybrat ikonu

ACECode, presunout se do Aplikaci a program nainstalovat.
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& ACECode 2.0.3-arm64

0 ",
S
4 C;E » ;'--‘I RS
A i S
3 & ‘
ACECode Applications
LS <l

(®Po instalaci softwaru ACECode najdéte ACECode v nastroji Workbench a oteviete

jej.

ACECode

@Oteviete program a zobrazi se nasledujici rozhrani programu.
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: o0

2. Nainstalujte ovladac¢ sériového portu (pokud je jiz nainstalovan,
preskocte jej).

(1) Zpusob instalace ovladace v systému Windows

(DOteviete ACECode, kliknéte na tladitko pfipojeni sériového portu, ve vyskakovacim
okné vyberte moznost "One-click to install serial driver", kliknéte na ovladac¢ sériového

portu, ktery bude nainstalovan, aby ACECode podporoval dvé fidici desky ESP8266,
ESP32 potrebui;i.

Not connected @

no devices were found

one-click install serial driver

@Po vyzveé kliknéte na tladitko "Next".
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ACEBOTT

CP210 USE to UART Bridge Driver Installer

Ny Welcome to the CP210x USB to
& UART Bridge Driver Installer

~3J

LUSB to UART Bridge device.

To continue, click Mext.

(®KIliknéte na "l accept" a poté znovu kliknéte na "Next".

CP210x USB to UART Bridge Driver Installer

License Agreement

To continue, accept the following license agreement. To read the entire
agreement, use the scroll bar or press the Page Down key.

http://acebott.com.

This wizard will help you install the drivers for your CP210x

LICENSE AGREEMENT
SILICON LABS VCP DRIVER
IMPORTANT: READ CAREFULLY BEFORE AGREEING TO TERMS

THIS PRODUCT CONTAINS THE SILICON LABS VCP DRIVER AND
INSTALLER PROGRAMS AND OTHER THIRD PARTY

SOFTWARE TOGETHER THESE PRODUCTS ARE REFERRED TO
AS THE "LICENSED SOFTWARE". USE OF THE LICENSED
SOFTWARE 15 SUBJECT TO THE TERMS OF THIS LICENSE

[@ q

] Save As Brirt

(_) | dont accept this agreement

< Back " Next = ||| Cancel |

@Prvni instalace ovladace je dokon&ena, kliknéte na tlagitko Dokondéit.
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CP210% USE to UART Bridge Driver Installer

Completing the Installation of the
% CP210x USB to UART Bridge Driver

~

The drivers were successfully installed on this computer.

You can now connect your device to this computer. i your device
came with instructions, please read them first.

Driver Name Status
% Silicon Laboratories (sila... Ready to use

BPoté se zobrazi druhé vyskakovaci okno pro instalaci ovladace a kliknéte na tlagitko
"INSTALL".
#8 DriverSetup(X64) - *

Device Driver Install # Unlnstall

Select INF CH341SER . INF o
i WCH.CH
INSTALL
I |__ USB-SERIAL CH340
| 08/08/201%, 3.4.2014
UNINSTALL
HELP

©®Po dokondeni instalace budete vyzvani k Gspésné instalaci, kliknéte na tladitko

IIOKII .

10
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e DriverSetup(X54)

Device Driver Install / UnlInstall

Select IHNF |cH3u1SEn.1NF "

DriverSetup poal

o The drive is successfully Pre-installed in advance!

|

L — = I =

(@ Chcete-li ovéfit, zda instalace probéhla Uspésné, muzete zapojit jeden konec
kabelu USB do fidici desky ESP32 a druhy konec do portu USB v pocitaci. Poté v
ACECode tlacitko pfipojeni sériového portu zobrazit, v tomto okamziku se pfida
sériovy port, fekl pfistup k fidici desce, v tomto okamziku byla instalace ovladace
sérioveého portu uspésna.

'EB‘ Not connected @I ESP32 GI

& COM18

10 w

one-click install serial driver |

(2) Zpusob instalace ovladace v systému Mac
(DOteviete ACECode, kliknéte na tlagitko pfipojeni sériového portu, ve vyskakovacim
okné vyberte moznost "One-click install serial driver", kliknéte na vyskakovaci okno

ACECode podporované dvéma fidicimi deskami ESP8266, ESP32 musi byt ovladac¢

sériového portu.

no devices were found

one-click install serial driver

@ Postupuijte podle pokynu k instalaci oviadace dvou sériovych portli, zde nejprve

nainstalujte ovlada¢ CH340 a kliknéte na tlaCitko "Continue".

11
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*® |nstall CH34xVCPDriver

Welcome to the CH34xVCPDriver Installer

Introduction

Continue

Introduction

Continue

(@KIliknéte na tlacitko "Install" a po vyzvé zadejte otisk prstu nebo heslo

#® |nstall CH34xVCPDriver

Standard Install on “Macintosh HD"

Introduction

This will take 2.5 MB of space on your computer.

Destination Select Click Install to perform a standard installation of this software

Installation Type

Customize

on the disk “Macintosh HD".

Change Install Location...

Go Back Install

12
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turno'edagraas

Installer
Installer is trying to install new software.

Standard Install on “Macintosh HD"
Touch ID or enter your password to
allow this.
This will take 2.5 MB of space on your computer.

Introduction
Use Password...

Destination Select Click Install to perform a standard installation of tf

Installation Type on the disk "Macintosh HD". Cancel

Change Install Location...

Customize Go Back Install

@CH340 ovladac je Uspé&sné nainstalovan, zaviete okno.

The installation was completed successfully.

Introduction
Destination Select

Installation Type

Inst; ® CH34xVCPDriver Application
Sun

Please click the button below to install the driver, move the
application to the trash to uninstall the driver.

13
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® Dale nainstalujte sériovy ovladaé CP210, kliknéte na tlac¢itko "Continue" a poté
znovu kliknéte na tlacitko "Agree".
#® |nstall Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS

Welcome to the Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS Installer

You will be guided through the steps necessary to install the virtual COM
Introduction port driver for the Silicon Labs CP210x USB to UART Bridge.

Continue

#® |nstall Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS

Software License Agreement

END-USER LICENSE AGREEMENT
IMPORTANT: READ CAREFULLY
Licensa BEFORE AGREEING TO TERMS

Introduction

THIS PRODUCT CONTAINS CERTAIN COMPUTER PROGRAMS
AND OTHER THIRD PARTY PROPRIETARY MATERIAL ("LICENSED
PRODUCT"), THE USE OF WHICH IS SUBJECT TO THIS END-
USER LICENSE AGREEMENT. INDICATING YOUR AGREEMENT
CONSTITUTES YOUR AND (IF APPLICABLE) YOUR COMPANY'S
ASSENT TO AND ACCEPTANCE OF THIS END-USER LICENSE
AGREEMENT (THE "LICENSE" OR "AGREEMENT"). IF YOU DO
NOT AGREE WITH ALL OF THE TERMS, YOU MUST NOT USE
THIS PRODUCT. WRITTEN APPROVAL IS NOT A

PREREQUISITE TO THE VALIDITY OR ENFORCEABILITY OF THIS
AGREEMENT, AND NO SOLICITATION OF SUCH WRITTEN
APPROVAL BY OR ON BEHALF OF SILICON LABORATORIES, INC.
("SILICON LABS") SHALL BE CONSTRUED AS AN INFERENCE TO
THE CONTRARY. IF THESE TERMS ARE CONSIDERED AN
OFFER BY SILICON LABS, ACCEPTANCE IS EXPRESSLY LIMITED
TO THESE TERMS.

LICENSE AND WARRANTY: The Licensed Product and the

RN RO [ [ [ TR T e R S U [T PR T PR sy 1 | P [ PP Da I N

Print... Save... Go Back Continue

14
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To continue installing the software you must agree to the terms of the
software license agreement.

Click Agree to continue or click Disagree to cancel the installation and quit
the Installer.

Read License Disagree Agree

®Kliknéte na tlacitko "Install" a po vyzvé zadejte otisk prstu nebo heslo.
® |nstall Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS
Standard Install on “Macintosh HD"

InteadiicHon This will take 291 KB of space on your computer.

License Click Install to perform a standard installation of this software
H " + L
Dastination Satact on the disk “Macintosh HD"

Installation Type

Change Install Location...

Go Back Install

15
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@

Installer

Installer is trying to install new software.

Installing Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS

Touch ID or enter your passwaord to
allow this.

Use Password...

<
~

Preparing for installation...

(DPo dokonceni instalace budete vyzvani, abyste stranku po Uspésné instalaci zavieli.

® |nstall Silicon Labs CP210x VCP Driver for macOS

The installation was completed successfully.

The Silicon Labs VCP Driver has been successfully installed.
Introduction

License
Destination Select
Installation Type
Installation

Summary
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(8Chcete-li ovéiit, zda instalace probé&hla Uspé&3né&, mlzZete zapojit jeden konec
kabelu USB do fidici desky ESP32 a druhy konec do portu USB v pocitaci. Poté v
ACECode tlacCitko pfipojeni sériového portu zobrazit, v tomto okamziku se pfida
sériovy port, fekl pfistup k Fidici desce, tentokrat ovlada¢ sériového portu uspésné

nainstalovan.

r@‘ Not connected OI ESP32 0.
v

& /dev/tty.wchusbserial110

one-click install serial driver

3. Otestujte vyvojové prostredi

ACECode podporuje dva rezimy vyvoje: rezim realného €asu a rezim nahravani.
Rezim realného €asu podporuje ladéni online, program muzete ladit v realném case,
pohodiné a rychle; rezim nahravani slouzi k nahrani napsaného programu do hlavni
fidici desky ESP32, po uspésném nahrani Ize program odpojit od pocitate a spustit
na ESP32 (je tfeba dat ESP32 externi napajeni).

s @

Poznamka: Neékteré pfikazy nejsou v rezimu realného casu podporovany,
nepodporované bloky budou v rezimu realného Casu Sedé.

Po instalaci ACECode mulzete otestovat, zda je vyvojové prostiedi Uspésné
nastaveno jednoduchym postupem, muizeme otestovat ucCinek "Online mode" a
"Upload mode" ACECode. Postupujte podle nize uvedenych kroku.

(D Zakladni desku pripojte k PC>oteviete ACECode>zvolte rezim realného

¢asu>zvolte ESP32.

Not connected Espaz @ Online mode

(@P¥i pripojeni ESP32 k pocitaci datovym kabelem se do seznamu sériovych

komunikaénich porta pfida novy port "COM18" a sériové Cislo portu je zde nahodné.
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Klepnutim na novy port navazeme komunikacni spojeni mezi ACECode a ESP32 a po
uspésném spojeni se zobrazeni stavu spojeni na tlacitku pfipojeni pfepne z "Not

Connected" (nepfipojeno) na informaci o pfipojeném portu.

Online mode

(3Oteviete soubor ,Esp32 test.sb3“ ve slozce ,Cestina\ACECode(Beginner)\2.

Program ACECode\Lekce 17 kliknéte levym tlaitkem mysi na tento blok kdédu a kéd
zZloutne, coz signalizuje, ze kod bézi. Tato instrukce zpUsobi, ze vestavéna LED
dioda na ESP32 bude blikat po dobu 1 sekundy a poté zhasne na 1 sekundu. Znovu

kliknéte na blok kodu, abyste zastavili spusténi programu.

singe LED 2~  on~

single LED 2~  off -

@Po dokonceni ladéni v rezimu realného ¢asu prepnéte na "Upload mode", v tomto

okamziku muzete vidét, Ze v ACECode "rezim nahravani", bude synchronné
generovat odpovidajici kéd jazyka C nebo Python, ktery mlaze spinit rizné potreby

uzivateld.
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arduino ~ (®Upload
Auto Manual
Generate Editing

single LED 2+ on -

oid setupl)
single LED 2~ off =

0, woid loopf)
2. openLED ()
delay(l * 1000}
ed_2. clozelED ()
delay(l # 1000);

® Kliknutim na tlacitko "Upload" nahrajte program. Pokud je priibéh nahravani 100%,
je nahravani uspésné. Po uspésném nahrani lze program odpojit od pocCitaCe a spustit
na ESP32, tj. muzZete odpojit kabel a nechat program bézet samostatné na ESP32

(pfipojenim externiho napajeni k ESP32).

(®Upload

Upload progress:100%
A ———

lll. Seznameni s kormidlem

1. Zavedeni servopohonu

Hlavni konstrukce serva je znazornéna na obrazku nize a ma nékolik hlavnich ¢asti:
kryt, pfevodovku s proménnymi otaCkami, motor, nastavitelny potenciometr, desku s
fidicimi obvody, kormidlo.

Jeho princip €innosti spoCiva v tom, Ze fidici deska pfijima Fidici signal ze zdroje

signalu a fidi ota€eni motoru; pfevodovka mnohonasobné snizuje otacky motoru a
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zvétSuje vystupni toCivy moment motoru odpovidajicim nasobkem a poté jej vysila;
potenciometr a pfevodovka se otaceji spoleCné s koncovym stupném a méfi skuteCny
uhel natoCeni hridele kormidla; fidici deska pfijima skute¢ny uhel motoru pfivadény
zpét z potenciometru a porovnava jej s cilovym uhlem; pokud dojde k chybé, fidi
otaCeni kormidla do cilové uhlové polohy. Pokud dojde k chybé, fidi servo tak, aby se
otocCilo do cilové uhlové polohy.

Pracovni postup je nasledujici:Ridici signal—elektronicka fidici deska—otadeni
motoru—zpomaleni nastaveného prfevodu—otaceni vahadla—zpétna vazba
skuteéného Uhlu motoru—Ridici deska nastavi polohu motoru na cilovy uhel podle
zpétné vazby.

2. Definice vyvodu servopohonu

(D Serva maiji obvykle 3 ovladaci vodiGe: napajeni, zem a signal.

kit

@ Definice pina serva: hnéda linka - GND, ¢ervena linka - 5V, oranzova linka - signal.

(3 Pripojte servo k hlavni desce ESP32 podle obrazku nize.

Zakladni deska

Kormidlo Schéma
ESP32
Hnéda déara GND BEESE EROSTS
= .08 §
ACEBOTT s
ESP32-Max-V1.0

ée rve n é éa’ ra 5V WWW.acebott.com

Oranzova ¢ara GPIO5
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Poznamka: Dbejte na to, abyste modul pfipoijili k fidici desce ESP32 presné podle
pokynU pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a poskozeni Fidici

desky ESP32.

3. Zkouska servopohonu

(DP¥ipojte Gtyri serva podle obrazku nize.

H1 H2 H3 H4 HS H6  H7 H8 H9 HI0H11H12

o= =0
ACEBOTT

ESP32-Max-V1.0

WWW.acebott.com

=z Z

G

2 Oteviete soubor ,Servo_test.sb3“ ve sloZzce ,cestina\ACECode(Beginner)\2.

Program ACECode\Lekce 1% pfipojte desku fadice ESP32 k pocitaCi pomoci kabelu
USB, vyberte spravnou desku fadice a port a nahrajte kdd na desku rfadice ESP32.

Poznamka: Aby byl zachovan stabilni vystupni vykon, musite do bateriového boxu
vlozit baterie 18650, pfipojit jej k napajecimu portu zakladni desky a pro provoz

prepnout pfepina¢ do polohy zapnuto.
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Angle
16 Angle | poS
servo 17 Angle | pOS
servoe 18+ Angle | pos

change poOs = bvo

wait (T seconds
2

T -

servo 5+ Angle | pos
16« Angle [pos

17 » Angle

(3Pokud je servo normalni, bude se otacet z 0° na 180°, pak ze 180° na 0° a nakonec

do polohy 90°.

4. Postup nulovani serva

Pfed instalaci robotického ramene, abychom mohli hladce sestavit jeho konstrukci,

musime pfedem nahrat program nulovani serv.
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V pfedchozim kroku jsme ladili serva nastavenim uhlu pro kazdé servo, pro nulovani

serv. mlUzeme jeSté nastavit Uhel nulovani pro kazdé servo, kterého chceme

v v 7

dosahnout. Zaroveri muzeme také prostfednictvim jednodussiho zpUsobu dosahnout,

v rv

v ACECode, na robotickém rameni udélat specialni rozsifeni, kliknout na ACECode v

levém dolnim rohu na "Add Extension", kliknutim vybrat rozSifeni "Robot Arm", pak

muzete Vidite, Ze do kategorie pfikazl byla pfidana kategorie "Robot Arm".

Eem@m | . n D-.

Makey Makey
Make anything into & key.

LEGO MINDSTORMS EV3 LEGO BOOST
Buld interactive robots and more Bring robotic creations to Iife

IR Ty

e w M- BEFE ey Be e B

Fourlegged Bionic Spider

Four-legged Bionic Spider

V této kategorii je mnoho pfikazl tykajicich se robotického ramene, napfiklad zde

muzete pouzit

robot arm initialization chassis S5+ shoulder 16~ elbow 1/+* claws 18+

prikaz pro dokonceni

inicializace robotického ramene a vynulovani Ctyf serv najednou.

Otevfete soubor ,servo_90.sb3“ ve slozce ,estina\ACECode(Beginner)\2. Program
ACECode\Lekce 1%, pfipojte desku Fadi¢e ESP32 k pocitai pomoci kabelu USB,

vyberte spravnou desku fadiCe a port a nahrajte kéd na desku fadice ESP32.
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Lekce 2 montaz robotickych ramen

Abychom usnadnili montaz a odlisili nazvy serv na ruznych pozicich, pojmenovali

jsme pfed montazi serva Claws, Elbow, Shoulder a Chassis odshora

Podvozek

l. seznam prislusenstvi

ESP32 Max V1.0
Controller
Board

1PC

18650 Battery
Holder
1PC

M3*12MM Dual-pass
Copper Pillar
s @ 9PCS

» RF ¢
'Il

M2*10MM Round
Head Screws
10PCS

= v

=

aie
M3*3 Nylon

Gasket
6PCS

- ] Acrylic
— $] Board
B

—rv 1]

momj

Nylon Cable
Ties
2PCS

M3*8MM Flat
Head Screws

& 17PCS

M2 Nickel-Plated
Nuts
10PCS

=

M3*6 Nylon
Gasket
2PCS

Servo MG90 3G
- 4PCS

\

M3*10MM Flat
Head Screws

Screwdriver
1PC

-
E_ 24PCS
|

: o

4 i i'

i M1.7*6 Large Round
ii Flat Head Tapping
£ Screws
£ 10PCS

fen

Block

F 4PCS

N F-F1P
Dupont Wire
12PCS

N

" L-Angled Socket

W Spanner
N 1PC

M3*14MM Round

Head Screws
| 5PCS
=

Z¢ir

- M3#22MM Flat
| Head Screws
2PCS

Rameno

Joystick
Module
2PCS

Non-Slip Mat
6PCS

M3 Nickel-Plated

Nuts
=

24PCS

M3*35 Nylon
Column
1PC

USB Cable 1M
(N 1PC
-

e
—_

»

Non-Slip Sleeve

. B

M3 Nickel-Plated
Lock Nuts
4PCS

L NG N

M3*40 Nylon

Column
1PC
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Il. Seznam konstrukcnich prvki

akrylatova konstrukce Mnozstvi Obrazky

Base plate 1

Base plate bracket

Joystick mounting plate 1

Chassis servo mounting

plate

Pin 4

Chassis disk 1
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Disk bracket 1

Disk bracket 2

Shoulder bracket 1

Shoulder bracket 1

Elbow bracket 1

Elbow bracket 2

Claw servo mounting plate

Claw component 1

Claw component 2

\LEIl ==
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lll. montazni kroky

Poznamka: Pokud potfebujete sledovat sestavené video, kliknutim na
nize uvedeny odkaz vyberte odpovidajici video sestaveni.

https://www.youtube.com/playlist?list=PLkW5fEtHNu6JIQVJpGal

nKdkuk6Er4dIN

Nebo naskenujte nize uvedeny kéd QR.

E:"

1. Strhnéte ochranny papir nalepeny na akrylatovych konstrukénich
dilech

2. Nainstalujte vyvojovou desku esp32 na zakladni desku

Seznam dila

Jméno Mnozstvi
esp32 Controller Board 1
Base Plate 1
M3*8 Flat Head Screw 7
M3*12 Double-pass Copper Pillar 4
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Pozor: Nahofte je potifeba
’ upevnit pouze 3 ploché
Srouby M3*8.

Pozor: Nahore je potifeba
upevnit pouze 3 ploché
Srouby M3*8.

3. Nainstalujte drzak zakladni desky

Seznam dilu
Jméno Mnozstvi
Base Plate Bracket 3
M3*10 Flat Head Screw 5
M3 Nut 5

Pozor: Umistéte matice M3 na
tuto pozici. Drzte matice z obou

/ stran rukou pred utazenim
Sroubd.

|
|
|
|
!

=
_-——

4. Nainstalujte kolébkovy modul
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Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
Joystick Module 2
Joystick Mounting Plate 1
M3*10 Flat Head Screws 4
M3 Nuts 4

Poznamka: Pfi pfipojovani kabelu Dupont k modulu joysticku se barva skuteCného
kabelu Dupont muze liSit od barvy uvedené na obrazku, proto se pfi pfipojovani fidte

oznacenim pind na modulu joysticku.

V tomto kroku nejprve pfipojte vodi¢e dvou joystickovych modult k hlavni desce.
1. Pro levy joystick pfipojte SW na pin 34, X na pin 32, Y na pin 33 a pfipojte VCC a
GND k odpovidajicim pinam VCC a GND v fadé pobliz pinu 32 na hlavni desce.
2. Pro pravy joystick pfipojte SW na pin 39, X na pin 35, Y na pin 36 a pfipojte VCC a
GND k odpovidajicim pinam VCC a GND v fadé pobliz pinu 35 na hlavni desce.

Poznamka: Dbejte na to, abyste modul pfipoijili k fidici desce ESP32 presné podle

pokynU pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a poskozeni Fidici

desky ESP32.
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ACEBOTT

ESP32-Max-V1.0
WWW.acebott.com

ACEBOTT

5. Nainstalujte montazni desku kolébky

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
M3*10 Flat Head Screw 2
M3 Nut 2
/
Pozor: Umistéte matice M3 na tuto pozici. /

6. Instalace servopohont podvozku
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Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
Servo 1
Chassis Servo Mounting Plate 1
M2*10 Round Head Screw 2
M2 Nut 2

Pozor: Orientace hfidele
serva.

7. Instalace kolikt

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

Pin 4

) ]
/?'

Pozor: Netlacte
pfili§ silné na pin,
abyste predesli
jeho zlomeni.
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8. Nainstalujte desku kormidla serva podvozku

Seznam dila

Jméno Mnozstvi
Straight Steering Wheel 1
Chassis Disk 1
M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screw 2

Pozor: Namontujte

volant tak, aby vystupek
sméfoval k kruhovému \$

otvoru.

;

9. Nainstalujte drzak disku

Seznam dila

Jméno Mnozstvi
Half Straight Steering Wheel 1
Disk bracket 1

Disk bracket 2

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

M3*10 Flat Head Screws

NN N = =

M3 Nuts
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Poznamka: VyvySena
Cast volantu by méla byt
namontovana smérem
ke kruhovému otvoru.

10. Pevna konstrukce podvozku robotického ramene

Seznam dila

Jméno

Mnozstvi

M2.5*4 Round Head Screw

1
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Poznamka: @O Pfed timto krokem pfipojte servo ke koliku GPIO5 zakladni desky

a poté zapnéte napajeni zakladni desky, aby bylo servo v poloze 90°.

@P¥i instalaci neotaéejte hiideli servopohonu, aby nedoslo k jeho poskozeni.

5V

H2 H3 H4

=L
O
wn
=
=
D
=
L
=
L &

Srouby s kulatou hlavou

M2.5*4 jsou v sacku se Pozor: Smér instalace

této struktury by mél byt
co nejvice v souladu s
obrazkem. Kvali pfesnosti
servopohonu muze dojit k

servem.

urcité odchylce, coz je
normalni situace.

11. Nainstalujte ramenni drzak

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

Shoulder Bracket 1 1

Elbow Bracket 1

M3*35 Nylon Column

M3*10 Flat Head Screw

N W = =

M3 Nickel-Plated Lock Nut
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Pozor: Niklovanou pojistnou
matici Ize upevnit pomoci
L-Uhlového klice. Neutahujte
ji pFilis pevné. Totéz plati pro

Drzak ramene 1

Pozor: Drzék ramene 1
by mél byt pfipevnén k
vnéjsi strané drzaku

niklovanou pojistnou matici v
dalSim kroku.

kotoude.

Pozor: Dva obdélnikove
otvory nahofe na drzaku
Loket 1 jsou umistény.

@

\ \ Niklované pojistné

matice M3

Pozor: Pouzijte zde
kratSi nylonovy sloupek.

Seznam dilu
Jméno Mnozstvi
Servo 2
Shoulder Bracket 2 1
M2*10 Round head screw 4
M2 Nut 4
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Pozor: Smér
dvou fidicich
hrideli.

Pfipojte servo ramene a servo lokte k ESP32.

Poznamka: @ Nejprve odpojte kabel USB, odpojte napajeni zakladni desky a
nechte servo robotického ramene v beznapét'ovém stavu.

@ Poté opatrné otoéte zavitové otvory v disku podvozku tak, aby byly
zarovnany se zavitovymi otvory v zakladni desce, a poté provléknéte draty

Dupont pro serva ramene a lokte obéma zavitovymi otvory.

Loketni servo

Ramenni servo
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® Pripojte ramenni servo vodié¢ ke koliku GPIO16 a loketni servo vodié ke koliku

GPI1017.

SCL
SDA
5V

=
&0
N 5
5V
ND

G

H2 H3 H4 H5 H6

@Poté znovu zapnéte napajeni hlavni desky a udrzujte serva podvozku, ramen a

loktll v poloze 90°.

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
M2.54 Round Head Screw 1
M3*10 Flat Head Screw 1

Pozor: Drzak ramene
by mél byt instalovan
svisle k zemi, nez
utahnete Srouby
servomotoru a
nylonového sloupku.

12. Upevnéni nylonového sloupku M3*40

Seznam dilt
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Jméno Mnozstvi
M3*40 Nylon Column 1
M3*10 Flat Head Screw 1

Pozor: Pouzijte zde

& delsi nylonovy

sloupek.

13. Instalace levé drapové konstrukce robotického ramene

Seznam dila

Jméno Mnozstvi

Half Straight Steering Wheel 1

Claw Component 1

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

M3*14 Round Head Screws

3MM White ABS Nylon Gaske

M3 Nuts

=N NN NN

Non-Slip Sleeve
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Pozor:
Namontujte
volant tak, aby
vystupek
sméroval dolu.

Bila nylonova

podlozka ABS o ‘

priméru 3 mm \ |

Pozor: Soucast
drapu 1s

/ volantem by méla

byt umisténa dole.

39


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

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

14. Instalace konstrukce pravého klepeta robotického ramene

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

Claw Component 2 2

M3*22 Flat Head Screws

M3*14 Round Head Screws

3MM White ABS Nylon Gaske

M3 Nuts

= N W N| =

Non-Slip Sleeve
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Pozor: Neutahujte
ploché Srouby

/ M3*22.

Bila ABS nylonova
podlozka s
primérem 3 mm
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15. Pevna konstrukce klepet robotického ramene

Seznam dilu

Jméno Mnozstvi
Servo 1
Claws Servo Mounting Plate 1
M2*10 Round Head Screw 2
M2 Nut 2
= e N

Ty

Poznamka:Hfidel serva a kulaty otvor
jsou nahofe.
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Pfipojte servo Claws na pin GPIO18.
Poznamka: Pro tento krok zapnéte napajeni zakladni desky a nechte servo

Claws v poloze 90°.

SCL
SDA
5V

5V

GND & o o
H1 H2 H3 H4 H5 H6

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
M2.5*4 Round Head Screw 1
6MM White ABS Nylon Gaske 1
M3 Nickel-Plated Lock Nut 1

Pozor: Pocatecni /)

poloha drapu je

zavfena. Bila ABS nylonova

S & podlozka s

pramérem 6 mm

Niklované pojistné

\
@ / matice M3
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Seznam dilt
Jméno Mnozstvi
Half Straight Steering Wheel 1
M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws 2
Ebow Bracket 2 1
M3*10 Flat Head Screw 1
M2.5*4 Round Head Screw 1

Pozor: Namontujte volant tak,
aby vystupek sméroval ke
kruhovému otvoru.

/

Pozor: Ujistéte se, zg
obdélnikovy otvor
sméfuje nahoru.

44


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
o= A

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

M3*10 flat head

Pozor: Ujistéte se, Ze drzak screw

lokte a drzak ramene jsou
namontovany v uhlu 90°.

\/

M2.5*4 round

head screw

16. usporadani vodicu serva
Ujistéte se, Ze jsou vodi€e Dupont ze vSech Ctyf serv spravné pripojeny k zakladni

desce.
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Pozor: DuPont

vodi¢e servomotoru
drapl by nemély Servomotor drapu je pfipojen k
prochazet souosym pinu 18.

otvorem.

Servomotor lokte je pfipojen k
pinu 17.

Servomotor ramene je pfipojen
K pinu 16.

Servomotor podvozku je pfipojen
k pinu 5.

Poznamka: Dbejte na to, abyste modul pfipoijili k fidici desce ESP32 presné podle
pokynl pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a posSkozeni fidici

desky ESP32.

- — —-— — — —

H1 H2 H3 H4 H5 H6

46


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

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

17. Pripevnéte zakladnu robotického ramene

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

M3*10 Flat Head Screws 2

M3 Nuts 2
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Pozor: Ujistéte se, ze
vSechny Ctyfi vodice ’
servomotoru jsou
pFipojeny k Fidici desm f |
pred utazenim Sroub(.

I

I

i

18. Pevna schranka na baterie

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
18650 Battery Holder 1
M3*8 Flat Head Screws 8
M3*12 Double-pass Copper Pillar 4
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19. Instalace pryzového tésnéni
Odstrante lepici folii z gumovych podlozek a pfilepte gumové podlozky do &tyfr rohu

pod zakladnu ramene.

Rameno je nyni kompletni!
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Lekce 3 kyvné ovladani robotického ramene

l. Servorizeni robotického ramene

1. Popis servopohoni robotického ramene

Po instalaci robotického ramene pfebira kazdé servo jinou funkci robotického ramene,

pokud chceme ovladat uhel kazdého serva prostfednictvim programu, abychom

dosahli riznych funkci, musime znat odpovidajici ¢islo vyvodu kazdého serva.

V rameni jsou pouzita 4 serva a jejich odpovidajici €isla pinl jsou uvedena v tabulce

nize.
Sériové cislo Poloha
Schéma
Cislo koliku kormidla
. Drélp..-
1 GPIO18 Drap
DI Loket.
2 GPIO17 |  Loket e
Podvozek.
3 GPIO16 Rameno
4 GPIO5 Podvozek |

2. zakony pohybu kloubu robotické ruky

Sériové . Poloha i
Servo cepy Zakony pohybu
Cislo kormidla

Cim vétsi je uhel serva, tim vice se drap

1 GPIO18 Drap o
otevira.

5 GPIO17 Loket Cim vétsi je uhel serva, tim vySe se loket
robotického ramene zveda.
Cim vétsi je uhel serva, tim niZe se rameno

3 GPIO16 Rameno o _ .
robotického ramene pohybuje dold.
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4 GPIO5 Podvozek Cim vétsi je uhel serva, tim vice se

zakladna robotického ramene otaci doleva.

Il. Seznameni s kolébkovym modulem

1. Uvod do kyvného modulu

Modul kolébky se sklada ze dvou posuvnych reostatl a klice, pfi pfepnuti kolébky se
zméni hodnota odporu posuvnych reostati, zméni se také odpovidajici hodnota
napéti X/Y a stisknuti kolébky silou vyvola stisknuti kliCe a odpovidajici SW signal se
stane nizkouroviiovym. Obecné se Siroce pouziva v leteckém modelafstvi, videohrach,

RC autech, gimbalu a dalSich zafizenich.

2. Test sériové hodnoty kolébkového modulu

Pokud chceme znat hodnotu X/Y joysticku pfi jeho nato€eni, mizeme ji v realném
Case vypsat na sériovy monitor ACECode.

Oteviete ,Joystick test.sb3“ ve slozce ,Cestina\ACECode(Beginner)\2. Program
ACECode\Lekce 3% pripojte desku fadice ESP32 k pocitaci pomoci kabelu USB,
vyberte spravnou desku radiCe a port, a nahrajte kdd na desku fadice ESP32.
Ukazkovy kod:
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]

rockerx 32+ y 33+ sw 34+ value x-w

rockerx 32w y 33 sw 34 value Yy~

rockerx 32+ y 33+* sw 34w value sww

serial paint 115200 =
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ll. Rizeni zakladniho pohybu robotického ramene pomoci
kolébky

Zakladni ovladaci akce robotické ruky zahrnuje predevsim otaceni doleva a doprava,
pohyb paze v lokti nahoru a dolu a otevirani a zavirani drapu, pokud je zvladnuto
pouzivani téchto zakladnich akci, mohou byt dalSi akce zalozeny na kombinaci téchto
zakladnich akci.

Poznamka: Po zapnuti ramene je zakazano otacet servopohonem pfimo rukou,

aby nedoslo k jeho poskozeni.
1. Ovladaci program Rocker

Oteviete ,JoyStick_Controlled_Robot Arm.sb3“ ve sloZzce ,English \ACECode
\2.ACECode Program \Lesson 3° pfipojte desku fadi¢e ESP32 k pocitaci pomoci

kabelu USB, vyberte spravnou desku fadiCe a port, a nahrajte kéd na desku fadice
ESP32.
Ukazkovy kod:

o

robot arm initialization chassis shoulder 16+ ebow 17+ claws 18

sef Xl=* 1o rockerx
set Y1+ 1o rockerx
st X2 w rocker x
sef Y2+ 10 rockerx
Chassis_Control
Claws_Control
Elbow_Control

Shoulder Control
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define Shoulder Control

X1 « @ then

shoulder »  angle = get robot amm

shoulder - angle = get robot arm

define Chassis_Control

Y1 {@ then

chassis * angle getrobot amm

Y1 > gt then

chassis *+  angle  getrobot am
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define Elbow Control

X2 = @ then

set elbow = angle getrobot arm

set  elbow - angle getrobotarm  elbow =

define Claws_Control

‘rzf;@trmn

set claws > angle @ get robot arm

h A 4000 then

set Cclaws+ apgle getrobotarm  Claws =

2. Zakony o ovladani kolébky
Po nahrani programu zjistime, Ze Ctyfi ramena robotického ramene jsou usporadana
do tvaru "7", coz je po¢atecni poloha. Dale mlUzete rameno ovladat joystickem.
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Zde jsou uvedeny funkce joysticku.

Spole¢na i
Rocker Instrukce . Zakony pohybu
pozice
Vlevo Podvozek Otocte se doleva
Leva vpravo Podvozek Otaceni doprava
kolébka horni Rameno Pohyb nahoru
nizsi Rameno Pohyb smérem dold
horni Koleno Pohyb nahoru
nizsi Koleno Pohyb smérem doll
Prava hal i
Vlevo Drapy Drapy jsou oteviené
vpravo Drapy Drapy zaviené

IV. RozSireni mandatu

Podle zakladniho zakona fungovani joysticku na robotickém rameni pak muzeme

realizovat funkci ovladani robotického ramene pomoci joysticku k dokonceni

manipulace s pfedméty.

Popis mise.
Pomoci ovladani kyvného modulu ovladejte rameno robota, abyste dokoncili proces

prepravy pfedmétu z bodu A do bodu B a polozili jej. (Poznamka: polohu bodl A a B si

muZzete urcit sami).
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Lekce 4 prostorové souradnice robotického
ramene

Prostorové souradnice robotické ruky hraji kliCovou roli pfi jejim ovladani a
programovani. Diky pfesnym prostorovym soufadnicim Ize realizovat pfesné
polohovani, optimalni planovani pohybu, efektivni vyhybani se prfekazkam a presné

ovladani robotické paze a zaroven zvysit uroven automatizace a inteligence.

l. kartézsky souradnicovy systém

Kartézsky souradnicovy systém je jednim z nejCastéji pouzivanych soufadnicovych
systému pfi fizeni prostorového pohybu robotickych ramen a je to matematicky
systém, ktery popisuje polohu bodu v prostoru. V trojrozmérném prostoru se kartézsky
soufadny systém sklada ze tfi vzajemné kolmych soufadnicovych os (X, vy, z).
PruseCik téchto tfi os je pocCatek (O) soufadného systému. V tomto vyukovém
programu je pocCatek kartézského soufadného systému umistén ve stfedu

servokotouce podvozku robotického ramene.

AZ
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ll. Kloubovy souradnicovy systém

Kromé kartézského souradnicového systému ma kazdy kloub robotického ramene
svUlj vlastni souradnicovy systém, nazyvany kloubovy souradnicovy systém. Jeho
pocatek se obvykle nachazi v misté spojeni kloubu a jeho osy jsou definovany podél
osy rotace kloubu. Kazdy kloubovy soufadnicovy systém je spojen s kloubovou
soufadnici, ktera popisuje uhel rotace nebo prodlouzeni daného kloubu. Protoze
kazdy kloub robotického ramene se mulze otaCet nebo prodluzovat, kloubové
soufadnicové systémy se mohou ménit v zavislosti na aktualni poloze robotického

ramene.
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lll. PFima a zpétna kinematika

Ortokinematika oznacuje vypocet polohy a polohy robotického ramene v kartézském
soufadném systému na zakladé uhli kloubd. Inverzni kinematika je vypoc€et uhld
kloubu podle kartézskych soufadnic za ucelem realizace pohybu ramene.

Problémy kladné kinematiky lze feSit maticovou transformaci, tj. porovnanim
transformacni matice soufadnicového systému kazdého kloubu s transformacnim
vzorcem souradnicového systému ramene, aby se zjistil uhel kazdého kloubu ramene.

Problém inverzni kinematiky je obvykle slozitéjSi, vyzaduje feSeni soustavy

nelinearnich rovnic a existenci vice reseni.

V tomto vyukovém programu vytvofime kartézsky soufadnicovy systém ve stfedu
kotouce Chassis. Po zadani zadanych soufadnic umisténi (X,Y,Z) se soubor knihovny
ve vyukovém programu automaticky pouzije k vypoctu soufadnic jednotlivych kloubu
robotické paze a poté jej prevede na uhly jednotlivych kloubd, které uruji umisténi

konce robotické ruky do cilovych bodu v prostoru.
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IV. Souradnicovy diagram robotického ramene

V procesu montaze robotického ramene nevyhnutelné existuje urcita chyba, abychom
mohli robotické rameno Iépe kalibrovat, musime pouzit soufadnicovou mapu.
Souradnicova mapa robotické paze se sklada ze souradnic X, Y, priseciku X, Y pro
soufadnice mapy, kde interval soufadnic X je [-13,13], interval soufadnic Y je [0,19].
Zkoseny obdélnik ve stinované oblasti je referenéni poloha ramene a horni hrana

podvozku ramene je zde umisténa proti grafice.

Y A
19
18

y

= A

-13 -12 -1 -10 -9 -8 8 9 10 " 12 13 i

[Kliknutim ziskate soubor PDF se souradnicovou mapou robotického ramene].

Poznamka: Mapu robotického ramene si vytisknéte sami podle souboru PDF a

pouzijte k tomu papir formatu A4.
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V. pokyny pro kalibraci robotického ramene

Robotické rameno je stroj slozeny z nékolika servopohon, pfi skute¢né praci bude
dochazet k urCitému stupni chyby, takze abychom chybu snizili, pfidame do fidiciho
programu robotického ramene instrukce, které mohou chybu robotického ramene

upravit.

robotarm base exor agusiment (E)) () €@

Hodnota prvniho vstupniho pole slouZi k nastaveni odchylky stfedového uhlu serva
podvozku, stfedovy uhel je standardné 90 stupnd, hodnota odchylky jeho stfedového
bodu je standardné 0, uhel levé osy -X je 90~180 stupiid a uhel pravé osy-X je 0~90
stupnda.

Ale protoZe pfi instalaci mohou nastat problémy s pfesnosti servopfevodovky, nemusi
byt poloha serva podvozku a kormidla pfesné na 90 stupnich. Mohou se mirné
odchylit doleva nebo doprava. V takovém pfipadé je potfeba provést kalibraci v
programu. Pokud je napfiklad odchylka 8 stupnit doprava, je tfeba zvySit hodnotu
odchylky a zadat hodnotu 8. Pokud je odchylka doleva o 8 stupril, je tfeba hodnotu
odchylky snizit a zadat -8.

DalSi je druhé a tfeti vstupni pole, tyto dva parametry, vychozi hodnota je 0, za
predpokladu, Ze kdyz konec ramene robota dosahne zadaného prostorového bodu,
stale existuje mirna chyba posunu, pak je tfeba pouZzit tento pokyn k provedeni

jemnych uprav.
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Prvni parametr je, kdyz je rameno v kladné poloose X, pokud je konec stale vychylen
doprava o 1 stupen, napiste pfimo 1, pokud je vychylen doleva o 1 stupen, napiste -1,
a pokud neni vychylen, napiste 0.

Druhy parametr je, kdyZ je rameno v zaporné poloose X, pokud je konec stale
vychylen doprava o 1 stupen, napiste pfimo 1, pokud je vychylen doleva o 1 stupen,
napiste -1, a pokud neni vychylen, napiste 0.

Dale pouzijte mapu soufadnic a podle nasledujiciho programu i vasi aktualni situace

kalibrujte parametry prostorovych soufadnic.

VI. pohyb prostorovych souradnicovych bodu

Otevrete ,Inverse_Kinematics.sb3" ve slozce ,Cestina \ACECode (Beginner)\2.

Program ACECode \Lekce 4 pfipojte desku rfadice ESP32 k pocitaci pomoci kabelu
USB, vyberte spravnou desku fadice, procesor a port, a nahrajte kod na desku fadi¢e
ESP32.

Ukazkovy kod:
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stat e program

zw datatype Sfiing =

X+ datatype Sinng =

y= datatype Sinng =
angie » datatype Siring -
data » datatype Siring =

robot arm base emor adjusiment e o o

robot armm initialization chassis E+ schoulder 16~ ebow 17~ claws 18~

whether the senial port receives data

data = 10 receive seral port data

to spit data by () anatakeem (@@

to spit data by (@) andtakerem @)

to spit data vy (@) andakerem (EP
angie 1o spit data by () andtakeiem @

serial paint 115200 = join e X
serial paint 115200 = join e ¥
serial paint 115200 - join e %

serial paint 115200 = i Claws angle: angle

robot arm coordinate control x convert X iointeger vy converd ¥ lointeger =z convert Z  iointeger

set claws+ angle convert @ angle  tointeger
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rz Angle: 120

Po nahrani programu zadejte do sériového portu ¢tyfi hodnoty, a to soufadnici X,
soufadnici Y, soufadnici Z a uhel otevieni tlapy (rozsah je 90 az 180 stupnia), tyto Ctyfi

hodnoty je tfeba oddélit mezerou, a po zadani kliknéte na tlacitko "Odeslat".

whether the senal port receives data
Pfikaz v kategorii "Robot", ktery urcuje,

zda jsou na sériovy port pfivadéna data.

receive seral port data
Tento pfikaz se nachazi v pfikazovém modulu "Robot" a

Ize jim ziskat vstupni data ze sériového portu.

Jedna se o soufadnicovy
fidici pokyn ramene robota, jehoz prostfednictvim je konec ramene robota fizen tak,
aby se pohyboval do polohy zadané v prostorovych souradnicich, kde x je soufadnice

oSy X, Y je soufadnice osy y a z je soufadnice osy z.

Jedna se o instrukci pro ovladani drapu robotického
ramene, prostfednictvim instrukce pro ovladani konce otevirani a zavirani drapu, z

nichz "drapy" oznacuji uhlovy parametr serva ovladani drapu, rozsah vstupu 90 ~ 180.
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Pokud jsou soufadnice spravné, robotické rameno se presune na prostorovy
souradnicovy bod. Pokud jsou vSak zadany souradnice a v sériovém portu se objevi
zprava ,,Out of range!“, znamena to, Ze robotické rameno ma omezeny rozsah pohybu
ve sféfe, takze muze dojit k zadani hodnot mimo dosazitelnou oblast. V tomto pfipadé
je potfeba data upravit a zadat je znovu.Pokud zadany uhel drapu neni v rozsahu

90-180, automaticky se pfizplsobi na hodnotu blizkou tomuto rozsahu. Napfiklad

pokud zadate uhel drapu 50, automaticky se upravi na 90.
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Lekce 5 Paletovani pomoci robotického ramene

V dnesni dobé rychle se rozvijejicich technologii se robotické paze staly
nepostradatelnou soucasti moderniho primyslu, obchodnich sluzeb, kazdodenniho
Zivota a mnoha dalSich oblasti. Diky uzasné flexibilit&, pfesnosti a efektivité zpusobily
revoluci v tradiénim zpUsobu prace.

Zejména technologie paletizace robotického ramene je Siroce vyuzivana v rdznych
oblastech, zejména ve scénafich, které vyzaduji velké mnozstvi vysoce efektivni
manipulace se zbozim, jeji aplikacni hodnota je obzvlasté dulezita. Napfiklad v
logistickych skladech muze technologie paletizace pomoci robotického ramene
vyrazné zlepsit efektivitu a pfesnost manipulace se zbozim a sniZit naklady na rucni
obsluhu a lidské chyby. Ve srovnani s rucni paletizaci ma technologie paletizace
pomoci robotického ramene vyhodu vysoké uc€innosti, dobré stability a jednoduché

obsluhy.
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S rozvojem technologii a poptavkou na trhu bude technologie paletizace pomoci
robotickych ramen v budoucnu stale vice vyuzivana. V této lekci se tedy seznamime

se zakladni funkci paletizace pomoci robotického ramene.
l. postupy paletizace pomoci robotického ramene

Oteviete ,Robot Arm_Stacking.sb3“ ve slozce ,CeStina\ACECode(Beginner)\2.

Program ACECode\Lekce 5%, pfipojte desku fadice ESP32 k pocita¢i pomoci kabelu
USB, vyberte spravnou desku fadie, procesor a port, a nahrajte kdd na desku fadice
ESP32.

Pfedem naskladejte dva bloky vertikalné na sebe a umistéte je na soufadnice (-7,13)

mapy robotického ramene, pficemz stfed blokl musi byt umistén proti soufadnicim.

Referenéni postup je nasledujici.
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* gtart the program

Init
repeat uniil count =
set cClaws+ angle oOpenAngle

wait o seconds

robot arm coordinate control x ~ Stax  y starly 2z o stae - i - o . e

wait o seconds

set claws = angle closeAngle

wait °5a:und5

robot amm coordinate control x starke y slarly z midz

wait o seconds

robot amm coordinate control x endx y endy z midz
wait o seconds
robot arm coordinate control x endx y endy

wait o seconds

set claws+ angle oOpenAngle

wait o seconds

robot arm coordinate control x endx y endy z midz

robot arm reset
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il 130

closeAngle = fo @
robot arm base ermor adjusiment e o 9

robot arm inifialization chassis S5« shoulder 16+ elbow 17+ claws 18+

Po nahrani programu zjistime, Ze konec robotického ramene dorazi na pocatecni
soufadnice bloku, pak uchopi horni vrstvu bloku, pfenese ji na koncové soufadnice a
polozi ji, a pak se vrati na poCateCni soufadnice bloku, uchopi spodni vrstvu bloku,

prenese ji na koncové soufadnice a nakonec ji poloZi na prvni blok.
Il. RozSireni mandatu

Podle souradnicové mapy robotického ramene jiz zname zakon paletizace
robotického ramene, pokud zname polohové soufadnice mapy, mlizeme nechat
robotické rameno dokondcit funkci paletizace, dale kombinujeme mapu pro dokonceni
funkce paletizace robotického ramene.

Popis mise.

Na zakladé paletizacniho programu v ukazce se pokusime v programu upravit
soufadnice pocCatecCni polohy objektu a soufadnice koncové polohy tak, aby robotické

rameno mohlo dosahnout paletizaniho efektu v riznych polohach.

70


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
o= A

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

(Poznamka: dva bloky musi byt umistény nad sebou, soufadnice by nemély byt
zadavany mimo rozsah mapy, navic rameno robota v procesu uchopeni muze kvuli

problémdm s umisténim nebo presnosti existovat urcitd mira chyby).
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Lekce 6 Uéeni pomoci demonstrace robotické

ruky

Vyuka robotického ramene je zplsob, jakym operator nastavi pevnou drahu pohybu
pro robotické rameno, aby mohlo pracovat podle pfedem nastavenych krok.

Vyuku robotického ramene Ize rozdélit do tfi krok(: Prvnim krokem je vyukova akce,
kdy operator nastavi pevnou drahu pohybu pro robotické rameno; druhym krokem je
ukladani akci, kdy Fidici systém robotického ramene zaznamenava naucené pohyby;
tretim krokem je reprodukce vyuky, kdy robotické rameno znovu predvadi akce
zaznamenané béhem vyuky.

V této lekci budeme pouzivat joystickovy modul pro vyukové ucCeni robotického

ramene.

l. postup predvedeni

Oteviete »,Memory Controlled Robot_Arm.sb3“ ve slozce ,cestina
\ACECode(Beginner) \2. Program ACECode \Lekce 6, pfipojte desku fadice ESP32 k

pocitaCi pomoci kabelu USB, vyberte spravnou desku fadiCe a port, a nahrajte kod na
desku fadi¢e ESP32.

Referenéni postup je nasleduijici.

D% schoulder 16+ plbow 17 * claws 18 =

we LEH e x 32« y

28 O+ x 35+ y 36+ sw 39«

HEEHhciZEs
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Pokyny pro vyuku.

Rocker Ovladani joystickem Akce
Kratky tisk UlozZit akci
Leva kolébka
Dlouhy stisk Vymazat akci
Prava hul Kratky tisk Pribéh akce

V prubéhu vyuky robotického ramene je nejprve nutné nastavit pevnou pohybovou
trasu pro robotické rameno. Napfiklad pohybujte robotickym ramenem z bodu A do
bodu B. Poté je tfeba tuto pohybovou trasu mezi bodem A a bodem B rozdélit na
maximalné 20 kliCovych pozic. Nakonec pohybujte koncem robotického ramene na
kazdou kliCovou pozici pomoci ovladaciho joystiku a kratce stisknéte levy joystick. V
tuto chvili robotické rameno ulozi kliCovou pozici. Po neustalém ukladani vSech
klicovych pozic mezi bodem A a bodem B robotické rameno dokonci operaci tohoto
demonstra¢niho pohybu. Nakonec kratce stisknéte pravy joystick, a robotické rameno
reprodukuje vSechny pohyby podle ulozenych ak&nich bodu.

Pokud potfebujete zménit trasu, musite stisknout a podrzet levou packu, abyste
vymazali vSechny dfive ulozené akcni body.

Poznamka: (DP¥i uréovani polohy prvniho bodu a polohy posledniho bodu ramene
robota je nutné ji véas ulozit; WPFi uréovani polohy prvniho bodu a polohy posledniho
bodu ramene robota je nutné ji v€as ulozit.

@Funkce paméti mGze ulozit az 20 skupin akci najednou.

BV sériovém monitoru muzete vidét vyzvy k provedeni pohybu robotického ramene.
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Il. RozSireni mandatu

Podle zakladniho zakona fungovani vyuky a u€eni robotického ramene mizeme dale
realizovat funkci vyuky a u€eni manipulace s pfedméty pomoci vahadlového modulu
pro robotické rameno.

Popis mise.
Pomoci vahadlového modulu ovladejte rameno robota v soufadnicovém diagramu z
bodu A do bodu B, abyste polozili kvadr, a pak se vratte do vychozi polohy ukazky

procesu uceni. (Poznamka: polohu bodu A a B si muzete urcit sami).
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Lekce 7 webové ovladani robotickych ramen

S neustalym rozvojem bezdratové komunikacni technologie a technologie internetu
véci ma technologie dalkového ovladani zafizeni Sirokou Skalu aplikaci v mnoha
oblastech, coz uzivatelim umozfiuje dosahnout pfesného ovladani koncovych
zarizeni na velkou vzdalenost. Existuje mnoho typu bezdratovych komunikaénich
technologii, tento vyukovy program predstavuje predevSim zpusob vyuziti

komunikac¢ni technologie WiFi k dosazeni dalkového ovladani robotického ramene.

Komunikacni technologie WiFi je technologie bezdratové mistni sité (WLAN), ktera
umoznuje elektronickym zafizenim, jako jsou chytré telefony, tablety, notebooky atd.,
bezdratové se pripojit k internetu nebo mistni siti.Komunikacni technologie WiFi
pfipojuje zafizeni ke stejné siti prostfednictvim bezdratového smérovace nebo

pristupového bodu (AP) a zafizeni mohou navzajem pfijimat a odesilat data.

Weboveé ovladaci zafizeni je jednou z hlavnich aplikaci komunikacni technologie WiFi,
ktera se Siroce pouziva v oblasti inteligentni domacnosti a inteligentniho primyslu.
Zarizeni ovladana pfes web jsou pfipojena k zafizenim a ovladacim terminalim
prostfednictvim internetu. Interakci mezi zafizenim a fidici jednotkou Ize realizovat
prostfednictvim jednoduchého protokolu HTTP. Kdyz je zafizeni pfipojeno k fidici
jednotce, fidici jednotka poskytuje jednoduché webové rozhrani a uzivatel muze

pristupovat k fidici jednotce prostfednictvim weboveé stranky a ovladat zafizeni.

Dale pouZijeme webovou stranku k dalkovému ovladani robotického ramene.
l. webovy kontrolni program

Otevrete ,Web_Controlled Robot Arm.sb3“ ve slozce ,Cestina \ACECode (Beginner)

\2. Program ACECode\Lekce 7¢, pfipojte desku radice ESP32 k pocitaci pomoci
kabelu USB, vyberte spravnou desku fadiCe, procesor a port, a nahrajte kod na desku
fadice ESP32.

Referen¢ni postup je nasleduijici.
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st daa- (@@
enable AP mode, SSID: Robol_Am JEEEIVIGEE 12345678 channet 1+

startrobotarm  webpage =  senvice

robot arm initialization chassis 5~ shoulder 16~ elbow

forever
Bulton_Control
Custom_Mode
Slide_Control
Spatial Coordinate

2

define Spatial Coordinate

get ¥yz input execution = signal then

robot arm coordinate control x get instruction  Space coordinate x « value y getinstruction Space coordinatey « value =z getinstrucion Space coordinate z = value
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define Button_Conirol

get openclaws =  signal

robot arm  open claws »

close claws = signal

close claws =

chassis left « signal

robot arm  chassis left =

chassis right = signal

chassis right =

shoulder up = signal

shoulder up =

shoulder down = signal then

robot arm  Shoulder down

get elbowup = signal then

robotarm  elbowup =

get elbow down - signal then

robot arm  elbow down =

Siide_Control

get claws shider =

angle

get elbow slider =

elbow »  angle

get shoulder shider =

shoulder »  angle

get chassis slider «

chassis =  angle

get claws input »

claws »*  angle

get elbow input =

elbow =  angle

get shoulder input »

shoulder - angle

get chassisinput =

chassis =  angle
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signal then

getinstruction  claws = value

signal then

gel instruction  elbow »  value

signal thien

get instruction  shoulder »  vajue

signal then

getinstuction  chassis = value

get instruction  claws = value

signal then

getinstruction  elbow -

signal then

get instruction  shoulder = value

signal then

getinstuction  chassis = value
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define Memory Run
define Custom Mode

get mun » signal _then
get reset + signal _then

o =o o data =o then

wifi memory mode  run =
wifi memory mode clear =

get mode 1+ signal
get save stale + signal

data = o then

wifi memory mode save = ; get mode2 v signal

wifi memory mode mode 1 =

wifi memory mode mode 2 «

if get start = signal
get mode3 = signal

set data- to o

wifi memory mode mode 3 «

get stop = signal

set data= to o

get moded » signal

wifi memory mode mode 4 «

Memory Run
get mode5 = signal

wifi memory mode mede5 =

get modeb » signal

wifi memory mode mode 6 =

get looprun » signal

wifi memory mode run -
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Il. Vstupni stranky

L]

Po uspésném nahrani muzete pomoci pocitace nebo mobilniho telefonu prohledat sit
WIFI a pfipojit se k hotspotu WIFI s nazvem "Robot_Arm", heslo je 12345678, jak

ukazuje nasledujici obrazek.

Robot_Arm

QD021_ESP32_Robot

shunxin

Po uspésném pripojeni zadejte do adresniho fadku prohlizeCe "192.168.4.1" a

weboveé rozhrani bude vypadat nasledovné.
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A\ Not secure | 192.168.4.1

Robot Arm
Claw
Open
Chassis Chassis
left right
Claw
Close

Shoulder
up
Elbow Elbow
Down Up
Shoulder
Down
Slide Control
Claws . 1"

Elbow

Shoulder:

Chassis :

Custom mode

i3 Repeat Clear
||HHHIH' 'I%HHI' 'IHIHI' ||;!!I!| |!!!!!I'

Spatial coordinate

X:|E’ter vslulY:|Eﬁter Ualu|Z:|Enter Valu

Confirm|

The value of x ranges from -19 to 19.
The value of ranges from @ to 19.
The value of ranges from @ to 27.

y
Z

Note: The wvalue range is the point within the sphere.

Sériové webové L. .
. Funkcni popis
Cislo funkce
] Ovladani Ovladejte pohyb robotického ramene pomoci tladitek na
tlacitkem webové strance.
Ovladejte pohyb robotického ramene bud pohybem jezdci,
5 Ovladani nebo zadanim uhlu do vstupniho pole na webové strance.
jezdcem Poznamka: Pohybujte jezdcem pomalu; ¢&im rychleji ho

pohybujete, tim rychleji se robotické rameno pohybuje.
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Muzete ulozit celkem 6 sad akci robotického ramene (Mode 1
az 6), pfiemz kazda sada muize ulozit az 20 rlznych akci.
Konkrétni postup je nasleduijici:

@O Kliknutim na "Start" se tla¢itko zméni na "End", poté

pokraCujte k "Save" akce. Na zakladé vasi akéni cesty kliknéte

3 Ulozeni akce na "Save" krok za krokem. Nezapomerite kliknout na "Save"
pro pocatecni i koncovou pozici.
@ Kliknéte na "End" pro dokonéeni ulozeni akce;
3 Kliknéte na "Run" pro zobrazeni akce;
@ Kliknéte na Repeat Start pro opakovani ulozené akce;
® Kliknéte na "Reset" pro resetovani akéni skupiny.
Zadejte prostorové soufadnice x, y, z a poté kliknéte na
"Confirm." Robotické rameno se pohne na zadané prostorové
4 Prostorové soufadnice.
umisténi Poznamka: Pod vstupnimi poli x, y, z jsou uvedeny

odpovidajici popisy rozsahu hodnot. Pokud jsou hodnoty mimo

stanoveny rozsah, zadejte je prosim znovu.

lll. RozSireni mandatu

Podle zpusobu ovladani robotické ruky na webu pouzijeme tfi metody ovladani pro

uloZeni pohybu robotické ruky na webové strance.

Popis mise.

(1) Ovladejte drapy robotické paze pomoci tlacitek, abyste na mapé nakreslili akci ve

tvaru Ctverce, a ulozte ji v rezimu1.

(2) Pomoci posuvniku ovladejte drapy robotické ruky, abyste na mapé nakreslili akci

ve tvaru Ctverce, a ulozte ji v rezimu2.

(3) Pomoci prostorového polohovani ovladejte ¢innost drapu robotického ramene,

abyste na mapé nakreslili podobny Ctverec, a ulozte jej v rezimu3.
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Lekce 8 Ovladani robotického ramene APP

V pfedchozim tutorialu jsme se naucili ovladat robotické rameno pomoci joysticku a
webové stranky. Abychom mohli robotické rameno ovladat pohodinéji, rozhodli jsme
se na strané uzivatele pouzit aplikaci mobilniho telefonu. Dale se nau€ime ovladat

¢innost robotického ramene pomoci APP mobilniho telefonu.

I. Stazeni aplikace

(1) Pokud se jedna o mobilni telefon se systémem IOS, musite vyhledat kliCcové slovo:
ACEBOTT v obchodé APP Store a poté jej stahnout; pokud se jedna o mobilni telefon
se systémem Android, musite vyhledat klicové slovo: ACEBOTT v obchodé Google

Play a poté jej stdhnout; ikona je zobrazena na nasledujicim obrazku.

Poznamka:

1. tento navod se vztahuje na aplikaci ACEBOTT APP verze 2.0 a vysSi, mlzete
kliknout na tlacitko nastaveni APP v levém hornim rohu a zobrazit €islo verze softwaru,
ujistéte se, Zze verze softwaru, kterou pouzivate, splfiuje poZadavky;

2. pokud potfebujete aktualizovat verzi softwaru ACEBOTT, muzete se podivat na
metodu tipu tohoto vyukového materialu pro stazeni nejnovéjsi verze aplikace APP.

(2) Klepnéte na APP a vstupte do rozhrani ivodni obrazovky.

" ACEBOTT

(3) Vstupte do rozhrani pro vybér a vyberte rameno robota.
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(%) Control &) create L2l Programming

SharkBot

Po kliknuti vyberte ,Control a dostanete se na ovladaci stranku.

Poznamka: Muzete kliknout na tlacitko pro sestaveni na pravé strané a zobrazit video

sestaveni tohoto projektu.

(4) Vstupte do rozhrani pro ovladani robotického ramene (nyni nelze ovladat pfimo, je

treba nahrat program).
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Il. Fizeni robotického ramene pomoci APP

1. nahrajte program APP pro ovladani robotického ramene

Pfed pouzitim APP k ovladani robotického ramene je tfeba do robotického ramene
nahrat program pro komunikaci mezi robotickym ramenem a APP.

Oteviete "APP_Controlled_Robot Arm.sb3" ve "CeStina \ACECode (Beginner) \2.
Program ACECode\Lekce 8", pfipojte fidici desku ESP32 k pocitaci pomoci USB

kabelu, vyberte spravnou fidici desku a port, a nahrajte kod na fidici desku ESP32.

2. Pripojte WiFi robotického ramene

Pocita¢ nebo mobilni telefon skenuje bezdratovou sit’ WIFI, pfipojte se k hotspotu

WIFI s nazvem "Robot_Arm", heslo je 12345678, jak je znazornéno na obrazku nize.

- Robot_Arm

= QD021_ESP32_Robot

. QY2021

shunxin
[ ]
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Poznamka:Nazev a heslo hotspotu jsou definovany v programu, ale uzivatel je
muze upravit.Pokud mame vice nez jedno robotické rameno, mizeme kazdé

robotické rameno odliSit jinym nazvem WiFi.

enable AP mode, SS5I0C

3. K ovladani pouzijte aplikaci APP
Po pfipojeni k siti Wi-Fi klepnéte na ikonu pfipojeni v pravém hornim rohu aplikace,

¢imz pfipojeni dokoncite.

Mode 1 Vv

Po dokon&eni vySe uvedenych operaci se mulzete vratit do rozhrani, jak je

znazornéno nize, a poté muzete realizovat ovladani robotického ramene. Hlavni
ovladaci akce jsou: ovladani posuvniku, ovladani vstupniho pole, pfizpusobené
rezimy (start, konec, ulozeni, spusténi, reset), funkce prostorového polohovani a
funkce obnoveni polohy.

Funkce robotické paze APP.

(1) Ovladani posuvnikl: Posouvanim posuvniki odpovidajicich servopohoniim v

riznych ¢astech ramene ovladate zménu polohy ramene.
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Robot Arm

Mode 1 VvV

(2) Ovladani vstupniho pole: na pravé strané pfislusného jezdce je vstupni pole, do
kterého muzete zadat odpovidajici uhel serva pro ovladani zmény polohy robotického

ramene.

Robot Arm

Mode 1 VvV

(3) Ulozeni akce: Kliknéte na “mode1”, bude mozné vybrat ze 6 rezimu (Mode 1~6),

pricemz kazdy rezim muize ulozit az 20 rlznych akci. Kliknutim na “Run” provede
robot uloZenou akci, kliknutim na “Loop” opakuje ulozenou akci a kliknutim na “Reset”
se ulozena akce vymaze. Konkrétni operacni proces je stejny jako pfi ovladani

prostfednictvim webové stranky.
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(4) Prostorové polohovani: Zadejte prostorové soufadnice x, y, z, robotické rameno
se bude pohybovat podle zadanych prostorovych soufadnic. (Poznamka: Rozsah
pohybu ramene je omezen konstrukci ramene. Pokud zadana hodnota pfesahuje

rozsah pohybu ramene, muzete hodnotu zadat znovu).

Robot Arm

]

(5) Inicializace polohy: Kliknéte na ikonu obnoveni vlevo nahofe, poloha ramene se

obnovi do vychozi polohy.
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Sledujte nas

Naskenujte QR kédy a sledujte nas pro odstrafiovani problémua a nejnoveéjsi zpravy.
Mame velmi rozsahlou komunitu, ktera je velmi napomocna pfi odstranovani

problému, a mame také tym podpory pfipraveny zodpovédét jakékoli dotazy.

QR kod ACEBOTT FB YouTube QR kod
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