Sharky ESP32CAM Al Masters edukacja Al w liceum

Instrukcja zaprogramowania robota Arduino Sharky omadéwienie :

1. Kazdy podpunkt uczy nowej umiejetnosci, ktéra ostatecznie przyda sie przy
stworzeniu w petni dziatajgcego robota na bazie uczenia maszynowego.

2. Tres¢ jest bardzo prosta w wykonaniu, a w razie problemow zostanie umieszczony
wypetniony kod w odpowiednich miejscach.

3. Uczen po wykonaniu zadania powinien umie¢ obstugiwac sie Teachable Machine
od Google.

Robot Sharky —,,Shurby”

Na zajeciach bedziesz programowat robota sharky z wbudowang kamerg ESP32-CAM,
Silniczkami kierujgcymi opony i OLED. Celem zajec jest stworzenie robota
zachowujgcego sie jak robot FURBY. W tym celu uczen nauczy sie obstugi robota sharky
tzn. dziatania silniczkow, kamery ESP, wyswietlaczy OLED, zaimplementowanie
animacji na kamery OLED, programowanie klas z uzyciem narzedzia Teachable Machine
od Google. Dzieki tej instrukcji uczen dowie sie jak dziatajg klasy nauczania
maszynowego, nauczy sie obstugi wielu PIN-6w i narzedzi takich jak kamera, silniczki,
ekrany etc.

Wszystkie wykorzystywane kody, aplikacje i linki do obstugi robota i Teachable Machine
zostang umieszczone w folderze o nazwie : Shurby_folder.

Wykorzystanie robota Sharky ESP32-CAM w nauce Al
1. Nauka podstaw widzenia komputerowego (Computer Vision)
Dzieki wbudowanej kamerze robot umozliwia:
e rozpoznawanie obiektow (np. przeszkdd, twarzy, koloréw),
e Sledzenie ruchu,
e analize obrazu w czasie rzeczywistym.
Uczniowie moga:
e trenowac proste modele klasyfikacji obrazow,
o korzystac¢ z gotowych bibliotek (np. OpenCV, TensorFlow Lite),

e obserwowad, jak Al ,widzi” swiat.




1. Podstawy obstugi robota

Zanim zaczniemy prace z robote upewnij sie ze masz pobrany program Arduino IDE.
Jesli tak to zaczniemy od otworzenia i wgrania pliku Shurby_Al.ino.

8 Sharky_Al_1| Arduino IDE 2.3.9
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Na poczatku upewnij sie, ze masz wybrany moel ptytki ESP32 Dev Module oraz
poprawny port. W nastepnym kroku musimy podtgczyé naszego do robota do wifi, w tym
celu zamien linijki w kodzie ponizej na dane od nauczyciela oraz wgraj kod klikajac

strzatke.

* ssid = "Wifi z telefonu";
* password "haslo123";




Po wgraniu kodu na ekanie powinien wyswietli¢ sie adres ip. Potgcz urzadzenie na
ktérym pracujesz (komputer, laptop, telefon lub tablet) d otej samej sieci wifi do
ktérej podtaczony zostat robot, a nastepnie w przegladarce wpisz to co wyswietla
ekran. Powinienes zobaczy¢ co$ podobnego do tego.
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Wykonywanie zdjeé przy uzyciu kamery ESP-32

W celu wykonania zdjeé z widoku kamery, musisz pobraé ze strony processing.org
instalator dedykowany twojej wersji komputera, w celu wgrania kodu dostepnego w
folderze Shurby_folder pod tytutem ,,.Sharky_Al_processing”. Po pobraniu programu
nalezy otworzy¢ ten plik za pomocg programu ,,processing” ktéry przed chwila
pobraliSmy. Po otwarciu powinnismy zobaczy¢ to co ponizej.




Sharky Al processing app

PImage webImg;

// Licznik uzywany do nazw zapisywanych plikow
int a = 03

// Adres IP kamery ESP32-CAM
String ipAddress = '192.168.0.74"; //ip kamery/shurby

// Pelny adres do pobierania zdjecia
String captureUrl = "http://" + ipAddress + "/capture';

void setup() {
// Ustawienie rozmiaru okna
size (320, 240);

// Pobranie pierwszego obrazu po uruchomieniu programu
webImg = loadImage(captureUrl, 'png');
}

Wiersz 7 to jedyna linijka, ktéra bedzie miata dla nas znaczenie. W tym celu wstaw
tam numer IP twojego urzadzenia, ktory z géry zostanie wyswietlony na ekranie po
podtaczeniu do wifi. Kod ,,Sharky_AIl_processing”, bedzie wyrzucat ci zdjecia
ponumerowane od 0 do momentu, az zakoriczysz wykonywanie programu.
Podgladowe zdjecia proponujemy skasowacé, w celu nie powodowania wiekszych
komplikacji i zamieszania.

Tworzenie ,,klas”

Teraz przejdziemy do definiowania na co nasz robot bedzie reagowat. Zrobimy to
poprzez pokazanie mu 3 réznych grup zdjeé — klas. Stan przed kamera i odpal
program ,Sharky_Al_processing” do meomentu az nie zostanie zrobione ok. 30-40
zdjecé, a nastepnie zatrzymaj go. Te zdjecia przenies$ do folderu o nazwie ,,1” i teraz
zréb to samo ale nie pokazujac sie w kamerze robota. Otrzymane zdjecia przenies do
folderu ,,2”. Ostatnia klasa jest dowolna — pokaz do kamery jakas rzecz po ktérej
»Z0baczeniu” chcesz zeby robot reagowat i przenies otrzymane zdjecia do folderu
I

Praca z Techable machine

Zaczniemy prace z narzedziem teachable machine. Aby przeniesc¢ sie na strone wklej
link https://teachablemachine.withgoogle.com, kliknij get started, utworz image
project -> standard image project.




Teachable Machine

Train a computer to recognize your
own images, sounds, & poses.

A fast, easy way to create machine learning models for
your sites, apps, and more — no expertise or coding
required.
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New Project

#) Open an existing project from Drive. [ Open an existing project from a file.

Image Project

Audio Project Pose Project

Teach based on images, from Teach based on one-second-long Teach based on images, from
iles or your webcam. sounds, from files or your files or your webcam.
microphone.
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New Image Project X

tandard image model Embedded image model
Best for most uses Best for microcontrollers

224x224px color images 96x96px greyscale images

Export to TensorFlow, TFLite, and TF.js Export to TFLite for Microcontrollers, TFLite, and TF.js

Model size: around 5mb Model size: around 500kb

See what hardware supports these models.
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Ostatecznie powinienes otworzy¢ okno widoczne na zdjeciu powyzej. Teraz
bedziemy tworzy¢ projekt dla 3 gtéwnych klas. Zacznijmy od stworzenia wgrania
naszych klas. W tym celu zatadujemy nasze poszczegélne foldery (,,1%, ,,2”i,3”) do
odpowiednich miejsc na stronie Techable machine klikajac ,,upload” i przeciagajac
zawartos¢ naszych folderéw. Nastepnie przechodzimy wytrenowania naszego
modelu klikajgc ,,Train Model” oraz do wyeksportowania naszego projektu. Klikajgc
przycisk ,,Export model” wyswietli nam sie taka strona :

Export your model to use it in projects. X

Tensorflow.js ) Tensorflow () Tensorflow Lite () =

o Export your model:

(@ Upload (shareable link)  (O) Download & Update my cloud model

Your sharable link:

I https://teachablemachine.withgoogle.com/models/kRvmm_gCp/ Copy ID E

When you upload your model, Teachable Machine hosts it at this link. (FAQ: Who can use my model?)

i v Your cloud model is up to date.

Code snippets to use your model:

Javascript p5.js Contribute on Github O

Learn more about how to use the code snippet on github.

<div>Teachable Machine Image Model</div> COPYD
<button type="button” onclick="init()">Start</button>

<div id="webcam-container"></div>

<div id="label-container"></div>

<script src="https://cdn.jsdelivr.net/npm/@tensorflow/tfjs@latest/dist/tf.min.js"></script>

<script src="https://cdn.jsdelivr.net/npm/@teachablemachine/image@latest/dist/teachablemachine-
image.min.js"></script>

<script type="text/javascript">

More API functions here:




Musisz wtedy klikngé w ikone ,,Upload my model”, dzieki czemu utworzy sie caty
modeli oraz link do niego, ktéry bedzie nam bardzo przydatny. Kolejnym krokiem jest
»umieszczenie” tego linka w naszym robocie. W tym celu musisz otworzy¢ IP swojego
robota, potagczonego tg sama siecia, w wyszukiwarce.

Ostatnie zdjecie w instrukcji pokazuje panel uruchamiany po wpisaniu adresu IP
robota w przegladarce. Jest to koncowy etap konfiguracji modelu Al. Na widocznym,
ciemnym ekranie znajduje sie miejsce na wpisanie lub wklejenie linku do
wytrenowanego modelu, czyli pole Model Path, oraz przycisk Start Recognition. To
wtasnie tutaj uzytkownik podtgcza przygotowany wczesniej model z Teachable
Machine do robota.
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Efektem korncowym bedzie robot, ktdry rozpoznaje obraz z kamery ESP32-CAM za
pomocg modelu stworzonego w Teachable Machine. Model bedzie sktadat sie z3
klas - po ich wykryciu robot wykonuje konkretna akcje, np. zmienia animacje na
ekranach OLED, porusza sie lub zatrzymuje, robi zdjecia itp.

Kod robota bedzie dziatat modularnie, czyli osobne fragmenty programu beda
odpowiadaty za kamere, silniki, ekrany OLED, animacje oraz reakcje na klasy Al. Dzieki
temu tatwo bedzie p6ézniej dodaé nowe zachowania albo zmienic¢ istniejgce reakcje bez
przebudowy catego kodu.




Mamy juz nasze klasy to teraz przejdzmy do reakcji naszego robota!

W pliku ,akcje.txt” znajdujg sie opisane ,bloki” kodu ktdre reprezentujg to co ma
robi¢ nasz Shurby w zaleznosci od tego co widzi kamera. W naszym kodzie Arduino w
linijce 135 mozemy zobaczy¢ cos takiego:

EmotionTargets(EmotionType emotion) {
(emotion) {
> NEUTRAL:
ase 1:
targetBrowThickTop = 4; targetBrowThickBot 11; targetBrowPoint

se 2:
targetBrowThickTop = 2; targetBrowThickBot = 10; targetBrowPoint

s 3.
o .

targetBrowThickTop = 13; targetBrowThickBot = 28; targetBrowPoint

dik,

Pod kazdym z 3 ,,case” (ktére odzwierciedlajg nasze klasy ktére utworzyliSmy
wczesniej ) mozemy teraz wkleié ,,bloki” z pliku ,,akcje.txt”. Np. jezeli chcemy zeby
robot krecit sie kiedy nas widzi to wybieramy blok ,,krecenie” i umieszczamy go w
»case” 1, a jezeli chcemy zeby pokazywat animacje smutku kiedy nas nie ,widzi” to
dla ,case” 2 wklejamy ,,blok” ,,smutek”. Mozesz $miato testowacé ré6zne kombinajce
jak doktadnie Twdj robot ma reagowacé — mitej zabawy!




