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Od roku 2023 se naSe $kola ucastni mezinarodniho projektu ROBVET. Projekt je zaméten
na programovani robotického ramene myCobot 280. V ramci projektu ptipravujeme tfi demonstratory,
kazdy bude zaméfeny tematicky na jinou oblast modernich technologii.

1. Demonstrator — Zalévani kvétiny — oblast Um¢l4 inteligence

Definice oblasti:

Uméla inteligence je obor informatiky, ktery se zabyva vyvojem systémi schopnych simulovat lidskou
inteligenci. Tato technologie umoziuje pocitacim ucit se ze zkuSenosti, rozpoznavat vzory v datech,
provadét rozhodovani a fesit problémy, které byly dfive povazovany za doménu lidského mysleni.
Uméla inteligence zahrnuje riizné metody, jako jsou strojové uceni, neuronové sité, expertni systémy
a dals$i, a nachazi uplatnéni v Siroké Skale aplikaci od automatizace primyslovych procest po vyvoj
autonomnich vozidel.

Popis demonstratoru — scénai:

Robotické rameno bude zalévat kvétinu v kvétinaci, ktery bude
postaven do libovolného mista na pracovni plochu robota.
Uméla inteligence, konkrétné oblast rozpoznani obrazu, bude
vyuzita k nalezeni pozice kvétinace a pripravy soufadnic pro
navedeni robotického ramene opateného aplikatorem zalévani.
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Zpracovani a vystupy:

Programova ¢ast je provedena na klasickém PC v jazyce Python s vyuzitim ptislusnych knihoven
OpenCV. Soufadnice jsou zaslany do mikropocitace Arduino, ktery ovlada pohyb robotického ramene
a spinani Cerpadla zalivky.

Ke kalibraci kamery pouzivime ArUco kody umisténé v rozich pracovni ploch robota. Diky kalibraci
dokaze pocitac pii polozeni kvétinadce oznaceného dalSim koédem urcit jeho polohu. Soutadnice jsou
nasledné piepocteny do soufadného systému robotického ramene - cobota.

Ke kalibraci pouzivame ndastroje knihovny OpenCV pro Python, tato cast je tedy zpracovana
Vv klasickém pocitaci s pfipojenou USB kamerou. V ramci kalibrace jde o to, Ze kamera zabird
trojrozmérny prostor, avSak zobrazuje jej do roviny, ktera ma rozmeéry pouze 2. Jde tedy o to definovat
tuto transformaci. Ve skuteCnosti tato transformace sestava z nckolika transformaci (transformacnich
matic), které zohlednuji vnitini geometrii kamery (napf. ohniskova vzdalenost), chyby objektivu
(soudkovitost, poduskovitost) a vnéjsi geometrii (posun a natoceni scény viici kamete). V tomto misté
je tieba fict, Ze jsme se inspirovali jiz hotovymi projekty, které podobnou kalibraci vyuzivaji, neb je
velice slozité kontrolovat, zda byl kalibra¢ni soubor (yaml) vytvofen spravne.

V momenté, kdy nadm pocita¢ dokaze detekovat soufadnice kvétinace, je tieba je exportovat
do mikropocita¢e Arduino, ktery pak jiz pfimo ovlada robotické rameno. Soutadnice posilame sériovou
komunikaci ptes port USB/COM. Zde bylo tieba nastavit format soufadnic v datovém toku tak, aby
Arduino ptislusné soutadnice dokazalo spravné extrahovat a interpretovat. Aplikator zalévani spociva
ve 3D tisténych objimkach drzici silikonovou hadi¢ku s malym Cerpadlem ponofenym do vody urcené
k zalévani.

Zpracovavame téz oSetieni detekce potfeby zalivky. Chystdme se vyuzit ¢idlo vlhkosti umisténé
v kazdém kvétinaci. Vyzvou bude vyftesit jeho bezdratovou komunikaci s fidici jednotkou cobota.
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2. Demonstrator — Michani koktejla - Priimysl 4.0

Definice oblasti:

Priumysl 4.0 je termin oznacujici ¢tvrtou pramyslovou revoluci, ktera spojuje tradi¢ni vyrobni procesy
s modernimi informa¢nimi a komunikacnimi technologiemi, jako je uméla inteligence, internet véci
(IoT), robotika a automatizace. Tento novy pristup k vyrobé umoziuje vytvaret tovarny a provozy, které
jsou flexibilngjsi, efektivnéjsi a ptizpisobitelnéjsi.

Popis demonstratoru — scénai:

Robotické rameno bude pfipravovat koktejly podle ,.cCisla
objednavky* z kddu nacteného kamerou. Do pripravené sklenice
pak nadavkuje jednotlivé ingredience a vysledny koktejl zamicha,
¢i ozdobi.

Zpracovani a vystupy:

Uzivatel si vybere ArUco kod s ¢islem dle pozadovaného napoje a umisti jej na sklenici. Sklenici pak
umisti na pracovni plochu robota. Kamera nacte ArUco kod, tomu je v programové ¢asti piifazena
prislusna varianta koktejlu. Nasledn€ je spusténa sekvence, ve které robot nadavkuje do sklenice
piislusné ingredience. Davkovani probéhne hadi¢kami napojenymi do nadob s ingrediencemi
a cerpadly.

Tento demonstrator mame v nejméné pokroc¢ilém stupni rozpracovanosti, nebot’ navazuje na zpracovani
demonstratorti pfechozich, predevsim €. 1.
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3. Demonstrator - Chytry dalekohled - Internet véci

Definice oblasti:

Internet véci (IoT) je koncept, ktery spojuje fyzické predméty s internetem a umoziuje jim
komunikovat a vyménovat data mezi sebou. To znamena, ze bézné predmeéty jako spotfebice, zatizeni
v domacnosti, primyslova zafizeni, vozidla apod. jsou vybaveny senzory, softwarem a pfipojenim
k internetu, coz umoziiuje jejich monitorovani, ovladani a sbér dat v redlném Case.

Popis demonstratoru — scénai:

Dalekohled bude namontovan na robotické rameno, které jej
nato¢i do pozice sméfujici k vesmirnému télesu podle vybéru
z roletového menu pocitace. VyuZzije se rozhrani volné pfistupné
internetové databaze aktualnich soutfadnic vesmirnych téles.

Zpracovani a vystupy:

Uzivatel vybere zroletového menu téleso slune¢ni soustavy. Vyuzili jsme internetovou databazi
Astropy a pomoci pfislusného API ziskavame v realném case aktualni soutadnice (azimut a deklinaci)
vybraného télesa.

Tato ¢ast programu je napsana v jazyce Python v klasickém po¢itaci, hlavné z divodu realizace vybéru
vesmirného télesa zroletového menu. Soufadnice je tfeba nasledné exportovat do mikropocitace
Arduino, ktery pak jiz pfimo ovlada robotické rameno. Soufadnice posilame sériovou komunikaci pies
port USB/COM. Zde bylo tfeba nastavit format soufadnic v datovém toku tak, aby Arduino piislusné
soufadnice dokazalo spravné extrahovat a interpretovat.

Nasledné jsou soutadnice prevedeny na soutadnice pozice robota a na ném namontovany ,,dalekohled*.
Dalekohled je zde v uvozovkach, nebot robotické rameno ma nosnost 250g. V ramci demonstratoru tak
bude cobot natacet maketu dalekohledu vytisténou na 3D tiskarné.
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