Ucebni text pro studenty: Zaklady prace s RGB LED diodou
Uvod do RGB LED diody

RGB LED dioda je specialni svételnd dioda, kterda mize svitit riznymi barvami. Zkratka RGB
znamena Red (Cervena), Green (zelend) a Blue (modra), coz jsou zékladni barvy, které LED
dioda vyuziva. Kombinaci téchto tii barev lze vytvofit t¢éméf jakoukoliv jinou barvu.

1. Jak funguje RGB LED dioda?

RGB LED dioda obsahuje tfi malé LED diody (¢ervenou, zelenou a modrou) uvniti jednoho
pouzdra. Kazda z téchto diod muze svitit zvlast nebo vSechny najednou. Kombinaci riznych
intenzit (jasu) kazdé z diod 1ze vytvofit riizné barvy.

o Cervena (R): LED dioda sviti &erveng.
e Zelena (G): LED dioda sviti zelen¢.
e Modra (B): LED dioda sviti modfte.

Kdyz sviti naptiklad ¢ervena a zelenad LED dioda soucasné, vysledkem je Zluta barva.
Pfidanim dal$ich barev a ipravou jejich intenzity lze vytvaret slozité barevné kombinace.

2. Jak nastavujeme barvy pomoci hodnot RGB?

Kazdou barvu miizeme definovat pomoci tfi ¢isel (hodnot), ktera odpovidaji intenzité cervené,
zelené a modré diody. Tyto hodnoty se pohybuji v rozmezi 0-255, kde:

e 0 znamena, Ze dioda nesviti viibec (vypnuto).
e 255 znamena, ze dioda sviti maximalni intenzitou (plné zapnuto).

Pro kaZzdou ze tii barev (Cervenou, zelenou a modrou) nastavujeme specifickou hodnotu.
Kombinaci riznych hodnot dostaneme rizné barvy. Naptiklad:

« Cervena barva: (255, 0, 0) — pln4 intenzita Gervené, zelena a modra jsou vypnuté.
e Zelena barva: (0, 255, 0) — plna intenzita zelené, Cervena a modra jsou vypnuté.

e Modra barva: (0, 0, 255) — plna intenzita modré, ¢ervena a zelena jsou vypnuté.

« Bila barva: (255, 255, 255) — vSechny tfi barvy jsou zapnuté na plnou intenzitu.
 Zluta barva: (255, 255, 0) — kombinace ¢ervené a zelené na plnou intenzitu.

« Fialova barva: (255, 0, 255) — kombinace ¢ervené a modré.

3. Vytvareni riiznych barev pomoci RGB

Kazda kombinace tti ¢isel v rozmezi 0 az 255 vytvaii specifickou barvu. Timto zpiisobem
muzete nastavit pfesné tu barvu, kterou potiebujete. Nekteré bézné barvy jsou:



Barva RGB Hodnoty
Cervena (255, 0, 0)
Zelena (0, 255, 0)
Modra (0, 0, 255)
Zluta (255, 255, 0)
Ruzova (255, 105, 180)
Oranzova (255, 165, 0)
Bila (255, 255, 255)
Fialova (128, 0, 128)

Priklad: Pokud nastavite RGB hodnoty na (255, 127, 0), dostanete oranzovou barvu, protoze
cervena sviti na plnou intenzitu, zelena na stfedni intenzitu a modra je vypnuta.

4. Jak programovat RGB LED diodu?

Pro ovladani RGB LED diody mtizeme pouzit rizné programovaci jazyky, naptiklad Blockly.
Zakladem je naprogramovat diodu tak, aby svitila ur¢itou barvou podle pozadovanych hodnot
RGB.

Kroky k programovani:

1. Nastaveni barvy RGB:
o Vybereme, jakou barvu chceme vytvofit (napf. modra je RGB = (0, 0, 255)).

2. Zapnuti LED:
o Po nastaveni hodnot RGB pro barvu zapneme LED diodu a nechame ji svitit

po urcitou dobu (napft. 2 sekundy).

3. Vypnuti LED:
o Po uplynuti ¢asu nastavime RGB hodnoty na (0, 0, 0), coz vypne diodu.

5. Praktické cviceni
Cviceni 1: Rozsviceni RGB LED diody na modrou barvu po dobu 3 sekund.

Postup:

Nastavte RGB na (0, 0, 255) pro modrou barvu.
Zapnéte LED diodu.

Nechte ji svitit po dobu 3 sekund.

Vypnéte LED nastavenim RGB na (0, 0, 0).
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Cviceni 2: Experimentujte s vlastnimi barvami.



o Zkuste nastavit LED diodu na barvu podle vlastniho vybéru. Kombinujte rizné
hodnoty Cervené, zelené a modré, abyste vytvoftili barvy jako rtizova, fialova nebo
oranZova.

e Zkuste rozsvitit RGB diodu v postupném sledu barev (napft. nejprve cervena, pak
zelend, pak modra).

Shrnuti
o RGB LED dioda kombinuje ¢ervené, zelené a modré svétlo k vytvoreni raznych
barev.
o Kazda barva je urc¢ena hodnotami pro Cervenou, zelenou a modrou diodu v rozmezi 0—
255.

e Pouzivanim raznych hodnot pro RGB mitizete programovat svételnou diodu, aby
svitila prakticky jakoukoliv barvou.



Ucebni text pro studenty: Zaklady pohybu 6osého robotického ramene

Uvod do robotického ramene

Roboti, jako je MyCobot, maji schopnost vykonévat pfesné pohyby pomoci n¢kolika os, které
jim umoznuji rizné druhy pohybd, jako je otdceni, zvedéani, a manipulace s objekty. V této
lekci se nauc¢ime zéklady toho, jak funguje 60sé robotické rameno, jaké pohyby jsou mozné a
jak ovladat jednotlivé osy.

1. Co je to osa v robotickém rameni?

Osa je smér nebo ¢ara, kolem které se miize rameno robota otacet nebo pohybovat. Kazda osa
je vazana na urcitou cast robotického ramene, ktera se mize bud’ otacet nebo pohybovat
linearné.

e Kloubovy pohyb: Robot otaci ¢asti svého ramena kolem pevnych os (podobné jako
lidsky loket nebo rameno).

e Linearni pohyb: Tento typ pohybu znamené pfimy posun ramena (nahoru/dold,
doptedu/dozadu), coz je méné ¢asté u kloubovych ramen, ale mozné u nékterych
robotd.

Robot MyCobot ma 6 0S, coZ znamen4, Ze se mizZe pohybovat ve 6 riznych smérech a mize
provadét velmi slozité pohyby.

2. Prehled 6 os robota MyCobot
Kazda z os ovlada specificky druh pohybu. Pojd'me si je podrobnéji vysvétlit:
Osa 1: Otoceni zakladny (otaceni doleva/doprava)
e Tato osa ovlada otaceni celého ramena robota vpravo a vlevo.
o Predstavte si, Ze se robot otaci kolem své zakladny, podobné jako kdyz se otaci Clovek
kolem své patete.
Osa 2: Zvedani a spousténi ramena (piedklon/zaklon)
o Tato osa zajiSt'uje pohyb ramena nahoru a doli.
o Pfedstavte si, Ze robot zveda nebo spousti rameno, podobné jako kdyz zvednete ruku
nad hlavu nebo ji spustite k boku.
Osa 3: Posun horni ¢asti ramena (otaceni dopiedu/dozadu)
o Umoziuje pohyb stfedni ¢asti ramena robota smérem vpied nebo vzad.

e Tento pohyb ptipomina, kdyz ¢loveék natahne ruku doptedu nebo ji pritdhne zpét k
télu.



Osa 4: Otoceni "lokte" (ohyb nahoru/dolii)

o Tato osa ovlada pohyb c¢asti robota podobny pohybu lokte. Robot mtize ohybat nebo
natahovat své "loketni" klouby.

o Predstavte si, ze robot ohyba nebo narovnava sviij loket, podobné jako kdyz ¢lovek
zveda nebo natahuje ruku.

Osa 5: Otoceni "zapésti" (otaceni nahoru/doli)
e Umoziuje otaceni robotického zapésti nahoru nebo dolt.
o Tento pohyb je podobny, jako kdyz ¢lovek otoc¢i zapésti tak, aby néco zvedl, nebo ho
natoc¢i jinym smérem.
Osa 6: Rotace chapadla (otaceni kolem vlastni osy)
o Tato osa ovlada rotaci chapadla kolem jeho vlastni osy, coz umoziiuje otd¢eni objektu,

ktery robot drzi.
o Pfedstavte si, Ze robot otac¢i svym chapadlem tak, jako kdyz vy otacite svou dlani.

3. Kloubovy pohyb vs. linearni pohyb
Robotické rameno MyCobot je kloubovy robot, coz znamena, ze vétsina jeho pohyb je
zaloZena na otaceni kolem os. Nicmén¢ je mozné, aby kombinaci téchto os robot vykonaval i
linearni pohyby (napf. ptimé zvednuti nebo pfemisténi).
o Kloubovy pohyb: Osa se otaci kolem pevného bodu. Naptiklad pohyb kolem osy 4 je
kloubovy, protoZe roboticky ,,loket™ se ohyba nebo natahuje.

e Linearni pohyb: Kombinaci n¢kolika os mize robot vykonavat ptimy, linearni pohyb
(napt. pokud chceme, aby robot posunul ruku pfesné nahoru nebo dolii bez otacenti).

4. Jak ovladat pohyby robota pomoci uhla
Pohyby robotického ramena jsou urceny uhly, které definuji, jak moc se kazda osa otoci.
« Uhel mize byt v rozmezi 0° a% 360° pro tplnou rotaci.
o KaZdou osu miiZeme nastavit na specificky thel, coz ndm umozni pfesné nastaveni
pohybu robota.
Piiklad:

e Otoceni osy 1 0 90° zplisobi, ze se zdkladna robota otoci o 90 stupiiti doprava.
e Nastaveni osy 4 na 45° zpusobi, ze ,,loket* robota se ohne o 45 stupni.

5. Pohybova sekvence robota



Pro vykonani slozitéjsiho ukolu (napt. uchopeni a premisténi predmétu) je potieba
naprogramovat robot, aby vykonal sekvenci pohybu. Kazdy pohyb odpovida urcité ose a
uhlu.

Priklad pohybové sekvence:

Osa 1 se otoc¢i 0 45° doprava (robot se nato¢i smérem k predmétu).

Osa 2 a osa 3 se ohnou, aby robot dosahl na pfedmét (rameno se skloni).
Chapadlo se zavie (osa 6) a robot uchopi predmet.

Osy 2 a 3 se narovnaji, aby robot zvedl predmét.

Osa 1 se otoc¢i 0 90°, aby robot piemistil predmét na nové misto.
Chapadlo se otevie a polozi predmét.
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6. Praktické cviceni

Ted’, kdyZ jste se seznamili s funkcemi 60sé¢ho robotického ramene, si vyzkousite vytvofit
program, ktery provede jednoduchy pohyb. Zkuste nastavit robota, aby zvedl ruku, uchopil
pfedmét, a pfemistil jej na jiné misto.

Postup:
1. Otocte zakladnu robota (osa 1) o 30° doprava.
2. Zvednéte a natdhnéte rameno (osa 2 a osa 3).
3. Zavtete chapadlo (osa 6) pro uchopeni predmétu.
4. Ptemistéte pfedmét otocenim osy 1 o dalSich 60°.
5. Oteviete chapadlo (osa 6) a polozte predmét.

Shrnuti

e Osy robota umoznuji rizné druhy pohybu (ota¢eni a ohybani), coz umoznuje robotu
vykonavat komplexni tkoly.

« Uhly uréuji piesny rozsah pohybu kazdé osy.

e Vas kol je naprogramovat robota tak, aby vykonaval sekvence pohybt, jako je
zvedani, otaceni, a uchopeni predmétd.



