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Predmluva

Nase spolecnost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd

Historie spoleCnosti: SpoleCnost byla zaloZzena v roce 2013 a nachazi se v €inském
Silicon Valley - Shenzhenu. Sestavili jsme tym 150 ¢lend, v€éetné odbornikd na vyzkum
a vyvoj, vyrobu, prodej a logistiku, a nasim cilem je poskytovat zakaznikim vynikajici
produkty a sluzby v oblasti vzdélavani v oblasti STEM. Spolupracujeme s odborniky na
vzdélavani v oblasti STEM a obchodnimi partnery po celém svété, abychom
zakaznikim poskytovali vynikajici sady pro vzdélavani v oblasti STEM. Zaroven
zakaznikim poskytujeme také sluzby OEM, véetné baleni produkt( a sluzeb Upravy loga na

desce plosnych spoju.

Tutorial

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

bipedalniho robota.

S touto sadou muUzete:

1. Naucte se efektivné pouzivat vyvojovou desku ESP32, v€etné stazeni kodu,
pochopeni jejich vlastnosti a programovani v Arduino IDE.

2. Vytvorte si pevny programovaci zaklad na zakladé jazyka C, protoZze ESP32 vyuZiva
zjednodu$eny jazyk C/C++ pro ovladani obvodl a senzor(.

3. Prozkoumeijte princip fungovani servomotorového modulu a pochopit, jak vice
servomotord spolupracuje v projektu bipedalniho robota.

4. Postupuijte podle tutorialu a pomoci sady ACEBOTT si postupné sestavte vlastni
bipedalniho robota a zlepSete své dovednosti maker.

5. V projektu bipedalniho robota implementujte zakladni pohyby, komplexni tanecni
pohyby, ovladani pfes webovou stranku, ovladani pres aplikaci a dalSi zakladni funkce.
6. ZlepSete si celkové porozuméni konceptu bipedalniho robota a pfipravte se na

budouci
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studium. Celkové feCeno, bipedalni robot ACEBOTT je vyukova sada specialné
navrzena pro zacatecniky na bazi ESP32. Pomoci této sady si uzivatelé mohou plné
uvédomit funkci desky a servomotoru v bipedalnim robotovi. Diky tutorialim
dodanym v sadé si studenti riznych vékovych kategorii mohou osvojit cenné

znalosti o bipedalnim robotovi a uspésné sestavit vlastni projekt bipedalniho robota.

Poprodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle rostouci spoleCnost zabyvajici se technologiemi
vzdélavani v oblasti STEM, ktera se zavazala poskytovat vynikajici produkty a
kvalitni sluzby, které spini vase ocCekavani. Vazime si vaSi zpétné vazby a
vyzyvame vas, abyste nam zaslali jakékoli komentafe nebo navrhy na adresu

support@acebott.com.

Nas zkuSeny tym inZenyrd se zavazal k rychlému FeSeni veskerych problému nebo
otazek, se kterymi se setkate béhem pouzivani nasich produktd. BE€hem pracovnich

dnll vam garantujeme odpovéd do 24 hodin.

Sleduijte nas

Naskenujte QR kddy a sleduijte nas pro feSeni problému a nejnovéjsi zpravy.

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

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

ACEBOTT FB QR Code YouTube QR Code
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Nutne precist pred pouzitim
Pfed pouzitim stavebnice bipedalniho robota bude nutna instalace softwaru. Abyste
si Iépe uzili u€eni bipedalniho robota, postupujte prosim krok za krokem podle
pokynu v tomto dokumentu, vCetné stahovani a instalace softwaru, kroku

sestaveni atd.

1) Kompatibilni baterie

Z duvodu logistickych omezeni nejsme schopni s produktem dodat pozadované
baterie. Omlouvame se za zpusobené nepfijemnosti. Abychom vam pomohli rychle
najit spravnou baterii, sestavili jsme pro vasi informaci nékolik doporu¢enych
odkazu, v€etné baterii 18650 (pro napajeni robota) a nabijeek (pro nabijeni baterii

18650).
(1) Odkaz na baterii 18650: Kliknutim sem ziskate odkaz

Poznamka: Tento produkt vyzaduje vybaveni 2x 18650 bateriemi s ostrymi konci

(2) Pokyny k zakoupeni nabijecky: Baterii 18650 pouzitou v této sadé Ize
nabit dvéma zplsoby. Prvnim zplsobem je pouziti Fidici desky esp32 k
nabijeni; druhym zpusobem je kliknuti na odkaz nize pro zakoupeni
nabijeCky pro nabijeni.

(3) Odkaz na nabijecku: Kliknutim sem ziskate odkaz

(4) Navod k nabijeni Fidici desky ESP32 MAX V3.0: Pipojte bateriovy box k
rozhrani stejnosmérného napajeni fidici desky, zapnéte spinaC bateriového
boxu a pomoci datového kabelu pfipojte fidici desku k pocitaci, abyste zahajili
nabijeni baterie. Prvni 4 modré kontrolky na fidici desce indikuji aktualni zbyvajici
energii baterie. Posledni Cervena kontrolka indikuje stav nabijeni. Pokud sviti,
znamena to, Ze probiha nabijeni. Pokud nesviti, znamena to, Ze je baterie plné

nabitd nebo se aktualné nenabiji.
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Poznamka:
1. Tatofidici deska podporuje napajeni pouze lithiovymi bateriemi, nepouzivejte
suché baterie.
2. Pred nabijenim  nahrajte do fidici desky esp32 prazdny
program. Kliknéte zde pro stazeni prazdného programu.

Navod pro instalaci Arduino IDE na Windows.
Arduino IDE

Jako software s otevienym zdrojovym kddem je Arduino IDE vyvinuto na zakladé
Processing IDE, coZ je integrované vyvojoveé prostredi oficialné spusténé spole€nosti
Arduino.

S Arduino IDE staci napsat kéd programu do IDE a poté jej nahrat na desku Arduino

a program fekne desce Arduino, co ma udélat.

Stahnéte si Arduino IDE pro Windows
1) Stahnéte si Arduino IDE

(1) Stahnéte si webovou adresu Arduino IDE:
https://www.arduino.cc/en/Main/Software, oteviete adresu URL podle nasledujici
tabulky a v budoucnu vyberte odpovidajici verzi. Verze softwaru mize byt

aktualizovana, staci nainstalovat nejnové;jsi verzi.

DOWNLOAD OFTIONS
Arduino IDE 2.2.1 WIndows Win 10 s newer, 64 bins

Windows M4l estale

Windows 211 e
The new major release of the Arduino IDE i faster and even
more powerfull In addition 10 a8 more moderm editor and a
more responsive interface It features autocompletion, code
navigation, and even a live debugger, MacOS el 1013 "Mojarer” or nower, 54 bits

Linux Appimags 64 hes (X65-60
Linux 2% hile 64 bits (X86-64)

mMacOS Apple Sthcon, 11:"Big Sur” or nowaer, 58 bt

For more details, please refer 1o the Arduine IDE 2.0
documentation Relna Notes

Nightly bullds with the Latest bugfixes are avallable through
the section below.

SOURCE CODE

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

(2)Vyberte JUST DOWNLOAD.
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(3) Kdyz se objevi nasledujici obrazovka, Arduino IDE se stahuije.

& °
x 2 ;! .
o
Thank you for downioading!

FOU TR WS b0 30 SEN U0 1 The Anurs. Keo P with @ecusan uodkates, tutorial

eVerns 31d [ONT GU COMIMUNEY 10 $MIOWS! CHN0nT Woridewide Swtme

G0 TO MOME PAGE

Download Arduino IDE & support it's progress Stay In the Loop: Join Our Newsletter!

TIPS times — ATQISTENS A 113 (HvaREITaTT Wik 3 0501
3 $S $10 $25 $50

CONTRIUTT AND DOWNLOAD

Nainstalujte Arduino IDE

(1) Po dokongeni stahovani se zobrazi soubor ikony. Klepnéte na Instalovat software.

arduino-ide_2.2.1_Windows_64bit.exe

(2) Po instalaci se zobrazi nasledujici obrazovka a vyberte ,| Agree®.
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{5
| ‘ Arduinc IDE Setup —

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

Press Page Down to see the rest of the agreement.

.

Terms of Service

possibility or likelihood of such damages.

agreement to install Arduino IDE.

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 disclaim any liability whatsoever for any direct, indirect,
consequential, incidental or special damages, including, without limitation, lost revenues, lost
profits, losses resulting from business interruption or loss of data, regardiess of the form of
action or legal theory under which the liability may be asserted, even if advised of the

If you accept the terms of the agreement, dlick I Agree to continue. You must accept the

Arduino IDE 2.2,1

[

l ] IAgree

(3) Po vybéru ,Next“ se zobrazi nasledujici obrazovka a vyberte ,Install*.

| @ Arduino IDE Setup o=

Choose Installation Options
Who should this application be installed for?

X

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

O Only for me (G5230635) \

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

Arduing IDE 2:2,1

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

choose by oneself

| <Back j| QNext>|

(@) Vyberte ,Next“ a objevi se nasledujici obrazovka. Vyberte "Install".
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Arduino |DE Setup — o
Choose Install Location
Choose the folder in which to install Arduino IDE.

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

Destination Folder

|C: \Program Files\Arduino IDE | Browse...

Arduino IDE 2.2,1

< Back Install Cancel

(5) Nainstalovany software Arduino IDE.

Arduino IDE Setup —

Installing
Please wait while Arduino IDE is being installed.

Arduino IDE-2.2.1

<Back: || MNest> | | Cancel

10
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(6) Instalace je dokonéena.

Arduino IDE Setup —

w Completing Arduino IDE Setup
ARDUINO
Arduino IDE has been installed on your computer,
Click Finish to close Setup.
[ Run Arduino IDE
< Back Finish Cancel

2) Instalace Arduino IDE je dokonCena

(1) Po instalaci se na ploe objevi ikona zastupce Arduino IDE.

S0

Lol
gl 18]

(2) Po otevFeni se zobrazi nasledujici obrazovka.

& sketch novBa | Arduine 1DE 22.% - u]

Fle =da Sketch Tooh Help

saxch _novBaine

1 old setup() {

11
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Jak nainstalovat ovladac€ sériového portu CH340

Pfipojte hlavni fidici desku k pocitaci pomoci kabelu USB a ovladacC se
automaticky nainstaluje na systémy MacOS a Windows. Pokud se instalace
ovladacCe nezdafi, musite ovladac€ nainstalovat rucné.

Cip USB do sériového portu fidici desky ESP32 je CH340C. Proto je potfeba
nainstalovat ovladac pro Cip. Proces instalace ovladace je na riznych systémech v
podstaté stejny. Zde si ukazeme instalaci ovladace na systému Win10. Slozku "

USB_Drive_CH341 3 1 " naleznete v bali¢ku zdroj, ktery jsme vam poskytli. Toto

je soubor ovladace, ktery chceme nainstalovat.

1) Zkontrolujte, zda je nainstalovan ovladac¢ sériového portu CH340

(pokud je nainstalovan, preskocte jej)

(1) Zapojte jeden konec USB kabelu do Fidici desky ESP32 a druhy konec do USB
portu na pocitaci.

(2) Pii prvnim pfipojeni konzole ESP32 k pogitadi kliknéte pravym tladitkem na "My
Computer" ->"Attribute" -> Kliknéte na "Device Manager" a pod "Other Devices"

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

M Device Manager O %

File  Action Yiew Help

o mBEm S

v 4 DESKTOP-TOOVST)
& Audo inputs and outputs
S Computer
- Dk drwves
W Dusplay sdaptors
' Firmwace
s Human Interface Devices
» OF ATA/ATAM controliers
& Keyhoards
" Mice and othar ponting devices
W8 Montors
?‘ Network adapters
v ‘ Other devices

‘d. USE Senal
v B Ports (COM&LPT)
@ BE®WO (Com
= Prnt queues
D Processon

§ Software devices

& Sound, video and game controliers
S Storage controllers

B= System devices

§ Unwversal Senal Bus controtiers

12
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2) Nainstalujte ovladacC sériového portu CH340

(1) Nejprve kliknéte pravym tlagitkem na zafizeni a vyberte moznost horni nabidky

(Aktualizovat software ovladace), jak je uvedeno nize.

A Devce Manager - o
Fle  Action View Help

s mEHm B kX3

v A DESKIOP. TOWST!

§ Audio inputs and outputs
BB Computer

wn Dtk drives
S Display adaptors
. Firmware
M4 Human Interface Devices
B |DE ATA/ATAP controfiers
= Keyboards
' Mice and cther pomting devices
3 Menttors
@ Network adagten
v ' Other devices

B US| pdate dives

v § Pots D -
@ A isable device
= Print ¢ Unanstall device
Proces
0 Prece: Scan for haedware changes
' Softwi

N Sound Properties

£ Storageronmomers—

B3 Syvtem devices

§ Ureversal Senal Bus controllers

Launches the Update Driver Wizard for the uleme_d _dence
(2) Poté budete vyzvani k ,Automatically search for updated driver software* nebo

,Browse my computer for driver software®, jak je uvedeno nize. Na této strance

vyberte ,Browse my computer for driver software®.

13
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.-_.j!; Device Manager — m]
File Action View Help

= DE HEHEB EX®
v & DESKTC X
> W Auc
> B Cor « B Update Drivers — USB Serial
5w Disl
> G Dig)
> BE Firr How do you want to search for drivers?
> G Hu
> @ IDE
> El Ky —> Search automatically for updated driver software
> i Mi¢ Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
> B Mo for your device, unless you've disabled this feature in your device installation
> [ Net settings.
v k¥ ot
B
v i@ Por —> Browse my computer for driver software
ﬁ Locate and install driver software m Ihy.
> = Prir
> [ Pro
> B Sof
1 > i S
i > S Sto
1 > @ Sys
i > i Uni
~ Cancel |
(3) Poté piidejte cestu k souboru ovladade.
A
Fle Acton View MHelp
(op | [T @M B KX
~ A DESTC -
& Aue
I Cor & || Update Drivers - USB Seriat
- Db
1§l Doy
o Fim Browse for drivers on your computer
% Hur
2 o Search for detvens in this lecatson:
o5 ima LGARAL P NN TRCV R S OISO
B Wey C\Users\GS23085) Deshrop' Smant Home (ESP12) \CH3D0 Serdat P i Browe...
B rac S
1 M D) nclude witdciden
W Net
v @ Pod
@
w
= Prn feg e e hle : % )
= Print = Lot me pick fram a list of av.i-l.-b-- drivers on my (HTYV‘MJ[Q-I
n Pros 7:‘;'\"“1";\' thew "-:-;:Iv :f--r'. coempatibie with the device and o3 drvers » the
] ¢ ory = the deanc
| I o
|
i St
§ Seu
B S0
B3 5 ==
T Y

(4) Po dokonéeni instalace softwaru obdrzite potvrzovaci zpravu. Po

dokoncéeni instalace kliknéte na ,Close”.
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& s e — e ESES
File Action View Help
L Al ol BEm & kX

vAat

‘ x
B &« J Update Drivers - USE-SERIAL CH340 (COMTY)
-
4
1 The best drivers for your device are already installed
v
.
o Windows has determined that the best driver for this device s already instalied, There may be
" better dovers an Wndows Update or on the device manufacturer's website.
| USE-SERIAL CH240
{ L= |

v

“ |

-» Search for updated drivers on Windows Update

—_— A e e . AL

3) Potvrdte, Zze byl ovlada¢ sériového portu CH340 uspésné

nainstalovan

Zapojte jeden konec USB kabelu do Fidici desky ESP32 a druhy konec do USB
portu na pocitaci. Kliknéte pravym tlaCitkem na "My Computer” -> "Attribute™ ->
Kliknéte na "Device Manager" a pfipojte se k ovladacimu panelu. Nasledujici

obrazek ukazuje, Ze instalace probéhla uspésné.

.‘70(\»((“".9« - [n] >
File Acton  Yww Help
e M D HmBE EXE

v & DESKTOP-LDTSOF -

N Audio nputs 3nd outputs
S Computer
- Dak drives
B Doaplay adapten
. Firrmware
# Humoan intedface Devices
B 0F ATA/ATAPI cortroflers
& naging dences
2 Keyboards
. Mice and cther pointing devices
I Monecn
P Network adapters

v @ Ports (COM & LPT)

W USS-SERIAL CH320 [COMIS)
T
@ JEMO] (comm)

= Prnt queues
= Printers
0 Processors
B Secunty devices
' scftware components
' Software devce
& Sound, video end geme controllen
£ Storage controflers
B Suctem devica 11
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Vyukovy program pro Mac OS pro instalaci Arduino
IDE
Arduino IDE

Jako software s otevienym zdrojovym kddem je Arduino IDE vyvinuto na zakladé
Processing IDE, coz je integrované vyvojové prostfedi oficialné spusténé spolecnosti
Arduino.

S Arduino IDE staci napsat kéd programu do IDE a poté jej nahrat na desku Arduino.

Program fekne Arduinu, co ma deska délat.
Stahnéte si Arduino IDE pro Mac OS
1) Stahnéte si Arduino IDE
(1) Stahnéte si webovou adresu Arduino IDE:
https://www.arduino.cc/en/Main/Software, oteviete adresu URL podle nasledujici

tabulky a v budoucnu vyberte odpovidajici verzi. Verze softwaru muze byt

aktualizovana, staci nainstalovat nejnovéjsi verzi.

DOWNLOAD OPTIONS

Arduino IDE 2.2.1 Windows Wi 15 and rewer, 64 5%
Windows Ml installer
Windows 20 e

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

more powerful! In addition to a more modern editor and a Linux Appenage £4 bi

more responsive interface it features autocompletion, code Linux ot

navigation, and even a live debugger.

macOS

mMacos Apple Shan
For more details, please refer to the Ardulno IDE 2.0 :

documentation,

Nightly bullds 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.

(2)Vyberte JUST DOWNLOAD.
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Stay In the Loop: join Dur Newslettor!

Download Arduino IDE & support It's
e 11 remane 1,0 ot oy eares 2015, 3 Aofieng OF tas & ownLrravecivm
TISITIPE rmen — ATQIRTENG F) 1) (ARGt WIS 3 0501

3 $s $10 $25 $%0
L S—l
2
—— { X
)

(3) Kdyz se objevi nasledujici obrazovka, Arduino IDE se stahuije.

S o
x E ;: .
s
Thank you for downloading!

U TR WS RO 30 SEN UD 9 The Aure. KeoD Up With @ecusave uodkates, tutorial

everns 31d {00 ST COMMUNEY tO SMEON SN0 Worideide srwtme

G0 TO MOME PAGE

2) Nainstalujte Arduino IDE

(1) Po dokon&eni stahovani kliknéte na ikonu stahovani ve vasem prohlizedi a najdéte

instalacni program Arduino IDE.

o' m ™ L | ] 2 v W |
£ e v . = R—

Downiloads Clear

| arduino-ide_2.2.1_macOS_84bit.dmg
& wr2Mm8 Q J

e

(2) Kliknutim na instalaéni baliéek se zobrazi instalaéni obrazovka, staéi vybrat ikonu

Arduino IDE, prejit na Aplikace a program nainstalovat.
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o0 e @ Arduine IDE 2.2.1
~ 1
Ardano 10 Applications

- - — e

3) Instalace Arduino IDE je dokonéena

(1) V launchpadu vyhledejte Arduino IDE a otevfete jej.

B |

B shotch_povBa | Arcwine IDEZ2 21
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(3) Pro uzivatele Mac OS nastavte baudovou rychlost na 115200 pred kliknutim na

tlacitko pro nahrani.

File Edit Sketchl Tools IHeIp

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
HelloWaorld Fix Encoding & Reload
SRR RN Nk aA s ManageLibraries... Ctrl+Shift+1 AN AN R R NN AR N DN NN NN N A
Serial Monitor Ctrl+Shift+M
Serial Plotter Ctrl+Shift+L
WiFi101 / WiFiININA Firmware Updater
char wval;// 4
void setup() ‘ Board: "ESP32 Wrover Module” > |
{ | Upload Speed: "921600" | Pe 921600
Serial .begin{ | -
3 Flash Frequency: "80MHz" 5‘| 115200 | y
“void loop() Flash Mode: “QIO" 3 256000
|
{ : " Partition Scheme: "Default” 3 230400
if (Serial. J
val=Seris Core Debug Level: "None”" i 512000
if(val=" Port: "COM3" >
{ﬂ R o Get Board Info
Serizl_p
1
>
3 Programmer 5
< Burn Bootloader | >

|
Jak nainstalovat sériovy ovlada¢ CH340 na MAC

Pfipojte hlavni fidici desku k pocitaCi pomoci kabelu USB a ovlada¢ se automaticky
nainstaluje na systémy MacOS a Windows. Pokud se instalace ovladacCe nezdafi,

musite ovladac¢ nainstalovat ruéné.
1) Stahnéte si ovladace

(1) Stahnéte si ovlada¢ z webu a rozbalte jej do mistniho instalaéniho adresare.

Slozku "CH340 Driver file-mac " naleznete v bali¢ku zdroja, ktery jsme poskytli,

toto je soubor ovladace, ktery chceme nainstalovat.

& CH34xVCPDriver.dmg
‘& CH34xVCPDriver.pkg

2) Pripravte se na instalaci ovladace
(1) Pokyny pro vychozi instalaci ovladace forméatu pkg naleznete v dokumentu s
nazvem

.installing the pkg Format Driver®.
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(2) Pokud Rosetta neni podporovana v OS X 11.0 nebo nov&jsim, viz "4. Instalace

ovladaCe dmg."

(3) PFed instalaci prejdéte na stranku "System Preferences" -> "Security and Privacy" -
> "General". V ¢asti s nazvem ,Allow apps downloaded from“ vyberte moznost ,Mac

App Store and identified developers®, abyste zajistili spravnou funkénost ovladace.

-

General FileVault Firewall Privacy

A login password has been set for this user  Change Password.,,
v Reguire password 5 minutes $ after sleep or screen saver beging

Show a message when the screen is locked

Use your Apple Watch to unlock apps and your Mac

Allow apps downloaded from:

App Store
* App Store and identified developers

System software from application "CH34xVCPDriver” was blocked Allow
from loading.

37 | the lock to prevent further change Advanced... ?

3) Nainstalujte ovladac€ formatu pkg

(1) Nainstalujte ovladaé forméatu pkg, kliknéte na soubor ovladage -> Continue -> Install.

® |nstali CHIAxVCPDriver
Standard lnstall on *"Macintosh HD*

This will take 2.6 M8 of space an your computer

Cilick Install to perform a standard instaliation of this software
on the disk *Macintash HD*

installation Type

Customise
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(2) Pak Uspésné nainstalujte

omputer.

Introduction
Installer
lation of this software

Destination Select
Installer is trying to Install new software

Instaliation Type
Entor your password 1o allow this

llwngu

Install Software

Cancel

Go Back

® |nstall CH34xVCPDriver

The installation was completed successfully

introduction
Destination Select /’p\‘
nstallation Type (' \:/)
installation \\-}

Sy The installation was successful.

The software was Installed
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(3) Nainstalujte ovladaé formatu pkg na OS X 11.0 a novéjsi: oteviete "LaunchPad" ->
"CH34xVCPDriver" -> Install.

CH34xVCPDriver Application

Please click the button below 1o install the driver, move the
application to the trash to uninstall the driver

(4) Pokud pouzivate OS X 10.9 az OS X 10.15, kliknutim na Restart restartujte poéitac

a po restartovani provedte nasledujici kroky.

@ CH34xVCPDriver File Edit Format

(- —

About This Mac

System Preferences...

App Store... 6 updates
Recent Iltems > Tl
Force Quit CH34xVCPDriver XD
Sleep

Shut Down...

Lock Screen ~EQ
Log Out moyun... 8Q
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4) Nainstalujte ovladac formatu dmg

(1) Nainstalujte oviada¢ dmg, kliknéte na soubor dmg a pietahnéte ,CH34xVCPDriver*

do slozky aplikace opera¢niho systému.

i < o CHIAVCPDriver

CHIANWCPDYver

-.Z‘\-
’ "

Applcations

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

Install

(2) Poté oteviete "LaunchPad" -> "CH34xVCPDriver" -> Install.

(3) Nakonec se vam objevi obrazovka s napisem ,Install Tips succes*
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Install Tips

success

OK

5) Zkontrolujte, zda je nainstalovan ovladac sériového portu CH340

Po zasunuti fidici desky do portu USB oteviete system report -> Hardware -> USB.

Na pravé strané je USB zafizeni.

Pokud zafizeni USB funguje spravné, muzete najit zafizeni s "Vendor

ID" [0x1a86].

r
L

- Hardeae
ATA
Apsie oy
Aodis
Phensath
Coamars
Card Roatter
Curtrudlar
Dregrastios
Dase Burning
Pame:
Fites Crannel
Tewiny
Grapt s gl wrs
Venoy
NMEsssw
L)
Parmiel ST
Powar
Wivtats
HAN
GATA
i
Gloragm
Thutdu bl USS4
L

w Networs
Funwapl
Lucwrame
Votumes
WA
Wk

- Sottwarm
AcDesabilry
ApsiEsnnre
Duesticar
Dieattact Ssfmire
Exteniza

MacBook Pro

USH Devics Tres

LS8 1.9 Bus
158 A1
583
UE82. M

Versiso: Qo2
Speed Up 1912 Mbjs
Manufacturer Vi |
Location © QuCC130000 1 &
Current Ausilatin (A} e

Current Requred {mA).
Eetra Ogetatng Current (mAL: O

2.80 Wirstess Receiver:

Product CQuxle?0

Vondo 10 ndsa?
Versian 200

Up 15 12 Miys
Marrfacturr o
Location O OO120000 ) 8
Curnent Asaiabio tma) 500
Carrent Required jmA) g
Extrs Dparmting Curtent (mA|* O

USE Serlat:

Product £ O 7527
Veraen 5
Speed Up 0 12 Miys
Lecation © QuCONI0000 [ 3
Carrent Aualiatie tmA) .
Currant Hegured {mA) 0

Extra Opatatng Corrent (mAl: O
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Instalace modulu ESP32 do Arduino IDE

Kdyz oteviete Arduino IDE a vyberete Tools > Board, zjistite, Ze v Arduino
IDE je pouze Arduino AVR Board a zadny ESP32.

8 skesch novis | Ardiino 1D 2.2.2-mighthy-20231006 < r ®
Fie fdt SHRED Tools telp

Q ’.'/ e o
Archuve Shetchk I

ghaleh ey |
T Manage Lonanes 1 e Shitt sl |

Senal Monvton

Seriad Plotter

Frmaare Updates

Upload $5( Root Certificmm
e Bcard » Ecerth Marugar.. uisGnd <8
) Purt .
’ Adine AVR Bowds .
0 Get Board Infe =

Burn Booticade

Ovladaci deska, kterou tentokrat pouzivame, je ESP32 ovladaci deska,
takZze musime nainstalovat ESP32 desku do Arduino IDE. Postupujte podle
nasledujicich kroku:

1. Otevrit File > Preferences

[ & sketch_nov3a | Arduino IDE 2.2.1 - O X
File: Edit Sketch Tools Help

Nev@ Ctrl+N 3 _J\ fol

New Cloud Sketch  Alt=Ctd+N

Cpen.. Ctrl+C

Sketchbook »

Examples N ¥ ) B

Close Ctrl+W

Save Ctrl+S

Save As.., Ctrl+Shift+S

im: ]

e Preferences... Ctrl+Comma

Advanced »

Quit Ctrl+Q

Ln1,Col1 X No board selected 0
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2. P¥idat adresu spravy vyvojove rady URL

Preferences

Iwogslumn

Sketehbook location

€ \UzarsiGS2 30655 Documents' Arduino

[} Show files inside Sketches

Editor font size "

nterface scale 8 Automatic 100 %
Thama: Light ~
Language English v  |Reload required)
Show verbose nutput duting  [[] comple [ upload
Cumplar warmings None w

[ Verily code after upload

Auto save

() Editor Quick Suggestions
Addtional boards manager URLe

BROWSE

\.ﬂ

3. Zkopirujte adresu URL z textového pole nize a pfidejte ji do
"Additional Boards Manager URLs".

Aoddonal Boards Managar URLs

Erda aistional URLY. arw e apch row

0k Yor o bt of unafBicial bowrd support URLS
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Addibonal Boards Manager URLs

Entar additional URLs. one for each row

http Marduino 0595266 mwmbhwdagc_ow&cw_m json
hitps e arduing me/package_espl?_Index jsor|

Click for & list of unaficia boord support VALY

Preferences x
Settings | Network

Sketchbook location

e \WsaniGE2306.5' DocurnartsiArduing

Show files insde Sketches

Ediier fonl siza: "

Intarface scae & Avsomatic 140 %

Thome: Light v

Language: English v (Reload requeed)

Show verbose outpul during [ compile (T upload

Compilet wamngs Nore v

] Vertty code after upload

B Auto save

] Editor Qulick Suggestans

Additioral boards manager URLS.  hitp:/ardunn espl206 convstatilpackage sspl288cam _Index json htps./fw..
."‘ ,

5. Kliknéte Tools > Board > Boards Manager...
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\ sketch_nov15b | Arduine IDE 2.2.1 - (m} X
‘ile Edit Skelff]) Tools Help

Auto Format Ctel+T

Archive Sketch

Manage Libraries.., Ctrl+Shift+|
Serial Monitar cuesniem | Sketch_nov15b.ino

Serial Plotter 1 void setup( ) {
Firmware Updater 2 // put your se
g Ty Upload SSL Root Certificates 3
o Board o Boards Manager..  Ctr+Shift+B
Port »
Ar 3 rduino AVR Boards 4
by Get Board Info R {
1 Burn Bootloader ] 4 77 puT yodlt ma
Boards included in this package: 8
LilyPad Arduino USB, Arduino 9 }
Gemma, Adafruit Circuit... 10

More info

1.86 v REMOVE

Ln4, Col2 X No board selected [

6. Vyhledejte "ESP32" ve vyhledavacim panelu BOARDS MANAGER a

nainstalujte ho.

Upozornéni: Nainstalujte verzi 2.0.12 esp32, protoZze nova verze neni
kompatibilni s knihovnou navodl a maze zpusobit chyby programu! Pokud

byla verze 3.0 jiz nainstalovana, odinstalujte a znovu nainstalujte verzi 2.0

esp32.
B dherch vt | A 6 321 o
1 Shench Taske ek I
co mmmmm

Arduing E523] Boarte

(Y

v INSTALL

Lo R
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7. Pockejte, az bude instalace dokon¢ena a zaviete Arduino IDE, kdyZ se zobrazi

nasledujici rozhrani.

oot

8. Oteviete Arduino IDE znovu, vyberte Tools > Board a zjistite, Ze se objevi

deska esp32.

&) sketch_nov3a | Arduino IDE 2.2.1 - O X
File Edit Sko Teols Help

Archive Sketch

Sketcs . Manage Libraries... Ctrl+Shift=

Serial Monitor Ctrl+Shift«M

Serial Plotter

Firmware Updater

Upload SSL Root Certificates

Board 4 Boards Manager..  Ctrl+Shift<B

0 r‘i:=-..l [ JRLY o T S WA N =)

Port ’ . .y
Arduino AVR Boards > —

[
[av}

Get Board Info -
esp32 4

Burn Bootloader
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Stavba téla robota

Krok 1 RozliSit levou a pravou chodidlovou akrylovou Cast
bipedalniho robota

Levé pata akryl Prava pata akryl

ou a pravou chodi
robota, je podle sméru otvoru v oblasti pata. V
zobrazeném uhlu pohledu je otvor na paté naklonény

doprava u levé chodidlové €asti z akrylu a doleva u pravé

chodidlové Casti z akrylu;

2. Pfi montazi si musite byt jisti, Ze otvory na paté obou

chodidel jsou blizko vnitfni strany.

3. PFi montazi odstrante ochrannou folii z akrylovych desek.
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Krok 2 Instalace levé a praveé konstrukce podrazky robota

Akrylat prolevé | Akrylat pro pravé Upeviiovaci deska
chodidlo*1 chodidlo*1 servopohonu na lytka*2
Seznam
dila Akrylatovy
podpdrny ram pro M3 matice *4 M3*10mm Sroub*4
chodidla*2
Poznamka: Zde se pouziva kratsi
M3 matice musi byt akrylat.
zde zablokovana. /
Schéma
montaze
Prava noha akryl
Akrylatovy podpurny ram pro chodidla je svym vzhledem podobny ramu
Poznamky | Pro stehenni chodidla, ktery bude pouzit pozdéji, ale akrylatovy podpdrny ram

pro chodidla je kratsi, proto si je pfi pouziti nezamérite.
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Krok 3 Instalace levého a pravého serva lytka robota

Sestavena konstrukce levého Sestavena konstrukce .
Seznam chodidla pravého chodidla Servo*2
dilt
M2*10mm Sroub*4 M2 matice*4

Poznamka: Smér instalace levého a
Schéma pravého servo hfidele a orientace
montaze otvorll na paté musi byt shodné.
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Krok 4 Nainstalujte kormidlo s polovi¢ni drazkou

Upevriovaci deska
volantu s polovi¢ni
drazkou*2

Seznam Volant s polovi¢ni
dila drazkou*2

M1.7*6mm vruty * 4

Poznamka:
Vystupek kormidla
sméfuje do kulatého

otvoru.

Schéma
montaze

, Tuto konstrukci je tfeba osadit dvéma kusy.
Poznamky
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Krok 5 Nainstalujte kormidlo s drazkou

Seznam PFimeé kormidio * 2 Upevriovaci deska pro

* *
dild pfimé kormidlo * 2 ML.7*6mm vruty*4

Poznamka: Oba
Srouby by mély byt
zajistény ve vnéjSim
kulatém otvoru.

\
!

Schéma
montaze i I
Poznamky Tuto konstrukci je tfeba osadit dvéma kusy.
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Krok 6 Instalace nosné konstrukce levého a pravého stehna

robota
Smontovana upevriovaci Smontovana upeviovaci Ram
Seznam deska pro pfimé kormidlo * 2 deska pro polovi¢ni rovné podpéry
dilé kormidlo * 2 stehen * 2
* & *
M3*10mm Srouby * 4 M3 matice*4
Poznamka: Smér kormidla u
upevnovaci desky kormidla s
jednou linii je dold.
Stehenni
podpéra
Schéma
montaze
Poznamka: Volant by mél sméfovat ven.
. Tuto konstrukci je tfeba osadit dvéma kusy.
Poznamky
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Krok 7 Upevnéni stehenniho serva robota

. Upevnovaci deska M2*10mm Srouby*4
Servo*2 .
Seznam serva stehen * 1
dila .
M2 Matice*4
Poznamka: Obé hfidele
serva by mély byt
instalovany smérem k SirSi
strané akrylatu.
i
_——
S
—_——
Schéma
montaze
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Krok 8 Instalace konstrukce stehen robota

Seznam
dild

Smontované servo Smontovany ram M2.5*4mm Srouby*2
stehen podpéry stehen

Schéma
montaze

Poznamka:
Pfi montazi
této

konstrukce
by strana s
volantem
méla
smérovat
dopfedu.

Poznamky

1. Pred instalaci tohoto kroku se ujistéte, ze servo dokoncilo inicializacni uhel;
2. PFiupevnovani stehenniho serva mizete pfipojit dvé stehenni serva robota
k zakladni desce, levé stehenni servo k GPIO5 a pravé stehenni servo k
GPI018. Po zapnuti serva upevnéte ram podpéry stehen, abyste zajistili, ze
hfidel serva je namontovana v uhlu 90 stupriti. Po zapnuti je

zakazano servem prudce otacet.
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Krok 9 Instalace levé nohy robota

Smontovana

A * S *
Sez’noam Smontovana konstrukce konstrukee levého M2.5*4mm Sroub*1
dild stehen robota .
lytka
Schéma
montaze
Poznamka: Hridel serva
by méla byt instalovana
dovnitf.
1. Pred instalaci tohoto kroku se ujistéte, Zze servo dokongilo inicializaéni uhel;
2. P¥i upevhovani serva lytka na levé strané robota mlizete pripojit servo lytka
robota k zakladni desce, pfipojit levé lytko ke GPIO16 a po zapnuti serva
Poznamky

upevnit polovicni drazkovanou kormidlovou listu, coz zajisti, Ze hfidel serva bude
sestavena v Uhlu 90 stupfit. Po zapnuti je zakazano servem

prudce otacet.
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Krok 10 Instalace pravé nohy robota

. Smontovana N . N
Sez’neam Smontovana konstrukce konstrukce pravého M2.5*4mm Sroub*1
dilt stehen robota lytka

Schéma
montaze

1. Pred instalaci tohoto kroku se ujistéte, Ze servo dokoncilo inicializacni uhel;
2. Pri upevnovani serva lytka na pravé strané robota mizete pfipojit servo lytka
robota k zakladni desce a levé lytko k GPIO17. Upevnéte jej po zapnuti
Poznamky | serva, abyste zajistili, Ze hfidel serva je sestavena v Uhlu 90 stupid. Po
zapnuti je zakazano servem prudce otacet.

3. Po instalaci tohoto kroku muazete nejprve vypnout napajeni zakladni

desky.
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Krok 11 Instalace Sroubd nohou

Seznam M3*10mm &rouby*2 M3 Matice*2
Schéma
montaze
M3 Matice
M3 zavitova matice Ize upevnit pomoci klice ,sedmicka®“, ale neni tfeba
. ji pfilis utahovat, staci zajistit, aby konstrukce holen & mohla volné
Poznamky

rotovat.
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Krok 12 Instalace dvoupriichodového médéného sloupku

Seznam M3*25mm distanéni
ilc M3*10mm Srouby*4 sloupek s vnitinim
dilt eK !
zavitem*4
Schéma
montaze

M3*10mm Matice
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Krok 13 Instalace zakladni desky esp32 (1)

Seznam Akrylovadeskapro | Mm3+*10mm distanéni
gl upevneni ka|ad”' sloupek s vnitinim M3*6mm Sroub*4
desky*1 zavitem*4
Pozndmka: Dvouprlichodovy médény sloupek by még,
byt instalovan do ¢tyr otvor( dle obrazku

Poznamka: Strana s motivem

zakladni desky sméfuje nahoru.
Schéma
montaze
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Krok 14 Instalace zakladni desky esp32 (2)

Znam « . L
Se dl’lf? M3*10mm Srouby*4 M3 Matice*4 Bateriovy Box*1
¢ ¢ Poznamka: Smér
instalace bateriové
skiiné by mél byt stejny
— jako smér napajeciho
portu zakladni desky.
Schéma
montaze

\ M3*10mm Srouby
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Krok 15 Instalace zakladni desky esp32 (3)

Seznam ESP:}_Z
dila mikroCip*1 M3*6mm Srouby*3

Poznamka: Na  zakladni . .
desce jsou potfeba pouze 3 _ M3*6mm Srouby
Srouby.

r\
N

Schéma
montaze
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Krok 16 Instalace ultrazvukového senzoru (1)

o Ultrazvukova . « .
Seznam | Ultrasonicky Sensor| yneviovaci deska*1 M2*10mm Srouby*4
dild
M2 Matice*4
Poznamka: Smér instalace
ultrazvukového senzoru by mél byt
takovy, aby pin sméroval nahoru.
. 2
o o
/
/ /.,r
Schéma g
montaze =B
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Krok 17 Instalace ultrazvukového senzoru (2)

Sestavena Sestaveni
ultrazvukova upevnovaci desky M3*10mm $rouby*1
Seznam upeviiovaci deska zakladni desky
M3 Matice*1
Schéma
montaze

\ M3*10mm Sroub
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Krok 18 Sestaveni horni a spodni ¢asti robota

Seznam | Sestavena horni ¢ast Sestavena spodni M3*10mm Srouby*4
dilt robota Cast robota
g M3*10mm Srouby
Schéma
montaze

47



mailto:support@acebott.com

=

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

Krok 19 Vlozeni tésneni

Seznam

> t3
dil PodlozZky*8
Poznamka:Podle obrazku nalepte na kazdou chodidlovou plochu
4 podlozky.
Schéma
montaze
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Krok 20 Kompletni schéma robota
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Krok 21 Maska bipedalniho robota

Seznam

e Kreslena maska*6
dilt

Schéma
montaze

1. Zarovnejte oCi masky s ultrazvukovym senzorem bipedalniho robota a
upevnéte ji na robota. Sada obsahuje také kratky kousek oboustranné pasky.
Pokud je jiz pevné upevnéna, neni tfeba oboustrannou pasku pouzivat; pokud
je maska velmi volna a snadno spadne, mlzete odtrhnout vhodny kus a
Poznamky nalepit ji na masku a poté ji upevnit na bipedalniho robota;

2. Protoze je obtizné masku po nalepeni oboustranné pasky odtrhnout,
ovliviiuje to opé&tovnou vyménu masky, proto se doporucuje oboustrannou

pasku nelepit;
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Krok 22 Schéma zapojeni

GPIO18 GPIOS

GPIO17 GPIO16
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1. Cerveny drat serva se pfipoji k pinu 5V ESP32, hnédy drat k pinu GND a
oranzovy drat k pinu S;

2. Bily drat ultrazvuku (TRIG) se pfipoji k pinu GPIO13 ESP32, modry drat
(ECHO) k pinu GP1014, Cerveny drat (VCC) k pinu 5V ESP32 a Cerny drat (GND)
k pinu GND ESP32,;

3. Piny serv pro dvounohého robota: serv pro levé stehno — GPIO5, serv pro levou
nohu — GPIO16, serv pro pravé stehno — GPIO18, serv pro pravou nohu —
GPIO17.

4. Pripojte moduly k Fidici desce ESP32 pfesné podle pokynU k zapojeni, nespravné

zapojeni muze zpusobit zkrat na desce ESP32 a jeji poSkozeni.
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Lekce 1 Uvod do bipedalniho robota

Bipedalni robot je robot, ktery simuluje lidskou chlzi. Ma dvé pohyblivé nohy a dokaze
realizovat bipedalni chiizi a souvisejici ¢innosti. Vyzkum bipedalnich robotl muize vyrazné
podpofit pokrok v interakci Clovéka s poCitaCem, umélé inteligenci a biomechanice. Pomaha
védcim ziskat hlubSi pochopeni fizeni chize, adaptace na komplexni prostfedi a
dalSich problému a polozit zaklady pro budouci robotické technologie.

V soucasné dobé bipedalni roboti dosahli pozoruhodnych Uspécht v oblasti stability a
pohybovych schopnosti. Maji Sirokou Skalu uplatnéni v souvisejicich oblastech, jako je
zachrana, oSetfovatelstvi, vzdélavani a zabava. V budouci vyrobé a Zivot&¢ mohou
bipedalni roboti také pomoci lidem feSit mnoho problému, jako je fada nebezpe&nych nebo
téZkych ukolu, jako je zachrana.

Tento tutorial pouziva bipedalniho robota slozeného ze ¢ty serv. Vlevo a vpravo jsou dvé

serva, ktera tvofi stehenni a lytkovy kloub bipedalniho robota.
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Znalost hardwaru
1. Zakladni deska ESP32

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

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

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

12C communication interface
14 digital ports

Reset button 14 digital ports

Serial
communication
interface

USB (5V)

Battery display
ESP32
Indicator light

Acebott Exclusive
Serial Number

; D ACEBOTT
THIPO

DC
(8.4V Li-ion battery)

l———— Analog port

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

Poznamka:

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

poskodite!
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(2) Nepouzivejte suché baterie, mohly by zpusobit explozi! Sériové Ize
zapojit pouze dve lithioveé baterie 8.4 V.
(3) Nedoporucuje se dotykat se soucasti napajeciho zdroje Cipu rukama,

abyste predesli popaleninam.

2. Servo

Uvod do servomechanismu

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

Princip jeho Cinnosti spociva v tom, Ze Fidici deska pfijima fidici signal ze zdroje signalu a
pohani motor k otaceni; pfevodovka mnohonasobné snizuje otacky motoru a zesiluje
vystupni moment motoru o odpovidajici nasobek a poté jej vydava; potenciometr a
koncovy stupen prevodovky se otaceji spolecné, aby zméfily skuteCny uhel natoCeni hiidele serva;
fidici deska pfijima skuteCny uhel natoCeni motoru zpétné odeslany potenciometrem a
porovnava jej s cilovym uhlem. Pokud dojde k chybé, servo se otaci do cilové uhlové
polohy.

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

zpomaleni pfevodového stupné — otaceni volantu —
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zpétna vazba skute€ného uhlu motoru — fidici deska upravuje polohu motoru na cilovy

uhel podle zpétné vazby.

Definice pinu serva

(1) Servo mé obvykle 3 fidici vodi¢e: napajeci vodi¢, zemnici vodi¢ a signalni vodic.

(2) Definice pin(i serva: hnédy vodic - GND, &erveny vodi¢ - 5V, oranZovy vodié - signal.

(3)Zptisob pfipojeni mezi servem a zakladni deskou ESP32 je nasleduijici, napriklad

pfipojeni k pinu GPIO 5.

Zakladni deska
Servo esp32 Schéma zapojeni
Cerveny vodic 5V
Oranzovy
vodic GPIO 5
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Princip pohybu bipedalniho robota

Pohyb bipedalnich robotu je zaloZzen pfedevsim na napodobovani lidské chlize a riznych

chuzi robota se dosahuje stfidavym pohybem obou nohou. Pohyb kazdé nohy robota

je fizen kloubovym servem na noze a kazdé servo je obvykle zodpovédné za pohyb

jednoho kloubu. Servo upravuje svou vlastni rotacni polohu pfijimanim Fidicich signald,

takze nohy robota se pohybuji podle pfedem stanoveného uhlu. Koordinovanou rotaci

kazdého serva lIze dosahnout slozitych pohybl, jako je pohyb vprfed, vzad, otaéeni a

zastaveni.

Piny serva bipedalniho robota

Dvounohy robot pouziva celkem 4 serva a jejich odpovidajici Cisla pint jsou nasleduijici:

Poradoveé

o Cislo ] o,
Cislo Dinu Poloha serva Schéma zapojeni
Levé stehno
1 GPIO 5
GPIO18
Levé lytko Prave
vt stehno GPIO5
2 GPIO 16 Levé
stehno
GPI017
GPIO 17 . Pravé
3 Prave lytko lytko | GE'S;G
lytko
4 GPIO 18 Pravé stehno
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Zakon pohybu serva bipedalniho robota

Porg?s?;é Piny serva Pgé?\?: Zakon pohybu
1| omos | Levesemo | CMRElesens s
o | omots | tevemo|  Omeleeleena i vicse
s | omomr | pmeme | Omveleteena imviese
| emom | O e e
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Lekce 2 Zakladni pohyb bipedalniho robota
Pohyb bipedalniho robota vpred a vzad

Pohyb vpfed a vzad je jednim ze zakladnich pohyb( bipedalniho robota. Naucenim se
Poznamka: Po zapnuti dvounohého robota je zakazano otacet servo pfimo rukou, aby
nedoslo k jeho poskozeni.

1. Program pro pohyb vpred
Oteviete ,Move Forward.ino* v &asti ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.
Program\lesson2\Move_Forward®, propojte vyvojovou desku ESP32 a pocita¢ pomoci
kabelu USB, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kdd do vyvojové desky
ESP32, pfipojte vyvojovou desku k napajeni bateriového boxu a prepnéte spinaC
bateriového boxu do polohy
~ON.

Referen¢ni program je nasledujici:

// initialize servo

// 909090 90

//Define an array of forward movements of the robot

//GPIO5, GP1016, GPIO18, GPIO17, time

//Left leg up, left leg forward
//Left leg landing
//Right leg up, right leg forward

//Right leg landing
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void loop() {

Servo_PROGRAM_Run(Servo_Forward, Servo_Forward_Step);

Po nahrani programu je na obrazku niZze znazornéna chlze bipedalniho Robota

odpovidajici teoretickému programu.

ARRA g

Poznamka:

1. Bipedalni robot béhem skuteéného provozu kvlli neschopnosti
zvednout nohy v dusledku tézisté a tfeni s povrchem nem(ze chodit pfesné
podle obrazku. Pfi programovani a pochopeni programu je vSak nutné

postupovat podle pohybu znazornénych na obrazku.

2. Mzete vSak stfidavé rukou pfidrZzovat jeho chodidla, abyste pozorovali jeho
pohyb. Nejprve rukou pfidrzte jeho pravou nohu, pocCkejte, az dokonci treti
pohyb z obrazku, a poté pfidrzte jeho levou nohu. Timto zpusobem bude
robot schopen pohybovat se vpfed podle krokového cyklu znazornéného
na obrazku.

2. Program pro pohyb vzad

Otevfete soubor ,Move Backward.ino® v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.

Program\lesson2\Move_Backward®, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitaCi pomoci
USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kéd na vyvojovou

desku ESP32, pfipojte napajeni z
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bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac bateriového boxu do polohy ,ON*.

Referencni program je nasleduijici:

[/l initialize servo

/190 90 90 90

//Define an array of Backward movements of the
robot

[IGP105, GP1016, GPIO18, GPIO17, time

//Right leg up, right leg backward

/IRight leg landing
//Left leg up, left leg backward
//Left leg landing

Po nahrani programu je na obrazku nize znazornéna chize bipedalniho Robota

odpovidajici teoretickému programu.
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ARRAXR

Poznamka:

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

2. Mizete vak rucné stfidaveé pfidrzovat jeho chodidla, abyste pozorovali jeho pohyb.
Nejprve pfidrzte pravou nohu, pockejte, az dokondi tfeti fazi pohybu z obrazku,
a poté pridrzte levou nohu. Timto zpUsobem bude robot schopen

pohybovat se dozadu podle krokoveého cyklu na obrazku.

Rotace bipedalniho robota vievo a vpravo

Rotace robota na dvou nohach doleva a doprava vyzaduje o néco vice kroku nez postup

vpred a vzad, je tfeba nastavit uhel, o ktery se robot ma otodit, a urcit polohu kazdého kroku.

1. Program pro otaCeni doleva

Oteviete  soubor ,Turn_Leftino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily  student)\6.
Program\lesson2\Turn_Left", pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitaCi pomoci USB
kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,ON*.
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Referencni program je nasleduijici:

// initialize servo

// 909090 90

//Define an array of Left movements of the robot

//GP105, GP1016, GPI018, GPIO17, time

//The left thigh rotates outward, the right thigh rotates outward,
and the left calf rotates outward

//Turn the left calf inward

//The left calf rotates inward, the right thigh rotates inward, and
the right calf rotates outward

//The left calf rotates outward and the right calf rotates inward

//The left thigh rotates inward and the right thigh outward

Po nahrani programu je na obrazku niZze znazornéna chuze bipedalniho Robota

odpovidajici teoretickému programu.
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AARRRR

Poznamka:

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

2. Muzete vSak ru¢né stfidavé pfidrzovat jeho chodidla, abyste pozorovali
jeho pohyb. Konkrétné, kdyz robot provede druhy pohyb z obrazku, pridrzte
nejprve jeho levou nohu. Po dokonceni tretiho pohybu z obrazku pak pfidrzte
jeho pravou nohu. Timto zplisobem bude robot schopen provést levotolivy

obrat podle krokového cyklu na obrazku.
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2. Program pro otaceni doprava

Oteviete  soubor ,Turn_Rightino® v ,Cestina\Arduino(Pokrogily  student)\6.
Program\lesson2\Turn_Right®, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitai pomoci USB
kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,ON*.

Referencni program je nasleduijici:

// initialize servo

/190 90 90 90

//Define an array of Right movements of the
robot

IIGPIOS, GP1016, GPIO18, GPIO17, time

/[The left thigh rotates outward, the right thigh rotates
outward, and the right calf rotates outward

/[Turn the right calf inward

/[The left thigh rotates inward, the left calf outward, and

the right calf inward
/[The left calf was rotated inward and the right calf outward

/[The left thigh rotates outward and the right thigh rotates
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odpovidajici teoretickému programu.

ARARS

Poznamka:

1. Bipedalni robot bé&hem skuteéného provozu kvuli neschopnosti
zvednout nohy v dusledku tézisté a tfeni s povrchem nemdze provadét chizi
presné podle obrazku, ale pfi programovani a pochopeni programu je nutné
postupovat podle pohybu na obrazku.

2. Mlzete vSak stfidavé pfidrzovat jeho chodidla rukou, abyste pozorovali jeho
pohyb - kdyz bipedalni robot provede druhy pohyb z obrazku, pfidrzte
nejprve jeho pravou nohu, pockejte az dokondi tfeti pohyb z obrazku, a poté
pfidrzte jeho levou nohu. Timto zpusobem bude schopen provést otocku

doprava podle pohyboveho vzoru na obrazku.

Sériova kontrola pohybu robota dopredu, dozadu, doleva a doprava

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

Oteviete soubor ,Serial Control.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.

Program\lesson2\Serial_Control“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitati pomoci
USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kéd na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac

bateriového boxu do polohy ,ON*.
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[l initialize servo

// set the baud rate to
115200

90 90 90

//Forward

IIGPIOS, GPI016, GP1018, GPIO17, time

//IBackward

//Left
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/IRight

/[Determine whether there is serial port

/[Print the input serial port data

//When "forward" is input, the robot moves forward

//When "backward" is input, the robot moves
backward

//When "left" is input, the robot rotates to the left

//When "right" is input, the robot rotates to the right
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Po nahrani programu oteviete sériovy monitor a do vstupniho pole sériového portu
zadejte ,forward®, poté stisknéte klavesu ,Enter” na klavesnici a dvounohy robot provede
jedno pohybové akci smérem vpred. Podobné miizete postupné zadat pfikazy ,backward®,

Jeft’, right”, abyste robot ovladli k provadéni odpovidajicich pohyb.

Biped_Robot_Move_Sarial.ino 1
58 String input = Serial.readStringUntil('\n');
59 String action = input;
£e action.trim();
61 Serial.printin(action);
62 if (action == "forward") {
63 Servo_PROGRAM_Run(Servo_Forward, Servo_Forward_Step);
64 } else i (action == "backward") {
65 Servo_PROGRAM_Run(Servo_Backward, Servo Backward_Step);
66
87 } o tion == "left") {
68 Ser Run(Servo_Left, Servo_Left_Step)
€9
78 } else if (action == “pright™) {
71 Servo_PROGRAM_Run(Servo_Right, Servo_Right_Step);
?‘ﬁ
73 b
- —_—
Output  Serial Monitor x ¥ O =
forward M— 3 NoLine Endma =
¢

ESP32 Dey ModulecaCOoMy 22 9
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Lekce 3 Funkce sledovani bipedalniho robota

Funkce sledovani robota je schopnost robota automaticky sledovat cilovy objekt. Tato
funkce je uziteCna v mnoha aplikacnich scénafich, jako jsou inteligentni asistenti,

automatické navadeéni, logisticka distribuce atd.

V soucasné dobé existuje mnoho senzoru, které dokazi realizovat funkci sledovani robota,
napfiklad: kamery, laserové radary, ultrazvukové senzory atd. Dvounohy robot v tomto
tutorialu realizuje nasledujici funkci pomoci ultrazvukovych senzoru. Pfi pouziti musi
byt sledovany cil umistén v urcité vzdalenosti pfed ultrazvukovym senzorem bipedalniho
robota. Pokud je vzdalenost mezi cilem a bipedalnim robotem mens$i nez nastavena
prahova hodnota, robot se posune zpét; pokud je vzdalenost mezi cilem a bipedalnim
robotem vétsi nez nastavena prahova hodnota, robot se posune dopfedu; pokud je
vzdalenost mezi cilem a bipedalnim robotem rovna nastavené prahové hodnoté, robot

se zastavi.

Ultrazvukovy senzor

Ultrazvukovy senzor je senzor pouzivany k méfreni vzdalenosti. Princip ultrazvukového
senzoru je zaloZen na vyzarovani a pfijmu ultrazvukovych vin. Je Siroce pouzivan pfi méfeni
vzdalenosti, detekci objektl, méfeni hladiny a dalSich scénafich. Ultrazvukovy senzor
vysila ultrazvukové signaly prostfednictvim interniho vysilace. Kdyz ultrazvukova vina
narazi na povrch objektu, odrazi se zpét a vytvofi ozvénu. Pfijimac ultrazvukového
senzoru tyto ozvény zachycuje. Vypoctem Casu potfebného k vyzafovani a navratu

ultrazvukové viny muze senzor urcit vzdalenost mezi senzorem a objektem.
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1. Program funkce sledovani robota

Oteviete soubor ,Move Follow.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily —student)\6.
Program\lesson3\Move_Follow“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitai pomoci

USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku

ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a piepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,ON".

Referen¢ni program je nasleduijici:

// initialize servo

// 909090 90
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// Backward

/IWhen the ultrasonic detection distance is less than 15CM, the robot
moves backward
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//When the ultrasonic detection distance is 15~20CM, the robot stops
moving

// Stop

//When the ultrasonic detection distance is 20~35CM, the robot moves
forward

// Forward

Po nahrani programu muzete pouzit ruku jako sledovaci cil bipedalniho robota. Umistéte
ruku pfed ultrazvukovou vinu robota a poté se od robota pohybujte blize a dale, abyste
pozorovali jeho sledovani.
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Lekce 4 Funkce vyhybani se prekazkam bipedalniho
robota

Funkce vyhybani se pfekazkam robota mu umoziuje bezpecny pohyb ve sloZitych
prostfedich a vyhybani se srazkam s prekazkami. Funkce vyhybani se pfekazkam
bipedalniho robota v tomto tutorialu vyuziva vyzafovani a pfijem ultrazvukovych vin k
detekci vzdalenosti objektu prfed nim, ¢imz realizuje funkci vyhybani se prekazkam. Kdyz
ultrazvukovy senzor detekuje prekazku pfed nim, bipedalni robot se otoci, aby se ji
vyhnul. Pokud pfed nim Zadna pfekazka neni, bipedalni robot se dale pohybuje vpred.

Program vyhybani se prekazkam robota

Oteviete soubor ,Move Avoid.ino“ v ,Cestina\Arduino(Pokrogily — student)\6.
Program\lesson4\Move_Avoid*, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitati pomoci USB
kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kéd na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napdjeni z bateriového boxu k vyvojové desce a piepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,,ON*.

Referenéni program je nasleduijici:

// initialize servo

// 909090 90

//Forward
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//When the ultrasonic detection distance is less than 15CM, the robot stops moving

and then moves backward 6 times
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/' When the ultrasonic detection distance is 15-20cm, the robot will randomly
choose to turn left or right

//[Produces a random integer of 1 or

//When the random number is 1

//[Rotate to the right 10 times

//When the random number is 2

//Rotate to the left 10 times

//When the ultrasonic detection distance is greater than 20CM, the robot moves
forward

Po nahrani programu, kdyZ se bipedalni robot pohybuje vpfed a narazi na pfekazku pred
nim, robot se rozhodne ustoupit, pohybovat se doleva nebo doprava, aby se pfekazce
vyhnul, v zavislosti na vzdalenosti od prekazky, dokud pfed nim Zadna prekazka neni, a

poté se bude dale pohybovat vpied.
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Lekce 5 Tanec bipedalniho robota 1

V predchozich ¢astech jsme se jiz naucili zakladni pohyby robota, jako je pohyb vpfed, vzad,
doleva a doprava. UrCité uz se nemuzete docCkat, abyste tyto zakladni pohyby
zkombinovali a vytvofili na robotovi osobity tanec€ni vykon. Tato vyukova pfirucka vam
poskytne ukazkovy program pro tanec dvounohého robota, ktery vam pomuze otevfit
myslenky. Nasledné si muzete sami definovat jesté zabavnéjsi tanecni efekty.

Tancici program robota 1

Oteviete soubor ,Move Dancel.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.
Program\lesson5\Move_Dance1“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitai pomoci
USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napdjeni z bateriového boxu k vyvojové desce a piepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,,ON®.

Referen¢ni program je nasleduijici:

//initialize servo

//90 90 90 90

//GPI105, GP1016, GPIO18, GPIO17, time

//Left thigh to the outward rotation

//Left calf to the inward rotation
//Left thigh to the inward rotation
//Left thigh to the outward rotation

//Left thigh to the inward rotation
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//Left thigh to the outward rotation
//Left thigh to the inward rotation
//Left thigh to the outward rotation
//Left thigh to the inward rotation

//Left thigh to the outward rotation, Left calf to the
inward rotation

/[Action initialization of biped robot
//Right thigh to the outward rotation
//Right calf to the inward rotation
//Right thigh to the inward rotation
//Right thigh to the outward rotation
//Right thigh to the inward rotation
//Right thigh to the outward rotation
//Right thigh to the inward rotation
//Right thigh to the outward rotation
//Right thigh to the inward rotation

//Right thigh to the outward rotation, Right calf to the
outward rotation

/[Action initialization of biped robot

Po nahrani programu bude bipedalni robot tfepat levym a pravym kotnikem a opakovat
to 4krat. Ac¢koli jeho pohyby vypadaji jednoduse, je také nutné nastavit uhel kazdého
serva tak, aby kazdé servo mohlo vzajemné spolupracovat a dosahnout flexibilniho
efektu.

Poznamka: Opakovana ¢ast tane¢niho pohybu se jiz nezobrazuije.
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Lekce 6 Tanec bipedalniho robota 2

Tanecni program z minulé lekce se zaméfoval hlavné na pohyby kotnikl robota. Abychom
tane¢ni pohyb ¢€.2. Samoziejmé, pokud mate lepSi napady, mlzete kdykoliv pfidavat dalsi

pohyby.

TancCici program robota 2

Oteviete soubor ,Move Dance2.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.
Program\lesson6\Move_Dance2“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitadi pomoci
USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kod na vyvojovou desku
ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinaC
bateriového boxu do polohy ,,ON*.

Referencni program je nasleduijici:

// initialize servo

// 9090 90 90

//First
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//Fifth

Po nahrani programu se dvounohy robot nejprve 4krat pohne dopfedu a doleva a
doprava, poté 4krat zatfese levym a pravym kotnikem a nakonec 4krat zopakuje kroky

levého a pravého vesmirného tance, ¢imz vytvofi kompletni taneéni pohyb.

Poznamka: Opakovana ¢ast tane¢niho pohybu se jiz nezobrazuije.
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Lekce 7 Webove ovladani bipedalniho robota

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

pouzivat komunikaéni technologii WiFi k dalkovému ovladani dvounohych robotu.

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

(AP), takze zafizeni mohou navzajem pfijimat a odesilat data.

Zafrizeni pro webové ovladani jsou jednou z hlavnich aplikaci komunikacni technologie
WiFi a jsou Siroce pouzivana v chytrych domacnostech a chytrych primyslovych
odvétvich. Zafizeni pro webové ovladani propojuji zafizeni a fFidici terminaly
prostfednictvim internetu. Interakce mezi zafizenimi a fidicimi jednotkami lze
dosahnout pomoci jednoduchého protokolu HTTP. Kdyz je zafizeni pfipojeno k fidici
jednotce, fidici jednotka poskytuje jednoduché webové rozhrani a uzZivatelé mohou k

ni pfistupovat prostfednictvim webové stranky a zafizeni ovladat.
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Déle pouZzijeme webovou stranku k dalkovému ovladani bipedalniho robota.

Program ovladani webové stranky

Oteviete soubor ,Biped Robot Web.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.

Program\lesson7\Biped _Robot Web“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitaci
pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou
desku ESP32, pfipojte napajeni z baterioveého boxu k vyvojové desce a prepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,,ON*.

Prihlaseni na webovou stranku

Po uspéSném nahrani pouZite bezdratovou sit' pocCitate nebo mobilniho telefonu k
vyhledani WiFi a pfipojeni k WiFi hotspotu s nazvem

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

Biped_Robot

aWiFi-e9a1

ChinaNet-dc97

QY2021

Poznamka: Nazev a heslo k Wi-Fi byly definovany v programu, ale uZivatelé si je mohou
prizpusobit. Pokud mame vice bipedalnich robotl, mizeme kazdého z nich rozliSit pomoci

jiného nazvu Wi-Fi.
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const char* ssid = "Biped_Robot";//WiFi name
const char* password = "12345678";//WiFi password

Po Uspésném pripojeni zadejte do adresniho fadku  prohlizece

,192.168.4.1". Rozhrani webové stranky je nasleduijici:

A\ Not securel 192.168.4.1

Biped Robot

Forward

Turn
Right

Turn

Left Backward

Sports Mode

Right
Kick

Left

Kick Sprint

Left
Tilt

Right
Tilt

Right
Ankles

Left

pEEEe Follow

Right
Stamp

Left

Stamp Avoid
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Lekce 8 Ovladani bipedalniho robota pomoci
aplikace

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

aplikace ovladat praci dvounohého robota.
Stazeni aplikace

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

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

ACEBOTT

Travel
Astars

‘;@éiai‘

Poznamka:

1. Tento navod plati pro aplikaci ACEBOTT verze 2.0 a vySSi. Kliknutim na
tlaCitko nastaveni v levém hornim rohu aplikace zobrazite Cislo verze
softwaru. Ujistéte se, Ze verze softwaru, kterou pouzivate, spliuje
pozadavky;

2. Pokud potfebujete aktualizovat verzi softwaru ACEBOTT, muzete si

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

" ACEBOTT
Exploring

L) Create

Smart Car Weather Statio.

Bionic Biged Robot &
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Poznamka: Kliknutim na tlacitko sestaveni vpravo zobrazite video sestaveni.

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

pfimo, je nutné nahrat program).

Bionic Biped Robot @ @

A?\ﬁﬁ

Latt Ankie

A«‘iﬁﬂ

Right Mk Right Stamp

ﬂ ﬁ

Aplikace pro ovladani bipedalniho robota

1. Nahrajte program pro ovladani bipedalniho robota

Pfed pouzitim aplikace k ovladani bipedalniho robota je tfeba nahrat program pro

komunikaci bipedalniho robota s aplikaci.

Oteviete soubor ,Biped Robot App.ino* v ,Cestina\Arduino(Pokrogily student)\6.

Program\lesson8\Biped Robot App“, pfipojte vyvojovou desku ESP32 k pocitaci
pomoci USB kabelu, vyberte spravnou vyvojovou desku a port, nahrajte kdd na vyvojovou
desku ESP32, pfipojte napajeni z bateriového boxu k vyvojové desce a pfepnéte vypinac
bateriového boxu do polohy ,ON®.

2. Pripojeni k Wi-Fi dvounohého robota

Pomoci pocitace nebo mobilniho telefonu vyhledejte Wi-Fi a pfipojte se k hotspotu Wi-Fi s
nazvem ,Biped_Robot". Heslo je 12345678, jak je znazornéno na obrazku nize.
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Biped_Robot

aWiFi-e9a1

ChinaNet-dc97

le QY2021

Poznamka: Nazev a heslo k Wi-Fi byly definovany v programu, ale uzivatelé si je mohou
pfizpusobit. Pokud mame vice bipedalnich robotl, mizeme kazdého z nich rozliSit pomoci

jiného nazvu Wi-Fi.

const char* ssid = "Biped_Robot";//WiFi name
const char* password = "12345678";//WiF1i password

Ovladani pomoci aplikace

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

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

https://voutu.be/p4t8QOHNOyYgA
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Biped Robot
D @

o @ @
R A

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

vyhybani se prekazkam atd.

Biped Robot

. W

Left i

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

tuto funkci ignorovat.
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Biped Robot @ @
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