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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 prostfedi Arduino IDE.

2. Vybudujte si solidni zaklady programovani v jazyce C, protoze ESP32 vyuziva
zjednoduseny programovaci jazyk C/C++ pro ovladani obvodu a senzoru.

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 zlepS$ete své tvlrci schopnosti.

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

6. Zlepsit celkové porozuméni konceptum 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 vasSi zpétné vazby a doporuCujeme vam, 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.

W] )

El"ﬁfzﬁj

QR kéd ACEBOTT FB Group 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: hlavniho téla, pohonného
systému a Fidiciho systému. Hlavni télo se sklada hlavné ze zakladny, ramene,
zapeésti a konce, podle riznych scénaru pouziti se hlavni télo ramene déli na &tyfosé,
pétiosé, Sestiosé a dokonce viceose; pohonny systém zahrnuje pohonnou jednotku a
prevodovy mechanismus, jadro reduktoru otaCek a servomotory, které se pouzivaji k
pohonu ramene pro vytvofeni odpovidajici akce; fidici systém v souladu se vstupnim
postupem pohonného systému vysila povelové signaly k fizeni pohybu ramene.
Rameno v tomto vyukovém programu je Ctyfoseé, se zakladnim servem v prvni ose,
servem ramene ve druhé ose, servem lokte ve tfeti ose a koncovym servem ve Ctvrté
ose.

Zakladni deska robotického ramene s hlavni vyvojovou deskou ESP32 a
programovani v prostfedi Arduino IDE, metody ovladani zahrnuji: ovladani joystickem,
ovladani pfes web 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

o= =0
ACEBOTT

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

ESP32

Acebott Exclusi i i
cebott Exclusive Indicator light

Serial Number

DC(7-15V)

Analog port

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

Il. Instalace softwaru

V projektu robotické ruky budeme jako programovaci software pouzivat hlavné
Arduino IDE, coZ je programovaci software s otevienym zdrojovym koédem,
kompatibilni s rdznymi zakladnimi deskami, jako jsou: Arduino UNO, ESP32,
ESP8266, STM32 atd.

S Arduino IDE jednodu$e napiSete kdéd programu v IDE a pak jej nahrajete na

zakladni desku a program fekne zakladni desce, co ma udélat.
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sketch novBa | Arduino IDE 2.2.1 — O >

File Edit Skeich Tools Help

0 e Select Board - -\,"L Jod

sketch_novBa.ino

1 void setup() {

2 /f put your setup code here, to run once:

2

g o

5

6 void loop() {

7 f{ put your main code here, to run repeated
8

2] ¥

18

Ln1, Col1 * MNoboardselected [}
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1. Nainstalujte metodu Arduino IDE

Nejprve si otevrete oficialni webové stranky Arduino IDE a stahnéte si je.

https://www.arduino.cc/en/Main/Software

V zavislosti na systému pocitace uzivatele muzete vybrat pfislusnou verzi softwaru.
(1) Zpusob instalace pod systémem Windows

DKliknéte mysi na pozici podle obrazku. (Poznamka: Doporucujeme nainstalovat

verzi 2.2.1 Arduino IDE, protoZe novéjSi verze mohou mit problémy s kompatibilitou.)

DOWNLOAD OPTIONS
ArdUInD |DE 2.2.1 Windows win 10 and newer, 64 bits

Windows Mslinstaller
Windows 2P file
The new major release of the Arduino IDE is faster and even

more powerfull In addition to a more modern editor and a
more responsive interface it features autocompletion, code

navigation, and even a live debugger. macOS$ Intel, 10.14: "Mojave” or newer, 64 bits

Linux Appimage 64 bits (X86-64)
Linux ziP file 64 bits (X86-64)

macOS Apple Silicon, 11: "Big Sur” or newer, 64 bits

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation. Release Notes

Nightly builds with the latest bugfixes are available through
the section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is
hosted on GitHub.

Odkaz na verzi 2.2.1.http://github.com/arduino/arduino-ide/releases

2.2.1

Changed

 Bump Arduino Firmware Uploader dependency to 2.4.1 (#2206)

Fixed

* Fix missing translations for pycekni and Tirkge (#2201

Full Changelog: 2.2.6...2.2.1

v Assets 1

Qarduino-ide_2.2.1_Linux_64bit Applmage 175 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1_Linux_64bitzip 175 MB Aug 31,2023
arduino-ide_2.2.1_mac05_64bit.dmg 179 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1 macOS_64bit.zip 175 MB Aug 31, 2023
arduino-ide_2.2.1_mac0S_arméd.dmg 171 MB Aug 31, 2023
arduino-ide_2.2.1_mac0S_arméd.zip 166 MB Aug 31, 2023
I Qarduino-ide_2.2.1 Windows_64bit.exe I 137 MB Aug 31, 2023
arduino-ide_2.2.1 Windows_64bit.msi 147 MB Aug 31, 2023
Qarduino-ide_2.2.1_ Windows_64bit.zip 179 MB Aug 31, 2023
Dstable-linux.yml 396 Bytes Sep 3, 2023
Dstable-mac.yml 853 Bytes Aug 31, 2023
@stable.ymi 365 Bytes Aug 31, 2023

@Vyberte JUSTDOWNLOAD.
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Download Arduino IDE & support it's progress Stay in the Loop: Join Our News|etter!
A5 3 beginner or advanced user, you can find InSpiring projects and learn about cutting-edge

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has been downloaded Arduino products through our weekly newsletter!

77,917,375 times — impressive! Help its development with a donation

email

$3 $5 $10 $25 $50 Other

confirm to have read the Privacy Policy and to accept the Terms of
Servics

CONTRIBUTE AND DOWNLOAD would ke to receive emails about special deals and commercial offers from
Arduing.

ar

JUST DOWNLOAD

7 e

IE>

JUST DOWNLOAD

Learn mare about donating to Arduine,

® Kdyz se zobrazi nasledujici obrazovka, znamena to, Ze se stahuje Arduino IDE.

. &
x E :! .
2
Thank you for downloading!

You're always welcome to sign up in the future. Keep up with exclusive updatas, tutorials,
events and join our community to empower creators worldwide anytime.

GO TO HOME PAGE

@Po dokonéeni stahovani se zobrazi soubor zobrazeny na obrazku, kliknutim na néj

software nainstalujete.

& arduino-ide 2.2.1 Windows_64bit.exe

(®Po instalaci se zobrazi nasledujici obrazovka, vyberte "l Agree".
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ﬁ Ardutno [DE Setug

License Agreement
Please review the license terms before installing Arduino IDE.

Press Page Down to see the rest of the agreement.

Terms of Service

The Arduino software is provided to you "as is” and we make no express or implied
warranties whatsoever with respect to its functionality, operability, or use, induding,
without limitation, any implied warranties of merchantability, fitness for a particular purpose,
or infringement. We expressly disdaim any liability whatsoever for any direct, indirect,
consequential, inddental or spedal damages, induding, without limitation, lost revenues, lost
profits, losses resulting from business interruption or loss of data, regardless of the form of
action or legal theory under which the liability may be asserted, even if advised of the
possibility or likelihood of such damages.

If you accept the terms of the agreement, dick I Agree to continue. You must accept the
agreement to install Arduino IDE.

I Agree Cancel

®Po vybéru moznosti "I Agree" se zobrazi nasledujici obrazovka, na které vyberte

moznost "Next".

L) Arduino IDE Setup — x>

Choose Installation Options 2
Who should this application be installed for?

Please select whether you wish to make this software available to all users or just yourself

(®) Anyone who uses this computer (all users)

(") Only for me (GS23065) \

choose by oneself

Fresh install for all users. {will prompt for admin credentials)

<Back Cance

@ Vyberte "Next" a zobrazi se nasledujici obrazovka, vyberte "Install".
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Arduino IDE Setup

Choose Install Location
Choose the folder in which to install Arduino IDE,

pod

Destination Folder

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

| C:\Program Files\Arduino IDE

| { Browse... ]

Arduino IDE 2,21

< Back

Install

®Probiha instalace softwaru Arduino IDE.

Arduino IDE Setup

Installing
Please wait while Arduino IDE is being installed,

Arduino IDE 2.2.1

« Badk

MNext =

Cancel

(QPo dokond&eni instalace kliknéte na tladitko Dokonéit.
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&3 Arduino IDE Setup —

w Completing Arduino IDE Setup

ARDUINO

Arduino IDE has been installed on your computer.

Click Finish to dose Setup.

Run Arduino IDE

< Badk Cancel

(OPo dokongeni instalace se na ploSe poditaGe objevi ikona zastupce prostiedi

Arduino IDE.

©.0)

Ll
yeiilars 1B

DPo otevieni displeje se zobrazi nasledujici obrazovka softwaru.

& sketch_novBa | Arduine IDE 2.2.1 - [m| X
File Edit Sketch Tools Help

sketch_novBa.ino

1 void setup() {

2 / put your setup code here, to run once:
3

& i

L

6 void loop() {

s f/ put your main code here, to run repe
8

a 1}

ia

Ln1,Cal1 X Noboard selected )
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(2) Zpusob instalace v systému Mac OS

DKliknéte mysi na pozici podle obrazku. (Poznamka: Doporucujeme nainstalovat

verzi 2.2.1 Arduino IDE, protoZe novéjSi verze mohou mit problémy s kompatibilitou.)

DOWNLOAD OPTIONS
Al’dUIHO |DE 2.2.1 Windows Win 10 and newer, 64 bits

Windows Msi installer

Windows zIP file
The new major release of the Arduino IDE is faster and even

more powerful! In addition to a more modern editor and a
more responsive interface it features autocompletion, code

navigation, and even a live debugger. macOS Intel, 10.14: "Mojave” or newer, 64 bits

Linux Appimage 64 bits (X86-64)
Linux ZIP file 64 bits (X86-64)

macOS Apple Silicon, 11: "Big Sur” or newer, 64 bits

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation. Release Notes

Nightly builds with the latest bugfixes are available through
the section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is
hosted on GitHub.

Odkaz na verzi 2.2.1.http://github.com/arduino/arduino-ide/releases

2:2:1

Changed

* Bump Arduino Firmware Uploader dependency to 2.4.1 (#2206)

Fixed

* Fix missing translations for pycckwii and Tlirkce (#2201)

Full Changelog: 2.2.8...2.2.1

v Assets | 1

@arduino-ide_2.2.1_Linux_64bit.AppImage 175 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_Linux_64bit,zip 175 MB Aug 31, 2023
| ®arduino-ide 2.2.1 mac0s 64bitdmg | 179 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_macOS_64bit.zip 175 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_mac05_arm64.dmg 171 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_mac05_arm64.zip 166 MB Aug 31, 2023
@arduino-ide_2.2.1 Windows_64bit.exe 137 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_Windows_64biLmsi 147 MB Aug 31, 2023
@arduino—ide_2.2.1_Window5_64bit,zip 179 MB Aug 31, 2023
@Vyberte JUSTDOWNLOAD.
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Download Arduino IDE & support it's progress Stay in the Loop: Join Our Newsletter!

As a beginner or advanced user, you can find inspiring projects and learn about cutting-edge

Since the release 1.x release in March 2015, the Arduino IDE has been downloaded Wil P e thivogh o ek newluttast

77,917,375 times — impressive! Help its development with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

confirm t have read the Privacy Policy and to accept the Tarms of

CONTRIBUTE AND DOWNLOAD would ik 15 receive amails about spécial deals and cammercial effers fram
Arduine.

or

JUST DOWNLOAD

or
JUST DOWNLOAD

q 2 = Qm

Learn mare about donating to Arduine.

® Kdyz se zobrazi nasledujici obrazovka, znamena to, Ze se stahuje Arduino IDE.

. &
x E ;! .
]
Thank you for downloading!

You're always welcome to sign up in the future, Keep up with exclusive updates, tutorials,
events and join our community to empower creators worldwide anytime.

GO TO HOME PAGE

@Po dokonéeni stahovani kliknéte v prohlizeéi na ikonu stahovani a vyhledejte

instalacéni balicek Arduino IDE.

ene @M ® z[q. : S ] ’@ + 8

- - - 7 Start Page
Received Links
i+ Shared with You

°o® O + 88

Downloads Clear

_ arduino-ide_2.2.1_macQS_64bit.dmg
k| 187.2MB Q@

—
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BKliknutim na instalacni baliek se objevi instalaéni rozhrani, sta¢i vybrat ikonu
Arduino IDE, pfesunout se do Applications a program nainstalovat.

® @ Arduino IDE 2.2.1

Arduino IDE Applications

® V pracovnim prostiedi vyhledejte Arduino IDE a oteviete je;.

Arduino IDE

@ sketch_nov6a | Arduino IDE 2.2.1

,

EETH Arduino_BuiltIn@l.e.o
Arduino_BuiltIn@l.®.@

EfERE Arduino_BuiltIn@l.e.@
E%Z% Arduino_BuiltIngl.e.®

Ln1,Col1 X Noboard selected [ B

11
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2. Nainstalujte ovladac¢ sériového portu (pokud je jiz nainstalovan,

preskocte jej).

Sériovy port je také pocitac, kterykomunikacni rozhrani, ktery se obvykle pouziva k
pfipojeni poc€itacu k jinym zafizenim (napf. modemum,SenzorySériovy port USB je
nejCastéji pouzivanym komunikacnim rozhranim pro pfenos dat (napf. tiskarny,
mikrokontroléry atd.).

Obecné plati, Ze po pocateCni instalaci softwaru Arduino IDE je tfeba nainstalovat
sériovy ovladac, aby bylo mozZzné prenést upraveny program na zakladni desku.

Ridici deska ESP32 ma &ip USB-to-serial CH340, takZe je nutné nainstalovat ovladag
i pro tento Cip. Po pfipojeni desky k pocitaci pomoci kabelu USB se ovlada€ v
systtmech MacOS a Windows obvykle nainstaluje automaticky. Pokud se
automaticka instalace ovladaCe nezdafi, je tfeba ovlada€ nainstalovat ru¢né.

Ovladac¢ si mlzete stahnout z internetu nebo jej najdete v nasi sadé zdroji nazvané

"Ovlada¢ CH340"slozku, podle typu pocitatového systému vyberte odpovidajici

instalacni baliCek a poté postupuijte pfi instalaci podle nize uvedenych kroku.

(1) Zpusob instalace ovladace v systému Windows

(DZapojte jeden konec kabelu USB do fidici desky ESP32 a druhy konec do portu
USB v pocitadi.

(@P¥i prvnim pfipojeni fidici desky ESP32 k poditadi kliknéte pravym tlacitkem mysi na

"My Computer"->"Properties"->kliknéte na "Device Manager" a v ¢asti "Other devices"

uvidite "USB-Serial" nebo "Unknown Device".

12
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% Device Manager - O *
File Action View Help

e F HERE B

v % DESKTOP-TOOVSTI
> Iy Audieo inputs and outputs
» [ Computer
5w Dick drives
> [ Display adaptors
> i Firmware
> F# Human Interface Devices
> =@ |DE ATA/ATAP| controllers
» E= Keyboards
5 g Mice and other pointing devices
> [ Menitors
3 Metwork adapters
~ B? Other devices
Bil USE Serial
Ports (COM BLLPT)
i BERO oM
> A Print queues
5 D Processors
> B Software devices
3 iq Sound, video and game controllers
3 ﬁ'; Sterage contrellers
» B3 System devices
i Universal Serial Bus controllers

@Nejprve kliknéte pravym tlacitkem mysi na zafizeni a vyberte moznost horni

nabidky (Update driver), jak je znazornéno na nasledujicim obrazku.

& Device Manager - [m} X

File Action View Help

= @mE HE B EX®

v & DESKTOP-TOOVSTI
i} Audio inputs and outputs
0 Computer
- Disk drives
[ Display adaptors
B Firmware
F#s Human Interface Devices
== |DE ATA/ATAPI controllers
=2 Keyboards
0 Mice and other pointing devices
@ Monitors
I Network adapters
v K? Other devices
B2 USL yodate driver

vﬁPorts( =
W& isable device

™= Printc Uninstall device
ﬂ et Scan for hardware changes
0 Softw:

ij Sound Properties

G Storage controners

= System devices

i Universal Serial Bus controllers

Launches the Update Driver Wizard for the selected device.

@Poté budete vyzvani k volbé& "Search automatically for updated driver software"

nebo "Prochazet muj pocitaC pro software ovladace", jak je znazornéno na
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nasledujicim obrazku, na této strance vyberte "Browse my computer for driver

software".

@ Device Manager = O >

File Action View Help
= mEHHEERBEX®

v & DESKT

B Cor ¢ B Update Drivers — USB Serial

Firr How do you want to search for drivers?

VW W W

Key —> Search automatically for updated driver software

Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
Mo for your device, unless you've disabled this feature in your device installation
settings.

W

£ W
|
=
m

v i Por — Browse my computer for driver software
ﬁ Locate and install driver software m lly.

i

v
F N
w
=]
=

Cancel

® Poté pridejte cestu k souboru ovladace.

iy Device Manager = O

File Action View HeIP_
s D Hm B EX®

v % DESKTC <B4
» Id Aug
, 0 cor & B Update Drivers - USB Serial
3w Dish
> O Disy
> I Fim Browse for drivers on your computer
> Hur
> @ IDE
) o Ima
> Key IC:\Users\.ﬂ\dministrator\Deslctop\TutoriaIZ.0\4_CH341SER— " I | Browse... |
» Mic |

s Bl Mol A Include subfolders
> I Net \
v & Porl

> =0 Prin —> Let me pick from a list of available drivers on my computer
\ n Prow This list will show available drivers compatible with the device, and all drivers in the
4 same category as the device.

> I Soft
> B Soft /
| Seu

Syst [ Net ] cance

Search for drivers in this location:
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Po dokonceni instalace softwaru se zobrazi potvrzovaci zprava. Po dokonceni

instalace kliknéte na tlacitko "Close".

= - = — - —— — — _— e e
| & Device Manage: o x|
File Action View Help
r<3!'$|r_sl='~f‘a||3| R RX®
B~ -,j.-_ [
- | x
B &« Update Drivers - USB-SERIAL CH340 (COMT11)
"
]
= | The best drivers for your device are already installed
i
| o Windows has determined that the best driver for this device is already installed. There may be
H 'i better drivers on Windows Update or on the device manufacturer's website.
| USB-SERIAL CH340
g =
v E
v i
|
i
| | —> Search for updated drivers on Windows Update
i
H
o |
1
Close

(@Zkontrolujte, zda je instalace Uspésnd, zapojte jeden konec kabelu USB do fidici
desky ESP32 a druhy konec do portu USB na pocitaci. Kliknéte pravym tlaCitkem mysi
na "My Computer" -> "Properties" -> kliknéte na "Device Manager", po pfipojeni fidici

desky se na nasledujicim obrazku zobrazi, Ze instalace probéhla Uuspésné.

% Device Manager = O X
File Action View Help
| @ EH BHE EH EX®

v % DESKTOP-LDTSD7F -
i Audio inputs and cutputs
[ Computer
s Disk drives
[ Display zdapters
B Firmware
{i Human Interface Devices
== IDE ATA/ATAP| controllers
ji‘; Imaging dewvices

E= Keyboards
m Mice and other pointing devices
[ Meniters
[ Network adapters
& Ports (COM & LPT)
Lg USB-SERIAL CH340 (CDM‘\B}I
Print Port {LPT1)

ff communication port (COM1)
= Print quenes
= Printers
n Processors
By Security devices
!‘t Software components
B Software devices
iy Sound, video and game controllers
Gu Storage contrallers
= Sustern devices b

<
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(2) Zpusob instalace ovladace v systému MAC

Otevrete."Soubor ovladace CH340-MAC" si muzete prohlédnout instalaéni soubory

ovladacl, které jsme vam poskytli. Obecné se ve vychozim nastaveni instaluje
ovlada€ ve formatu pkg, pokud systém OS X 11.0 nebo novéjSi nepodporuje Rosettu,

nainstalujte ovladac ve formatu dmg.

& CH34xVCPDriver.dmg
& CH34xVCPDriver.pkg

Pfed instalaci pfejdéte na "System Preferences" — "Security & Privacy" — "General"
a vyberte — "Mac App Store and identified developers" pod nadpisem "Allow
applications to be downloaded from the following addresses", aby ovlada¢ spravné

fungoval.

General FileVault  Firewall  Privacy

A login password has been set for this user Change Password...
v Require password 5 minutes ¢ after sleep or screen saver begins

Show a message when the screen is locked

Use your Apple Watch to unlock apps and your Mac

Allow apps downloaded from:

App Store
e App Store and identified developers

System software from application “CH34xVCPDriver” was blocked Allow
from loading.
E_:;: Click the lock to prevent further changes. Advanced... ?

(1) Nainstalujte ovlada¢ ve formatu pkg

(D Kliknéte na soubor ovladade -> Continue -> Install.
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®® |nstall CH34xVCPDriver

Welcome to the CH34xVCPDriver Installer

2 Welcome to CH34x VCP device driver installation program. When
Introduction installing, you can refer to the document “CH34X USB-to-SERIAL
DRIVER INSTALLATION INSTRUCTIONS”.

This driver supports:
CH340/CH341/CH343/CH9101/CH9102/CH9143

CH342/CH344/CH347/CH9103/CH9104

Driver Version: V1.8
Technical Support: tech@wch.cn

Continue

® |nstall CH34xVCPDriver
Standard Install on “Macintosh HD*

e This will take 2.5 MB of space on your computer.
Click Install to perform a standard installation of this software

Destination Select
on the disk “Macintosh HD".

Installation Type

Customise Go Back Install

@ Instalace probéhla uspésné.

omputer.

Intreduction

. Installer

Destination Select lation of this software
installer s trylng 1o Install new software.

Installation Type
Entor your passaord 10 allow this.

lisngu

Install Software

Cancel

Go Back Insitall

Customise
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#® |nstall CH34xVCPDriver

The installation was completed successfully.

introduction
Destination Select

Installation Type

Installation

Summary The installation was successful.

The software was installed

@Instalace ovladate ve formatu pkg v OS X 11.0 a vy38im: Oteviete

"LaunchPad"->"CH34xVVCPDriver"->Install.

CH34xVCPDriver Application

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

Install

@P¥i pouziti OS X 10.9 az OS X 10.15 restartujte pocita¢ kliknutim na tlacitko

"Restartt" a po restartovani provedte nasledujici kroky.
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About This Mac

System Preferences...
App Store...

Recent Iltems >

Force Quit CH34xVCPDriver

OIE

|

Restart...

(2). Nainstalujte ovlada¢ formatu dmg (Poznamka: Pokud byl krok A uUspésné
nainstalovan, tento krok preskocte).
Chcete-li nainstalovat dmg ovladac, kliknéte na dmg soubor a pfetahnéte

"CH34xVCPDriver" do slozky aplikaci operacniho systému.

‘s00 CH34XVCPDriver

CHB34xVCPDriver

Applications

(@Poté oteviete "LaunchPad"->"CH34xVCPDriver"->Instalovat.
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l Please click the button below to install the driver, move the
application to the trash to uninstall the driver.

Install

A 4

@) Instalace probéhla Uspésné.

-
'.fiL

I [

Install Tips

success

(0],¢

(3). Zjistéte, zda je dokonéena instalace ovladace sériového portu CH340
Pfi zapojeni desky do portu USB oteviete System Report -> Hardware ->USB. na
pravé strané jsou zafizeni USB. Pokud zafizeni USB funguje spravné, najdete

zarfizeni s "Vendor ID" [0x1a86].
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& Y
® 0] MacBook Pro
~ Hardware q
B
ATA USB Device Tree
ﬁsg:z R USB 3.1 Bus
Bluetooth SELISE S LRt
Gamern USB3.1 Hub
Gard Reader ~ USB2.1 Hub
troll — —
g;n ;z;.:cs Version: 0.02
L e Speed: Up to 12 Mb/s
Disc Burning Manufacturer: YICHIP
Ethernet Location ID: 0x00130000 / &
Fibre Channel Current Available (mA): 500
FireWire Current Required (mA): 100
Graphics/Displays Extra Operating Current (mA): 0
Memory . pol
NVMExpress 2.4G Wireless Receiver:
PCI Product ID: Oxfa70
Parallel SCSI Vendor ID: 0x25a7
Power Version: 3.00
Printers Speed: Up to 12 Mb/s
SAS Manufacturer: Compx
SATA Location ID: 0x00120000 /6
spI Current Available (mA): 500
Current Required (mA): 100
Storage Extra Operating Current (mA): 0
Thunderbolt/USB4
uss USB Serial:
v Network
Firewall Product ID: 0x7523
Locations | Vendor ID: 0x1a86 |
Version: 81.32
;’G’J:‘;“:S Speed: Up to 12 Mb/s
Ablad Location ID: 0x00110000 /3
Wi-Fi Current Available (mA): 500
v Software Current Required (mA): 100
Accessibility Extra Operating Current (mA): 0
Applications
Developer
Disabled Software -
Extensions B xuRJMacBook Pro » Hardware » USB » USB 3.1 Bus )

3. Nainstalujte knihovnhu ESP32

Protoze zakladni deska pouzita v robotickém rameni je ESP32, musite také pfidat
knihovhu ESP32, abyste mohli programovat zakladni desku ESP32 v prostiedi
Arduino IDE.

Kdyz oteviete Arduino IDE, vyberte Tools>Board, zjistite, Ze v Arduino IDE jsou pouze
desky Arduino AVR a zadné ESP32.

&) sketch_nov3a | Arduino IDE 2.2.2-nightly-20231006 — O *
File Edit S Tools Help
Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch

sketch_no

Manage Libraries... Cirl+Shift+]
1 Serial Monitor Ctrl+Shift+M
2
3 Serial Plotter
4 :
2 Firmware Updater
é Upload S5L Root Certificates
B Board » Boards Manager..  Ctrl+Shift+B
o) Port 4 .
’ Arduino AVR Boards 4 -
1@ Get Board Info

Burn Bootloader

Dale je tfeba nainstalovat knihovnu ESP32, postupuijte podle nasledujicich krokd.

(DOtevrete File >Preferences.
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sketch_nov3a | Arduine IDE 2.2.1

File. Edit Sketch Tools Help
oNewﬂ Ctrl+N
Mew Cloud Sketch  Alt+Ctrd+N
Open... Ctrl+O
Sketchbook
Examples o
Close Ctrl+W
Save Ctrl+5
Save As... Ctrl+Shift+S
nadir
0 Preferences... Ctrl+Comma
Advanced
Quit Ctrl+Q

Ln1, Col 1

X No board selected 0

2 Pridejte adresu URL pro spravu vyvojové desky.

Preferences

Settings Network

Sketchbook location
c\Wsers\GS52306J5\Documents\Arduino
[ Show files inside Sketches

Editor font size: 14

Interface scale:

Theme: Light

Language: English

Show verbose output during

Compiler wamings

[ Verify code after upload
Auto save

[ Editor Quick Suggestions

Additional boards manager URLs:

None w

M Automatic 100 %

L

v (Reload required)

[ compile [Jupload

BROWSE

@ Zkopirujte adresu URL v textovém poli niZze a pfidejte ji do "Additional Boards

Manager URLS".
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http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json
https://www.arduino.me/package _esp32_index.json

Additional Boards Manager URLs

Enter additional URLs, one for each row

Click for a list of unofficial board support URLs

@Po pfidani adresy URL kliknéte na tlacitko "OK".

Additional Boards Manager URLs

Enter additional URLs, one for each row

http:/farduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index json
https:/iwww.arduino. me/package_esp32_index jsan|

Click for a list of unofficial board support URLs
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Preferences X

Settings Network
Sketchbook location:
c:\Users\GS2306JS\Documents\Arduino BROWSE

Show files inside Sketches

Editor font size: 14

Interface scale: ® Automatic 140 %

Theme: Light v

Language: English v~ (Reload required)

Show verbose output during  (J compile (J upload
Compiler warnings None v

[ Verify code after upload
Auto save

() Editor Quick Suggestions
Additional boards manager URLs: http://arduino.esp8266.com/stable/package esp8266com index.json,https://w...

BKIliknéte na Tools>Board>Boards Manager.

sketch_nov13b | Arduino IDE 2.2.1

File Edit Sk} Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
Manage Libraries.., Ctrl+Shift+I

BC  Serial Monitor cteshin-m | SKetch_nov15b.ino
Serial Plotter 1 VOid setup( ) {
Firmware Updater 2 !/ put your se

'E TY|  Upload SSL Root Certificates 3

e Board o Boards Manager..  Ctrl+Shift+B
Port b

Ar‘ rduino AVR Boards b

by set Board Info . {

1 Burn Bootloader ma

Boards included in this package: 8
LilyPad Arduino USB, Arduino 9 }
Gemma, Adafruit Circuit... 1e

More info

1.88 o REMOVE

Ln4, Col2 X No board selected [

Ve vyhledavacim fadku programu BOARDS MANAGER vyhledejte poloZku "esp32" a
nainstalujte ji.
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Poznamka: Nainstalujte si prosim verzi 2.0.14 programu esp32, protoZze nova verze
neni kompatibilni s vyukovou knihovnou, takZze program bude hlasit chybu! Pokud jste

jiz nainstalovali verzi 3.0, odinstalujte a znovu nainstalujte verzi 2.0 programu esp32.

[@ sketch noviSa | Arduino IDE 2.2.1 - o x
File Edit Sketch Tools Help

et Hoskd '

BOARDS MANAGER sketch_novi15aino
ESP32 1 void setup() {
‘ 3 Type (Al v '

Arduino ESP32 Boards
y Arduino

Lng, Col 1 X Noboard selected

& sketch_noviSa | Arduino IDE 2.2.1

File Edit Sketch Tools Help

BOARDS MANAGER sketch_novi5a.ino
esp32 1 void setup() {
> 5
D Type: All v E
4 i
Arduino ESP32 Boards 5
by Arduino 6 void loop() {
2.0.13 installed 7
ncluded in this package: L)
Nanio ESP32 9 1
0 le

2013 ~ REMOVE

esp32 by Espressif
Systems
2.0.14 installed

Cutput
Installing 3 cv32-esp-elf-gdb@ll.2_ 208220823

2014 v REMOVE e 20228 installed
openocd-esp32@ve.12.0-esp32-282308419
Configuring tool.
esp32:openocd-esp32@ve.12.0-es5p32-20238419 installed
Installing platform esp32:esp32@2.e8.14
Configuring platform.

Platform esp32:esp32§2..14 installed C; Successfully installed platform esp32:2.0.14

In1,Col1 X Noboardselected (31 B

@ Zobrazi se nasledujici obrazovka, vyckejte na dokongéeni instalace a zaviete

Arduino IDE.

Poznamka: Vzhledem k tomu, Ze instalacni baliCek je zvefejnén na githubu a je

ovlivnén rychlosti sité, pokud se instalace nezdafi, zkuste to jesté nékolikrat.
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znovu otevrete Arduino IDE, vyberte Tools>Board, objevi se deska esp32.

B sketch_nov3a | Arduine IDE 2,21 — O >
File Edit Sko Toals Help

Archive Sketch

SKEICHLP it aes Cirl+ Shift=1

Serial Monitor Ctrl+Shift=M

Serial Plotter

Firmware Updater

Upload 551 Root Certificates

Board L Boards Manager..  Ctrl+5Shift+B

Paort L4

@E-JO‘-U‘I.P-UJNH

Arduino AVR Boards e L

=
o

zet Board Info
esp3d b

Burn Bootloader

4. Pridejte soubory knihovny

Otevrete Chinese\Arduino\4.Add_libraries"Pridat knihovny"a pfidejte jej podle pokyn.

5. Otestujte vyvojové prostredi

Po instalaci prostfedi Arduino IDE a rozsitujici knihovny ESP32 mulzete otestovat, zda
je vyvojove prostiedi uspésné vytvofeno pomoci jednoduchého programu, postupujte
podle nasledujicich kroka.

@ Pripojte zakladni desku k pogitadi> Oteviete Arduino IDE> Kliknéte na Tools>
Vyberte ESP32> Vyberte (ESP32 Dev Module).

File Edit Sketch [ Tools |Help
e e | 1 Auto Format Ctrl+T
B | Archive sketch

ESP32C3 Dev Module

ESP3252 Dev Module

v ESP32 Dev Module

sketch| ~ Manage Libraries.. ClrkyShift £ £5P32-WROOM-DA Module

1 Serial Monitor Ctrl+Shift+M B e Rl

2 Serial Plotter £6P32 PICO-D4

3 Firmware Updater ESP32-63-Box

& Upload SSL Root Certificates ESP32-53-USB-0TG

5 ESP3253 CAM LCD

6 Board: "ESP32 Dev Module' I 2 > Boards Manager..  CirlShift+B S e e

7 Forti "COMS" Arduine AVR Boards » ESP32 Wrover Kit (all versions)
Get Board Info = Aventen’§3 Gync
CPU Frequency: “240MHz (WiFi/BT)" » 2sp8266 b UM TinyPICO
Core Debug Level: "Nane” 3 UM Feathers2

@ Vyberte sériovy port (Cislo sériového portu mulzete zobrazit ve spravci zafizeni

pocitaCe a poté se podivejte na nasledujici port, zda se zobrazi Cislo sériového portu,
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protoze kazda zakladni deska ma jiné Cislo COM, vyberte

skute€ného zobrazeni).

Cislo COM podle

w '[[’,_l; Systern Tools
» (D) Task Scheduler
@ Event Viewer
» i Shared Folders
- &% Local Users and Groups
» (R Performance

:.j.-: Device Manager
w == Storage
i Disk Management

=4 Services and Applications

File Edit Sketch

Auto Format

2
1 Archive Sketch

Help

sketch Manage Libraries...
1 Serial Monitor
2 Serial Plotter
3 Firmware Updater
4 Upload SSL Root Certificates
5
& Board: "ESP32 Dev Module”
7 Port: "COM9” 2

Get Board Info

CPU Frequency: "240MHz (\WiFi/BT)"

Core Debug Level: "Mone”

=.é' Computer Management (Local | +

R MM-202311270940

i Audio inputs and outputs
» B Computer
v e Digk drives
» [ Display adapters
i Firmware
i Human Interface Devices
== |DE ATAYATAP| controllers

, @ Mice and other pointing devices
» [l Monitors
F Metwork adapters

v i Ports (COM & LPT)

[ _USB-SERIAL CH340 (COM9) |
ﬁ communication port (COM1)

» = Print queues

. [ Processors

Ctrl+T
Ctrl+5hift+]
Ctrl+Shift+ M

b Serial ports
3
COM1
»
|

@@ Oteviete "Hello_esp32.ino" v "¢estina \Arduino(Experienced Learner) \2.Kod

\Lekce 1 \Hello_esp32", pfipojte ESP32 ovladaci desku k pocita¢i pomoci USB kabelu,

vyberte spravnou ovladaci desku a port, nahrajte kod na ESP32 ovladaci desku,

nastavte pfenosovou rychlost na 115200, a na monitoru sériového portu mizete vidét,

Ze se neustale vypisuje "Hello, ESP32!".
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sketch_jun1la | Arduine IDE 2.2.1 - O X
File Edit Sketch Tools Help

Q e @ ¥ ESP32 Dev Module i@l Upload W\ 0O
2 sketch_jun11a.ino
1 void setup() {
2
3 Serial.begin(1152e8);
4
5
- M=y
7 void loop() {
8
9 Serial.println("Hello, ESP32!");
10 delay(1eee);
11
12 B ||
1% |
Ln 13, Col 1 ESP32 Dev Module on COM3 0}
(& sketch_jun1la | Arduino IDE 2.2.1 — O X

File Edit Sketch Tocls Help

sketch_juniia.ino 1

1 void setup() {

2

3 Serial.begin(115200);

4

50

6

7 void loop() {

8

9 Serial.println("Hello, ESP32!");

10 delay(10080);

11

12 i} a

13
Output  Serial Monitor X ¥y @O =
[Message (Enter to send message to 'ESP32 [| No Line Ending ~ | 115200 baud X
Hello, ESP32! 2

Hello, ESP32!
Hello, ESP32!
Hello, ESP32!
Hello, ESP32! *——
Hello, ESP32!
Hello, ESP32!
Hello, ESP32!

Ln 13,Col 1 ESP32 Dev Moduleoncom9e [22 B
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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 otaCeni motoru; pfevodovka mnohonasobné sniZuje otacky motoru a
zveétSuje vystupni toCivy moment motoru odpovidajicim nasobkem a poté jej vysila;
potenciometr a pfevodovka se otaceji spolecné s koncovym stupném a méfi skuteény
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—otaceni
motoru—zpomaleni nastaveného prfevodu—otaceni vahadla—zpétna vazba
skutedného Uhlu motoru—Ridici deska nastavi polohu motoru na cilovy uhel podle
zpétné vazby.

2. Definice vyvodul servopohonu

@ Serva maji obvykle 3 ovladaci vodi¢e: napajeni, zem a signal.

IH ‘

@ Definice pinl serva: hnéda linka - GND, ¢ervena linka - 5V, oranZova linka - signal.

@ Pripojte servo k hlavni desce ESP32 podle obrazku nize.
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Zakladni deska

Kormidlo Schéma
ESP32
Hnéda déara GND
AEBE‘;T
Cervena &ara 5\/ il
EEEEEENEREEEER
Oranzova ¢ara GPIO5

Poznamka: Dbejte na to, abyste modul pfipaijili k Fidici desce ESP32 pfesné v souladu
s pokyny pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a poskozeni Fidici
desky ESP32.

3. Zkouska servopohonu

(DP¥ipojte &tyfi serva podle obrazku nize.

=2
ACEBOTT

ESP32-Max-V1.0

WWW.acebott.com

@0teviete "Servo_test.ino" v "¢estina\Arduino(Experienced Learner)\2. Kod\Lekce

1\Servo_test", pfipojte ESP32 ovladaci desku k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte

spravnou ovladaci desku, procesor a port, nahrajte kéd na ESP32 ovladaci desku.
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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 pfepinac do polohy zapnuto.

& sketch jun12a| Arduino IDE 2.2.1 - O X
|

File Edit Sketch Tools Help

1 sketch_jun12a.ino

1 #include <ESP32Servo.h>

2 Servo myservol;

3 Servo myservo2;

4 Servo myservo3;

5 Servo myservo4;

6 int pos;

-

8 void setup() {

9 myservol.attach(5);

10 myservo2.attach(16);

11 myservo3.attach(17);

12 myservod.attach(18);

13 for (pos = 1@; pos <= 17@; pos += 1) {

14 myservol.write(pos);

15 myservo2.write(pos);

16 myservo3.write(pos);

4674 myservod.write(pos);

18 delay(15);

18} -
Output = 6

Writing at exeee2f2ee... (55 %)
Writing at @xeee3s726... (66 %)
Writing at exeee3fag2... (77 %)
Writing at exeee45388... (88 %)
Writing at ©xeee84aaB9... (100 %)

Wrote 252992 bytes (139868 compressed) at ©xeee1eeee@ in 2.9 seconds (effective 686.9 kbit/s)...
Hash of data verified.

Leaving...
Ln36,Col 1 ESP32 DevModuleoncoMo (22 B

@ Pokud je servo normalni, bude se otadet 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 vypalit program nulovani serv.

Otevrete "servo_90.in0" v "Cestina\Arduino(Experienced Learner)\2. Kéd\Lekce
1\servo_90", pfipojte ESP32 ovladaci desku k pocitaci pomoci USB kabelu, vyberte

spravnou ovladaci desku, procesor a port, nahrajte kéd na ESP32 ovladaci desku..
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Lekce 2 montaz robotickych ramen

Pfed sestavenim jsme serva pojmenovali shora doli Claws, Elbow, Shoulder a

Chassis, abychom usnadnili montaz a odli$ili nazvy serv v riznych polohach.

Podvozek

l. seznam prislusenstvi

ESP32 Max V1.0 /\cryh[ Servo MG90 9G N F-F1P Joys{lck o USB Cable 1M
Controller Board 4PCS Dupont Wire Module ™ 1PC
Board 1Set 12PCS 2PCS S
1PC + S
i ] ¥

18650 Battery Screwdriver — L-Angled Socket Non-Slip Mat Non-5Slip Sleeve

Nylon Cable %
Holder Ties X 1PC

ﬂ 1°PC 2PCS

M3*12MM Dual-pass
Copper Pillar
Q= A Y 9PCS
0 )
» W 4

*

M2*10MM Round
Head Screws
10PCS

-
= ol
EIC 2

M3*3 Nylon
Gasket
6PCS

M3*8MM Flat
Head Screws
17PCS

e

.
-

M2 Nickel-Plated
Nuts
10PCS

M3*6 Nylon
Gasket
2PCS

\

M3*10MM Flat
Head Screws

-

E 1 24PCS
|

=g
4 i i"

4. M1.7*6 Large Round
£ Flat Head Tapping
B Screws
£ 10PCS

e

Block

F -

32

W Spanner 6PCS
N 1PC

M3*14MM Round
Head Screws

5PCS
Iy
24p
M3*22MM Flat
g Head Screws
| 2PCS
|
§ "
ags

M3 Nickel-Plated

Nuts
==

24PCS

M3*35 Nylon

Column
1PC

. B

M3 Nickel-Plated
Lock Nuts
4PCS

@), >

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 shlédnout montazni video, kliknéte na nize

uvedeny odkaz.

https://www.youtube.com/watch?v=RtOe7knGhkl

Nebo naskenujte nize uvedeny kéd QR.

k"

L

1. Strhnéte ochranny papir nalepeny na akrylatovych konstrukénich

dilech

2. Nainstalujte vyvojovou desku esp32 na zakladni desku

Seznam dilt

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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Y T Pozor: Nahofte je potifeba
| N

’ upevnit pouze 3 ploché

Srouby M3*8.

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

3. Nainstalujte drzak zakladni desky

Seznam dila

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 Sroubu.

|
|
|
|
!

=
_-——

4. Instalace bloku joysticku
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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: Kdyz je modul joysticku pfipojen k Dubové ¢are, mize byt skute€na barva
Dubové c¢ary jina nez na obrazku, takze staci pfipojit znacku svorky 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 pfipojili k Fidici desce ESP32 presné v souladu
s pokyny pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a poskozeni Fidici

desky ESP32.
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5. Instalace stabilizacnich panelt joysticku

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi
M3*10 Flat Head Screw 2
M3 Nut 2
/
/

Pozor: Umistéte

matice M3 na tuto
pozici.

6. Instalace kormidla Chassis
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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
hridele serva. &

¢

7. Instalace koliku otvoru tvarniku

Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

Pin 4

) ]
/?‘

Pozor: Netlacte
pfili§ silné na pin,
abyste predesli
jeho zlomeni.
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8. Zamontovat kormidlo Chassis

Seznam dila

Jméno

Mnozstvi

Straight Steering Wheel

Chassis Disk

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screw

Pozor: Namontujte

volant tak, aby ——
vystupek sméfoval k

kruhovému otvoru.

;

9. Instalace drzaku disku

Seznam dila

Jméno

Mnozstvi

Half Straight Steering Wheel

Disk bracket 1

Disk bracket 2

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

M3*10 Flat Head Screws

M3 Nuts

NN N =] =

40



mailto:support@acebott.com

E-mail:support@acebott.com

O A )
O/ \ =0

ACEBOTT

https://acebott.com

10. Pevna konstrukce sasi robotické paze

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

Seznam dila

Jméno

Mnozstvi

M2.5*4 Round Head Screw

1
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Poznamka: (DPfed instalaci tohoto kroku pfipojte kormidlo k vyvodu GPIO5
zakladni desky a poté zapnéte napajeni zakladni desky, aby bylo kormidlo v 90°

@ Chcete-li zabranit poskozeni kormidlo béhem instalace, neotaéejte hfidel

kormidla

=
[Ts}

H2 H3 H4

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

Pozor: Smér instalace
této struktury by mél byt
co nejvice v souladu s
obrazkem. Kvili pfesnosti
servopohonu muze dojit k
urcité odchylce, coz je
normalni situace.

Srouby s kulatou
hlavou M2.5*4 jsou
v sacku se servem.

11. Instalace ramene

Seznam dila

Jméno Mnozstvi

Shoulder Bracket 1 1

Elbow Bracket 1

M3*35 Nylon Column

M3*10 Flat Head Screw

NI W = =

M3 Nickel-Plated Lock Nut
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Pozor: Niklovanou pojistnou

Drzak ramene 1 S

matici Ize upevnit pomoci

L-uhlového klice. Neutahujte
ji pfilis pevné. Totéz plati pro
niklovanou pojistnou matici v
Pozor: Drzak ramene 1 by dalSim kroku.
mél byt pfipevnén k vnéjsi

Y

strané drzaku kotouce.

Pozor: Dva obdélnikové

otvory nahofe na drzaku
Loket 1 jsou umistény.

@
\ \ Niklované pojistné

matice M3

S
S
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 kormidlo a kormidlo Elbow k ESP32

Poznamka: D 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 se shodovaly
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 GP1016 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 dilu
Jmeéno 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 del3i nylonovy
sloupek.

13. Instalace konstrukce levého klepeta 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 sméfoval
dold.

Bila nylonova
podlozka ABS o

priméru 3 mm \ i

Pozor: Soucast
drapu 1s

/ volantem by mela

byt umisténa dole.
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14. Instalace konstrukce pravého klepeta robotického ramene

Seznam dila

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:Hridel serva a kulaty otvor
jsou nahore.
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Pfipojte servo Claws na pin GPIO18.
Poznamka: Pro tento krok zapnéte napajeni

Claws v poloze 90°.

SDA
5V

zakladni desky a nechte servo

H1 H2 H3 H4 H5 H6E

Seznam dilt

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

Pozor: Pocate¢ni
poloha drapu je /

zavrena.

51
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Seznam dilt

Jméno Mnozstvi

Half Straight Steering Wheel 1

M1.7*6 Large Round Flat Head Tapping Screws

Ebow Bracket 2

M3*10 Flat Head Screw

SN IS N e N N S

M2.5*4 Round Head Screw

Pozor: Namontujte volant tak,

aby vystupek sméroval ke
kruhovému otvoru.

Pozor: Ujistéte se,
ze obdélnikovy
otvor sméfuje
nahoru.
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M3*10 flat head

screw

\/

Pozor: Ujistéte se, ze drzak
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
Servomotor drapu je
pfipojen k pinu 18.

drapu by nemély
prochazet souosym
otvorem.

Servomotor lokte je
pfipojen k pinu 17.

Servomotor ramene je
pfipojen k pinu 16.

Servomotor podvozku je
pripojen k pinu 5.

Poznamka: Dbejte na to, abyste modul pfipaijili k Fidici desce ESP32 presné v souladu
s pokyny pro zapojeni, nespravné zapojeni muze vést ke zkratu a poskozeni fidici

desky ESP32.

- — —-— — — —

H1 H2 H3 H4 H5 H6

54


mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://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 1
pripojeny k Fidici desce > f |
pred utazenim Sroubd.

I

I

i

18. Pevna schranka na baterie

Seznam dild

Jméno MnozZstvi
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
1 GPIO18 Drap
2 GPIO17 Loket
3 GPIO16 Rameno
4 GPIO5 | Podvozek Podvozek

2. zakony pohybu kloubu robotické ruky

Sériové Poloha
Servo cepy Zakony pohybu
Cislo kormidla
Cim vétsi je uhel serva, tim vice se drap
1 GPIO18
otevira.
2 GPIO18 Loket Cim vétsi je uhel serva, tim vySe se loket
robotického ramene zveda.
Cim vétsi je uhel serva, tim nize se
3 GPI1O16 Rameno o .
rameno robotického ramene pohybuje
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dold.

Cim vétsi je Uhel serva, tim vice se
4 GPIO5 Podvozek zakladna robotického ramene otadi

doleva.

Il. Seznameni s kolébkovym modulem

1. Uvod do kyvného modulu

Modul kolébky se sklada ze dvou posuvnych reostatu a klice, pfi pfepnuti kolébky se
zmeéni hodnota odporu posuvnych reostatd, zméni se také odpovidajici hodnota
napéti X/Y a stisknuti kolébky silou vyvola stisknuti kliCe a odpovidajici SW signal se
stane nizkouroviovym. Obecné se Siroce pouZziva v leteckém modelafstvi, videohrach,

RC autech, gimbalu a dalSich zafizenich.

2. Test sériové hodnoty kolébkového modulu

Pokud chceme znat odpovidajici hodnotu X/Y joysticku pfi jeho pfepnuti, mizeme ji v
realném Case vypsat na sériovy monitor prostfedi Arduino IDE.

Oteviete “Joystick_test.ino” v “CesStina\Arduino(Experienced Learner)\2. Kéd\Lekce

3\Joystick_test”, pfipojte ovladaci desku ESP32 k pocitai pomoci USB kabelu,
vyberte spravnou ovladaci desku, procesor a port, nahrajte kéd na ovladaci desku

ESP32.
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Ukazkovy kod:

//Define the right X pin to 32
/[Define the right Y pin to 33

/IRead the right X value

/IRead the right Y value

/[Read the right Z value

E sketch_jun12a.ino

1 const int left_X = 32; // define the right X pin to 32
const int left_Y = 33; // define the right Y pin to 33
const int left_key = 34;
int X1 =8, YL =06, Z1 = @;

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
pinMode(left_key, INPUT);
Serial.begin(115200);

b

Qutput  Serial Monitor X ¥ @ =

%7 B O
W oo NN oYU R W

[
(]

Jo

4

Message (Enter to send message to 'ESP32 Dev Module' on 'COMT7') No Line Ending ] 115200 baud

v

-
0
&
oo
=
[Xe]
8
w
I S = N = N S S N =

Ln23,Col 1 ESP32 Dev ModuleoncoM7 (22 B
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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 drapd, 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.ino” v  &estina\Arduino(Experienced

Learner) \2. Kod\Lekce 3\JoyStick_Controlled_Robot_Arm, pfipojte ovladaci desku
ESP32 k pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou ovladaci desku, procesor a
port, nahrajte kdd na ovladaci desku ESP32.

Referen¢ni postup je nasleduijici.
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//Add the Robot arm libraries

/[The parameters are four Servo pins
/[Joystick initialization

/Ichassis left

/[chassis right

//Shoulder down

//[Shoulder up

//[Elbow up

//EIbow dwon

I/l Claws open

/I Claws close
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2. Zakony o ovladani kolébky
Jakmile to nahrajeme, zjistime, Ze paze jsou uspofadany ve tvaru , 7 “ coz je

pocatecni pozice a pak muzete ovladat joystick, ktery ovliada robotiku

Nasleduje uvod k funkcim joysticku:

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

IV. RozSireni mandatu

V zavislosti na tom, jak joystick funguje s robotickou rukou, mizeme pouzit joystick k
fizeni robotické paze, abychom mohli provadét manipulaci s pfedméty

Popis mise

Manipulator je fizen modulem joysticku, ktery provadi pfesun bloku z bodu A do bodu

B (Poznamka: Umisténi bodl A a B se definuje sam, aby bylo mozné je umistit)
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Lekce 4 Prostor pro robotickou ruku

Prostorové soufadnice robotické ruky hraji kliCovou roli pfi jejim ovladani a
programovani. Diky pfesnym prostorovym soufadnicim Ize realizovat presné
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 souradnicovych
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

servokotouc€e 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. Kinematika vpred a vzad

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
kotou€e Chassis. Po zadani zadanych soufadnic umisténi (X,Y,Z) se soubor knihovny
ve vyukovém programu automaticky pouzije k vypoctu soufadnic jednotlivych kloub
robotické paze a poté jej pfevede na uhly jednotlivych kloubu, které ur€uji 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.

ARM.Chassis angle adjust(8);
ARM.Slight adjust(0,2);

Nejprve se pouzije pfikaz 'ARM.Chassis_angle adjust(8)' k upravé stfedového
uhlového odchylky serva podvozku. Vychozi hodnota stfedového bodu je 90 stupnd,
pricemz uhly v rozmezi od 90 do 180 stupnu se nachazeji na levé strané osy -X a uhly
v rozmezi od 0 do 90 stupnitl na pravé strané osy X.

Avsak kvuli presnosti ozubenych kol béhem instalace neni zarueno, Ze servo
podvozku a fidici pfevodovka budou pfesné nastaveny na 90 stupnid. Mohou se mirné
naklanét doleva nebo doprava. Proto je v tomto bodé nutné proveést kalibraci v
programu. Napfiklad pokud se naklani o 8 stuprili doprava, je tfeba zvysit hodnotu
odchylky. Do zavorek pfikazu 'ARM.Chassis_angle_adjust()' tedy zadate 8. Pokud je
posun o 8 stupnu doleva, pak je nutné hodnotu odchylky odecist a do zavorek
'ARM.Chassis_angle_adjust()' zadat -8.

Instrukce "Slight_adjust(0,2)", tato instrukce ma dva parametry, vychozi hodnota je 0,
za predpokladu, Ze kdyz konec ramene dosahne zadaného prostoroveho bodu, stale
existuje mirna chyba posunu, pak je tfeba pouZzit tuto instrukci 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

Oteviete "Inverse Kinematics.ino" v c¢estina\Arduino(Experienced Learner)\2.

Kod\Lekce 4\Inverse_Kinematics, pfipojte desku ESP32 k pocitai pomoci USB
kabelu, vyberte spravnou desku, procesor a port, nahrajte kod do desky ESP32.

Referen¢ni postup je nasleduijici.
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//Add the Robot arm libraries

/[The parameters are four Servo pins

/[Define variables for coordinates x, y, z, and claws
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LP it i MOdUIe '
QD022_ESP32_Inverse_Kinematics.ino Sate

1 #include <ACB_ARM.h>

2 ACB_ARM ARM;

3

4 void setup() {

5 ARM.Chassis_angle_adjust(8);

6 ARM.Slight_adjust(©,2);

7 ARM.ARM_init(5,16,17,18);

8 Serial.begin(115200);

9 ¥

10 void loop() {

i s M if (Serial.available()) {

12 String input = Serial.readStringUntil(*\n');

13

14 int x, y, z, claws;

15 sscanf(input.c_str(), "%d %d %d %d", &x, &y, &z, &claws);

16

17 if (claws < 90 || claws > 180) {

18 Serial.println("Invalid claw value. Claw value must be between 90 and 180.");

19 return; —
3 Output  Serial Monitor x ¥y @O =

10815120 No Line Ending ~| 115200 baud x

.

Po nahrani programu zadejte do sériového portu 4 hodnoty, kterymi jsou soufadnice X,
soufadnice Y, soufadnice Z a uhel otevieni drapu (rozsah je 90°~180°), tyto 4 hodnoty
je tfeba oddélit mezerou, po zadani stisknéte Enter.

ARM.PtpCmd(x, y, z) je instrukce pro soufadnicové Fizeni ramene robota, pomoci
které je konec ramene robota fizen tak, aby se pFfesunul do polohy zadané v
prostorovych soufadnicich, z nichz x je soufadnice osy X, y je soufadnice osy y a z je
souradnice osy z.

ARM.ClawsCmd (claws) je instrukce pro ovladani drapu robotického ramene,
prostfednictvim instrukce pro ovladani konce otevieného a zavieného drapu, které
"claws" ovladaji uhel parametrt serva drapu, rozsah vstupu 90 ~ 180.

Pokud jsou souradnice spravné, rameno se presune do prostorového soufadnicového
bodu, pokud se po zadani soufadnic objevi na sériovém portu vyzva "Mimo rozsah!",
je to proto, Ze rozsah pohybu ramene je v kouli, takZze zadana hodnota je mimo polohu,

které muze rameno dosahnout, a pak je nutné udaje upravit a znovu zadat.
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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 se bude technologie paletizace pomoci
robotickych ramen v budoucnu vice vyuzivat. V této lekci se tedy seznamime se
zakladni funkci paletizace pomoci robotického ramene.

Il . postupy paletizace pomoci robotického ramene

Oteviete "Robot Arm_Stacking.ino" v cestina\Arduino(Experienced Learner)\2.

Kod\Lekce 5\Robot Arm_Stacking, pfipojte desku ESP32 k pocitadi pomoci USB
kabelu, vyberte spravnou desku, procesor a port, nahrajte kod do desky ESP32.

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

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

Referenéni postup je nasledujici.
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//Add the Robot arm libraries

/lInitial coordinates
/[Height of middle point
//End point coordinates

//INumber of blocks

/IChassis error calibration
/ISmall calibration error
/[The parameters are four Servo pins

/lopen claws

/[The target point is the upper object

/Iclose claws

/ILift the object after picking it up

/[Rotate above the target point

/[Placing Objects

//IRaise arms

/IServo initialization
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Po nahrani programu zjistime, Zze konec robotického ramene dorazi na pocatecni
souradnice bloku, pak uchopi horni vrstvu bloku, pfenese ji na koncové souradnice 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. RozSifeni mandatu

Podle souradnicové mapy robotického ramene jiz zname zakon paletizace
robotického ramene, pokud zname polohové soufadnice mapy, mizeme nechat
robotické rameno dokoncit funkci paletizace, dale kombinujeme mapu pro dokonc¢eni
funkce paletizace robotického ramene.

Popis mise

Na zakladé paletizaCniho programu v ukazce se pokusime v programu upravit
soufadnice pocate¢ni polohy objektu a soufadnice koncové polohy tak, aby robotické
rameno mohlo dosahnout paletizaniho efektu v riznych polohach.

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

problémUim s umisténim nebo presnosti existovat urcita mira chyby).
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Lekce 6 Uceni 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 uceni robotického

ramene.
I . postup predvedeni

Oteviete "Memory Controlled Robot Arm.ino" v  ¢estina\Arduino(Experienced
Learner)\2. Kod\Lekce 6\Memory Controlled_Robot Arm, pfipojte desku ESP32 k
pocitaCi pomoci USB kabelu, vyberte spravnou desku, procesor a port a nahrajte kod
do desky ESP32.

Referenéni postup je nasledujici.

//Add the Robot arm libraries

/[The parameters are four Servo pins

//Joystick initialization
//set the baud rate to 115200

//JoyStick memory mode

Poznamka: ) P¥i uréovani prvniho a posledniho bodu robotiky je nutné jej uloZit véas
@ Funkce paméti mlze ulozit az 20 ak&nich skupin najednou

Instrukce pro akci

Na tyci Rizeni joysticku Jdeme na to

Leva kolébka Kratky tisk UloZit akci
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Dlouhy stisk Vymazat akci
Prava hul Kratky tisk Pribéh akce

Poznamka: Na sériovém monitoru mizete vidét tipy pro €innost robotické paze

© © 6 EEETITTNES T

QD022 ESP32 Memory Controlled Robot Arm.ino

1 #include <ACB_ARM.h>//Add the Robot arm libraries
2 ACB_ARM ARM;
3
4 void setup() {
5
6 ARM.ARM init(5,16,17,18);//The parameters are four Servo pins
7 ARM.JoyStick_init(32,33,34,35,36,39); //Joystick initialization
8 Serial.begin(11520@);//set the baud rate to 115200
g
10}
i
12 void loop() {
13
14 ARM.JoyStick Memory();//JoyStick memory mode
15 —
16 }
Output  Serial Monitor X ¥ O =

No Line Ending ~ | 115200 baud -

State saved

tate saved

tate saved 4////
State saved

State saved

States executed

Ln 16, Col 1T ESP32 Dev Module on COM9 32 H

Il. RozSireni mandatu

V zavislosti na zakladnich pravidlech u€eni robotické paze, mizeme vyuzit modul
joysticku k tomu, aby se naucil pohybovat objekty

Popis mise
Pouzijte modul joysticku k fizeni robotické paZze na mapé, pfesunte blok z bodu A do
bodu B a vratte se na puvodni pozici (Poznamka: Umisténi bodu A a B se definuje

sam, aby bylo mozné je umistit)
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Lekce 7 webové ovladani robotické paze

S rostouci technologii bezdratového pfipojeni a siti Internet se technologie zafizeni
pro vzdalené fizeni pouzivaji v mnoha oblastech a umoziuji uzivatellm presné
ovladat koncové zafizeni na dalku Existuje nékolik typu bezdratovych komunikacnich
technologii, které jsou popsany pfedevsim v tomto vyukovém programu k zajisténi
vzdalené kontroly robotiky pomoci technologie WiFi

Technologie WiFi komunikace je technologie WLAN, ktera umoznuje bezdratové
pfipojit se k Internetu nebo mistni siti elektronické zafizeni, jako jsou smartphony,
tablety, notebooky atd Komunikacni technologie WiFi pfipojuje zafizeni do stejné sité
prostfednictvim bezdratového smérovace nebo pfistupového bodu (AP) a umozniuje
prijimat a posilat data mezi zafizenimi

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.

Nyni pouZijeme webové stranky k dalkovému ovladani robotické paze

l. webovy kontrolni program

Oteviete "Web_Controlled Robot Arm.ino" v €estina\Arduino(Experienced Learner)
\2.Kdéd\Lekce 7\Web_Controlled_Robot_Arm, pfipojte desku ESP32 k pocitai pomoci

USB kabelu, vyberte spravnou desku, procesor a port a nahrajte kod do desky
ESP32.

Il. Vstupni stranky

Po uspésném odeslani bude sit WIFI prohledana pomoci bezdratove sité pocitace
nebo mobilniho telefonu a pfipojena k hotspotu WIFI s nazvem Robot Arm s heslem

123455678, jak je znazornéno na nasledujicim obrazku

80


../2. Kód/Lekce 7/Web_Controlled_Robot_Arm/Web_Controlled_Robot_Arm.ino
mailto:support@acebott.com

O f\ ey
O=f A0

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

Robot_Arm

QD021_ESP32_Robot

shunxin

Po uspésném pfipojeni zadejte do fadku adresy v prohlize€i hodnotu 192.168.4.1 a

weboveé rozhrani je zobrazeno jako na nasledujicim obrazku

A\ Not secure | 192,168.4.1

Robot Arm

Claw
Open

Chassis
left
Claw
Close

Shoulder
up
Elbow Elbow
Down Up
Shoulder
Down
Slide Control

Claws  : B
Elbow ®
Shoulder: )
Chassis : &
Custom mode

9 Repeat Clear
||HHHIH' llii%l' 'IHIHI' |l!!!!!| ‘!!!!!I'

Spatial coordinate

X:|E"ter v51u1Y1|E:ter Valu|Z:|Enter Valu

Confirm

The value of x ranges from -19 to 19.
The wvalue of y ranges from @ to 19.
The wvalus of z ranges from @ to 27.
MNote: The value range is the point within the sphere.
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Sériové webové
Funkéni popis
Cislo funkce
] Ovladani Ovladejte pohyb robotického ramene pomoci tladitek na
tlacitkem webové strance.
Ovladejte pohyb robotického ramene bud pohybem jezdci,
o nebo zadanim uhlu do vstupniho pole na webove strance.
2 F)vladanl Poznamka: Pohybujte jezdcem pomalu; ¢&im rychleji ho
Jezdcem pohybujete, tim rychleji se robotické rameno pohybuje.
Muzete ulozit celkem 6 sad akci robotického ramene (Mode 1
az 6), pfiemz kazda sada muze ulozit az 20 riznych akci.
Konkrétni postup je nasleduijici:
@ Kliknutim na "Start" se tlagitko 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 dokon&eni ulozeni akce;
@ 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 prostorove
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.
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(3) Pomoci prostorového polohovani ovladejte ¢innost drapu robotického ramene,

abyste na mapé nakreslili podobny ¢tverec, a ulozZte 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.

ACEBOTT ~ SN

(D)
stars y
/1/

Poznamka:

D Tento navod se vztahuje na ACEBOTT APP verze 2.0 a vy3si, mazete kliknout na
tlaCitko nastaveni APP v levém hornim rohu Cisla verze softwaru, ujistéte se, zZe
pouzivate verzi softwaru splfiuje pozadavky;

@ Pokud potfebujete aktualizovat verzi softwaru ACEBOTT, mulzete se podivat na
metodu materialu vyzvani ke stazeni nejnovéjsi verze APP.

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

(3) Vstupte do rozhrani pro vybér a vyberte rameno robota.

Smart Farm T Save The Lost City
Robot Arm

(4) do rozhrani pro ovladani ramene robota (nyni nelze ovladat pfimo, je tfeba vypalit

program).
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Il. Fizeni robotického ramene pomoci APP

1. Nahrajte program Arduino pro APP k ovladani robotického

ramene

Pfed pouzitim APP k ovladani robotického ramene je tfeba vypalit program Arduino
pro robotické rameno, ktery bude komunikovat s APP do robotického ramene.
Otevrete "APP_Controlled Robot_Arm.ino" v ¢estina\Arduino(Experienced Learner)
\2.Kdéd\Lekce 8\APP_Controlled_Robot_Arm, pfipojte desku ESP32 k pocitai pomoci
USB kabelu, vyberte spravnou desku, procesor a port a nahrajte kod do desky
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.
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Robot_Arm

QD021_E5P32_Robot
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Poznamka:Nazev a heslo hotspotu jsou definovany v programu, ale uzivatel je mize
upravit.Pokud mame vice nez jedno robotické rameno, muzeme kazdé robotické

rameno odlisit jinym nazvem WiFi.

const char* ssid = "Robot_Arm";
const char* password = "12345678";

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

¢imz pfipojeni dokoncite.

Robot Arm

Mode 1 Vv

AV
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Po dokonceni vySe uvedenych operaci se muzete vratit do rozhrani, jak je
znazornéno nize, a poté muzete realizovat ovladani robotického ramene. Hlavni
ovladaci akce jsou: ovladani posuvniku, ovladani vstupniho pole, pfizpisobené
rezimy (start, konec, ulozeni, spusténi, reset), funkce prostorového polohovani a
funkce obnoveni polohy.

Funkce robotické paze APP.

(1) Ovladani posuvnikli: Posouvanim posuvnika odpovidajicich servopohonim v

riznych ¢astech ramene ovladate zménu polohy ramene.

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.
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Robot Arm

Mode 1 VvV

(3) Ulozeni akce: Kliknéte na “mode1”, bude mozné vybrat ze 6 rezimu (Mode 1~6),
pficemz kazdy rezim muaze ulozit az 20 rdznych akci. Kliknutim na “Run” provede
robot uloZenou akci, kliknutim na “Loop” opakuje ulozenou akci a kliknutim na “Reset”
se ulozena akce vymaze. Konkrétni operacCni proces je stejny jako pfi ovladani

prostfednictvim webové stranky.

(4) Prostorové polohovani: Zadejte prostorové soufadnice x, y, z, robotické rameno

se bude pohybovat podle zadanych prostorovych soufadnic. (Poznamka: Rozsah
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pohybu ramene je omezen konstrukci ramene. Pokud zadana hodnota pfesahuje

rozsah pohybu ramene, muzete hodnotu zadat znovu).

Robot Arm

Mode 1 Vv

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

obnovi do vychozi polohy.

Robot Arm

Mode 1 Vv
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Sledujte nas

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

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

QR kéd ACEBOTT FB Group YouTube QR kod
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