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Kapitola 4 Projekty rozSireni

Tato kapitola je pokrocild a zaméruje se na hlubokou integraci
konstrukcnich a Fidicich systémd. Jejim cilem je rozvijet inZenyrské
konstruk¢ni mysleni a inovacni dovednosti studentu. Stavbou
inteligentnich zafizeni s mechanickymi strukturami a interaktivni logikou si
studenti prostfednictvim praktickych cviceni zlepSi dovednosti v oblasti
systémové integrace a implementace projektd.

Poznamka: Obsah této kapitoly vyZaduje pro uceni pouZiti dfevéné

tabule QE201. Sadu QE201 si prosim zakupte samostatné.
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@ Cile kurzu

- Pochopte koncept ,bioniky”
Naucte se sestavit chytry bionicky model motyla

-Napiste program, ktery simuluje mavani kridel bionického motyla.

0. Uvod do kurzu

V prirodé motyli tanci nejen s eleganci, ale také s UZzasnou energetickou
ucinnosti. Spoléhaji se na sva lehka kfidla k provadéni slozitych
manévry, jako je let, vznaseni se a fizeni. Védci se témito tvory
inspirovali k ndvrhu rtznych bionickych robot(.

V této lekci budeme simulovat tfepotavé pohyby motyla a postavime si

vlastniho ,,chytrého bionického motyla“.
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% Body znalosti
1. Biomimikry
Biomimikry jsou interdisciplinarni discipliny, které studuji strukturu,
funkci a pohyb Zivych organismi v pfirodé a aplikuji své principy na
inZenyrstvi, design a vyvoj technologii. Pomahaji lidem fesit slozité
technické problémy napodobovanim moudrosti prirody a predstavuji

dokonalou kombinaci ,biologie” a ,inzenyrstvi".

Ve svété biomimikry védci ¢asto pozoruji tvory v pfirodé, aby se
inspirovali pro technologické inovace. Napriklad vazka ma pfi letu
vynikajici stabilitu a flexibilitu, coZ inspirovalo design kvadrokoptérovych
dron(; dlouhy tvar zobaku lednacka mdlze sniZit odpor pfi vstupu do
vody a pouziva se v aerodynamickém designu hlavy rychlovlaku.
Pevnost pavouciho hedvabi daleko pFfevySuje pevnost oceli, coZ vedlo
védce k vyvoji vysoce pevnych syntetickych vldken; chodidla gekon( se
mohou volné pohybovat po hladkych sténach a jejich struktura je
napodobovana pro vyrobu nanoméritkovych biomimetickych
adhezivnich materialQ; lehky a rytmicky pohyb kfidel motylt byl pouZit k
vyvoji bionickych létajicich robotl a dekorativniho uméni s estetickymi

funkcemi.
2. Inteligentni bionicky motyl
Inteligentni bionicky motyl kombinuje prevazné strukturu pfevodového

mechanismu s klikovym mechanismem, ¢imz dosahuje bionického

efektu mavani kridel a simuluje letové pohyby skutec¢nych motylu.

Strukturalni princip inteligentniho bionického motyla
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Inteligentni bionicky motyl kombinuje prevodovou konstrukci s

vackovym mechanismem, ¢imz dosahuje bionického efektu mavani

kFidel a simuluje letové pohyby skutec¢nych motylQ.
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V ten inteligentni bionicky motyl struktura, kdyZ ten motor zacina, ten
motorotadi senavysilat moc naten ostatni dvaelky ousension pode vystroj
zasnoubeni. Kdyz tenspojovaci  tycC je pfinesl nize e A velky vystroj
(klika), ten motyli kridla klapka dolU. KdyZ ten  spojovaci ty¢ je
prinesl nahorupodle ten velky vystroj, tekfitletyli. nahoru.

L

Experiment

1. Popis projektu

Ultrazvukovy modul provadi detekci vzdalenosti v realném case. Pokud
je vzdalenost objektu pfed motylem mensi nez 20 cm, motyl zane
mavat kfidly, a pokud je detekini vzdalenost vétSi nez 20 cm, kfidla

prestanou mavat.

2. Seznam hardwaru

Obraz Jméno MnoZstvi
Deska radice ESP32 1
Ultrazvukovy senzor 1
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Ovladac stejnosmérného motoru 1
Stejnosmérny motor 1

3. Sestavte bionického motyla (pokud jste si nezakoupili stavebni
material, miZete krok montazZe preskocit a pfejit pfimo k pFipojeni

hardwaru a uceni programu)
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Krok 1 Instalace ultrazvukového modulu

Seznam dild Ultrazvukovy modul*1 Rada Dupont samec-samice*4

PFipojte vodic¢e DuPont k pinim
ultrazvukového modulu: ¢erveny vodic k
VCC, modry vodic k Trig, bily vodi¢ k Echo
a Cerny vodic k GND.

Ilustrace
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Krok 2 Instalace dvoupriichodového médéného sloupku

Seznam dild

M3*10MM kulata hlava
Srouby*2

M3*12MM Dvouprichodova méd
Pilir*2

Ilustrace
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Krok 3 Sestavte konstrukci klikové hridele a ojnice

M3
* A *7%*
M3*14MM Ploché hlava Poniklované | 377 3MM nylon

Srouby*2 S T&snéni*2
Pojistné matice*2

Seznam dild

Ilustrace

Poznédmka: Pojistnou matici
nepretahujte, jinak by se
mobhla zablokovat.

274



Cm—
=D

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

Krok 4 Nainstalujte konstrukci klikové hfidele a ojnice

M3

M3*14MM Ploché hlava 3*7*3MM nylon

Seznam dilt . Poniklované NS
Srouby*2 Tésnéni*2
Pojistné matice*2
Poznamka: BEhem instalace se
ujistéte, Ze jsou oba Srouby zarovnany.
Ilustrace
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Krok 5. Instalace motylich kridel

Ilustrace
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Krok 6. Zajistéte ram téla motyla

Ilustrace
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Krok 7. Zajistéte ram téla motyla

Seznam dild Zapadka*2

Ilustrace
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Krok 8. Zajistéte motyli kridla

Ilustrace
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Krok 9 Nainstalujte upevhovaci desku motoru

Seznam dild

Srouby s kulatou hlavou M3*10MM*2

Ilustrace
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Krok 10. Instalace téla motyla

Ilustrace
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Krok 11. RozSifeni otvoru pastorku

Pozndmka: Abyste predesli poranéni
prstd, poloZte nejprve malé ozubené kolo
na stll. Poté ru¢né zatlacte h¥idel motoru
do otvoru pro ozubené kolo, abyste otvor
rozsifili. Nakonec rozSifené ozubené kolo
vyjméte, abyste usnadnili ndslednou
instalaci.

[lustrace
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Krok 12 Instalace motoru

Seznam dild

Motor*1

Ilustrace

Pozndmka: Pokud se 9
ozubené kolo obtizné otaci
povolte pojistnou matici.

S Poznamka: Po instalaci jemné otocte
malym ozubenym kolem, abyste zajistili, Ze

muzZe plynule pohanét dalsi dvé velka

ozubena kola a synchronné se otacet.
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Krok 13 Instalace bocnich paneltd

[lustrace
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Krok 14 Instalace spodniho panelu

Ilustrace
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Krok 15. Zajisténi téla motyla

Ilustrace
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Krok 16 Instalace pfedniho panelu

Poznamka: Predejte
ultrazvukovy
kabelskrz
tuto diru.

Ilustrace
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4. Schéma zapojeni
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6. Referencni postupy Otevrete "Smart_Bionic_Butterfly.ino

NArduino(Zkuseny student)\2.Code\lesson 34 Smasorutbo rBiendwgina
Butterfly\Smart_Bionic_Butterfly” nebo zkopirujte nasledujici kéd do
Arduino IDE. Po vybéru vyvojové desky (ESP32 Dev Module) a

prislusného portu podle dfive naucenych krok kliknéte na

nahrat program.

const int trigPin = 5; Trigger pin of ultrasonic sensor

const int echoPin = 16; Echo pin of ultrasonic sensor

const int motorld = 17; Motor direction control pir

const int motorlE = 18; B speed control pin

const Tloat thresholdDistance = 28.8; Distance threshold in centimeters

void setup() {

Serial.begin{1152@8); Tnitialize serial communication
pinMode(trigPin, OUTPUT); et trigger pin as output
pinMode(echoPin, INPUT); 5et echo pin as input

pinMode (motorlA, OUTPUT); et motor direction pin as output
pinMode (motorlB, OUTPUT); et motor speed pin as output

}

vold loop() {

float distance = getDistance(); easure distance
Serial.print("Distance: ");

serial.print(distance);

Se

rial.println{" cm");

if (distance != -1 && distance < thresholdDistance) {

analogWrite (motorlB, 255); et direction
analogWrite(motorlA, @); Set PWM speed

} else if (distance != -1 && distance >= thresholdDistance) {
analogWrite(motorlB, @); Set directior

analogWrite (motorla, @); 52t PWM speed

}

delay(le@); short delay for better response

}

Tloat getDistance() {
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
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delayMicroseconds(1@);
digitalWrite(trigPin, LOW);

unsigned long pulseTime = pulseIn{echoPin, HIGH, 5@88);

if (pulseTime > @) {

return pulseTime * 8.8343 [/ 2;
} else {

return -1;

}

}

https://acebott.com

Po Uspésném nahrani programu za¢néte mavat kfidly, kdyZ je nékdo

detekovan do vzdalenosti 20 cm pFimo pred vami.
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Lekce 35 Chytry odpadkovy koS

@) Cile kurzu
- Naucte se, jak funguiji chytré odpadkové koSe a jaké jsou scénafe pouZiti.

Naucte se sestavit model chytrého odpadkového kose.

-Napiste program, ktery implementuje funkci automatického

otevirani vika inteligentnich odpadkovych koSu.

Uvod do kurzu

V kazdodennim Zivoté se hygiena odpadkovych koS0 casto opomiji. Chytry
odpadkovy koS pomoci senzorl snimd blizkost lidskych rukou nebo
predmétd, automaticky otevird viko, zabranuje pfimému kontaktu a Ucinné
zlepSuje hygienu a snadnost pouZivani. S rozvojem chytrych domacnosti se
navrhuje stale vice chytrych zarizeni a chytré odpadkové koSe jsou jednim z

nich.

V této lekci se naucime, jak si postavit prakticky chytry odpadkovy kos.
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%, Body znalosti

1. Jak funguje chytry odpadkovy kos?

Chytré odpadkové koSe obvykle pouzivaji infraCervené nebo ultrazvukové senzory k
detekci pfiblizeni osoby nebo pfedmétu. Pokud je detekovana vzdalenost mensi nez
nastavena prahova hodnota, servopohon ovlada viko tak, aby se otevrelo a automaticky
zavrelo, kdyz se pfedmét vzdali. Tim se dosahne , bezkontaktniho” provozu, coz zvysuje

pohodli a hygienu.

=
" Experiment

1. Popis projektu

Tento program vyuziva ultrazvukovy senzor k detekci blizkosti clovéka.
KdyZ je nékdo detekovan v dosahu 25 centimetr(l, servomotor
automaticky otevre viko koSe. Kdyz se objekt vzdali, servomotor zpozdi

zavrenivika, ¢imz vznika bezkontaktni inteligentni systém koSe.

2. Seznam hardwaru

Obraz Jméno MnozZstvi

Deska radice ESP32 1

Ultrazvukovy senzor

Servo 1

3. Sestavte chytry odpadkovy koS (pokud jste si nezakoupili
stavebni material, mUZete krok montazZe preskocit a prejit pfimo k

pripojeni hardwaru a uc¢eni programu)
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Krok 1 Instalace ultrazvukového modulu

Seznam dild Ultrazvukovy modul*1 Rada Dupont samec-samice*4

PFipojte vodic¢e DuPont k pindim
ultrazvukového modulu: ¢erveny
vodi¢ k VCC, modry vodic¢ k Trig, bily
vodic¢ k Echo a ¢erny vodic k GND.

[lustrace
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Krok 2 Instalace serva
- M2*14MM kulata hlava ,
Seznamdild | Servo *1 . Matice M2*2
Sroub*2
Ilustrace
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Krok 3. Nainstalujte volant a spodni desku

Seznam dilG

Servo klakson*1 Srouby s kulatou hlavou M2,5%4%1

ilustrace

Pred instalace ten
volant, je tfeba
inicializovat servo. Chcete-
li ziskat inicializace
naprogramovat, N .
kliknuti
"Servo_Initialize.ino" Vv
"Angli¢tina\Arduino(Zkusenosti s

Z&k)\2.Koéd\lekce
34 Chytry Odpadky
"Can\Servo_Initialize" pro
otoceni serva o 90 stupili

Srouby s kulatou hlavou M2,5%4 jsou
soucasti baleni Sroubd, které je soucasti
serva.
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Krok 4. Instalace bocnich panelt odpadkového kose

Ilustrace
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Krok 5. Instalace krytu odpadkového koSe

Ilustrace
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Krok 6. Instalace prfedniho panelu odpadkového koSe

Ilustrace
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Krok 7. Instalace omezovace krytu odpadkového kose

Ilustrace
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4. Schéma zapojeni

+5V

= Servo

Ultrasonic

+5V

5. Pripojeni hardwaru

6. Referencni postupy
Otevrete "Smart_Trash_Can.ino "soubor v "English\Arduino(Experienced
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Learner)\2.Code\lesson 35 Chytry odpadkovy kos\Smart_Trash_Can"

nebo zkopirujte nasledujici kéd do Arduino IDE. Po vybéru vyvojoveé
desky (ESP32 Dev Module) a pfislusného portu podle pokyn(

drive naucené kroky, kliknéte nahrét program.

#include <ESP325ervo.h>

#define TRIG PIN 16 // Ultrasonic sensor trigger pin
#define ECHO PIN 17 // Ultrasonic sensor echo pin
#define SERVO _PIN 5 // Serve contrel pin
int angle = 98; ff Initial serve angle (closed position)
bool isOpened = false; // Flag to indicate if the 1lid is currently open
Servo myServo;
Function to read distance from ultrasonic sensor (in centimeters

float readDistance() {

digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);

delayMicroseconds(2);

digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH);

delayMicroseconds(1@);

digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);

long duration = pulseIn({ECHO PIN, HIGH); // Timeout after 38ms

long distance = duration * 8.834 / 2; {f Convert time to distance

delay (1@} ; {f Small delay to
stabilize readin

g
return distance;

void setup() {
Serial.begin(11528@); ff Initialize serial monitor
pinMode (TRIG_PIN, OUTPUT);

1]

trigger pin as output

pinMode (ECHO_PIN, INPUT); set echo pin as input
myServo.setPeriodHertz(5@); Standard servo frequency: 58Hz

myServo.attach({SERVO PIN, 588, 2588); // Set servo pulse width range
(S@a-2588us )

myServo.write(angle); [{ Move servo to initial (closed)
position

}

void loop() {
float distance = readDistance(); // Get distance measurement
Serial.print("Distance: ");
Serial.print(distance);
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Serial.println(™ cm™);
f If an ocbject is detected within 25 cm and 1lid is closed, open it
if (distance > @ && distance < 25 B& isOpened == false) {
for (angle = 98; angle « 178; angle++) {
myServo.write(angle); {// aGradually open the lid
delay(5); /f Small delay for smooth motion
}
isOpened = true; /{ Update state flag
}
{/ If object is far and lid is open, close it
else if (distance »= 25 BE& isOpened == true) {
delay(sea); /f Wait 8.5 seconds before closing
for (angle = 178; angle > 9@; angle--) {
myServo.write(angle); {/f aGradually close the lid
delay(5); ff small delay for smooth motion
}
isOpened = false; {{ Update state flag
}
delay(2e@); ff Short delay before next reading
t

Po uspéSném nahrani programu se chytry odpadkovy koS otevre, kdyz

detekuje pfichazejici osobu, a zavre se, kdyZ nikdo detekovan neni.
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© cile kurzu

- Zjistéte, jak funguiji chytré turnikety
- Sestavte a postavte inteligentni model turniketu
_ Napiste program pro implementaci funkce inteligentniho turniketu

& Uvod do kurzu

UZ jste nékdy vidéli u vjezdu do ndkupniho centra, kancelafské budovy
nebo verejného parkovisté chytrou branu, ktera automaticky zveda
zabradli, kdyz se blizi auto? Toto zafizeni nevyZaduje rucni ovladani a
dokaze automaticky detekovat a otevfit zabradli podle blizkosti vozidla,
coz vyrazné zlepsSuje efektivitu dopravy a Uroven inteligence. Jak tedy

Wi, Ze se blizi auto? Jak ovladat zvedani nebo spousténi zabradli?

V této lekci si postavime model inteligentni automobilové brany. PouZijeme

ultrazvukové senzory pro snimani vozidel a servopohon pro fizeni pohybu.
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bariéry, zaZijeme praktické vyuZiti inteligentnich systému v redlném

provozu.

% Body znalosti

-

1. Inteligentni brany

Inteligentni brana je inteligentni zafizeni pouZivané pro spravu pfistupu
vozidel a automatické ovladani. BéZné se pouziva v mistech, jako jsou
obytné komplexy, parkovisté, kancelarské brany a vjezdy na dalnice.
Integruje snimani, fidici logiku a akéni ¢leny pro identifikaci, urceni a

uvolnéni nebo zachyceni vjizdéjicich a vyjizdéjicich vozidel.

Jak funguji chytré brany?

Z3kladnim principem inteligentni automobilové brany je
automatizovany proces ,snimani + rizeni + provedeni”. Nejprve
ultrazvukovy senzor instalovany v predni ¢asti brany nepretrzité vysila
zvukové viny a méri dobu navratu, aby urcil, zda se bliZi vozidlo. Jakmile
je namérena vzdalenost mensi neZ nastavena hodnota (napfiklad 20
cm), hlavni fidici Cip (napfiklad ESP32) okamZité reaguje a odesila ridici
signal do serva. Po pfijeti signalu se servo zacne otacet, ¢imZ se zavora
zvedne a dokondi se akce ,,otevreni brany”. KdyzZ vozidlo projede a
opusti snimanou oblast, systém znovu potvrdi, Ze v okoli nejsou zadné
prekazky, a poté da servu pokyn k pomalému spusténi zavory a jejimu
navratu do plvodniho stavu. Cely proces nevyzaduje Zadnou rucni
obsluhu a spoléha se na data ze senzorl a programové logické Fizeni

pro dosazeni efektivniho a bezpec¢ného automatického fizeni dopravy.

304



E-mail: support@acebott.com

[oum— | p—
O N s

ACEBOTT

https://acebott.com

L]

Experiment

1. Popis projektu

Tento program implementuje inteligentni systém brany. Kdyz se vozidlo

nebo objekt priblizi k brané (s detekéni vzdalenosti mensi nez 14 cm),

systém pomoci serva automaticky zvedne zavoru brany a rozsviti

kontrolku, kterd signalizuje prujezd. KdyzZ vozidlo odjede (s detekéni

vzdalenosti vétsSi nez 20 cm), servo pomalu spusti zavoru brany a zhasne

kontrolku, ¢imz dokondi inteligentni operaci otevirani a zavirani.

2. Seznam hardwaru

Jméno

MnozZstvi

Deska radice ESP32

1

Ultrazvukovy senzor

Servo

Nepajivé pole s 400 spojovacimi body

LED

R ETH

Rezistor 220Q

3. Sestavte model inteligentni brany (Pokud jste si nezakoupili

stavebni material, preskocte kroky montaZe a pokracujte primo k

pripojeni hardwaru a programovani)
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Krok 1 Instalace ultrazvukového modulu

Seznam dild  |Ultrazvukovy modul*1 Rada Dupont samec-samice*4

PFipojte vodic¢e DuPont k pinim
ultrazvukového modulu: ¢erveny vodic k
VCC, modry vodic k Trig, bily vodi¢ k Echo
cerny vodi¢ k GND.

Ilustrace

306



o —c
o AT )

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com
Krok 2 Instalace serva
. * M2*14mm kulata hlava .
Seznam dild  |Servo *1 ¥ * Matice M2*2
Srouby*2
Ilustrace
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Krok 3 Instalace brany

Ilustrace
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Krok 4 Instalace krytu brany

Ilustrace
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Krok 5 Nainstalujte volant

M1,7*6 Samorezné

roh*1
LIAYAY ) ¥} T

Seznam dild Ridicikotou€ s poloviénimi rameny*1

(a3

Ilustrace
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Krok 6. Instalace zvedaci tyce

Seznam dildi Srouby s kulatou hlavou M2,5%4*1

Pfed zajisténim ramene vytahu nahrajte soubor ,Servo_Initialize.ino” do
souboru ,English\Arduino(Experienced Learner)\2.Code\lesson 35 Smart
Barrier Gate\Servo_Initialize”, ¢imZ otocite servo o 90 stupnd.

Ilustrace
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Krok 7 Instalace zakladny brany

Ilustrace
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Krok 8 Instalace LED diody

Seznam dild LED*1

Ilustrace
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Krok 9. Instalace nepajivého pole

Seznam dilii Prkénko*1 Oboustranna paska*1

Ilustrace
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Krok 10 Instalace LED diody

rezistor 220Q

Ohnéte piny LED diod a
ajivého pole.

vloZte je do nep

Seznam dild

Ilustrace
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Otevrete "Smart Barrier Gate.ino ,soubor v adresari

~English\Arduino(Experienced Learner)\2.Code\lesson 36 Smart Barrier
Gate\Smart_Barrier_Gate” nebo zkopirujte nasledujici kéd do Arduino

IDE. Po vybéru vyvojoveé desky (ESP32 Dev Module) a pfislusného portu

podle drive naucenych kroku kliknéte nahrat program.

#include <ESP32Servo.h?>

fidefine TRIG _PIN 16 // Ultrasonic sensor trigger pin
fidefine ECHO PIN 17 // Ultrasonic sensor echo pin
f#define LED PIN 18 // Indicator LED pin

gdefine SERVO PIN 5 'f Servo motor control pin

Servo servo;
int angle = 9@;
int flag = @; // State flag: @ = closed, 1 = opened

wvold setup() {

Serial.begin(11528@); {f Initialize serial monitor
pinMode (TRIG PIM, OUTPUT); // Set trigger pin as output
pinMode (ECHD_PIN, INPUT); // set echo pin as input
pinMode (LED_PIN, OUTPUT); '/ Set LED pin as output
servo.attach({SERVO PIN); /{ Attach servo to pi“

servo.write(angle); // Default angle: 9@° (closed
position)

}

vold loop() {

long distance = readDistance(); // Read distance from ultrasonic sensor
SEPial.println{distance}; f// Print distance to serial monitor
[/ If object (e.g., car) is detected within 14 cm and gate is closed
if (distance > @ &% dlstance <= 14 &R flag =8) {
digitalWrite(LED PIN, HIGH); £/ Turn on LED (indicates presence)
for (angle = 9@; angle > @; angle--) {
servo.write{angle); {/{ Gradually close the lid
delay(5); {// Small delay for smooth motion
}
flag = 1; {/ Update state to opened
3
If object is go (distance > 20 cm) and gate is opensd

ElJe if (dlstance *» 28 BE flag == 1) {

digitalWrite({LED_PIN, LOW); Turn off LEL
for (angle = ©; angle < 9@; angle++j {
servo.write(angle); f/ Gradually open the lid
delay(5); { Enzll delay for smooth motion

}
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flag = @; Update state to closed
t
delay(508); Small delay for stability

}

L - LLL L ol WASLG

float readDistance() {
digitalWrite(TRIG PIN, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH);
delayMicroseconds (1@);
digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);

long duration = pulseIn{ECHO_PIN, HIGH); Timeout after 38ms

long distance = duration *@.834 / 2; Convert time to distance
delay(10); Small delay to

B S B

return distance;

Po uspéSném nahrani programu se rameno zvedne, kdyz je pfed

branou auto, a spusti se, kdyZ pred ni Zadné auto neni.
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Lekce 37 Oscilacni ventilator

@ Cile kurzu

- Pochopte princip fungovani oscilacniho ventilatoru.
- Naucte se sestavit model oscilacniho ventilatoru.
-Napiste program pro implementaci funkci fazeni pfevodl a oscilace

oscilacniho ventilatoru.

Q Uvod do kurzu

Béhem horkého Iéta Casto pouzivame elektrické ventilatory k ochlazovani.
Na rozdil od béZnych ventilator( se oscila¢ni ventilatory mohou pohybovat
doleva a doprava a rovnomeérné rozvadét chladny vzduch po celé
mistnosti. V. modernich domacich spotfebicich je této schopnosti

.automatického fizeni” dosazeno predevsim motory nebo servopohony.

V této lekci se naucime, jak pomoci servopohon(, motort a
programoveého fizeni postavit jednoduchy ,oscilacni ventilator” a

simulovat jeho privod vzduchu a oscila¢ni funkce!
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% Body znalosti

1. Jak funguje oscilacni ventilator?

Oscila¢ni ventilator se sklada ze dvou hlavnich soucasti: motoru, ktery pohani
lopatky, aby se otacely vysokou rychlosti a vytvarely tak nepretrzity vanek; a
oscilacniho mechanismu, ktery zplsobuje, Ze se hlava ventilatoru kyva doleva a
doprava, ¢imZ se vzduch rovhomérné rozdéluje po vétsi ploSe. Tradi¢ni oscilani
ventilatory pouzivaji maly motor a prevodovky k pfeméné rotacniho pohybu
motoru na vratny pohyb hlavy ventilatoru. Moderni inteligentni oscila¢ni
ventilatory naopak €asto pouZivaji servopohony, které prijimaji ridici signaly pro
pfesné nastaveni uhlu kmitani, ¢imz se dosahuje flexibilni a programovatelné

levé a pravé oscilace.

V realném provozu motor otaci lopatkami ventildtoru pro generovani
vétru a oscilacni mechanismus fidi hlavu ventilatoru tak, aby opakované
oscilovala v pfednastaveném rozsahu uhll (napriklad 45 stupriti doleva
a doprava). Rychlost a amplitudu oscilace Ize nastavit mechanickym
provedenim nebo programovym koédem. ESP32 pfesné Fidi servopohon
nebo motor pomoci Fidicich signall, ¢imz dokoncuje automatickou

oscilac¢ni funkci oscila¢niho ventilatoru.

Experiment

1. Popis projektu

Tento program implementuje inteligentni systém oscila¢niho ventilatoru.
UZivatelé mohou ventilator zapinat a vypinat a ovladat rychlost vétru (tfi
nastaveni) jedinym stisknutim tlacitka. Mohou také ovladat servo, které osciluje
doleva a doprava a simuluje tak rtzné Uhly proudéni vzduchu. Systém
kombinuje ovladani tlacitky, PWM regulaci rychlosti a fizeni serva pro dosazeni

rychlosti vétru. 320
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nastaveni a oscilace, simulujici uZivatelsky zazitek skute¢ného elektrického

ventilatoru.

2. Seznam hardwaru

Jméno MnoZstvi
Deska Fadice ESP32 1
Ovladac stejnosmérného motoru 1
Stejnosmérny motor 1
Vétrak 1
Nepajivé pole s 400 spojovacimi body 1
Servo 1
Tlatitko 3
i Rezistor 10 kQ 3

3. Sestaveni oscilacniho ventilatoru (Pokudjste si nezakoupili
stavebni material, preskocte kroky montaZe a pokracujte prfimo k

pripojeni hardwaru a uc¢eni programu)
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Krok 1 Sestavte kryt pfedniho ventilatoru

Ilustrace
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Krok 2. Instalace krytu prfedniho ventilatoru

Ilustrace
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Krok 3. Sestavte kryt zadniho ventilatoru

Ilustrace
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Krok 4 Instalace serva
- M2*14 kulata hlava ,
Seznamdild  [Servo *1 . Matice M2*2
Srouby*2
Ilustrace
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Krok 5. Nainstalujte volant

2xvelké kulaté samorezné
Seznam dild Volant*1

Srouby s plochou hlavou M1,7*6

Ilustrace

326



o —c
o AT )

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT

https://acebott.com

Krok 6. Zajisténi volantu

Seznam dild

Sroub s kulatou hlavou M2,5%4*1

Ilustrace

Pred instalace  ten
fizeni kolo,nahrat
program
,Servo_Initialize.ino” v

"Angli¢tina\Arduino(Zkuseno

Z&k\2.Kod\lekce
36 Oscila
"Fan\Servo_Initialize'
otoceni serva do polohy
90 stupnd.
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Krok 7. Sestavte drzdk motoru

Ilustrace
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Krok 8. Instalace drzaku motoru

Ilustrace
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Krok 9 Instalace motoru a zadniho krytu

Seznam dild

Motor*1

Ilustrace
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Krok 10 Nainstalujte lopatky ventilatoru

Seznam dild

Lopatka ventilatoru*1

Ilustrace
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Krok 11 Nainstalujte pfedni kryt

Ilustrace
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Krok 12 Instalace podpérné konzoly zakladny ventilatoru

Ilustrace
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Krok 13 Sestavte zakladnu ventilatoru

Ilustrace
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Krok 14 Instalace tlacitka

Prkénko*1

Tlacitka*3

Seznam dilG

Ilustrace
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Krok 15. Instalace klaves

Klavesy*3

Seznam dild

Ilustrace
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Krok 16 Instalace desky ovladace motoru

Seznam dild

M3*10mm kulata hlava
Sroub*2

Matice M3*2

Ovladac motoru
Deska*1

Ilustrace
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Krok 17 Sestavte podpurné sloupky

Ilustrace
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Krok 18 Instalace podpUrnych sloupkut

Ilustrace
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Krok 19 Zajistéte sbérnici ventilatoru

Ilustrace
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4. Schéma zapojeni

191195
A-18
e veC ———H5V
GND —————{iGND
0OB1 B-1B
0oB2
B-1A
10KQ StartPauseButton e GND
: °—|||GND HSV _[i
E ' ¥ Servo
+
10K0 Gea-futton SIG
+5Vi L . ||I'GND

SwingButton

s———iGND

+5V

5. Hardwarova pripojeni

OO MY

341



E-mail: support@acebott.com

0
O N s

ACEBOTT

https://acebott.com

6. Referencni program

Otevrete "Oscilating Fan.ino ,soubor v adresafri ,English\Arduino(Experienced
Learner)\2.Code\lesson 376 Oscilating Fan\Oscillating_Fan" nebo zkopirujte

nasledujici kdd do Arduino IDE. Po vybéru vyvojové desky (ESP32 Dev Module) a

prislusného portu podle pokyn(
dfive naucené kroky, kliknéte nahrat program.

const
const
const
const
const
const

int
int
int
int
int
int

int is_speedcontrol

#include <ESP325ervo.h:

servoPin = 5; Servo

fanPin = 16; Fan control pin

unusedPin = 17; Unu
buttonPinl = 18;
buttonPin2 = 19;
buttonPind = 23;

Servo myServo; ‘reate a servo

]
&=
ma

int isWaving = @;

a;

unsigned long lastDebounceTime =

int buttonStatel = 8; “urrent C
int lastButtonstatel = ©; Previous state
int buttonToggleStatel = 8; Top

int buttonState2 = @; _urrent C
int lastButtonState? = 8; revious state of
int buttoenToggleState2 = 8; To

int buttonState3d = 8; “urrent
int lastButtonstate3d = B8; revious state of
int buttonToggleState3 = 8; Tog

void setup() {
Serial.begin(11%288); Initiali
pinMode (buttonPinl, INPUT); S
pinMode (buttonPin2, INPUT); 5
pinMode(buttonPin3, INPUT); 5
pinMode(fanPin, OUTPUT);

bool isMoving = false; Whether the servo is
float angle = 98;
int dutyCycle = @;
int currentFanlLewvel

const unsigned long debounceDelay = 58; Debounce
int reading 1;

— oy
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pinMode (unusedPin, OUTPUT);

ff Set up PWM for fan using ledcWrite
ledcSetup(@, 20008, 8); // Channel @, 28kHz frequency, 8-bit resclution
ledcAttachPin{fanPin, @); // Attach fan pin to channel @

// Configure servo library

ESP32PWM: :allocateTimer(1); // Allocate a timer for PWM use
myServo.setPeriodHertz(5@); // Standard SeHz for serve
myServo.attach({servoPin, 508, 2588); // Attach servo to pin and define
pulse width range

digitalWrite {unusedPin, LOW); // Ensure unused pin stays LOW
myServo.write(9@); // Set initial servo angle to 9@°
delay(1eee}; // Wait for servo to stabilize

}

void leoop() {
button(); // Check button states

ff If servo is set to move, start waving
if (isMoving) {

startWaving();

}

}

void button() {

// Read button 1 state

reading 1 = digitalRead(buttonPinl);

if (reading 1 != lastButtonStatel) {

lastDebounceTime = millis(); // Timestamp for debounce

}

if ((millis() - lastDebounceTime) » debounceDelay) {
if (reading 1 != buttonStatel) {

buttonStatel = reading 1;

if (buttonStatel == HIGH) {

if (buttonToggleStatel == @) {

buttonToggleStatel = 1;

} else if (buttonToggleStatel == 1) {
buttonToggleStatel = @;

¥

}

/! Toggle logic for button 1
if (buttonToggleStatel == 1) {
Serial.println{"@ea");
isWaving = 1;

is_speedcontrol = 1;
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currentFanLevel = 3;

speed control({currentFanLevel);

} else if (buttonToggleStatel == 8) {
Serial.println("111");
currentFanLevel = 8;

speed control(currentFanLevel);
iskaving = @;

is_speedcontrol = @;

isMoving = false; // Stop servo movement
i

}

}

lastButtonStatel = reading 1;

/ Read button 2 state
buttonstate? = digitalRead(buttonPin2);
if (buttonState2 == LOW && lastButtonState2 == HIGH) {
currentFanLevel += 1;
if (currentFanLevel > 3) {
currentFanLevel = 1;

}
delay(5@); // Simple debounce
speed control(currentFanLevel);
}

lastButtonstate? = buttonState2;

/{ Read button 3 state

buttonState3 = digitalRead(buttonPin3);

if (buttonState3 == LOW && lastButtonState3 == HIGH) {
buttonToggleState3 = !buttenToggleStated;

if (buttonToggleStated == 1 && isWaving == 1) {

isMoving = true; /f/ Start waving

} else if (buttonToggleState3 == 8) {
isMoving = false; // Stop waving

}

delay(5@); // Simple debounce

}

lastButtonstated = buttonstate3;

}

vold startWaving() {
 Simple back-and-forth waving motion

static bool goingUp = true; // Controls direction

if (goingup) {
angle += 1;

if (angle »= 178) {
goinglp = false;

}

// On button press

'/ On button press
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} else {

angle -= 1;

if (angle <= 18) {
goinglp = true;

}

}

myservo.write(angle);
delay(20);

}

wold speed contrel(int command) {

if (is_speedcontrol == 1) {

switch (command) {

case @:

dutyCycle = @;

Serial.println({"Fan set to @% speed");
break;

case 1:

dutyCycle = 288;

Serial.println("Fan set to 58% speed");
break

case 2:

dutyCycle = 228;

Serial.println({"Fan set to 75% speed");
break

case 3:

dutyCycle = 235;

Serial.println{"Fan set to 10@% speed”);
break

default:

Serial.println{"Invalid command. Use 1, 2, or 3.");
return;

}

ledchrite(®, dutyCycle);

}

}

Po UspéSném nahrani programu stisknéte cerné tlacitko pro spusténi ventilatoru
na prvni rychlost. Stisknéte Zluté tlacitko pro prepinani rychlosti. Stisknéte
Cervené tlacitko pro aktivaci funkce oscilace ventilatoru. DalSim stisknutim

Cerného tlacitka ventilator zastavite a vypnete.
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Lekce 38 Elektronické piano

@ Cile kurzu

-Pochopeni fungovani elektronickych klaves
-Napsani programu pro tvorbu efektl pro elektronické klavesy

Uvod do kurzu

Elektronické klavesy jsou oblibenym hudebnim nastrojem. Stisknutim
rdznych klaves vznikaji zvuky rtiznych frekvenci, které se kombinuiji a

vytvareji krasné melodie.

V této lekci se naucime, jak si vyrobit , elektronickou klavesnici”, ktera
dokaZe hrat jednoduché melodie a umozni vam zazit radost z ,hrani”

vlastnima rukama.

% Body znalosti

1. Elektronicka klavesnice

Elektronické klavesy jsou klavesovy nastroj, ktery elektronicky
produkuje zvuk. Kdyz stisknete rizné klavesy, obvod uvnitf kldvesnice
generuje elektrické signdly o rdznych frekvencich. Tyto signaly jsou
zesileny a poté vysilaji odpovidajici tony pres reproduktory. Elektronické
kldvesy jsou lehké, maji bohaty tén a jsou Siroce pouZivany v hudebnim

vzdélavani, zabavé a produkci elektronické hudby.
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Jak funguje elektronicka klavesnice
Zakladnim principem elektronickych klaves je prevod stisknuti klaves na
elektrické signaly odpovidajicich frekvenci a prehravani odpovidajicich

tond pres reproduktory. Zakladni proces je nasleduijici:

(1) Ovladani klaves

KdyZ hrac stiskne klavesu, aktivuje se spinac uvnitf elektronické
klavesnice a vySle elektricky signal odpovidajici dané klavese.

(2) Generovani frekvence

Elektricky signal je zpracovavan elektronickym obvodem za ucelem
generovani elektrického signalu o specifické frekvenci. Tato frekvence
odpovida vysce zvuku, ktery by mél kli¢ vydavat.

(3) Syntéza zvuku

Syntezator uvnitf elektronické klavesnice zpracovava tyto frekvencni
signaly a simuluje tak zabarveni rliznych nastroju.

(4) Zesileni signalu

Zpracovany elektricky signal je zesilen zesilovacem, aby byl zvuk

dostatecné hlasity.
(5) Zvukovy vystup
Nakonec je elektricky signal pfeveden reproduktorem na zvuk a hrac

slysi odpovidajici tén.
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~  Experiment

1. Popis projektu

Pfipojenim tlacitek k sedmi pinim mUZze uZivatel spustit sedm téna (C4

az B4). Kazdé tlacitko odpovida pevné frekvenci. Po stisknuti tlacitka

bzucak prehraje odpovidajici ton; po uvolnéni tlacitka zvuk ustane.

2. Seznam hardwaru

Obraz Jméno MnoZstvi
Deska Fadice ESP32 1
Nepajivé pole s 400 spojovacimi body 2
Pasivni bzucak 1
Tlacitko 7
Rezistor 1 kQ
A Rezistor 10 kQ 1
Anit 7

3. Sestavte elektronickou klavesnici (Pokud jste si nezakoupili

stavebni material, miZete krok montaZe preskocit a prejit pfimo k

pripojeni hardwaru a uceni programu)
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Krok 1 Nainstalujte desku radice ESP32

ESP32 ,
o v M3*12MM Dvouprichodovy M3*6MM Plocha hlava
Seznam dild Ovladac Madeny sIoup*4 § by*7
Deska*1 y rouby
Ilustrace
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Krok 2 Instalace bocnich panell piana

Ilustrace
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Krok 3. Sestaveni nepajivého pole

Seznam dild 400jamkové nepajivé pole*2

Pozndmka: Zarovnejte obé nepdjivé desky tak, aby jejich strany tésné
priléhaly k sobé. Poté jemné zacvaknéte stranu s vyvySenym vystupkem
smérem nahoru do drazky druhé nepéjivé desky, dokud se bezpecné
nezapoji. Pro snadné zapojeni udrZujte napajeci kolejnice zarovnané.

Ilustrace
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Krok 4 Instalace tlacitka a bzucaku

Seznam dild

Tlacitko*7 Bzucak*1

Ilustrace

| ﬂw

*

i

#

?

il

Poznamka: Tlacitka je nutné vkladat

presné na mista znazornéna na

obrazku.
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Krok 5. Zajistéte nepajivé pole

Seznam dilG Oboustranna paska*2

Siti

Ilustrace
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Krok 6. Instalace podpéry tlacitka

Ilustrace
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Krok 7. Instalace predniho panelu piana

Ilustrace

Poznamka: NeZ budete pokracovat, zapojte vodice podle schématu
zapojeni uvedeného nize.

356



0
O N s

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT

https://acebott.com

Krok 8: Zapojeni

O

E¥ U EEEEBEYBIEIZIZE S

= LELEL L) LELELRL L LELEL L)
, mEEws rans

Ilustrace

Poznamka: Propojeni dvou

nepajivych desek pomoci vodicl
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Krok 9 Instalace kli¢d

M3*6mm plocha hlava

Seznam dilG Eroub*7 Matice M3*7
il f T T
N
w
‘
Ilustrace !
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Krok 10 Instalace klavesnice

Ilustrace
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Krok 11 Instalace zvedaku klavesnice

Ilustrace
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Krok 12 Nainstalujte zadni panel

Ilustrace
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Krok 13 Nainstalujte kryt klavesnice

Ilustrace
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4. Schéma zapojeni

10KQ Button

+5V

10KQ Button
+5V| {
10KQ S
+5Vi J=l) .
Button

+5V|

5. Hardwarova pripojeni

se——]iGND

J}GND

10KQ Button
+5vi 1 o JhGND
Button
10KQ
|||'GND +5V] 9“——|||'GND

Ss———iGND

10KQ o
+5v} - 8 hGND
B LB
ol I %

e HRIRERRR

DR
“wwa =
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6. Referencni postupy

Otevrete "Electronic_Piano.ino " soubor v adresari

"English\Arduino(Experienced Learner)\2.Code\lesson 38 Electronic

keyboard\Electronic_Keyboard" nebo zkopirujte nasledujici kéd do Arduino

IDE. Po vybéru vyvojové desky (ESP32 Dev Module) a pFislusného portu

podle dfive naucenych krokU kliknéte nahrat program.

gdefine BUZZER PIN 14

int keys|[
int notes

- {16, 17, 18, 19, 23, 12, 13};
] = {523, 587, 659, 608, 784, 880, 988};

void setup() {

for (int 1 =@8; 1 ¢ 7; i) {
pinMode(keys[i], INPUT_PULLUP);
}

}

woid leoop() {

for (int i =@; 1 < 7; i++) {

if (digitalRead(keys[i]) == LOW) {
tone(BUZZER_PIN, notes[i]);

while(digitalRead(keys[i]) == LOW);
noTone(BUZZER_PIN);

}
}
}

Po uspésném nahrani programu stisknéte klavesy pro prehrani

odpovidajicich not a bzucak vyda odpovidajici zvuk.
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