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Sztuczna inteligencja w robotyce

Wykrywanie i rozpoznawanie twarzy w Scratchu

Programowanie wykrywania twarzy
w Scratchu

Programowanie rozpoznawania twarzy w Scratchu

Wykrywanie i klasyfikacja obiektéw
dla poczatkujacych

Programowanie wykrywania obiektow w Scratchu

Projekt klasyfikaciji
obiektéw

Rozpoznawanie i generowanie mowy w Scratchu dla
poczatkujgcych

Programowanie rozpoznawania
mowy w Scratchu

Programowanie generowania mowy w Scratchu

Projekt z obiektem sterowanym gtose

Wprowadzenie do sprzetu - mikrokontroler, kamera
i sterownik silnika

Podtaczanie mikrokontrolera do kame
rozpoczecie pracy
Sktadanie robota

Programowanie robotéw - poruszanie

Programowanie robotéw - sledzenie obiektow

Programowanie robota - podgzanie za
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Czas (minuty):
2 10)

Tematyka

Al w robotyce
roboty

Cele

Zapoznanie sie i
zrozumienie Al w robotyce

OczeRiwane
efekty

Zrozumienie, w jaki
sposob sztuczna
inteligencja jest

wykorzystywana w

robotyce

Scenariusz lekgji 1

Sztuczna inteligencja w robotyce

Uczniowie poznajg roboty wykorzystujgce sztuczng inteligencje i

ich aktualne zastosowanie.

Nauczyciel przedstawia temat i rozpoczyna dyskusje:

Czy sztuczna inteligencja w robotyce moze zmienic przysztos¢?
Czym jest sztuczna inteligencja w robotyce?
Czy uzywamy juz robotéw z Al w naszym codziennym zyciu?

Jak? Gdzie?

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Celem dzisiejszej lekciji jest poznanie, czym jest sztuczna
inteligencja w robotyce i jak mozna jg wykorzysta¢ w naszym
codziennym zyciu.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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Zagadnienia do dyskusji:

Czym jest robot?

Czy kazdy robot obstuguje Al?

Czy znasz przyktady sztucznej inteligencji w robotyce?
Czy roboty ze sztuczng inteligencjg mogg zastapic ludzi?

Pierwszg rzecza, ktérg warto wyjasnic, jest to, ze robotyka i sztuczna inteligencja to wcale nie to
samo. W rzeczywistosci te dwa pola sg prawie catkowicie oddzielne.

Diagram Venna dwédch pél wygladatby tak:

Robotics Artificial

Intelligence

Artificially
Intelligent
Robots

Istnieje maty obszar, w ktérym te dwie dziedziny sie pokrywaja: sztucznie inteligentne roboty. W
ramach tego naktadania sie ludzie czasami mylg te dwa pojecia.

Czym jest sztuczna inteligencja?

Sztuczna inteligencja (Al) to gataz informatyki. Polega na opracowywaniu programow
komputerowych do wykonywania zadan, ktére w przeciwnym razie wymagatyby ludzkiej
inteligencji. Algorytmy sztucznej inteligencji moga zajmowac sie uczeniem, percepcja,
rozwigzywaniem problemoéw, rozumieniem jezyka i/lub logicznym rozumowaniem. Wedtug ojca
Sztucznej Inteligencji, Johna McCarthy'ego, jest to réwniez ,Nauka i inzynieria tworzenia
inteligentnych maszyn, zwtaszcza inteligentnych programéw komputerowych”.

Co-funded by the
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Mdéwiac najprosciej, sztuczna inteligencja to sposdb na sprawienie, by komputer, sterowany
komputerowo robot lub oprogramowanie myslato inteligentnie, w podobny sposéb, jak myslg
inteligentni ludzie.

Cele Al

tworzyc systemy eksperckie - systemy te wykazuja inteligentne zachowanie, uczg sie,
demonstruja, wyjasniaja i doradzajg swoim uzytkownikom.

zaimplementowac ludzkg inteligencje w maszynach - takie systemy rozumiatyby, myslaty,
uczyty sie i zachowywaty jak ludzie.

Co sktada sie na sztuczng inteligencje?

Sztuczna inteligencja to nauka i technologia oparta na dyscyplinach takich jak informatyka,
biologia, psychologia, jezykoznawstwo, matematyka i inzynieria. Gtownym celem sztucznej
inteligencji jest rozwaj funkcji komputerowych zwigzanych z ludzka inteligencja, takich jak
rozumowanie, uczenie sie i rozwigzywanie probleméw.

Sposréd ponizszych obszaréw jeden lub wiele obszaréw moze przyczynic sie do zbudowania
inteligentnego systemu.

Artificial

Intelligence

Czym jest robotyka?
Robotyka to gataz sztucznej inteligencji, ktéra sktada sie z inzynierii elektrycznej, inzynierii
mechanicznej i informatyki do projektowania, budowy i stosowania robotéw.

Czym sa roboty?

Roboty to sztuczne postaci dziatajgce w realnym srodowisku.

Sa to programowalne maszyny, ktére zwykle sg w stanie wykonac szereg dziatan
autonomicznie lub pétautonomicznie.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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Cel
Roboty sg opracowywane tak, aby miaty zdolnos¢ manipulowania obiektami poprzez
postrzeganie, wybieranie, przesuwanie, modyfikowanie wtasciwosci fizycznych obiektu,

niszczenie go lub uwalnianie sity roboczej od wykonywania powtarzalnych zadan bez znudzenia,

rozproszenia lub wyczerpania.

Aspekty robotyki

Roboty maja konstrukcje mechaniczng, forme lub ksztatt zaprojektowane do wykonania
okreslonego zadania.

Posiadajg komponenty elektryczne, ktére zasilajg i kontrolujg maszyne.

Zawieraja pewien poziom programu komputerowego, ktéry okresla, co, kiedy i jak robot cos
robi.

Sztucznainteligencja w robotyce

Sztuczna inteligencja w robotyce pomaga robotom wykonywac kluczowe zadania z wizja
podobng do ludzkiej, aby wykrywac lub rozpoznawac rézne obiekty. Roboty sg opracowywane
poprzez uczenie maszynowe i szkolenie, a ogromna liczba zestawéw danych jest
wykorzystywana do trenowania komputerowego modelu widzenia, dzieki czemu roboty mogg
rozpoznawac rézne obiekty, odpowiednio wykonywac dziatania i osigga¢ pozadane wyniki.
Wizja komputerowa to po prostu proces postrzegania obrazéw i filméw dostepnych w
formatach cyfrowych. Sztuczna inteligencja w robotyce nie tylko pomaga nauczy¢ model
wykonywania okreslonych zadan, ale takze sprawia, ze maszyny sg bardziej inteligentne, dzieki
czemu mogga dziata¢ w réznych scenariuszach.

Oto kilka przyktadéw najbardziej zaawansowanych robotéw humanoidalnych, przemystowych i
ustugowych, ktére zmieniajg przysztos¢ z pomoca sztucznej inteligencji.

Sophia

Najbardziej zaawansowany, przypominajacy cztowieka robot

firmy Hanson Robotics, Sophia, uosabia nasze marzenia o przysztosc
sztucznej inteligencji. Jako wyjatkowe potaczenie nauki, inzynierii i
artyzmu, Sophia jest jednoczes$nie stworzong przez cztowieka postac
science fiction, przedstawiajaca przysztos¢ sztucznej inteligencji i
robotyki, a takze platforma do zaawansowanej robotyki i badan nad
sztuczng inteligencja.

Postac Sophii pobudza wyobraznie widzéw na catym Swiecie. Jest
pierwszym na $wiecie robotem-obywatelem i pierwszym ambasador
innowacji robotéw w Programie Narodéw Zjednoczonych ds.
Rozwoju. Sophia jest obecnie powszechnie znana, wystepowata

w programach Tonight Show i Good Morning Britain, a takze
przemawiata na setkach konferencji na catym swiecie.

Poznaj Sophie: https://www.youtube.com/watch?v=BhU2hOo05Cuc

Co-funded by the
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Digit

Digit ma pomagac¢ w opiece nad ludZzmi w ich domach,
pomagac w reagowaniu na katastrofy i dostarczac paczki
do drzwi wejsciowych. Dzieki zwinnym konczynom i
torsowi wypetnionemu czujnikami Digit moze poruszac sie
w ztozonych srodowiskach i wykonywac zadania, takie jak
dostarczanie paczek. W maju 2019 r. Ford Motor Company
i Agility ogtosity partnerstwo w celu opracowania
rozwigzania logistycznego, ktére taczy technologie
pojazdow autonomicznych Forda i Agility Digit.

Pepper

Pepper to pierwszy na $wiecie humanoidalny robot

spoteczny, ktéry potrafi rozpoznawac twarze i podstawowe 'P
ludzkie emocje. Pepper zostat przyjety przez ponad 2000

firm na catym swiecie. Idealny w handlu detalicznym i "f
finansach, Pepper ma wiele funkcji, w tym zwiekszanie

ruchu w sklepie poprzez przycigganie uwagi kupujacych, A J:"
tworzenie niezapomnianych wrazen w sklepie, .
stymulowanie zakupdw i utrzymanie klientéw. Pepper '
moze réwniez gromadzi¢ obszerne dane w celu o
wzbogacenia bazy klientow i generowania spostrzezen

dotyczacych kupujacych.

Atlas

Atlas to najbardziej dynamiczny humanoidalny robot na
Swiecie zbudowany przez BostonDynamics, firme, ktéra
wczesniej nalezata do Google, a obecnie do SoftBanku.
Atlas z roku na rok staje sie coraz bardziej wyrafinowany
dzieki najnowoczes$niejszemu sprzetowi i algorytmowi,
ktory pozwala mu szybko zrozumiec instrukcje. Dzieki 28
przegubom hydraulicznym, wysokosci 4,9 stopy i wadze
176 funtow, robot moze wykonywac zaréwno imponujace,
jak i przerazajace czynnosci, w tym poruszanie sie po
nieréwnym terenie, skakanie po torze parkour i

wykonywanie salta. Wszystkie te czynnosci wykazujg
zwinnos$¢ na poziomie cztowieka, wiec robot moze by¢
idealny do akcji poszukiwawczych i ratowniczych oraz
wykonywania zadan ludzkich w srodowiskach, w ktérych
ludzie nie mogliby przetrwac. “@.mmdbyme

Erasmus+ Programme
of the European Union
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Spot

Spot to pies-robot przeznaczony do
zastosowan przemystowych, takich jak
przenoszenie towaréw przez magazyn i
inspekcja odlegtego miejsca o niekorzystnym
srodowisku dla ludzkich operatorow. Moze
dziata¢ z predkoscia 5,2 stopy na sekunde, ma

kamery 360 stopni i moze dziata¢é w
temperaturach od 4 do 113 Fahrenheita.
Dzieki interfejsowi APl i elastycznemu

interfejsowi tadunku robota mozna tatwo
dostosowa¢ do zadanych zadan. Spot jest
réwniez produkowany przez BostonDynamics i
jest obecnie wynajmowany kwalifikujgcym sie
do tego firmom.

HRP-5P
HRP-5P to Zaawansowany robot
humanoidalny zaprojektowany do

autonomicznej pracy i wykonywania ciezkich
prac w niebezpiecznych srodowiskach. Jest
wyposazony w czujniki srodowiskowe i
rozpoznawanie obiektéw, planowanie i
kontrole ruchu catego ciata oraz zarzadzanie
opisem i wykonaniem zadan. HRP-5P opiera sie
na ponad 20 latach badan nad humanoidami w
AIST. W ciaggu tych 20 lat instytut stworzyt 4
inne roboty bedace poprzednikami HRP-5P.

Surena lV

Surena |V to czwarta generacja serii robotéw
humanoidalnych Surena opracowana przez
Uniwersytet w Teheranie w lranie. Ten robot o
wysokosci 5,6 stopy i wadze 154 funtéw jest w
stanie chodzi¢ z predkoscia 0,43 mili na
godzine. Niestandardowe czujniki sity na
spodzie stop pomagajg robotowi przechodzi¢
przez nieréwne powierzchnie, dostosowujac
kat i pozycje kazdej stopy.

ARTIE

W Co-funded by the
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Aquanaut

Aquanaut to zaawansowany bezzatogowy
transformator  podwodny, ktéry moze
przeksztatci¢ sie ze zwinnej todzi podwodnej
do dalekiego zasiegu w poét-humanoidalnego
robota zdolnego do wykonywania
skomplikowanych podwodnych zadan
manipulacyjnych.  Zaprojektowany  przez
Houston Mechatronics Inc, Aquanaut moze
kontrolowac podmorska infrastrukture
naftowg i gazowga, obstugiwac zawory i uzywac
narzedzi podwodnych za pomocag zaledwie
kilku kliknie¢ myszka. Dziatajac catkowicie
swobodnie i bez statkbw pomocniczych,
Aquanaut moze podrézowad ponad 124 mil w
trybie todzi podwodnej, ma maksymalng
predkos¢ 7 weztéw i maksymalng gtebokosc
operacyjng 984 stop.

Stuntronic robot

Stuntronic robot to animatroniczny kaskader
zaprojektowany do zabawiania ttuméw w
parkach rozrywki i kurortach Disneya. Dzieki
wbudowanym  wyrafinowanym  czujnikom
moze podejmowac wtasne decyzje w czasie
rzeczywistym — a wszystko to podczas lotu na
wysokosci 60 stop. Wie, kiedy podwingé
kolana, aby wykona¢ salto, kiedy wyciggnac
ramiona, aby skreci¢, a nawet kiedy zwolni¢
obraét, aby miec pewnos¢, ze wyladuje idealnie.

Handle

Handle to kolejny robot od Boston Dynamics.
Dzieki oprogramowaniu  wizyjnemu do
gtebokiego uczenia sie robot ten moze
identyfikowac i lokalizowac pudta,
roztadowywacé ciezaréwki, paletyzowac i
depaletyzowa¢ za nacisnieciem jednego
przycisku. Jego mobilnos¢ umozliwia prace w
wielu gniazdach roboczych, poruszanie sie po
obiektach wraz z przeptywem towardéw. Moze
podnies¢ do 360 pudetek na godzine.

M Co-funded by the
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Pokaz uczniom wideo (opcjonalnie) i przedyskutuj;
https:/www.youtube.com/watch?v=Jky9l1ihAkg

Dzi$s wykorzystujemy sztuczng inteligencje w robotyce w
stuzbie zdrowia, rolnictwie, przemysle motoryzacyjnym, w
magazynach, w tancuchu dostaw...itp.

Pézniej zbudujemy wtasnego robota ze sztuczng inteligencjg i
wyszkolimy go w wykrywaniu i rozpoznawaniu twarzy,
wykrywaniu obiektéw i rozpoznawaniu mowy.

Oto robot mobilny z mozliwosciami kamery i sztucznej
inteligencji opracowanymi specjalnie na potrzeby tego
projektu.

Pokazemy Wam, jak go wykonac¢ i wykorzystac do:
- Wykrywania twarzy

- Rozpoznawania twarzy

- Sledzenia twarzy

- Wykrywania obiektéw

- Sledzenia obiektéw

- Sledzenia linii

Sztuczna inteligencja wreszcie jest tutaj i wiekszo$¢ z nas juz
aktywnie korzysta z niej w naszym codziennym zyciu (nawet
nie wiedzac o tym). Przyszte pokolenia muszg przede
wszystkim zrozumie¢, jak korzystaé z Al! Tylko wtedy moga
wykorzystywac sztuczng inteligencje do utatwiania nauki i
rozwigzywania rzeczywistych probleméw.

Sztuczna inteligencja (Al) i robotyka s3a dzisiaj silnie
powigzane.

Sztuczna inteligencja w robotyce jest coraz czesciej
wykorzystywana w zyciu codziennym i odgrywa kluczowa role
w roznych dziedzinach, takich jak przemyst, wojsko,
medycyna, badania, rozrywka.

Pamietajcie, ze sztuczna inteligencja jest najprawdopodobniej
najpotezniejszg technologia, jaka kiedykolwiek wymyslit
cztowiek. Moze by¢ uzywana zaréwno do dobrych, jak i ztych
rzeczy. Ostatecznie jednak, to od nas zalezy, jak ja
wykorzystamy.

ARTIE

PODSUMOWANIE

Sztuczna inteligencja to sposéb, w jaki komputer, robot sterowany przez komputer lub
program mysli inteligentnie, podobnie jak w sposdéb inteligentny mysla ludzie.

Co-funded by the
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Czas (minuty):
20

Tematyka
Wykrywanie i
rozpoznawanie twarzy w
Scratchudla
poczatkujacych

Cele

Nauka wykrywania i
rozpoznawania twarzy w
Scratchudla
poczatkujacych

OczeRiwane
efekty

Zapoznanie z
wykrywaniem i
rozpoznawaniem twarzy
na prostych przyktadach w
Scratchu,
Zrozumienie réznicy
miedzy wykrywaniem
twarzy a rozpoznawaniem
twarzy

Scenariusz lekcji 2

Wykrywanie i rozpoznawanie twarzy w
Scratchu dla poczatkujacych

Nalezy poprosi¢ ucznidw o zdefiniowanie, czym jest
rozpoznawanie twarzy i wykrywanie twarzy. Nalezy dac im
mozliwos¢ opisania roznicy.

Terminy wykrywanie twarzy i rozpoznawanie twarzy sg czasami
uzywane zamiennie, ale istniejg pewne kluczowe roznice. Aby
pomoc w wyjasnieniu problemu, przyjrzyjmy sie terminowi
wykrywanie twarzy i tym, czym rozni sie on od terminu
rozpoznawanie twarzy.

Przedstawienie celu gtéwnego lekgc;ji:
Wprowadzenie do wykrywania i rozpoznawania twarzy dla
poczatkujacych na przyktadach réznych aplikaciji.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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Wykrywanie twarzy to proces, ktéry okresla
obecnos¢ twarzy na zdjeciu lub w klipie wideo. Na
przyktad taka funkcja jest dostepna w wiekszosci
oprogramowania aparatu w smartfonie. Ale modut
wykrywania twarzy nie okresla, czyja twarz znajduje
sie w kadrze.

Funkcja wykrywania twarzy nie zapamietuje ani
nie zapisuje rysow twarzy. Jesli oprogramowanie

Daenerys

=

wykryje twarz jakiejs konkretnej osoby w kadrze,
a pozniej znajdzie te sama twarz na innym zdjeciu,
nie ustali, czy twarz nalezy do tej samej osoby; po
prostu wykryje obecnosc twarzy w ramkach.
Oprogramowanie moze dostarczac dane
dotyczace wieku i ptci osoby na kazdej klatce, ale
nic poza tym. Oprogramowanie do wykrywania

twarzy nie moze rozpoznac okreslonych oséb.
Natomiast rozpoznawanie twarzy dotyczy
identyfikacji i rozpoznawania oséb.

Celem oprogramowania do rozpoznawania twarzy
jest identyfikacja osob wystepujacych na zdjeciu
lub filmie wideo poprzez poréwnanie go z baza

danych. Aby zapewni¢ pomysing identyfikacje,
odpowiednie twarze muszg zostac najpierw
wprowadzone do bazy danych.
Oprogramowanie okresla unikalne cechy twarzy,
zapisuje je i wykorzystuje do pdzniejszej
identyfikacji. P6zniej, podczas procesu
identyfikacji, oprogramowanie poréwna unikalne
cechy i zidentyfikuje twarz konkretnej osoby, jesli
cechy te bedg pasowacd.
13
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Scratch/aplikacje bazujace na Scratchu iinne size of nose * on stage »

Scratch (ML4KIDS)
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Dostepne jest rozszerzenie wykrywania twarzy z 3 blokami
typu reporter. Jesli uzywasz kamery internetowej jako
zrodta, potacz jg z rozszerzeniem wykrywania wideo, aby

sizeof nose + on stage =

yecoordof nose * on stage -

wigczycé/wytaczy¢ wideo z kamery i ustawic przejrzystosc.

Scratch (MIT) - https://lab.scratch.mit.edu/face/
Kliknij ,Wyproébuj”, a bedziesz mie¢ 9 blokéw do obstugi rozpoznawania twarzy.

=

> . -
K Q. o nose e @, whenfaceiits leht v ), afaceis detected?
2 ;
o
&
)
§, ;
o (), pointin direction of face it (2), when this sprite touches a  nose » @, facetit
Q
e
Q
=
< "
; ' @ face size
(), setsizetoface size (=), when aface is detected
o
—
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Scratch (MITMEDIALAB) - https://mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/
Zataduj rozszerzenie wykrywania twarzy, a bedziesz mie¢ 9 blokéw do obstugi wykrywania
twarzy. Niektoére bloki stuzg do rozpoznawania mimiki twarzy i emocji. Mozesz takze uzy¢
rozszerzenia Teachable machine w potaczeniu z Google Teachable machine.

b == goto leftear = 27 wmvideo off v .7 setvideo transparency to @
L o L <4 e =

when smile » detected when joyful » feeling detected

(¥ i = [ 1 F
== amountof smile = == level of joy =
[ = L -
T l i . | . E
- expressing smile » S feeling joyful =
e A 4

Makeblock (mBlock) - https://ide.mblock.cc/

Zataduj ustugi Cognitive Services i rozszerzenia Video Sensing, a bedziesz mie¢ ré6znorodne
bloki. Nie ma okreslonego bloku do wykrywania twarzy, ale mozna wykry¢ osobe wewnatrz
bloku ,rozpoznaj”. Istnieje wiele blokad, ktére poradza sobie z emocjami, wiekiem, ptcia,
usmiechem, kolorem wtoséw, okularami, a nawet sytuacja, gdy zakrywasz czesc twarzy.
Makeblock zapewnia rowniez rozszerzenie Teachable machine (nie myli¢ z Google), w ktérym
mozna trenowac do 3 klas i uzywac go do rozpoznawania twarzy lub wykrywania obiektéw.

&b recognize Image Recognition ¥ inimageafter 1 v secs d5b recognize gender after 1 v secs é5b recognize hair color after 1 ¥ secs
&  Image Recognition ¥ recognition result &b  gender recognition result

&b  recognize common object in image after 1% secs dib  recognize glasses type after 1% secs dfb recognize facial blocking after 1 ¥ secs
& common object recognition resuli(serial) ¢fb wearing sunglasses v ? dfy forehead v being blocked?

db recognize people's age after 1 ¥  secs &b  recognize smile score after 1 ¥ secs
&b age recognition result @i  smile recognition result

dfb recognize emotion after 1 ¥ secs dfb recognize head gesture after 1 v secs
S o o

@b emotionis happy v ?
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Stretch3 (github.io) - https://stretch3.github.io/

Zataduj rozszerzenie Facemesh2Scratch, aby uzy¢ 3 blokéw do wykrywania twarzy (istniejg
dodatkowe 3 bloki do obstugi wideo). Gtéwna cechg jest mozliwos¢ wykrywania wielu
twarzy, dzieki czemu mozesz wykry¢ wiecej niz jedng osobe w strumieniu z kamery.

m tum video off w 2 set video transparency to @ 9 setratiofo 075 »

3 people count g yofpersonno. 1w _ keypoinino: 1w m xofpersonno: 1+«  keypointno: 1+

Ostatnim przyktadem do wykorzystania jest PictoBlox, aplikacja typu desktop, ktérg nalezy
najpierw zainstalowac z https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427
Mb)

Po instalacji uzyj rozszerzenia Face Detection, a zobaczysz prawdziwy skarb - mozesz wykryc¢
wiele twarzy i ich mimike. Dostepna jest rowniez funkcja szkolenia klas, ktéra prowadzi nas
bezposrednio do rozpoznawania twarzy.

E'.J tun on +» video on stage with o % fransparency [’J show »  bounding box [':I' set detection thresholdto 05 =

Tl .
1!'4 analyse image from camera »

- i
[!-] get # faces ,__'J getexpression offace 1 » |_"J is expression of face 1 = happy *

I I
E'J get xposition + offace 1= ._'-_,-I get x = position of lefieye » offace 1« L‘J get x = position of landmark o offace 1=

. . r,
L'_I.-' addclass 1+« as (@ELEN from camera » u'.] reset class

['J do face matchingon camera =
- el
|!VJ is 1w class detected ,:'—_, getclassofface 1 = detected
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Teachable machine (Google) - https://teachablemachine.withgoogle.com/
Ta aplikacja stuzy do trenowania Twojego modelu i uzywania go do rozpoznawania twarzy w
potaczeniu z rozszerzeniem Teachable machine dostepnym w Scratch (MITMEDIALAB)

= Teachable Machine About  FAG

How do |l use it?

wns
MY PROJECT
w & & R :
T l sROIECT
—— RAINMODEL i
= 5 = "
o B R
—
.
1 Gather 2 Train 3 Export
Gather and group your examples Train your model, then instantly test Expart your model for your projects:
into classes, or categorias, that you it out to see whether it can correctly sites, apps. and more, You can
want the computer to learn. classify new examples. download your madel or host it
anline.
Vidog: Gather samples © Vidno; Train your modal &

Video: Export your modei &

Widzielismy trzy rézne aplikacje, ale takze bardzo podobng do wykrywania i rozpoznawania
twarzy.

Wykrywanie twarzy rézni sie od rozpoznawania twarzy (terminy te nie powinny by¢ uzywane
zamiennie) tym, ze wykrywanie twarzy polega jedynie na wykryciu twarzy na cyfrowym
obrazie lub wideo. Oznacza to po prostu, ze system wykrywania twarzy moze rozpoznac
ludzka twarz na obrazie lub wideo - nie moze zidentyfikowac osoby. Wykrywanie twarzy jest
elementem systemow rozpoznawania twarzy - pierwszym etapem rozpoznawania twarzy jest
wykrycie jej obecnosci. Wykrywanie twarzy moze byc¢ réwniez wykorzystywane w aparatach
do automatycznego ustawiania ostrosci — prawdopodobnie zauwazytes, ze w niektérych
aparatach cyfrowych i telefonach wokét twarzy oséb wykrytych na zdjeciu pojawia sie mata
ramka, co pozwala aparatowi ustawic¢ na nich priorytet ostrosci. Identyfikacja obecnosci
ludzkiej twarzy odbywa sie za pomoca formut i algorytmoéw. Zazwyczaj pierwszg rzecza, ktérej
szuka system wykrywania twarzy, sg oczy, poniewaz s3 to jedne z najtatwiejszych do
zidentyfikowania cech. Wtedy moze réwniez wyszukiwac obecnos¢ ust, brwi, nosa i nozdrzy.
Wykrywanie twarzy jest wazng czescig procesu rozpoznawania twarzy, jednak z punktu
widzenia bezpieczenstwa nie ma niezaleznej korzysci z systemu wykrywania twarzy - po
prostu rozpoznaje twarz, ale nie ma pojecia o jej tozsamosci. Rozpoznawanie twarzy odgrywa
istotng role w wielu gateziach przemystu, zwtaszcza w kontroli granicznej i egzekwowaniu
prawa. Doktadna identyfikacja oséb pomaga poprawic¢ bezpieczenstwo na lotniskach oraz w
miastach na catym sSwiecie, a mozna to zrobic tylko za pomocg wiodacych na rynku systemow
rozpoznawania twarzy.
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Jak wida¢, technologia
rozpoznawania twarzy zmienia
swiat, w ktérym zyjemy;, i
wydaje sig, ze jestesmy na
poczatku, jesli chodzi o
potencjalne zastosowania
oprogramowania do
rozpoznawania twarzy.
Chociaz zastosowania
rozpoznawania twarzy moga
wydawac sie nieskonczone,
musimy upewnic sie, ze ta
technologia jest uzywana
odpowiednioi
odpowiedzialnie.

"friends s

'll:Eted.M‘

PODSUMOWANIE

Wykrywanie twarzy to proces okreslajacy obecnosé twarzy na obrazie lub w klipie wideo,
podczas gdy rozpoznawanie twarzy odnosi sie do identyfikacji i rozpoznawania oséb.

Co-funded by the
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Programowanie
wykrywania twarzy w
Scratchu

Cele

Nauka programowania
wykrywania twarzy na
podanych przyktadach

OczeRiwane
efekty

Umiejetnosc napisania

programu do wykrywania
twarzy za pomoca Scratcha

5

Scenariusz lekcji 3

Programowanie wykrywania twarzy w Scr

Jak zaprogramowac wykrywanie twarzy w Scratchu?

Przypomnimy sobie, czego dowiedzielismy sie o wykrywaniu
twarzy na ostatnich zajeciach.

Zapytaj uczniéw o ich doswiadczenia z wykrywaniem twarzy.
Zanim ich wprowadzisz, zapytaj, czy wiedzg, jak wykonac¢
program do wykrywania twarzy.

Nauczyciel wprowadza ucznidw w programowanie wykrywania
twarzy w Scratchu. PrzejdZzmy przez kilka prostych przyktadéw
programowania wykrywania twarzy w aplikacji Scratch i innych
opartych na nie;j.

Zapewne zauwazyliscie, ze niektore aplikacje na smartfonie
rysujg prostokat wokot twarzy w wyniku wykrycia twarzy. Jest
to réwniez mozliwe w Scratchu.

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Zrozumienie programu wykrywania twarzy i jego uzycia na
konkretnych przyktadach.

Co-funded by the
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Pierwszy projekt - SCRATCH (ML4KIDS):

Krok 1: Otwoérz przegladarke internetowa Chrome i przejdz do:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Krok 2: Zataduj rozszerzenia wykrywania wideo i wykrywania twarzy oraz podtacz kamere
internetowgq (jesli nie masz wbudowanej)

Face detection
Find the location of your face in the

Video Sensing

Sense motion with the camera. webcam.
Collaboration with
ML for Kids
>
©
S
5
5
E ) c
9
©
Krok 3: Usun duszka Kota, klikajac [ &
ikone kosza (prawy gérny rog) i wybierz =
opcje Narysujj nowego duszka
o
(aN]
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Krok 4: Narysuj prostokat bez wypetnienia (bedzie uzywany jako ramka ograniczajaca) i ustaw
kontur na czerwony (4) jak na ponizszym obrazku

& Cods & Cosumes o Sounds |

Costume  costume’ - L L b J
armp Ingroup Forwand  Bactwaro Fram Back
y A outine u . 4

L Y
A
¢ T
7 (0]

O

o

Krok 5: Przejdz do zaktadki Kod i rozpocznij programowanie. Najpierw wtgczamy wideo i
ustawiamy przezroczystosc na O (nieprzezroczysty).

&= Code <f Costumes ) Sounds

. Video Sensing

Maotion

® when video motion =

# tumvideo on -
# video motion * on sprite =

§ setvideo transparency to o

O

wn o
=) =}
E =)
3 =
=% in

# Mmvideo on =

o
1]
=]
W

® setvideo fransparency to @

(2]
o
=
El

(%]
m
=
@
=
a

Face detection

szeof nosew on stage -

o
-]
@
ok
=]
w

xcoordof nose » on  stage «

g
=
)
=4
o
@

ycoordof nose » on stage =
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Krok 6: Nastepnie mamy petle (Forever) z 3 blokami, aby ustawi¢ rozmiar prostokata (rozmiar
nosa pomnozony przez 3) i jego wspotrzedne x i y. Mozesz chcie¢ dostosowac wartos¢ mnoznika z

4 doinnej liczby, zwtaszcza jesli przetaczysz sie na wieksza scene (lepiej 1,5).

g fumvideo onw

@ set video transparency to o

forever

seisizeto sizeof nosew on siage - * o %

gotox: xcoordof nosew on stagev y ycoordof lefteye v on stage »

Drugi projekt - wykrywanie twarzy potaczone z rozszerzong rzeczywistoscia

Krok 1: Otwérz Scratch na https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Krok 2: Dodaj rozszerzenie ,Wykrywanie twarzy”

Krok 3: Dodaj rozszerzenie ,Wykrywanie wideo” i podtacz kamere internetowg (jesli nie masz
wbudowanej)

Krok 4: Usun duszka Cat

Krok 5: Pobierz zdjecie z linku https://toppng.com/transparent-glasses-PNG-free-PNG-
Images_110945

Krok 6: Przeslij obrazek do Scratcha jako duszka, zmien jego nazwe na ,glasses”

Krok 7: Kod duszka:

Krok 8: Uruchom program i porusz gtowa

Krok 9: Oméw doktadnosc¢ algorytmu i sposoby jego ulepszenia.
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tumvideo on =

forever
seisizeto  sizeof nose v on stage»  * @ %

gotox: xcoordof nose * on y: ycoordof lefteye v on stage »

Trzeci projekt z PICTOBLOX (aplikacja komputerowa):

Krok 1a: Poniewaz nie ma dostepnego GUI online, musisz zainstalowac PictoBlox z:
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)
Krok 2a: Otworz PictoBlox i wybierz rozszerzenie Wykrywanie twarzy

Face Detection
Detect & recognize human face

Krok 3a: Uzyj blokdéw, jak na ponizszym obrazku, bardzo tatwo zobaczy¢, jak to dziata. Teraz mamy
ramke ograniczajaca jako blok i nie ma potrzeby rysowania prostokata. Ale gtéwna cechga jest to,
ze moze wykrywac wiele twarzy. Popros kogos, aby dotaczyt do ciebie przed kamera, aby
zobaczy¢, jak to dziata. Sprawdz blok get#faces, aby zobaczy¢, ile twarzy zostato wykrytych.
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sIta]={GYR Fie Edit Tutorials Board Connect §¥ My Project

&= Blocks € Python (Beta) of Costumes o Sounds

. Face Detection

Motion

Settings
@

E"J funm onw v‘-deoonstagewiﬂlo

Sound ,  tum on + video on stage with o % transparency

P ['J show * bounding box

show = bounding box

O M set deteclion thresholdio 05 «

Control

. Detection

Sensing
. ':'.J analyse image from  camera -

Operatars

analyse image from camera =

Krok 4a: Uczynmy to bardziej skomplikowanym, uzywajac operatora join do wyswietlenia wyrazu
twarzy osoby. Mozesz doktadniej zbada¢, jak to dziata z wieloma twarzami.

*Itae]={[? File Edit Tutorials Board Comnect ¥ My Project

=

= Blocks @Python (Beta) & Costumes o) Sounds

. Face Detection

a Motion
kS Settings
t D
9] Looks
g :'_"' tum on + video on siage with o
g &
%) Sound
o ~ 'S  show > bounding box
S o ENES ng box
~3 e "
o Events ! show » bounding box
i |l 5
= ), setdetection threshoidto 0.5 v
Control
. Detection =
Sensing ‘-’J analyse image from camera =
gl - = =
. L‘_‘ analyse image from camera » e
Operatars say  join .!_, get expression of face
‘ariables L"; get # faces - ﬁ
<
o
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Obecnie oprogramowanie do wykrywania twarzy jest uzywane w prawie kazdej
dziedzinie, od urzadzen mobilnych, poprzez filtry twarzy na czacie, po rézne aplikacje
zabezpieczajace. Wykrywanie twarzy pomaga rozpoznawac twarze, ich wiek, wyraz
twarzy, pte¢, lokalizacje i wiele innych funkcji. Wykrywanie twarzy to szerszy termin
nadawany kazdemu systemowi, ktéry moze zidentyfikowac obecno$¢ ludzkiej twarzy
na obrazie wizualnym. Wykrywanie twarzy ma wiele zastosowan, w tym liczenie
0s6b, marketing online, a nawet automatyczne ustawianie ostrosci obiektywu
aparatu. Jego gtéwnym celem jest oznaczanie obecnosci twarzy. Rozpoznawanie
twarzy zyskato na znaczeniu w ostatnich latach ze wzgledu na jego potencjalne
zastosowania. Poniewaz twarze sa bardzo dynamiczne i stwarzaja wiecej probleméw
i wyzwan do rozwigzania, naukowcy zajmujacy sie rozpoznawaniem wzorcow,
widzeniem komputerowym i sztuczng inteligencja zaproponowali wiele rozwigzan
zmniejszajacych takie trudnosci, aby poprawic niezawodnosc i doktadnosé
rozpoznawania.

Obecnie wykrywanie twarzy jest stosowane w nastepujacych:

Aplikacje w Swiecie rzeczywistym (Amazon Recognition: funkcje obejmuja
weryfikacje uzytkownikéw, liczenie oséb i moderacje tresci, czesto uzywane przez
firmy medialne, firmy zajmujace sie analiza rynku, witryny e-commerce i przy
rozwigzaniach kredytowych, BiolD: zgodne z RODO rozwigzanie stosowane w celu
zapobiegania oszustwom internetowym i kradziezy tozsamosci, Cognitec:
rozpoznaje twarze w strumieniach wideo na zywo, z klientami, od organéw $cigania
po kontrole graniczna, FaceFirst: rozwigzanie bezpieczenstwa, ktére ma na celu
wykorzystanie DigitallD do zastgpienia kart i haset, Trueface.ai: ustugi obejmuja
wykrywanie broni i sg wykorzystywane przez wiele sektoréw, w tym edukacje i
bezpieczenstwo...)
Diagnozy medyczne
tapanie przestepcow
Monitoring

PODSUMOWANIE

Wykrywanie twarzy jest wykorzystywane w réznych zaawansowanych systemach i

mozliwe jest stworzenie prostych przyktadéw za pomoca narzedzi takich jak Scratch i PictoBlox.
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Czas (minuty): ¢

20 Scenariusz lekcji ¢

Tematyka

Programowanie
rozpoznawania twarzy w
Scratchu

Interpretacja wynikéw Programowanie rozpoznawania
algorytmu twarzy w Scratchu

rozpoznawania twarzy

Celem tej lekciji jest nauczenie sie, jak zaprogramowac
rozpoznawanie twarzy w Scratch.

Cele Tematy dyskusji:

Co to jest rozpoznawanie twarzy?

Jak dziata rozpoznawanie twarzy?
Praktyczne zastosowanie Jakie praktyczne zastosowania moze miec?

rozpoznawania twarzy
Porozmawiaj z uczniami o tym, co wiedzg o rozpoznawaniu

twarzy.

Czy wiedzg cos$ o tworzeniu programu do rozpoznawania
twarzy, zanim go wprowadzisz?

Nauczyciel zapoznaje uczniéw z programowaniem
rozpoznawania twarzy w Scratch i instruuje ich, jak przesyta¢
obrazy, a nastepnie wykorzystywac te obrazy w programach

OczekRiwane
efekty rozpoznawania.

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Dzieki przyktadom opartym na jednym programie lepiej
programu do zrozumiecie programy do rozpoznawania twarzy i ich
rozpoznawania twarzy za zastosowanie.

pomoca Scratch
Badanie mozliwosci
rozszerzenia
rozpoznawania twarzy w
Scratchu

Umiejetnos¢ napisania
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Krok 1: Otwoérz przegladarke internetowg i pobierz wszystkie obrazy (20) z:
https://bit.ly/daenerys-data
Postuzy to do trenowania klasy 1

Krok 2: Otwoérz przegladarke internetowg i pobierz wszystkie obrazy (20) z:
https://bit.ly/arya-data

Postuzy to do szkolenia klasy 2

Krok 3: Otworz przegladarke internetowa i przejdz do:
https://teachablemachine.withgoogle.com/

Krok 4: Kliknij Rozpocznij.
Krok 5: Wybierz projekt graficzny

Krok 6: Wybierz standardowy model graficzny

Krok 7: Zmien nazwe klasy 1 na Daenerys, a klasy 2 na Arya. Przeslij obrazy Daenerys do
plikéw Daenerys i obrazy Arya do plikow Arya, jak pokazano na ponizszym obrazku

Daenerys .

20 Image Samples

] s - -
Webcam  Upload ! N )

Arya

e V|
y

File x Add Image Samples: i
Training o

Preview T Export Model

) Train Model
Choose images from your files,

or drag & drop here You must train a model on the left

before you can preview it here.
Advanced v

Fy

Import images from
Google Drive

s - I

Images will be cropped to square
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Krok 8: Trenuj swéj model. Nie przetaczaj kart przegladarki podczas procesu uczenia.

Daenerys

20 Image Samples

oy -
)} s ) 73
Webcam Upload ‘

Arya

File b 20 Image Samples i
Training X
Preview F  Export Model

Choose images from your files,
or drag & drop here

Train Model

You must train a model on the left
before you can preview it here.

2. Train your Model b 4
&

Import images from
Google Drive

Ma - 5

Images will be cropped to square

Now that you have two classes, you
can train your model here (or add
more classes).

Krok 9: Eksportuj swoj model. W wyskakujgcym okienku wybierz przestanie go do chmury

(trzecia opcja), a Google bedzie bezptatnie przechowywac Twoje dane.

Preview T Export Model

Daenerys 3. Export your model

See how well your model is working
and export it here.

20 Image Samples
oe | &
Webcam Upload ' { X

Arya o

Training o .-
il g your
= _‘.g issions

Model Trained mage

20 Image Samples

[F: PRERE
Webcam Upload =k 3 ! ..

Add aclass

Qutput
Daen...

Arya
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Krok 10: Skopiuj link podany w polu tekstowym ponizej - jest to adres URL Twojego modelu.
W tym przypadku to https://teachablemachine.withgoogle.com/models/hXHtr721Y/

Export your model to use it in projects.

Tensorflow.js o Tensorflow @ Tensorflow Lite @

Export your model:

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

Your sharable link:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/hXHtr721Y/ Copy ID
‘When you upload your model, Teachable Machine hosts it at this link for free. (FAQ: Who can use my model?

~ Your cloud model is up to date.

Code snippets to use your model:

Javaseript p5.js Contribute on Github 0

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

<div>Teachable Machine Image Model</div> Copy (O

<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/tfise1.3.1/dist/tf.min.js"></script>
<script src="https://cdn.jsdelivr.net/npm/&teachablemachine/image®@.8/dist/teachablemachine-
image.min. js"=</script=>
<script type="text/javascript”s
(oo o potione Boro-

Krok 11: Twéj model jest gotowy do uzycia

Krok 12: Otwérz GUI Scratch na: https://mitmedialab.github.io/prg-extension-
boilerplate/create/i zataduj rozszerzenie Teachable Machine.

TEACHABLE 5
B MaAcHINE B

Teachable Machine

Use Google Teachable Machine
madels in your Scratch project.
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Krok 13: Najpierw musimy wtgczy¢ wideo w kamerze i ustawic przezroczystosé na O
(nieprzezroczysty). Nastepnie uzywamy bloku adresu URL modelu i wklejamy tam nasz link do

modelu.

—BacktoCumiculum @~ File Edit  Teachable Machine [ Scratch Tutorials | My Project
= Code & Costumes % Sounds
Video Sensing o

Mation

G4 L Il Paste URL Herel

,_
]
o
=
in

fum video on -
when mode] detects Daenerys «

=et video fransparency io o

=4y Sl hitps:/iteachablemachine. withgoegle com/modelshXHIrF21%/

in
o

c

5

o

i
o
g
®:0

5

@

g

3

=

g

g

2

E]

4

m
=
"
E]
I3

(9]
o
2
3

o]
o
m
u
o
a
u

Krok 14: Ostatnie kilka blokéw to petla nieskoriczona (forever) i blok zawierajacy blok
raportowania z przewidywanym wynikiem. Prawdopodobnie nie bedziecie w stanie uchwyci¢
prawdziwych Daenerys lub Aryi za pomoca kamerki, wiec uzyjcie smartfona z ich zdjeciami i
skierujcie go na kamerke, aby zobaczy¢ wyniki. Mozecie trenowac model wtasnymi zdjeciami
lub zdjeciami znajomych.

*** Upewnijcie sie, ze nie robicie nikomu zdjecia bez jego zgody.

—BacktoCumicuum (@)~ File Edit  TeachableMachine 4 ‘@ Scrafch Tutorials | My Project

= Cpde & Costumes i Sounds |

. Video Sensing o

Mation

. (L3 LN Paste URL Here!

Looks

model defecis  Daenerys »

w
=1
&
E
o

@

m
=
[
=
i

delshXHir721Y/

(9]
o
2
8

0
w
=t
in,
=}
5]
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PICTOBLOX (aplikacja komputerowa):

Krok 1a: Poniewaz nie ma dostepnego GUI online, musicie zainstalowac PictoBlox z:
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)

Krok 2a: Otwoérzcie PictoBlox i wybierzcie rozszerzenie Wykrywanie twarzy

i?r“ ‘Ei

-

w

Face Detection
Detect & recognize human face

Krok 3a: Otworzcie przegladarke internetows i pobierzcie wszystkie 20 obrazéw z:
https://bit.ly/daenerys-data

Bedg stuzyty do trenowania klasy 1

Krok 4a: Otworzcie przegladarke internetows i pobierzcie wszystkie 20 obrazéw z:
https://bit.ly/arya-data

Bedg uzywane do trenowania klasy 2

Krok 5a: Ukryjcie duszka Tobiego, klikajac ikone, jak pokazano na ponizszym obrazku.

Stage

Size 100 Direction 80

Backdrops
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Krok 6a: Przeslijcie wszystkie obrazy Daenerys do tta (Przeslij tto — Wybierz wszystkie

obrazy — Otwoérz)

Spile  Tou a0 L+ e B open
4 A » Zeljka Kmisjic + GoogleDrice » FEPOTITORY + ARTE » Dmenerys -
~ & | & - 109 = w
Organize = New falder
a --------
s Cuick azcess
ok W Cesktop

& Downbads #
| Documents o

b Google Drive #
= Google Drive o
&t Hy
a D6-2 USONDRI €
! T IZLAZNI RACI

5

NEeEsasAIT

Domersdjpn  Daeneysiipg

£ it ﬁﬂ

Demerys 1

& Search Dasnerys

= O @

Dasnensfipg  Deenerslipg

Upload Backdrop i ATTE -~
www_google.co .
& OneDrive
AppDeta
Desktan - Damerysi2jpg i .
Q File name: | “Doenerys2jpy” ‘Deenerysl jpg” "Deenerys2ipg" ‘Daenerysdjpg’ “Daenerysdjog " “Deseryssyp | | Custoem Files (*.sug* pngrtipg:
Open Cancel

Krok 7a: Wybierz obraz Daenerys1 i przejdz do zaktadki Kod

= Code & Backirops oy Sounds

Costuma  Daeneryst

i Fill . r -] o L ¥
Comy sl Deeiet= Fiip Horizamts - Fip Vericsl
&«
: ® B

et T &

Krok 8a: W grupie Wykrywanie twarzy wyszukaj blok dodawania klasy, przeciggnij go i upusc
w obszarze kodu, a nastepnie zmien nazwe klasy z 'Jarvis' na 'Daenerys' oraz zmien zrédto z

kamery na scene, zgodnie z ilustracja ponizej.
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&= Code &' Backdrops o Sounds

. Face Detection

Motion

. Settings

Locks Tl

addclazs 1+ as from camera -

. ['.J furn on w viieumslagewiﬂlo '—'J e
Sound

= Fenl

e L’_I show + bounding box
Ev;"r_=

@ 3] sel delechion threshold o 0.5 »
Contral

. Detection

Krok 9a: Po dokonaniu zmian, wystarczy klikngé¢ na blok dodawania klasy, aby rozpoczgc
proces uczenia. Otrzymacie komunikat "Zakorczono" i zobaczycie ramke wokdt twarzy
Daenerys. Uczenie z pierwszym obrazem jest zakonczone, a te kroki nalezy powtorzy¢ dla

kazdego kolejnego obrazu.

25 LY
&= Code of Backdrops o Sounds ~ w & Upload Firmware | () | (8 | 2
. Face Detection
Motion s _]
Settings \
Looks iy \
ZQJ = ﬂlﬁ#mo L!J addclass 1+« asiu'n slage »
Sound e
= el
f ® [ show > bounding box | Dene |
Even
@ i'] set deteciion threshold o 0.5
Control
>
Y . Detection
Y Sensing
+ '@ analyse image from camera -
5 ® K
i Operators
%
2 © ,
-
E Nriablos L“ get# faces Sprite | Mame % X ¥
%)
O
QL) Myg g E get expression of face 1 = ® | B | sz Direction
3 r
3
PG — o}y Bepessionofface 1+  happy Backdrops
[N Face
= Detaction ® 21
P | oy Tobi
s oet xpostion » offace 1+
- = ' @
L‘!_, get x = posilion of lefieye v .'
- -
= ) get x~ posilion oflandmark ° @ e
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Krok 10a: Przetacz sie z powrotem do zaktadki Tta i wybierz obraz Daenerys 2.

*les]2{lGYR File Edat  Tutorials Board  Conmect KN My Project o | Mode

== Code & Backdrops ) Sounds ~ L &) Upload Firmware | [T (W 2%

Daenerys2
Fil

backdropt . o
252 . . 4] w g
Copy  Faste Delate Flip Horizontal  Flip Vertical

Sprite x x ¥
Daenerysd
164 x 17
5
Dasnerysd @ 1
44 x 244

o O 0O

Krok 11a: Przetacz sie z powrotem do zaktadki Kodu i ponownie kliknij na blok dodawania
klasy.

*lsts]={lG3? Fie GEdt Tutorials Board Connect g¥ | MyProject = | Mode | D .

>
[}

. +. = r LY
o = Code of Backdrops o Sounds ~ g }, Upload Firmware | - B
=
G @ | Face Detecii
O ace Detection

7
* Moton
> . Settings o
§’ bk il e . mo [’: addclass 1+ as (PEaEde) fom siage =
O . ) on v video on stage ;i
(Y]
= Sound ™
N -

& §  show > boundngbox | Done |
S @ —
4= Events
- =
@ ':'] sel deleciion fhreshold o 0.5 »
Control
@ | Detection
Sensing
. f J analyse image from camera
Operators =
O ;
Variables L'J get #faces Sprite | Mams x x v ﬂ
-l B octcpressinofface 1+ ® @ s Direction i
ﬂ -] -
. .!'J isexpression offace 1+  happy Backdrops
Detection @ 2
L, | Tobi
), oet xposionv offace 1w o
- _ ] Q
@, et xv posiion of lefieye v :
L, | ou
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Krok 12a: Powtérz kroki 10ai 11a dla kazdego pojedynczego obrazu (az do Daenerys20).
Krok 13a: Teraz przeslij wszystkie obrazy Aryi do tta w ten sam sposob, jak w kroku 6a.

Krok 14a: Wybierz obraz Aryal.

lete{=]le3? Fie Edt Tutorals Board  Comnect ’d My Project =] m n Q @, .

B &, Upload Firmware | [ | (M | 32

e

b4

Krok 15a: Przetacz sie z powrotem do zaktadki Kodu i zmien (to jest wazne, poniewaz
trenujemy druga klase) nazwe dodawanej klasy z Daenerys na Arya. Zrédto pozostaje takie
samo - ze sceny. Nastepnie kliknij ten blok, aby rozpocza¢ trening pierwszego obrazu z klasy
Arya.

FREEEllG3R File Edit Tuorals  Boara  cComnect ¥ =] weEEREEE B & & .

¥ Code | ¢ Backdiops | ey Sounds Fa & Uplond Firmeare || (B | (8 || 2

. Face Detection e

A i

. Settings 1 ':‘ p _@1,1"“\‘;..\“

° g et = @D o
Sound e ’
J 4

Events

Sensing

i w getexpression of face 1 v ® 2 Dir
- ]
- }, isexpressionofface 1+  happy Backsrop:
Face =

Detestion ~ a 4
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Krok 16a: Przetacz sie do zaktadki Tta i wybierz obraz Arya2.

Krok 17a: Przetacz sie do zaktadki Kodu i kliknij na blok dodawania klasy.
Krok 18a: Powtoérz kroki 16ai 17a dla kazdego pojedynczego obrazu (az do AryaZ20).

Krok 19a: Twéj model jest teraz gotowy do testowania. Wybierz sprite Tobi i ustaw go jako
widoczny (show). Ustaw rozmiar Tobiego na 30% i przemieszczaj go z centrum w rég ekranu

Krok 20a: Podtacz kamere (jesli jej nie masz) i rozpocznij kodowanie. Wtacz transmisje wideo
z przezroczystoscig 0% i pokaz ramke wokét twarzy. Nastepny blok to petla nieskoriczona, w
ktérej Tobi bedzie wyswietlat wynik rozpoznawania twarzy. Jest to blok z podwéjnym if-else,
a ostatnia opcja ‘else’ zwrdci pusty cigg znakow, jesli nie zostanie rozpoznana zadna twarz.

Krok 21a: Uruchom program. Uzyj swojego smartfona z obrazami Daenerys lub Aryi i skieruj
go w strone kamery, aby zobaczy¢ wyniki. Mozesz trenowac model za pomocg wtasnych zdjec
lub zdjec swoich znajomych.

*** Upewnij sie, ze nie robisz zdje¢ nikomu bez ich zgody.

show + bounding box

e 2
I_'_l analyse image from camera =

Faal = e
L!_I do face maiching on  camera

if i Shew | @ | & Size 30 Direction 90
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PROJEKT Z ROZPOZNAWANIEM TWARZY

Oto maty projekt, ktory jest praktycznym zastosowaniem rozpoznawania twarzy.
Przygotowalismy dla Ciebie wytrenowany model osmiu znanych osdéb, ktéry mozesz
poréwnac ze swoja twarzg w Teachable Machine. Mamy Adriane Lime, Emilie Clarke, Gal
Gadot, Natalie Portman, Selene Gomez, Emme Stone, Zoe Saldane i Maisie Williams. Musisz
dowiedziec sie, ktora twarz z tej listy jest najbardziej podobna do Twoje;j.

Krok 1b: Otworz GUI Scratcha pod adresem:
https://mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/ i zataduj rozszerzenie
Teachable Machine.

o] "TEACHABLE .

MACHINE -

Teachable Machine

Use Google Teachable Machine
models in your Scratch project.

Krok 2b: Najpierw ustawiamy rozmiar i pozycje_duszka, a nastepnie witaczamy transmisje.
wideo z kamery i ustawiamy przezroczysto$¢ na O (brak przezroczystosci). Nastepnie
korzystamy z bloku URL modelu i wklejamy ten link do modelu:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/smuBDQTuY/

TER =l hitps-Meachablemachine withgoogle comdmodelsismuBDOTUY/

Co-funded by the
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Krok 3b: Nastepnie skorzystamy z bloku typu zdarzenia, ktére bedzie aktywowane przy
dopasowaniu twarzy. Dodajmy do tego bloku blok méwiacy 'Wygladasz jak....

set size fo @ b

set video iransparency fo o

(T8l = B hitps-/ffeachablemachine withgoogle comimodels/smuBDOTuY/

when model delectz  Adnana «»

VI You ook like Adhiana Lima

Krok 4b: Dodaj te kombinacje blokéw dla kazdej znanej osoby z listy.

set size fo @ %

=t video transparency o o

UER LGSR hitps-/feachablemachine withgoogle comimodels/smuBDOTuY/

when model detects  Adriana » when model detects Emilia - when model defects.  Gal » i il delects. | Natalic

L5V “You look like Adriana Lima t-r VBl “vou look like Emilia Clarke PO “ou look like Gal Gadot R ou look like Matalie Poriman

when model detects  Selena : when mode! detects Emma « : when model detects  Zoe w when model detecls Maisie =

=T You look like Selena Gomez E5VB Vou look like Emma Stone VM You look like Zoe Saldana L= vou look like Maisie Viilliams
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Krok 5b: Podtacz/wtacz kamere internetowa, uruchom kod i zobacz, kto jest Twoim
odpowiednikiem!

Krok 6b: Chcesz zmieni¢ obecny model na wtasny? Na stronie

By¢ moze zostaniesz poproszony/poproszona o rejestracje na Kaggle przed pobraniem
danych. Mozesz réwniez recznie zgromadzi¢ obrazy za pomocg wyszukiwarki Google. Po
zebraniu wszystkich potrzebnych obrazéw uzyj narzedzia Teachable Machine na stronie
https://teachablemachine.withgoogle.com/, aby wytrenowac swoéj wtasny model, podobnie jak
w scenariuszu lekcji Programowanie rozpoznawania twarzy w Scratchu.

Rozpoznawanie twarzy to technologia zdolna do identyfikowania lub weryfikacji osoby na
podstawie obrazu, wideo lub innego materiatu audiowizualnego jej twarzy. Generalnie,
identyfikacja ta jest wykorzystywana do dostepu do aplikacji, systemu lub ustugi. Przed
rozpoczeciem programowania rozpoznawania twarzy musimy zebrac zdjecia konkretnej
twarzy i przetrenowac model. W tym projekcie skorzystalismy z aplikacji o nazwie Teachable
Machine. Teachable Machine to narzedzie internetowe, ktére umozliwia szybkie, tatwe i
dostepne dla wszystkich tworzenie modeli uczenia maszynowego.

Czy zauwazytes/as, ze ten projekt jest catkowicie oparty na technologii internetowej i nie
wymaga instalacji zadnego oprogramowania?

Dzisiaj wiele osob na catym swiecie regularnie korzysta z technologii rozpoznawania twarzy.

Gtéwne funkcje rozpoznawania twarzy:

Weryfikacja tozsamosci:

Identyfikacja jednostek i zastosowanie okreslonych regut na podstawie przynaleznosci do
okreslonej kategorii, takiej jak VIP, zarejestrowany gosc¢, osoba na czarnej liscie, pracownik
lub student. Wykorzystanie tych informacji do usprawnienia i automatyzacji proceséw, takich
jak: (1) kontrola dostepu, (2) ochrona bezpieczenstwa, (3) powitania klientéw lub gosci, oraz
(4) rejestrowanie czasu pracy pracownikéw.

eKYC and Spoofing Prevention:

Weryfikacja tozsamosci osoby poprzez uzycie zywego zdjecia lub nagrania wideo w
potaczeniu ze zeskanowanym (i zweryfikowanym) dowodem tozsamosci. Proces ten
nazywany jest eKYC (elektroniczne potwierdzenie tozsamosci klienta) i jest powszechnie
stosowany w sektorze finansowym, w tym w bankowosci, ustugach finansowych,
ubezpieczeniach i podobnych przypadkach.
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Autoryzacja:

Weryfikacja, czy dana osoba znajduje sie w uprzednio autoryzowanej bazie danych w celu (1)
wyptacenia gotéwki z bankomatu, (2) dostepu do szafki medycznej zawierajacej zabezpieczone
leki lub (3) odblokowania kosztownych urzadzen wymagajacych wyszkolonych operatoréw.

Segmentacja klientéw i analiza:
W przypadku inteligentnej reklamy, analizuje sie cechy osoby stojacej przed cyfrowym znakiem,
takie jak pte¢, wiek i emocje.

Srodki zdrowotne:

Potwierdzanie, czy osoba prawidtowo nosi maske oraz sprawdzanie, czy nie ma goraczki przed
udzieleniem dostepu do budynku lub restauraciji.

Przy analizie rynkéw wertykalnych, wyrdznia sie 10 branz jako idealne do integracji
rozpoznawania twarzy, ktére w wielu przypadkach juz je wprowadzaja:

1. Przemyst produkcyjny i magazynowy

2. Bankowos¢, ustugi finansowe i ubezpieczenia (BFSI)
3. Inteligentne biura

4. Inteligentne domy i kompleksy mieszkaniowe

5. Handel detaliczny

6. Transport publiczny i lotniska

7. Placowki opieki zdrowotnej

8. Szkoty i uniwersytety

9. Branza hotelarska

10. Restauracje i bary

PODSUMOWANIE

Rozpoznawanie twarzy jest wykorzystywane w réznych zaawansowanych systemach,
a proste przyktady mozna stworzy¢ przy uzyciu narzedzi takich jak Scratch i PictoBlox.
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90

Scenariusz lekcji §
Tematyka

Wykrywanie i klasyfikacja
obiektéw dla
poczatkujacych w
Scratchu
Wykrywanie i klasyfikacja obiektow dla

Cele poczatkujacych w Scratchu

Nauka czym jest
wykrywanie i klasyfikacja

: Wykrywanie i klasyfikacja obiektow przyciggneta wiele uwagi
obiektow w Scratchu dla

w ostatnich dziesiecioleciach.

poczatkujacych W dziedzinie widzenia komputerowego jedno z
najczestszych pytan dotyczy réznicy miedzy klasyfikacjg
obrazu, wykrywaniem obiektow i segmentacjg obrazu.

OczeRiwane Pr;edstawienie cellu giéwnego I?kcji; '
Wprowadzenie do wykrywania i klasyfikacji obiektéw dla
efehtg poczatkujacych poprzez przyktady r6znych zastosowan.

Zrozumienie, czym jest
wykrywanie i klasyfikacja Zacznijmy od zrozumienia, czym jest klasyfikacja obrazu:
obiektéw za pomoca Rozwazmy ponizszy obraz:
prostego przyktadu w
Scratchu
Zrozumienie réznicy
miedzy wykrywaniem
obiektow, a klasyfikacja
obiektow
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Rozpoznajemy natychmiast. To jest pies. Cofnijmy sie o krok i przeanalizujmy, jak doszliSmy do tego
whniosku. Pokazano nam obraz i sklasyfikowalismy klase, do ktérej nalezat (w tym przypadku psa). | o
to, w skrécie, chodzi w klasyfikacji obrazéw.

Jak widzieli$my, jest tu tylko jeden obiekt: pies. Mozemy tatwo uzy¢ modelu klasyfikacji obrazu i
przewidzieé, ze na danym obrazie znajduje sie pies. Ale co, jesli mamy zaréwno kota, jak i psa na
jednym obrazie?

W takim przypadku mozemy trenowad wieloetykietowy klasyfikator. Jednak nie bedziemy zna¢
lokalizacji zadnego zwierzecia/obiektu na obrazie. Tutaj wkracza lokalizacja obrazu. Pomaga nam
okresli¢ potozenie pojedynczego obiektu na danym obrazie. W przypadku obecnosci wielu
obiektow polegamy na koncepcji detekcji obiektow. Za pomoca detekcji obiektéw mozemy
przewidziec lokalizacje wraz z klasg dla kazdego obiektu.

Classification

»Logaligtion et Detection

Classification
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Aplikacja z wykrywaniem obiektéow

PictoBlox jest obecnie jedyng aplikacja posiadajacag zdolnosci detekcji obiektéw. Jest to
aplikacja typu desktop, ktéra nalezy najpierw zainstalowac ze strony
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb).

Krok 1: Po zainstalowaniu zataduj rozszerzenie do detekcji obiektow.

Krok 2: Oto dostepne bloki do programowania.

. Object Detection

Settings
O
m tum on + video on stage with o

m show * bounding box

@ set detection thresholdto 0.5 =

. Analyse Image

i
in
=}
n,
=l

0

m analyse image from camera »

o]
o
[
=5
W
g
=
i

Object Detection
|dentify objects from image

m gel # of objects

=

w
E
=
m
n

class = ofobject 1+

=
-
o
o
=]
=
in

LR

¢

I= person +  detecled?
Object
Dietection

m get number of person + deiecled?

Pierwsze 3 bloki dotyczg ustawien strumienia kamery, a pozostate sg wykorzystywane do
analizowania i raportowania.

Sytuacja z klasyfikacja obiektéw jest znacznie lepsza, poniewaz mamy kilka innych aplikacji do
wyboru (oprécz PictoBlox).

Makeblock (mBlock) - https://ide.mblock.cc/
Zataduj rozszerzenie Cognitive Services, a znajdziesz 4 bloki do uzycia w celu rozpoznawania
obiektow (klasyfikacji).

&b recognize Image Recognition ¥ inimage after 1% secs
@b Image Recognition ¥ recognition result @b common object recognition result(serial)
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Makeblock udostepnia rowniez rozszerzenie Teachable Machine (nie myli¢ z Google), w
ktérym mozesz trenowac do 3 klas i uzywac go do klasyfikacji obiektow.

Scratch (ML4KIDS) - https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/
Zataduj rozszerzenie ImageNet.

Imagenet
Predict the ohject shown In an image.

Suradnja s
ML for Kids

Dostepne sg 3 bloki. Uzyj.ich w potaczeniu z rozszerzeniem Video Sensing, aby
wiaczad/wytaczad strumien wideo z kamery oraz ustawié przezroczystos$é. Rozszerzenie to
zostato przeszkolone do rozpoznawania zdjec tysigca powszechnych obiektéw. Model uczenia
maszynowego oparty jest na MobileNet (modelu ML zaprojektowanym dla urzadzen
mobilnych, co oznacza, Ze nie wymaga duzych mocy obliczeniowych). Petna lista obiektow jest
dostepna tutaj;
https://storage.googleapis.com/download.tensorflow.org/data/ImageNetLabels.txt

recognise image (label) Is the machine leaming model readytfouse + ? background =

=

9
£ Scratch (MITMEDIALAB) - https:/mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/
° Zataduj rozszerzenie Teachable Machine.
€
8
L
E_
ﬂ TEACHABLE o)
MACHINE ™
- Teachable Machine
<

Use Google Teachable Machine
models in your Scratch project.
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Uzyj tych blokéw w potaczeniu z Google Teachable Machine.

- LWL Paste URL Herel when model detects Class 1 »
: set video fransparency to @ model prediction predictionis Class 1 =

Stretch3 (github.io) - https://stretch3.github.io/
Zataduj rozszerzenia ML2Scratch, TM2Scratch i ImageClassifier2Scratch, aby uzywac wielu
blokéw do klasyfikacji obiektow i szkolenia.

L ] ] ot
. s T @
oS > T

v g LA o
RN W P
ML) 2] |
X .
a4 e
o L
\"X L
E“.*d f
(o]
~ e [al

(o]

ML2Scratch TM2Scratch ImageClassifier2Scratch
ML2Scratch Blocks. BiEgrEF=FEztE4£ 5. Image Classifier Blocks.
Potrebno Suradnja s Pofrebno Suradnja s Potrebno Suradnja s
= champierre = Tsukurusha, - champierre

Yengawalab and L

Google

ML2Scratch blocks

Ed trainfabal 1 I irain =bel 1 W train label 3 train label 4 = tainlabelﬂ

Tl (Y swce=rc @

counts of label 1 E counts of label 2 ¥ counts oflabel 3 BN  counts of label 4 counts of label 5
otnt ofiahel E counts of label 7 % counts oflabel 6 counts of label 0 E% counts of lahel 10

m"f'ﬂmo [ resetlsbel: all = rEetId:!el:o ¥ downicad leaming dats upload leaming data
tum dlassification  off - Label oncaevery 1 = seconds (it ] Leam/Classify webcam =+ image
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TM2Scratch blocks

. when received image label:  any *
@ imsge sy v deteced . classify image ‘ tum classification  off = &) isbelonceevery 1~ seconds

. confidence of image  « ’ image label confidence threshaild

S

. s ERe e By e S S hitps:iieachablemachine.withgoogle.commodeis/smuBDQTUY

ImageClassifier2Scratch blocks

S ——
o EEEEEEE

Teachable machine (Google) - https://teachablemachine.withgoogle.com/

Ta aplikacja stuzy do szkolenia modelu i wykorzystywania go do rozpoznawania obiektéw w
potaczeniu z rozszerzeniami Teachable Machine dostepnymi w PictoBlox, Scratch
(MITMEDIALAB) i Stretch3.

Teachable Machine About  FAQ

How do l use it?

Class 1 l l ‘ MYPR;JECT —
TRAINMODEL L.
Class 2 ﬁ@ ﬁ W {5 L i

1 Gather 2 Train 3 Export
Gather and group your examples Traln your modal, then instantly test Expart your madel for your projects:
inte classes, or categories, that you it out to see whether it can correctly sites, apps. and more. You can
want the camputer te learn. elassify new examples. download your model or hest it
online for free.
Video: Gather samplas & Video: Train your mode! &

Video: Export your modal &

Przyktad uzycia detekcji obiektéw - dtugopis lub marker.

Teachable Machine jest uzywane do szkolenia 2 klas. Link do wytrenowanego modelu to:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/FdAWnOCA2a/

Rozszerzenia uzywane w PictoBlox to Object detection i Machine learning
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= Code & Cosiumes
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Detekcjai klasyfikacja obiektéow sg dwiema kluczowymi zadaniami w rozumieniu obrazu.
Rozpoznawanie obiektow na obrazie wymaga potaczenia wielu réznych sygnatéw z danych
obrazowych. Czesto wykorzystuje sie dwa rodzaje informacji: lokalny wyglad, ktéry opisuje
sam obiekt, oraz globalna reprezentacje, ktéra przechwytuje informacje specyficzne dla
obrazu. Te dwa rodzaje informacji sg czesto wykorzystywane w dwéch zadaniach: detekgcji
obiektéw i klasyfikacji.

Klasyfikacja

Klasyfikacja to zadanie uczenia maszynowego polegajace na okreslaniu, ktore obiekty znajduja
sie na obrazie lub wideo. Polega na szkoleniu modeli uczenia maszynowego, aby rozpoznawaty
obecnosc okreslonych klas (obiektow). Klasyfikacja jest przydatna na poziomie decyzji tak-nie,
czyli stwierdzenia, czy obraz zawiera obiekt/anomalie, czy nie.

Odrebnym zadaniem od klasyfikacji jest lokalizacja lub okreslanie pozycji sklasyfikowanych

obiektéw na obrazie lub wideo.

Co-funded by the
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Wykrywanie/Detekcja obiektow

Wykrywanie obiektéw taczy klasyfikacje i
lokalizacje, aby okreslic, jakie obiekty znajduja
sie na obrazie lub wideo i gdzie doktadnie sie
one znajduja. Wykorzystuje klasyfikacje dla
rozréznienia réznych obiektéw i stosuje
prostokatne obszary ograniczajace (bounding
boxes). Detekcja obiektow jest przydatna do
identyfikacji obiektéw na obrazie lub wideo.
Przyktady zastosowan detekcji obiektow
obejmuja wykrywanie twarzy wraz z analiza po
wykryciu, takg jak rozpoznawanie emocji,
oszacowanie wieku lub wykrywanie sennosci.
Istnieje wiele aplikacji detekcji obiektéw w
czasie rzeczywistym w zarzadzaniu ruchem

drogowym, na przyktad systemy wykrywania

pojazdow na podstawie scen ruchu drogowego.

Jak opisano powyzej, najpopularniejsze
podejscia w dziedzinie widzenia
komputerowego to klasyfikacja i detekcja
obiektow, ktére pozwalaja zidentyfikowac

obiekty obecne na obrazie i okresli¢ ich

pozycje.

PODSUMOWANIE

Wykrywanie i klasyfikacja obiektéw to dwie kluczowe zadaniaw

analizie obrazow.
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Programowanie
wykrywania obiektéw w
Scratchu

Cele

Nauka programowania
wykrywania obiektéw na
wybranych przyktadach

OczeRiwane
efekty

Umiejetnos¢ napisania
programu do wykrywania
obiektéow w jezyku Scratch

@,

«
¢
«

Scenariusz lekcji 6

Programowanie wykrywania
obiektow w Scratchu

Aby zrozumiec wykrywanie obiektow, przejrzyjmy to, czego sie do
tej pory nauczylismy.

Co to jest wykrywanie obiektow?

Jak dziata wykrywanie obiektow?

Wykrywanie/Detekcja obiektéw to technika przetwarzania
obrazu, ktorej celem jest identyfikacja i lokalizacja obiektéw
na obrazie lub wideo. Konkretnie, detekcja obiektéw tworzy
ramki otaczajace te wykryte obiekty, co pozwala nam okreslic,
gdzie znajduja sie te obiekty w danej scenie lub jak sie w nigj
poruszaja. Przed rozpoczeciem programowania detekcji
obiektow musimy zbierac zdjecia konkretnych twarzy i
trenowac model. Bedziemy uzywac aplikacji o nazwie
Teachable Machine. Teachable Machine to narzedzie
internetowe, ktére umozliwia szybkie, tatwe i dostepne dla
wszystkich tworzenie modeli uczenia maszynowego.

Przedstawienie celu gtéwnego lekc;ji:
Zrozumienie programu do wykrywania obiektow i jego
zastosowania na przyktadach.
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ZADANIE: Czy to kot czy pies?
Stworz model i program, ktéry wykryje, czy w strumieniu kamery znajduje sie kot lub pies.

APLIKACJA INTERNETOWA (bez koniecznosci instalacji oprogramowania)
Krok 1: Otwoérz przegladarke internetowa, wybierz i pobierz obrazy ze strony:
https://bit.ly/cats-image-dataset

Beda one uzywane do treningu Klasy 1
Krok 2: Otwoérz przegladarke internetowa, wybierz i pobierz obrazy ze strony:
https://bit.ly/dogs-image-dataset

Beda one uzywane do treningu Klasy 2
Krok 3: Otwoérz przegladarke internetows i przejdz do:
https://teachablemachine.withgoogle.com/
Krok 4: Kliknij przycisk Rozpocznij.
Krok 5: Wybierz projekt Obraz.
Krok 6: Wybierz standardowy model obrazowy.
Krok 7: Zmien nazwe Klasy 1 na kot i Klasy 2 na pies. Przeslij obrazy kotéw do plikéw kotow, a
obrazy pséw do plikow pséw, zgodnie z ponizszym obrazkiem.

=

cat |

€ Open x
233 Image Samples « “ 4 & 1 ZeljboKmjsje » GoogleDrive » REPOZITOAL + ARTE + dogs v o S Search dogs
>
o o - pacl Organize »  New foldes
- £ s .
Y Wobeam  Uplead | =
= “ ’ # Cick sccess
—
O I Csktop
i & Cownloads #
S i [Z Documents #
E &4 Google Drive #
7y = Gongle Drive #
o Bl X AddImage Samples: o H
\Q) 03 ELATMI RACH | N o Y
Ny [} & ARTIE v . = -
= e 9.7ipg dogbipg deg9ipg dog10ipg d
5 Chooss images from your files, cats-dogs
or drag & dop hers ’ 1
= e goagle_co :‘ = ‘ |
- & Oreiive : ) 1‘
a Sgpliats 1) J 5 )
Imgrt Images fram Desktop deg.l4jpg dog 15jpg deglfipg deg.1Tjpg
Geogla Drive |5 Dacuments | ~
= Picturss " ol %\_
Drivici &-potte i L f
a0 o
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Images will be cropped ta square -B 30 Otjects
4]
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Krok 8: Trenuj swoj model. Nie przetaczaj kart przegladarki podczas procesu treningu.

cat &
233 Image Samples 5
o & y \
Webcam  Upload [ |
\
o |
deg o
|
File 8 255 Image Samples |
| 5
.| Training
= o= Preview F  Expart Modsl
Chooss images from your files, | Training...
or drag & drop here Ny =
Freparing tisining data.. You must train a madal on tha loft
befera you can preview it hare,
ﬁ Advanced Evs
Impert images from
Goagle Drive

ra- a

m $ L
Images will be cropped to square [

Krok 9: Wyeksportuj swéj model. W oknie wyskakujgcym wybierz opcje przestania go do
chmury (trzecia opcja - Przeslij méj model), a Google bezptatnie przechowa Twoje dane

Export your model to use it in projects. X

Tensorflow.js @ Tensorflow @ Tensorflow Lite G)

Export your model:

(® Upload (shareable link)  (O) Download @ Upload my model

Your sharable link:
https://teachablemachine .withgoogle.com/models/[...]

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

Code snippets to use your model:

Javascript PS.js Contribute on Github 0

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

<div>Teachable Machine Image Model</div> Copylg
<button type="button" onclick="init()">Start</button>
=div id="webcam-container"></div>
<div id="label-container"></div>
<script sre="https://edn. jsdelivr.net/npm/@tensorflow/tfjs@1.3.1/dist/tf.min.js"></script>
<script src="https://cdn. jsdelivr.net/npm/@teachablemachine/image®@.8/dist/teachablemachine-
image.min.js"=</script>
<script type="text/javascript">
// More API functions here:
// https://github.com/googlecreativelab/teachablemachine-community/tree/master/Iibraries/image

/7 the 1ink to your model provided by Teachable Machine export panel
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Krok 10: Skopiuj link podany w polu tekstowym ponizej - jest to adres URL Twojego modelu.
W moim przypadku byt to https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/

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

Your sharable link:

https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/ Copy |_l:|

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

+ Your cloud model is up to date.

Krok 11: Twéj model jest gotowy do uzycia.
PICTOBLOX (aplikacja na komputer):

Krok 1a: Pobierz i zainstaluj PictoBlox, poniewaz obecnie jest jedyna aplikacjg umozliwiajaca
wykrywanie obiektéw. Jest to aplikacja typu desktop i musisz jg najpierw zainstalowac ze strony
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)

Krok 2a: Wczytaj rozszerzenia "Wykrywanie Obiektéw" i "Uczenie Maszynowe".

o

9

S

£

8 Object Detection Machine Learning

& Identify objects from image Classify Image & Pose using TM

E._

~  Krok 3a: Wybierz grupe "Uczenie Maszynowe" i wybierz opcje "Zataduj Model". Wklej link do modelu z
Teachable Machine (ponizej): https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/ i kliknij na
"Zataduj Model".

© Hep Load Teachable Machine Model
S ablemachine.withgoogle. com/models/gs4NT1mgE H

Model Type: JRILELEE Pose

Load Model
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Krok 4a: Wykonamy jednoczesnie klasyfikacje i wykrywanie obiektéw. Na poczatek uruchom
program, zmien rozmiar i przesun duszka o nazwie "Tobi" w prawy dolny rég ekranu. Nastepnie uzyj
kilku blokdéw z rozszerzenia "Uczenie Maszynowe" do wtaczenia wideo i otwarcia okna
rozpoznawania. Jesli Twoje wideo jest odwrdocone, uzyj opcji "Wtacz odwrdcone wideo na scenie' z
przezroczystoscig 0.

wox € - €D

o4 fm on - vﬂeumﬁagemﬂiotanspa’m

Krok 5a: Z rozszerzenia "Wykrywanie Obiektow" uzyj bloku "Pokaz obramowanie" ("show
bounding box") w celu wyswietlenia potozenia obiektu na strumieniu wideo. Dodaj takze blok petli
"zawsze" ("forever loop").

Krok 6a: Stwérz 3 zmienne: "cat" (kot), "dog" (pies) i "threshold" (prég). Wyswietl "cat" i "dog" na
scenie, zaznaczajac je. Pozostaw opcje "threshold" odznaczona..

Variables

Make a Variable

Co-funded by the
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Krok 7a: Na poczatku, przed blokiem petli "zawsze" ("forever loop"), wstaw blok "ustaw prég na
0.97" ("set threshold to 0.97"). Teraz przejdzmy do gtéwnej czesci, w ktérej analizujemy obraz z
kamery i zapisujemy pewnos$¢ wartosci klas w zmiennych.

ﬁ analyse image from camera »

sel cal+ o Qﬂ" gﬂtmﬂenuenfdass@ﬁ'm web camera =

sef dog+* Io ﬁu getmﬁdmufdass@ﬁ'm web camera «

Krok 8a: Nastepuje podwdjny blok "if-then-else" oraz 2 bloki detekcji klas, a za nimi bloki "powiedz"
("say") "cat" lub "dog". Jesli nic nie zostanie wykryte, tekst w dymku méwigcym wynosi "Not sure"
("Nie jestem pewien/pewna").
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set cat * io ﬁ getmnﬁdmu:nfdass@ﬁ'm web camera *

sei dog+ o ﬁ getmnﬁdenmnfdass@ﬁom webh camera =

Mot sure

Krok 9a: Uruchom program i przetestuj go na swoim kocie lub psie. Jesli nie masz zadnego
zwierzaka w poblizu, mozesz skorzysta¢ z Google Images - wystarczy wyszukac zdjecia
pséw lub kotéw i skierowac kamere internetowa na ekran z wynikami wyszukiwania.
Zobaczysz ramki otaczajgce wykryte obiekty. Sprébuj obnizy¢ lub podnie$é wartos¢ progu
lub sprébuj wprowadzié utrudnienie w algorytm detekcji, korzystajac z niektérych zdjec
konkretnych ras kotéw lub pséw.
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i Connect g¥ My Project B Mode | g &- .

I ] &, Upload Firmware || [T} [® | 54

Recognition Window

- A X
LR TR Turay b s oty

T
ady ni ¢io 128d st bains! EqME
#dof (iue e EWHRAOIRE i

dog

st calv fo & ge«nnnﬁdermnfdass@rmm web camera -

sef dog= B @ getconfidence of class @ fom web camera =

Czym wiec doktadnie jest wykrywanie obiektow?

Aby odpowiedzie¢ na to pytanie, zacznijmy od klasyfikacji obrazéw. W tym zadaniu mamy obraz i
chcemy przypisac go do jednej z wielu réznych kategorii (np. samochdd, pies, kot, cztowiek...), wiec w
zasadzie chcemy odpowiedzie¢ na pytanie "Co jest na tym obrazie?". Nalezy zauwazy¢, ze jeden
obraz ma przypisana tylko jedng kategorie. W prostych stowach, detekcja obiektéw to rodzaj
techniki klasyfikacji obrazéw, a oprécz klasyfikacji ta technika identyfikuje réwniez potozenie
instancji obiektu sposrod duzej liczby predefiniowanych kategorii na obrazach naturalnych.

PODSUMOWANIE

Wykrywanie obiektéw jest technika klasyfikacji obrazéw, ktéra dodatkowo identyfikuje pozycje

znalezionego obiektu sposréd duzej liczby wczesniej zdefiniowanych kategorii.
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Scenariusz lekcji 7

Czas (minuty):
90

Projekt klasyfikacji obiektow
Tematyka

Interpretacja wynikow

Bl =y k)i Co to jest wykrywanie obiektow?

obiektow Jak dziata wykrywanie obiektéw?

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Cele Zrozumienie procedury klasyfikacji obiektow oraz jej
zastosowanie w praktycznych projektach.

Praktyczne zastosowanie
klasyfikacji obiektow

OczeRiwane Krok 1: Podtacz kamere internetowa.
efekty

Krok 2: Otworz Scratch na stronie https://stretch3.github.io/ i dodaj

rozszerzenie “ML2SCRATCH”
Badanie mozliwosci

rozszerzenia uczenia w e ®oa T T
. % - >
maszynowego w Scratchu e PN X
qML) 2] o
: » 4 e # LI v
* m P o4 e g |

ML2Scratch
ML2Scratch Blocks

Requires Collaboration with

- champierre
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Krok 3: Uporzadkuj biurko, podtacz kamere internetows i skieruj jg na puste miejsce. Przesun duszka
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kota do rogu, jak pokazano na obrazku.

Krok 4: Z grupy ML2SCRATCH wybierz bloki "Train Label 1" i "Train Label 2" i umiesc je na obszarze
programowania. Sprawdz liczbe etykiet 1 (Label 1) i liczbe etykiet 2 (Label 2), jak pokazano na obrazku.
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@~ File Edit @ Tutormls | Scratch Project

= Code o Costumes | ) Sounds ‘ . . o m =

@  ML2Scratch o . ML2Scratch: counts of label 1 (IR

Matios 7

e | ML2Scratch: counts of label 2 (NN
. ftrain label 1 rain label 1 frain label 2 WL

Looks

® frain label 2
n

train label 3

train label 4 =

Sensing frainlabelo
o
Variables
when received label:  any v
S
My Blocks Sprite | Liki - 191 1 v i
vtmreee'vedlahe\:o
ML2Scratch show @ | @ Size 100 Direction 80
counts of label 1
Backdrops

counts of label 2

counts of label 3
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Krok 5: Przygotuj dwie grupy obiektéw do uczenia maszynowego. W naszym przypadku uzyjemy

pedzli i dtugopiséw do trenowania etykiet.

Krok 6: Umies¢ pierwszy obiekt z pierwszej grupy w obszarze, na ktory jest skierowana kamera

internetowa, a nastepnie kliknij blok "Train Label 1". Otrzymasz powiadomienie o koniecznosci chwili

oczekiwania, jak pokazano na obrazku, a liczba etykiet zmieni sie na 1.

@ » File Edit ‘@ Tutorials L“W; 4 Thefirst training will take 2 while, so do not click again and again.

= Code & Costumes | ) Sounds |

@  wL2Scratch

Mation

@ train labei 1 rain label 1 [ frain label 2 s
Logks

train label 2

Sound

frain label 3
Events o

Gontrol frain label 4 =
Sensg wain tabel )
figet
Variables

. when received lapel  any

Krok 7: Wykonaj okoto 10 zdjec¢ kazdego obiektu, zmieniajac ich ksztatt i potozenie. Pamietaj, aby

prawidtowo przypisac etykiete do kazdego obiektu i nie mieszac¢ obiektéw z etykietami.

@~ Fie Edit @ Tutorials Scratch Project

&= Code & Costumes | @ Sounds ) 1 M X

@  M2Scratch

. frain labei 1 frain label 1 [ irain label 2
Laoks

train label 2

® rain label 3

Control train label 4 =

Senng wain tabel ()

Or tors.

=

Variables

a wihen received label:  any v
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Krok 8: Teraz wybierz dwa bloki "when received label: any" i zmien "any" na 1 w pierwszym bloku i na

2 w drugim bloku, jak pokazano na obrazku.

@~ File Edt @ Tuorials  Scratch Project

= Code & Costumes | & Sounds ‘

~ ML2Scratch: counts of label 1

counts of abel 4 S | ML2Scratch: counts of label 2
Iy  train fabel 1 train label 2 = ’ g
1L

(1% counts of label 5

g
g
5

r
o
-3
@

w
&
g
a

[  counts of label

@

counts of label 7

m
o
&
-2

counts of kabel
when received label 1w

!

(0
Lt
E

a

counts of kabel 9

counts of kabel 10

n
i@
| =l

o
H
g
E

counts of abel o

W
H
&
&
H

resellabel  afl v

ol Stage
oy ety Sprite | Liki © x aE Ty am

D o wihen received label. 2 =
ML2Scratch show | @ | B size 100 Directior 80

Krok 9: Wybierz z grupy "Look" dwa bloki "say Hello! for 2 seconds" i zmien "Hello!" na "pen" w

pierwszym bloku oraz na "brush" w drugim bloku, jak pokazano na obrazku.

when received label: 1 =

say @ for o Seconds
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Krok 10: Umies¢ losowo obiekty z dwodch grup w obszarze widocznym dla kamery i zauwaz, co sie
dzieje. Czy dziata poprawnie? Co sie dzieje, gdy nie ma umieszczonych zadnych obiektow? Jak

rozwigzac problem pustego biurka (empty desk glitch)?

Krok 11: Rozwiazanie: Uzyj trzeciej etykiety, naucz jg rozpoznawania pustego biurka i dodaj blok

"when received label 3" z blokiem "say empty desk for 2 seconds", jak pokazano na obrazku.

@~ Filo Edt @ Tutorials Scratch Project

. r w2

= Code & Costumes oy Sounds . . omj=
- LI ,
& o ML2Scratch: counts of label 1 Uit Hl e
ol biie b ——a e it
counts of label 4 p =3 ML2Scratch: counts of la } l' i
train label 1 rain label 2 & TR TR

e o ML2Scratch: counts of label 3 phi!
Sound EI¥  counts of label 6
o rain label 3
s counts of label 7

when received labet 1 =

counts of label 9
Sensiny g - say @ for e seconds
@ counts of tabel 10
counts of label o
s [¥ whenreceivedlabet 2 v

-4

Varial

it o - oy @) o @ s
E
My.Bigicks. Sprite | Liki - x| A8t 3 v am o
ettt )
ML= s 100 Diractio 50
when recsived labet 3 = =
‘downioad leaming data
i @ oo —
1

[I8  upload leaming data

Krok 12: Oméw doktadnosc predykcji. Sprébuj trenowac kazda etykiete bardziej i poréwnaj wyniki

z poprzednimi. Czy doktadnosé poprawia sie?

Krok 13: Uzyj wiekszej liczby grup obiektéw, aby trenowad wiecej etykiet. Pobierz i przekaz swoje
dane treningowe za pomocg blokéw "download learning data" i "upload learning data" (po prostu

kliknij na blok, aby zapisa¢ lub przestac plik .json).
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m @~ Fe  Em A Tutockas

o & Costumas o} Sounds ' . 1| M| =
= il e —— T 7
o Ul WLaScratcn: counts of abel 1 WL

e
ML2Scratch: counts of label 2 I 'l
v oy s s e e
MLZScratch: counts of label

[l Usin labal 1 [ fmnisbe 7 4

C¥  counts of labal 5

E®  counts of bed &

E¥  counts of lshal 7

B wehern ociivnd labal | -

eieoieioieieio

e

g
i

Stage

a
a

Sprite | Lkt - % m 1+ =

Thow | @ | @ EE 110 Dirmcian a0

1v sceds @
[  unload lemring daia Q
[N temwdeo o -

W prostych stowach, klasyfikacja obrazéw to technika uzywana do klasyfikowania lub przewidywania
klasy konkretnego obiektu na obrazie. Gtownym celem tej techniki jest doktadne identyfikowanie cech
w obrazie.

W ogdlnym zakresie techniki klasyfikacji obrazéw mozna podzieli¢ na parametryczne i
nieparametryczne, nadzorowane i nienadzorowane oraz na twarde i miekkie klasyfikatory. W
przypadku klasyfikacji nadzorowanej, technika ta dostarcza wynikdéw na podstawie granicy decyzyjnej
utworzonej gtéwnie na podstawie danych wejsciowych i wyjsciowych podanych podczas trenowania
modelu. Natomiast w przypadku klasyfikacji nienadzorowanej, technika ta dostarcza wynikéw na
podstawie analizy zbioru danych wejsciowych; cechy nie sg bezposrednio podawane do modeli.
Gtowne kroki zwigzane z technikami klasyfikacji obrazéw obejmuja wybér odpowiedniego systemu
klasyfikacji, ekstrakcje cech, wybér dobrych prébek treningowych, wstepna obrébke obrazu, wybdér
odpowiedniej metody klasyfikacji, przetwarzanie po klasyfikacji oraz ocene ogdlnej doktadnosci. W tej
technice, dane wejsciowe to zazwyczaj obraz okreslonego obiektu, a dane wyjsciowe to przewidywane

klasy definiujgce i dopasowujace obiekty wejsciowe.

PODSUMOWANIE

Klasifikacija slike je tehnika koja se koristi za klasificiranje ili predvidanje klase odredenog
objekta naslici. Glavni cilj ove tehnike je to¢no identificirati znacajke naslici.
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Rozpoznawanie i
generowanie mowy dla
poczatkujgcych w
Scratchu

Cele

Nauka o rozpoznawaniu i
generowaniu mowy dla
poczatkujgcych w Scratchu

OczeRiwane
efekty

Zrozumienie rozpoznawania
i generowania mowy za
pomoca prostego przyktadu
w Scratchu.

.:’b"'i.

Scenariusz lekgji 8

Rozpoznawanie i generowanie mowy w
Scratchu dla poczatkujacych

Woprowadzenie do Rozpoznawania Mowy

Rozpoznawanie Mowy to umiejetnos¢ przeksztatcania wypowiedzi
mowionej na tekst. Jest to rowniez znane jako konwersja mowy na
tekst (STT) oraz rozpoznawanie gtosu.

Osigga sie to poprzez realizacje okreslonych krokow, a
oprogramowanie odpowiedzialne za to nazywane jest "Systemem
Rozpoznawania Mowy" (SR). Systemy SR sg zazwyczaj wdrazane w
postaci oprogramowania do dyktowania i inteligentnych asystentow w
komputerach osobistych, smartfonach, przeglgdarkach internetowych
i wielu innych urzadzeniach.

Wprowadzenie do Generowania Mowy

Generowanie mowy lub syntezowanie mowy (rowniez skrétowo TTS,
Tekast-do-Mowy) w przeciwienstwie do rozpoznawania mowy, to nie
technologia, ktora wykorzystuje gtos, ale go produkuje. Sztuczne
gtosy sg zazwyczaj ostatnim etapem procesu i stajg sie coraz
bardziej powszechne, poniewaz sg wazne dla ogolnego
doswiadczenia "gtosu".

Synteza mowy (TTS) jest definiowana jako sztuczne generowanie
ludzkich gtoséw. Gtéwnym zastosowaniem (i tym, co sktonito do jego
stworzenia), jest umozliwienie automatycznego przeksztatcania
tekstu na mowe.

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Wprowadzenie do rozpoznawania i generowania mowy dla
poczatkujacych na przyktadzie jednego prostego programu w
Makeblock.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 6 3
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. Text to Speech
Aplikacje extio Speec

Scratch (MIT) ® ek (D
https://scratch.mit.edu/projects/editor/
Dostepne jest tylko rozszerzenie Text-to-Speech (3 bloki) [ rEEI-—

’ set language to  English =

/77777777

Speech to Text
Scratch (ML4KIDS)

https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Dostepne s3g rozszerzenia Text-to-Speech (3 bloki) i
Speech-to-Text (3 bloki) & wheninear

listen and wait

.7

\!Jspeech

=

Text to Speech

L
g
&

>
N
O
%
5
S :
2 ® cclianguageto English =
v
=
£ .
= Makeblock - https://ide.mblock.cc/
Text-to-Speech (3 bloki), Cognitive Services (3 bloki zwigzane z Speech-to-Text)
L speak ¢85 recognize speech in  Mandarin(simplified) * for 2 ® secs
- ® ctvoiceto alto w ¢fb set speech recognition result to  hide ¥ punctuation marks
©w

® etlanguageto Arabic v b text recognition result
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*BONUS
Makeblock zawiera réwniez bloki do rozpoznawania jezyka i analizy sentymentu tekstu.

- BE L EL Ol =T T RSN LT EN T Help more people enjoy creating while having fun]

b sentiment analysis result

Cr N QP A ELETEL Tl Cognitive Services
dfb language recognition result

Analiza sentymentu jest procesem wykrywania pozytywnego lub negatywnego nastroju w
tekscie. Jest czesto wykorzystywana przez firmy do wykrywania sentymentu w danych

spotecznosciowych, oceny reputacji marki i zrozumienia potrzeb klientéw. Modele analizy
sentymentu skupiaja sie na polaryzacji (pozytywna, negatywna, neutralna), ale takze na
uczuciach i emocjach (ztos¢, radosé, smutek itp.), pilnosci (pilne, niepilne) i nawet intencjach
(zainteresowany vs niezainteresowany).

Dowiedz sie wiecej o analizie sentymentu: https://monkeylearn.com/sentiment-analysis/

Aby to zobrazowac, wezmy przyktad z Makeblock.

Krok 1: Otwoérz strone Makeblock: https://ide.mblock.cc/

Krok 2: Dodaj rozszerzenia: Ustugi poznawcze (Cognitive services) i Tekst do mowy (Text to
Speech)

Krok 3: Sprawdz, czy wyswietlane sg nastepujace bloki typu reporter:

v Wynik rozpoznawania mowy (speech recognition result)

v Wynik rozpoznawania jezyka (language recognition result)

v Wynik analizy sentymentu (sentiment analysis result)

Krok 4: Wykorzystaj wynik rozpoznawania mowy do rozpoznawania jezyka i analizowania
blokdéw sentymentu tekstu

Krok 5: Uzyj tej sekwencji blokow

Co-funded by the
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8L recognize speechin Englishe for 2 v secs
dfb recognize language: @b speech recognition result

analyze English » textsentiment ¢fY speech recognition result

set voice to tenor ¥

» set language to English v

if ¢5b sentiment analysis result = (UEELOG then

o s This is not good

¢8b sentiment analysis result | = [leEI00: then

o = @ This is good

Krok 6: Wtacz mikrofon i gtosniki, uruchom kod i powiedz "Jestem szczesliwy/a"

(pojawi sie okno dialogowe nagrywajgce Twoja mowe przez 2 sekundy - jesli potrzebujesz
wiecej, zwieksz wartos$¢ w bloku rozpoznawania mowy w jezyku angielskim na 3 sekundy (lub
dtuzej). Ustyszysz odpowiedz "To jest dobre" lub "To nie jest dobre", w zaleznosci od wynikéw
analizy sentymentu.

makeblock | mBlock ®. & File | Untitlied @ sa

<& speech recognition result [ELIEHT
<& [anguage recognition result [Z5]0)]

& sentiment analysis result

ra
(]

(m]a] = 00
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Krok 7: Uruchom kod ponownie, powiedz co$ innego i poczekaj na wyniki analizy sentymentu.

Podstawowe zasady rozpoznawania mowy

Najmniejsza jednostkg méwionego jezyka jest fonem. Jezyk angielski zawiera okoto 44 fonemy,
ktore reprezentujg samogtoski i spétgtoski uzywane w mowie. Mozemy przyjac jako przyktad
typowe stowo takie jak "moon", ktére mozna podzieli¢ na trzy fonemy: m, ue, n.

Aby interpretowac mowe, musimy mie¢ sposob na identyfikacje sktadnikéw wypowiedzianych
stéw i fonemodw, ktdre petnia role znacznikow identyfikacyjnych w mowie. Do dalszej
interpretacji mowy konieczne jest uzycie odpowiedniego algorytmu. Ukryty Model Markowa
(Hidden Markov Model) to powszechnie stosowany matematyczny model, ktéry to umozliwia.
Aby stworzy¢ silnik rozpoznawania mowy, tworzy sie duzg baze modeli, ktére odpowiadaja
kazdemu fonemowi.

Dowiedz sie wiecej: https.//www.ibm.com/cloud/learn/speech-recognition

Podstawowe zasady generowania mowy

W przeciwienstwie do systemdw rozpoznawania mowy, ktére w pierwszej kolejnosci korzystajg
z fonemow (najmniejszych jednostek dzwiekowych) do wyodrebnienia zdan, TTS (tekst do
mowy) bedzie oparte na tym, co nazywamy grafemami: literami i grupami liter, ktore
transkrybuja fonem. Oznacza to, ze podstawowym zZrédtem nie jest dzwiek, lecz tekst. Proces
ten zazwyczaj odbywa sie w dwéch etapach.

Pierwszy etap polega na podzieleniu tekstu na zdania i stowa (nasze znane grafemy) oraz
przypisaniu transkrypcji fonetycznej, czyli wymowy, do tych grup. Gdy rézne grupy
tekstowe/fonetyczne zostang zidentyfikowane, drugi etap polega na przeksztatceniu tych
reprezentacji lingwistycznych w dzwiek. Innymi stowy, odczytanie tych wskazéwek w celu
wygenerowania gtosu, ktéry przeczyta informacje.

Wyprobuj TTS online https.//www.readspeaker.com/

Rozpoznawanie mowy to zdolnos$¢ przeksztatcania moéwionych stéw na tekst. Jest rowniez
znane jako przeksztatcanie mowy na tekst (Speech-to-Text) oraz rozpoznawanie gtosu. Osiagga
sie to poprzez przestrzeganie okreslonych krokéw, a oprogramowanie odpowiedzialne za to
nazywane jest "Systemem Rozpoznawania Mowy". Systemy rozpoznawania mowy sg zazwyczaj
wdrazane w postaci oprogramowania do dyktowania oraz inteligentnych asystentow w
komputerach osobistych, smartfonach, przegladarkach internetowych i wielu innych
urzadzeniach.

PODSUMOWANIE

HHp://erosm us-artie.eu

Rozpoznawanie mowy to zdolnos¢ przektadania wypowiedzi ustnych na tekst. Generowanie mowy

to technologia, ktéra tworzy gtos.
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Programowanie
rozpoznawania mowy w
Scratchu

Cele

Nauka programowania
rozpoznawania mowy na
przestanych przyktadach

OczeRiwane
efekty

Wiedza, jak napisad
program do generowania
mowy za pomocg Scratch

-

X 3

& «

c.'.
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Scenariusz lekcji 9

Programowanie rozpoznawania mowy
w Scratchu

Zapytaj ucznidéw, czym jest rozpoznawanie mowy?
Zapytaj uczniéw, czym jest SIRI i Google NOW?
Czy znajq jakis inny system rozpoznawania mowy?

W ostatnich latach technologia rozpoznawania mowy stata sie coraz
bardziej powszechna. Ta technologia jest czesto wykorzystywana
zaréwno przez firmy, jak i osoby prywatne, ze wzgledu na liczne
korzysci, ktore przynosi.

,Hej Siri”, ,OK Google” i tak dalej - rozpoznawanie gtosu, czesto
nazywane technologig rozpoznawania mowy, to nie nowy koncept
(SRT). Odnosi sie do rodzaju technologii, ktéra potrafi przeksztatcac
moéwione stowa w formy czytelne dla maszyn. Teraz mozesz
komunikowac sie ze swoimi urzadzeniami i sprawia¢, ze wykonujg one
Twoje polecenia, podobnie jak w opowiesciach science fiction.
Poniewaz wiekszos¢ technologii rozpoznawania mowy ma doktadnos¢
powyzej 95%, nie dziwi, ze najnowsze statystyki dotyczace
wyszukiwania gtosowego ujawniaja, ze prawie 50% wszystkich
wyszukiwan w 2022 roku jest przeprowadzanych za pomocg mowy.

Przedstawienie celu gtéwnego lekgji:
Wprowadzenie do programu rozpoznawania mowy i jego
wykorzystanie na przyktadzie jednego programu.

Co-funded by the
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Jesli chcemy pracowac z rozpoznawaniem mowy, dostepne sg rozszerzenia w aplikacjach
Scratch i Makeblock.

SCRATCH (ML4KIDS):
Krok 1: Otwérz swoja przegladarke internetowag Chrome i przejdz pod adres:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Krok 2: Zataduj rozszerzenie Mowa na Tekst (Speech to Text).

Speech to Text
(Google Chrome browsers only)

Collaboration with
ML for Kids

Krok 3: Zobaczysz nowa grupe w Palecie Blokéw o nazwie ,Mowa na Tekst” (Speech to Text)
oraz trzy nowe bloki w tej grupie.

@~ File Edit  Project templates

= Code & Costumes of» Sounds

. Speech to Text

Motion

o
Looks
U

coms | I

Krok 4: Blok stuchaj i czekaj rozpoczyna nastuchiwanie i przetwarzanie wypowiedzianych
stow.

. listen and wait
L4
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Krok 5: Wyniki rozpoznawania mowy sg wyswietlane w bloku Raporter mowy (Speech
Reporter). Sprawdz, czy chcesz, aby rezultat rozpoznawania mowy byt wyswietlany na scenie.

Krok 6: Ostatnim blokiem jest blok wyzwalacza zdarzenia (Event Trigger). Ten blok oczekuje na
stowo w biatej chmurce, na przyktad ,cos” w tym przyktadzie, a nastepnie wykonuje sekwencje
blokéw do niego podtaczonych.

& soentres CZD

Krok 7: Wiec stwérzmy prosty program ,stuchaj i mow”. Wystarczy umiescic¢ blok Stuchaj i
czekaj w petli wraz z blokiem Powiedz, aby zobaczy¢ dziatanie rozpoznawania mowy.

Krok 8: Mozesz rowniez oczekiwac na konkretne stowo lub stowa, aby wywotac zdarzenia. Na
przyktad w grze w chowanego.

Co-funded by the
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MAKEBLOCK

Krok 1a: Otworz przegladarke internetowsy i przejdz pod
adres: https://ide.mblock.cc/

Cognitive Services

Krok 2a: Zataduj rozszerzenie Sprite Cognitive Services. Deisisperss Bymtice.. DO@

The cognitive services APl allows

users to add other features, for

instance, Video, Speech, Language..

+ Add

Krok 3a: W tej grupie znajduje sie wiele blokdw, ale tylko kilka z nich dotyczy rozpoznawania

mowy.

d5b recognize speechin Mandarin(simplified) ¥ for 2 v secs

&b set speech recognition result to  hide ¥  punctuation marks

¢f speech recognition result

Krok 4a: Blok Rozpoznaj mowe w jezyku <jezyk> przez <x> sekund rozpoczyna
rozpoznawanie mowy przez kilka sekund. Na ekranie pojawi sie okno RECOGNITION, a
podczas méwienia zobaczysz wykres fali dzwiekowe;.

é5b recognize speechin Englishv for 2 v secs

Krok 5a: Wyniki rozpoznawania mowy sg wyswietlane w bloku Wynik rozpoznawania mowy.
Sprawdz, czy chcesz, aby wynik rozpoznawania mowy byt wyswietlany na scenie.

makeblock | mBlock &, & File | Untitled B Save Publish

@ speech recognition result ([

. &b recognize speech in  English v
Mation

. &b set speech recognition result to
Looks
. u &8 speech recognition result

Krok 6a: Ostatni blok bedzie wyswietlat lub ukrywat znaki interpunkcyjne w wyniku
rozpoznawania mowy.

Co-funded by the
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dib  set speech recognition result to  hide ¥  punctuation marks

Krok 7a: Teraz stwérzmy prosty program "stuchaj i méw" w Makeblock. Zobaczysz, ze jest
bardzo podobny do wersji Scratch.

when clicked
forever

¢fb recognize speechin English ¥ for 2 ¥ secs

wait o seconds

say ¢fb speech recognition result  for a seconds

Technologia rozpoznawania mowy jest obecnie czescig naszego codziennego zycia, cho¢ wcigz
ogranicza sie do prostych poleceh. W miare postepu technologicznego, badacze beda w stanie
opracowac bardziej zaawansowane systemy, ktére interpretujg mowe w sposéb konwersacyjny.
Pewnego dnia bedziecie mogli prowadzi¢ rozmowe z komputerem tak samo, jak rozmawiacie z
cztowiekiem, a komputer bedzie odpowiadat w sposdéb racjonalny. Technologia przetwarzania
sygnatéw uczyni to wszystko mozliwym. Wzrasta zapotrzebowanie na specjalistéw w tej
dziedzinie, a wiele organizacji poszukuje utalentowanych oséb do wspétpracy. Wiele nowych
poteznych technologii i sposobéw komunikacji opiera sie na przetwarzaniu, interpretacji i
zrozumieniu sygnatow gtosowych. Biorac pod uwage obecne trendy, rozpoznawanie mowy
bedzie nadal dynamicznie rozwijajaca sie dziedzing przetwarzania sygnatow w kolejnych latach.

PODSUMOWANIE

Technologia rozpoznawania mowy umozliwia komunikacje gtosowa pomiedzy
uzytkownikami a komputerami.

Co-funded by the
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Czas (minuty):
90

Tematyka
Programowanie
generowania mowy w
Scratchu

Cele

Nauka programowania
generowania mowy na
wybranych przyktadach

OczeRiwane
efekty

Umiejetnosé napisania

programu do generowania

mowy w jezyku Scratch

X 3

& «

c.'.
@

Scenariusz lekcji 10

Programowanie generowania mowy
w Scratchu

Text-to-speech (TTS) to rodzaj technologii wspomagajacej, ktéra
odczytuje cyfrowy tekst na gtos. Czasami nazywana jest technologia
“czytania na gtos" Za pomocay jednego klikniecia przycisku lub
dotkniecia ekranu, TTS moze przeksztatci¢ stowa z komputera lub
innego urzadzenia cyfrowego na dzwiek. TTS jest bardzo pomocne dla
dzieci i dorostych majacych trudnosci z czytaniem. Ale moze takze
pomagac w pisaniu, edytowaniu i skupianiu uwagi.

System Concept-to-Speech (CTS) przeksztatca konceptualne
reprezentacje zdan na mowe. Cho¢ niektore systemy CTS sktadaja sie z
niezaleznych modutéw generowania tekstu i przeksztatcania tekstu na
mowe (TTS), wiekszos¢ istniejacych systeméw CTS poprawia
potaczenie miedzy tymi dwoma modutami za pomoca modutu
przewidywania prozodycznego, ktéry wykorzystuje wiedze jezykows z
generatora tekstu do przewidywania cech prozodycznych generowanej
mowy TTS.

Generowanie mowy polega na przeksztatcaniu dowolnego tekstu w
mowe.

Generowanie mowy polega na produkowaniu wypowiedzi ustnych w
odpowiedzi na sygnaty z systemu przetwarzania danych lub systemu
sterowania. Wybor wiadomosci jest dokonywany poprzez sktadanie
dzwiekéw mowy z zestawu podstawowych elementéw, ktére moga
mie¢ charakter sztuczny Ilub zostaty wyodrebnione poprzez
przetwarzanie ludzkich wypowiedzi.

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
Wprowadzenie do programu generowania mowy i jego wykorzystania
na przyktadzie jednego programu.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 7 3
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Krok 1: Otwérz przegladarke internetowa Chrome i przejdz do strony:

https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Krok 2: Wczytaj rozszerzenie "Text to Speech"

Krok 3: Zobaczysz nowa grupe w Palecie
Blokdéw o nazwie "Text to Speech" i trzy nowe
bloki w tej grupie.

Krok 4: PrzejdZmy od dotu - ustaw blok Language.
Ten blok ustawia jezyk wyjsciowy -
mozesz wybrac go z listy rozwijanej.

Text to Speech
Make your projects talk.

Requires Collaboration with
= Amazon Web Services

= Code Jf Costumes | «fy Sounds i

. Text to Speech

Motion

o Bl
Looks

. @ sctvoiceto alto -
Sound

O ® sctianguageto English v

Events

’ set language to  English «

Arabic

Chinese (Mandarin)
Danish

Dutch

English

French

German

Hindi

Icelandic

Italian

Japanese

Korean

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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Krok 5: Kolejny blok - set voice (ustaw gtos).
Mozesz wybrac: alto (alt), tenor (tenor),
squeak (pisk), giant (olbrzym) lub kitten (kotek).

Krok 6: | najwazniejszy blok - speak (méw). Ten blok
"méwi" tekst w biatym dymku, na przyktad "Moge
mowic" jak w ponizszym przyktadzie. Zmien to na
cokolwiek chcesz i kliknij na blok, aby go ustysze¢.
Upewnij sie, ze gtosniki sg wtgczone przed
przetestowaniem.

Krok 7: W zasadzie, nie jest trudno sprawic,
aby postaé w Scratchu méwita. Wszystko, co
musisz zrobi¢, to ustawic jezyk, gtos i rozpoczac
mowienie.

Krok 8: Co mozesz z tym zrobié?

ARTIE

, setvoiceto  alto =

=l | can talk

® setlanguageio  English »

®  cctvoiceto squeak =

> o D

Mozesz odtworzy¢ stynne wypowiedzi filmowe, takie jak ta z Gwiezdnych Wojen:

setlanguage o English «

setvoiceto  giant =

£t Luke, you do not yet realize your importance. You have only begun to discover your power.

=18 Join me, and | will complete your training.

. setvoice to  tenor v

. E=Tl 'l never join you!

Krok 9: Mozesz rowniez stworzy¢ swoj wtasny film, opowiedziec historie...

Potacz go z innymi dzwiekowymi efektami ze zbioru dzwiekdw, aby scena byta bardziej

realistyczna.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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® citnguageto  English =

® sclwiceto allo v

BTl Hey, how are you?

® sctuiceto tenor~

» o CXED

start sound Parly Moise «

® sctuwiceto afto =

start sound Party Noise «

[ IR That will be great

r.-.
P ®
< ARTIE :9.,

4 Back Choose a Sound
Y- - - -X-

4»

Movie 1

‘t)o

Movie 2

"lo

Orchestra ..

1’10

Plunge

1»0 ino 1n° 4»0

Muted Conga Mystery Ocean Wave Odesong

"lo "’o ")o 1'30

Owl Party Noise Pew

100 ‘”0 1')0 1')0

Police Siren Pop Rain Rattle

Ping Pong Hit

Dzis mamy wiele urzadzen generujgcych mowe. Urzadzenia generujgce mowe pozwalajg

ludziom "mowic" stowa i zdania za pomocg elektronicznych $rodkéw. Sa to przenosne
urzadzenia elektroniczne, ktére odtwarzajg stowa lub zdania, gdy uzytkownik dotknie
przetacznika lub nacisnie przyciski lub klawisze. Niektore urzadzenia "méwia" stowa, gdy sg one
wpisywane na klawiaturze. Urzadzenia generujgce mowe pozwalajg osobom, ktére nie moga
uzywac moéwionego jezyka, "'moéwic" za pomoca elektronicznych srodkéw. Urzadzenia

generujace mowe sg wykorzystywane od lat 90. XX wieku w terapii komunikacyjnej dla dzieci z

autyzmem.

PODSUMOWANIE

Text to Speech (TTS) to rodzaj technologii, ktéra czyta na gtos cyfrowy tekst.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Interpretacja wynikow
algorytmu obiektu
sterowanego gtosem

Cele

Praktyczne wykorzystanie
obiektu sterowanego
gtosem

OczeRiwane
efekty

Badanie mozliwosci
rozszerzenia zamiany
mowy na tekst w Scratchu.

Scenariusz lekcji 11

Projekt z obiektem sterowanym gtosem

Zapytaj swoich uczniéw, czy obiekt moze by¢ sterowany gtosem.
Czy istnieje mozliwos¢ skorzystania z obiektéw sterowanych gtosem w

jakis sposob?

Przedstawienie celu gtéwnego lekgcji:

Zrozumienie algorytmu obiektu sterowanego gtosem i jego

zastosowanie w praktycznym projekcie.

Co-funded by the
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Poprzez projekt, nauczyciel instruuje ucznidéw w zakresie polecen i umiejetnosci Scratch oraz w
trenowaniu modelu do konwersji mowy na tekst.

Krok 1: Otwoérz przegladarke Chrome i przejdz pod adres:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Krok 2: Zataduj rozszerzenie Mowa na tekst
(STT - tylko dla przegladarek Google Chrome) Speech to Text

(Google Chrome browsers only)

Collaboration with

ML for Kids

Krok 3: Usun duszka Cat, klikajac na ikone kosza obok duszka.

Krok 4: Pobierz plik maze.png z:

https://drive.google.com/file/d/11YBBhQclhVIHYMWelL khg AYKSwfv33pT5/view?usp=sharing i

zataduj go do Scratch jako niestandardowego duszka.

Krok 5: Z galerii duszkéw wybierz Retro Robot i uzyj
drugiego kostiumu (Retro Robot b).

Krok 6: Z galerii duszkow wybierz przycisk Home (Home Button).

Co-funded by the
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Krok 7: Stwérz trzy zmienne (dla wszystkich

duszkow):

- gameover'(pokaZUJe, jak zakonczyta sie gra) i o ‘ o
- xm (pozycja x robota)

- ym (pozycjay robota) set size to @ %

Krok 8: Stwérz liste i zmien jej nazwe na:
endtalk (wyswietla komunikat zakorczenia gry,
w zaleznosci od sposobu zakonczenia gry)

touching Retro Robot » 7  then
Krok 9: Przetacz sie na duszka maze i =3 [ L e °
rozpocznij kodowanie. Pierwsze kilka blokéw
ustawia pozycje, rozmiar i widocznos$¢
labiryntu. Nastepnie umies¢ w petli "Zawsze"
(forever) blok sprawdzajacy kolizje. W
przypadku kolizji, zmienna gameover jest
ustawianana 1.

Krok 10: Przetacz sie na duszka Home Button.
Kod jest prawie taki sam, z t3 réznica, ze w
przypadku kolizji odtwarzany jest dzwiek pop

=i

. azmienna game over jest ustawiana na 2. e
V)
S
o forever
5
= il touching Retro Robot » 7 fhen
8
ﬁ play sound pop = undil done
o
- et gameover »  fo a
(=p]
I~

Co-funded by the
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Krok 11: Gtéwny kod jest przypisany do kodu
duszka Retro Robot i sktada sie z 5 watkow,
ktére startujg jednoczesnie.

11.1. Watek Flag (start) ustawia zmienne,
wpisy na liscie (i usuwa wszystkie poprzednie
wpisy), pozycje i widocznos$é. Na koncu
znajduje sie blok nastuchu (z rozszerzenia STT)
w petli.

11.2. Kolejne 4 watki sg uruchamiane przez
rozpoznawanie mowy, a kazda rozpoznana
komenda gtosowa jest obstugiwana przez
sekwencje blokow.

Jesli nie wykryto kolizji (gameover wynosi 0),
robot porusza sie w okreslonym kierunku
(poprzez zmiane wartosci xm lub ymii
przeniesienie robota na obliczong pozycje).
Jesli wykryto kolizje (gameover wynosi 1 lub
2), wyswietlana jest wiadomos¢ o zakonczeniu
gry (z listy), a program zostanie zatrzymany.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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elze

ghde @ secstox: xm  y: ym

siart sound compuier beeps1

say iem gameover of endialk »

stop all *

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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item gameover of endialk »

for o seconds

siart sound compuier beepsi »

say ilern gameover of endialk »

startsound computer beepsi =

=3y item gameover of endiak =

for o seconds

for o seconds
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Krok 12: Sproébuj uzy¢ komend gtosowych w swoim ojczystym jezyku i zobacz, jak to dziata.
Omodw, w jaki sposdb (nie)poprawna pisownia wptywa na rozpoznawanie mowy. Wtacz (sprawdz)
wyniki rozpoznawania mowy.

o @O

Roboty s$ledzace obiekty, jesli mozna nimi inteligentnie sterowac¢ za pomocg gtosu, moga by¢
ogromng pomoca dla oséb niepetnosprawnych fizycznie. System rozpoznawania mowy jest
uzywany do rozpoznawania zestawu wczesniej zdefiniowanych polecen, takich jak do przodu, do
tytu, w lewo, w prawo i obrot pod okreslonym katem. Robot porusza sie zgodnie z sygnatem z
komendy gtosowej, jednoczesnie sledzac pozadany obiekt. Przetwarzanie sygnatu komend
gtosowych odbywa sie w czasie rzeczywistym za pomocga serwera w chmurze, ktéry przeksztatca
je na forme tekstowa. Tekstowy sygnat komend jest nastepnie przesytany do robota poprzez sie¢
Bluetooth w celu kontrolowania jego napedu réznicowego. Prototypowy smart robot sktada sie z
trzech podsysteméw: systemu rozpoznawania mowy, systemu $ledzenia obiektéw i systemu
sterowania ruchem opartego na napedzie réznicowym. Doktadnos¢ i wydajnosé systemu
rozpoznawania mowy sg badane za pomocg zestawu eksperymentéw. Przebadane s takze
wptywajace na nie czynniki, takie jak hatas i odlegtos¢, z obiecujgcymi wynikami. Prototypowy
robot jest w stanie rozpoznawac polecenia gtosowe w zasiegu Bluetooth, czyli na odlegtos¢ 10 m.
Omawiane sg rowniez mozliwe rozbudowy, ktére moga prowadzi¢ do szerokiego zakresu dalszych
zastosowan.

PODSUMOWANIE

Mozemy kontrolowac obiekty w programie komputerowym za pomocga naszego

gtosu.
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Woprowadzenie do sprzetu
- mikrokontroler, kameraii
sterownik silnika

Cele

Uczniowie poznaja sprzet,
ktory bedzie uzywany w
naszym gtéwnym projekcie

OczeRiwane
efekty

Zapoznanie sie ze
sprzetem uzywanym w
gtéwnym projekcie

-

X 3

& «
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Scenariusz lekcji 12

Wprowadzenie do sprzetu -
mikrokontroler, kamera i sterownik
silnika

Czesc tego programu nauczania dotyczy rzeczywistych, fizycznych
urzadzen z mozliwosciami sztucznej inteligencji. W tym celu
Chorwackie Stowarzyszenie Robotyki opracowato matego
mobilnego robota do zastosowania w praktycznym programowaniu
omawianym na poprzednich lekcjach. Na poczatku zastanéwmy sie, z
czego powinien sktadac sie nasz robot. Oczywiste jest, ze
mechaniczne czesci - obudowa, kota i silniki pradu statego - beda
wykorzystane jako naped. A co z czesciami elektronicznymi?
Podobnie jak wiekszos¢ zywych istot, nasz robot bedzie potrzebowat
mdzgu (mikrokontrolera), oczu (kamery Al) oraz nerwéw/impulséw
(sterownika silnikow pradu statego). Przyjrzyjmy sie tym czesciom.

Istnieja 2 opcje budowy robota:

Zestaw robota Maqueen Plus + kamera Al HuskyLens (tatwy -
odpowiedni dla poczatkujacych)

Micro:Maqueen Plus to zaawansowany edukacyjny robot STEM dla
Micro:bita. Jest mocny i inteligentny, wyposazony w
zoptymalizowane zarzadzanie energia i wysokowydajne zrédto
zasilania: w petni kompatybilny z czujnikiem wizyjnym Al HuskyLens,
co czyni go dostepnym narzedziem dydaktycznym.

Micro:Maqueen Plus posiada duzg i stabilng obudowe, wbudowane
funkcje oraz wiele portéw rozszerzen. Nadaje sie nie tylko do
nauczania w klasie, ale takze do rozszerzonych zaje¢ pozalekcyjnych
i zawodow robotycznych.

Arduino UNO + Sterownik silnika + kamera Al HuskyLens (bardziej
zaawansowane - tylko dla doswiadczonych uzytkownikéw)

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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Mézg 1 - micro:bit

W elektronicznym swiecie "mézg" nazywany jest procesorem lub, w tym konkretnym przypadku,
mikrokontrolerem.

Micro:bit to tatwy w uzyciu, potezny i ekonomiczny mikrokontroler o kieszonkowych rozmiarach,
zaprojektowany do nauki programowania dla dzieci i poczatkujacych. Pozwala im tatwo realizowac
swoje pomysty w postaci wtasnych gier cyfrowych, interaktywnych projektéw i robotyki DIY.

USB connector

(mdio & Bluetooth antenna

25 LED lights

Dzieki swoim portom wejscia/wyjscia i wsparciu sprzetowemu, Micro:bit doskonale nadaje sie do
réznorodnych zadan zwigzanych z nauka i rozwojem robotyki.

Uktad i specyfikacje techniczne Micro:bita

Na rynku dostepne sa dwie wersje Micro:bita - sprawdz ten artykut, aby dowiedziec sie, ktéra wersja
jest w Twoim posiadaniu:
https://kitronik.co.uk/blogs/resources/explore-micro-bit-v1-microbit-v2-differences
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« Niewielka ptytka o podobnym rozmiarze do karty kredytowej (4 cm x 5 cm)

« Zintegrowane moduty, takie jak akcelerometr, kompas i modut Bluetooth® Smart
« Kieszonkowy mikrokontroler

« Macierz LED 5x5 (obstuguje réwniez wykrywanie Swiatta)

» Czujniki Swiatta, temperatury i inne powszechne czujniki

Wyposazony w procesor ARM MO, micro:bit moze wykonywac wiekszos¢ podstawowych funkcji
robota.

Wprowadzenie do micro:bita https://www.youtube.com/watch?v=POkel 2NXMo

Mobzg 2 - Arduino UNO

Arduino UNO to najpopularniejszy mikrokontroler na swiecie, posiadajgcy ogromna spotecznosc
online i wiele dostepnych projektéw w Internecie. Na rynku dostepnych jest wiele klonéw Arduino
UNO. Klon oznacza, ze architektura rdzenia elektronicznego jest podobna do Arduino UNO, ale
wprowadzono pewne modyfikacje, aby dodac¢ dodatkowe funkcje do ptytki. Te modyfikacje zostaty
zaprojektowane i opracowane specjalnie dla uczniéw, aby uczyc ich programowania i architektury
mikrokontrolera. Przyjrzyjmy sie teraz Arduino UNO.

7
2
@
®
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Kazdy z 14 cyfrowych pindw na ptytce Uno moze by¢ uzywany jako wejscie lub wyjscie i dziata przy
napieciu 5 woltow. Kazdy pin moze dostarczac lub odbierac prad o wartosci 20 mA jako zalecane
warunki pracy i ma wewnetrzny rezystor pull-up (domyslnie roztagczony) o wartosci 20-50 kQ.
Maksymalna wartos¢ 40 mA nie powinna by¢ przekroczona na zadnym pinie wejscia/wyjscia, aby
unikna¢ trwatego uszkodzenia mikrokontrolera.
Dodatkowo, niektére piny maja specjalne funkcje:

« Serial: 0 (RX) i 1 (TX). Stuza do odbierania (RX) i przesytania (TX) danych szeregowych TTL. Te piny

sg potaczone z odpowiadajacymi pinami uktadu ATmega8U2 USB-to-TTL Serial.

* Przerwania zewnetrzne: 2 i 3. Te piny mozna skonfigurowac tak, aby wywotywaty przerwanie przy g

niskiej wartosci, narastajacym lub opadajgcym zboczu lub zmianie wartosci.
* PWM: 3,5, 6,9,10i 11. Zapewniaja funkcje 8-bitowego wyjscia PWM.
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« SPI: 10(SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Te piny obstuguja komunikacje SPI za pomoca

biblioteki SPI.

» LED: 13. Wbudowana dioda LED sterowana jest przez cyfrowy pin 13. Gdy pin ma wartos¢ HIGH,

dioda jest wtaczona, gdy pin ma wartos¢ LOW, dioda jest wytaczona.

* TWI: Pin A4 lub SDA i pin A5 lub SCL. Obstuguja komunikacje TWI za pomoca biblioteki Wire.
Uno posiada 6 wejs¢ analogowych oznaczonych jako AO do A5, z ktérych kazde dostarcza 10-bitowa
rozdzielczos¢ (czyli 1024 rézne wartosci). Domyslnie mierza od zera do 5 woltow, cho¢ mozliwe jest
zmienienie gérnego zakresu za pomoca pinu AREF. Na ptytce znajduje sie jeszcze kilka innych pinéw:

» REF. Napiecie referencyjne dla wejs¢ analogowych.

» Reset. Niski stan na tej linii powoduje zresetowanie mikrokontrolera. Zwykle uzywany do dodania

przycisku resetujacego na shieldach, ktére blokuja ten na ptytce.

Uktad ptytki Arduino UNO oraz specyfikacje techniczne
Oto wyjasnienie pinéw na ptytce:

ATMEDATELZ

el
1_[miso
2 +8Y

ga.018/504] Pca JADCHIT soa | SDA ey
— @

—

| = Diz | res |
- : MISO_ :
" L -011 | PE3 | | mos) Pmesil oc2a B
- gm 010 | PE2 ey ss |oss ] ocie |
o H — ST >
am ; ©
5 LKoACPT | )
< B 5 9
L= —1 T
= n | ocoa | )
gancio]| pco [ ac D14 B & = n
jAnciil | Pc1 [ A1 D15 [] =
apeqai| pea | A2 D16 = | oc2e | £
o N D - 8
| _soa_lapepay] pos | A4 Dl SR B o
5
+
— e 0 | SCK_| PBS |_SCK | c
G T Re s PR o | Fo. S iso | wiso |
%
[ : Do
[ PB3 | wost Pmosi] ocza | ECINTEE
Wrower ANALOG PIN [UpeErauLT | INTERRUPT [l INTERNAL
Wcno COMMUNICATION W rmer [CotHEr
MoicTAL PN [IMICROCONTROLLER PIN [T aNALOG  [llswD
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o
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MICROCONTROLLER

OPERATING VOLTAGE

INPUT VOLTAGE (RECOMMENDED)
INPUT VOLTAGE (LIMIT)

DIGITAL 1/O PINS

PWM DIGITAL I/O PINS

ANALOG INPUT PINS
DC CURRENT PER I'O PIN
DC CURRENT FOR 3.3V PIN

FLASH MEMORY

SRAM
EEPROM
CLOCK SPEED
LED BUILTIN
LENGTH

WIDTH

q ARTIE

ATmega328P

5V

7-12¥

6-20V

14 (of which 6 provide PWM output)

6

f
20 mA
50 mA

32 KB (ATmega328P) of which 0.5 KB used by
bootloader

2 KB (ATmega328P)
1 KB (ATmega328P)
16 MHz

13

68.6 mm

53.4 mm

Gtoéwne zasilanie dla Arduino UNO odbywa sie przez potaczenie USB, ale mozliwe jest rowniez
zasilanie z baterii podtaczonych za pomoca pinéw ztacza (VIN i GND).
Woprowadzenie do Arduino UNO :https://www.youtube.com/watch?v=bniUECtJkeU

Oczy - HuskyLens Kendryte K210 (we wszystkich scenariuszach)

Nasz mobilny robot bedzie w stanie postrzegac otoczenie za pomoca tej kamery. HuskyLens to tatwy
w uzyciu czujnik sztucznej inteligencji i komputerowego widzenia, ktéry posiada 7 wbudowanych
funkcji: rozpoznawanie twarzy, sledzenie obiektéw, rozpoznawanie obiektéw, sledzenie linii,
rozpoznawanie koloréw, rozpoznawanie etykiet i klasyfikacja obiektéw.

Moze byc¢ tatwo podtaczony do dowolnego urzadzenia Arduino lub Arduino-kompatybilnego oraz do
micro:bita. Teraz mozesz tworzyc¢ bardzo kreatywne projekty nawet bez znajomosci
zaawansowanych algorytmoéw uczenia maszynowego.

Spojrzmy teraz na kamere.

function button Learn button Press Press

camera | Flick left
& and right

LED LED
lights lights
TFcard
slot
camera

Mounting , UART / 12C
holes I interface

~<Power supply port
/ burning port
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Przyciski

Na HuskyLens znajduja sie dwa przyciski: przycisk funkcji
(function button) i przycisk nauki (learning button).
Podstawowe operacje tych dwéch przyciskdéw sa
przedstawione ponizej:

* Przekrec przycisk "funkcji" w lewo lub prawo, aby
przetaczac¢ miedzy réznymi funkcjami.

« Krotkie nacisniecie przycisku "nauki" stuzy do nauki
okreslonego obiektu. Dtugie nacisniecie przycisku "nauki
pozwala na ciggte uczenie okreslonego obiektu z r6znych
katéw i odlegtosci. Jesli HuskyLens juz nauczyt sie danego
obiektu, krotkie nacisniecie przycisku "nauki" spowoduje
jego zapomnienie.

+ Dtugie nacisniecie przycisku "funkcji" powoduje wejscie do

drugiego poziomu menu (ustawienia parametrow) w
biezacej funkcji. Przekre¢ w lewo, prawo lub krétko nacisnij
przycisk "funkcji", aby ustawi¢ odpowiednie parametry.

System wspoétrzednych

Kiedy HuskyLens wykryje obiekt, cel zostanie automatycznie
zaznaczony na ekranie za pomoca kolorowej ramki.
Wspbtrzedne pozycji ramki koloru x i y sg przypisane zgodnie
z nastepujacym systemem wspdtrzednych. Po otrzymaniu
wspotrzednych z portu UART /12C, mozna poznac pozycje
obiektu. Format: (x, y)

Funkcje:
1) Rozpoznawanie twarzy
2) Sledzenie obiektéw
3) Rozpoznawanie obiektow
4) Sledzenie linii
5) Rozpoznawanie koloréw
6) Rozpoznawanie etykiet
7)  Klasyfikacja obiektow i
From orange to yellow, then from yellow to
Instrukcje koloréow Yellow

W kazdej funkcji definicje koloréw ramki s

oraz symbolu "+" na $rodku ekranu sg takie
same, co pomaga w okresleniu aktualnego
statusu HuskylLens..

m fin

press press

(0,240)

Status
Have not learned the object yet but ready to learn

Learning the new object

Have learned the object and recognized it
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Wskaznik LED RGB stuzy do wskazywania statusu funkcji rozpoznawania twarzy. Jego kolory sg
zdefiniowane w nastepujacy sposoéb.

Colour Status

Blue Have not learned the face yet, but detected the face
Yellow Learning the new face

Green Have learned the face and recognized it

Kompletna instrukcja: https://wiki.dfrobot.com/HUSKYLENS V1.0 SKU SENO305 SEN0336

Nerwy/impulsy/miesnie 1 - Ptyta robota Maqueen Plus

Maqueen Plus to inteligentny programowalny robot edukacyjny zaprojektowany dla poczatkujacych.
Moze by¢ programowany za pomoca platform Mind+ i MakeCode. Zostat zoptymalizowany pod
wzgledem zarzadzania energig i wyposazony w wieksze zrédto zasilania. Jest idealny do uzytku z
czujnikiem wizyjnym HuskyLens Al i posiada wiekszg i bardziej stabilng obudowe. Oferuje takze
wiecej wbudowanych funkcji oraz wieksza ilo$¢ portéw rozszerzen. Nadaje sie do nauczania w klasach,
a takze do zaje¢ pozalekcyjnych i konkurséw robotycznych.

Oto gtéwne czesci na ptycie Maqueen Plus:

|'1Hp://erosmus—or+ie.eu
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Specyfikacje techniczne Maqueen Plus:

e Zasilanie: bateria litowa 3,7V-18650

e Napiecie tadowania: 5V

e Pradtadowania: 900mA, czas tadowania: 4h

o Wskaznik baterii: 4 diody LED Support Wheel)  (Line-tracking Sensors6)

e Silnik napedowy: silnik N20, 260 obr./min

e Buzzer*1

e RGB-LED*2

e Porty rozbudowy GPIO: PO, P1, P2, P8, P12,
P13,P14,P15,P16

e Porty rozbudowy [2C * 3

e Porty rozbudowy serwomechanizméw * 3

e Czujniki $ledzenia linii * 6

o Dane wyjsciowe czujnikéw sledzenia linii:
analogowe + cyfrowe

o Kalibracja czujnikéw linii: obstuga

e Czujnik odbiornika podczerwieni * 1

e Czujnik ultradzwiekowy: URM10

e Metalowa ptytagérna* 1

e Potaczenia gwintowane M3* 12

e Wielko$¢ mapy: 50cm x 50cm

e Wymiary: 107 x 100mm (4.21 x 3.94")

Obecnie Maqueen Plus jest dostepny poprzez

| stepny | B oo

platforme programistyczng Mind+. Mind+ to HuskyLens o

platforma programowania graficznego oparta na GPIO x14 ' N, £

O

Scratch 3.0, stworzona przez DFRobot, ktéra . Dt B

obstuguje jezyk Python, Arduino i inne platformy ) o 3G Ve c

programistyczne. Qbecnle M-|n.d+ zostat ‘ 5 Line-track- | : T < Tow—

zastosowany do réznych czujnikéw, modutéw i L\ .- Sensor o

powiazanych produktéw edukacyjnych. A=, . -

Acrylic Pro- i . A4 Y

Dowiedz sie wiecej o Maqueen Plus: 4 RGB LEDs

https://github.com/DFRobot/Maqueen Plus Bas

ic Tutorial/blob/master/MBTO021-EN-

Maqueen%20Plus%20Basic%20Tutorial.pdf

W trakcie realizacji tego scenariusza na rynku

dostepna jest wersja V2 tego robota. -
o
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Nerwy/impulsy/miesnie 2 - Arduino Motor
Shield Rev 3

Istnieje kilka sposobdéw sterowania silnikiem
pradu statego; najprostszym z nich jest
zastosowanie zasilania. Wczesne wynalazki
wykorzystujace silnik pradu statego dziataty w
ten sposéb: podtacz Zrédto zasilania, a silnik
zacznie sie obracac; zmien polaryzacje, a
zmienisz kierunek obrotow.

Jednak jesli chcemy zrobic cos$ wiecej niz tylko
obracac silnikiem w petnej predkosci w dwoch
kierunkach, potrzebujemy uktadu sterujacego
silnikiem. Konkretnie chodzi o uktad
dwukanatowego sterownika mostka H L298P
(uktad scalony), ktéry znajduje sie na Motor
Shield Rev3.

Motor Shield jest stosowalny (ang. stackable) do Arduino UNO, co oznacza, Ze nie trzeba prowadzic¢
potaczen przewodami do mikrokontrolera. Wystarczy podtaczy¢ wtyczki (male) ptytki Motor Shield do
gniazd (female) mikrokontrolera.

S R EREER AL

IR I—

Ptytka Motor Shield ma 2 kanaty, co umozliwia kontrole dwéch silnikéw pradu statego lub jednego silnika
krokowego.

Posiada rowniez 6 gniazd do podtaczenia wejs¢, wyjsc i linii komunikacyjnych Tinkerkit. Uzycie tych
pindw jest nieco ograniczone i nie jest objete tym scenariuszem.

Z zewnetrznym zasilaniem ptytka Motor Shield moze bezpiecznie dostarczac napiecie do 12Vi2A na
kanat silnika (lub 4A dla pojedynczego kanatu).

Na Arduino sg piny, ktére zawsze sg uzywane przez te ptytke. Poprzez manipulowanie tymi pinami
mozemy wybrac kanat silnika do inicjalizacji, ustawi¢ kierunek obrotéw silnika (polarnosc), regulowac
predkos¢ silnika (sygnat PWM), zatrzymac i uruchomic silnik oraz monitorowac pobér pradu kazdego
kanatu.
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Function Channel A Channel B
Direction Digital 12 Digital 13
Speed (PWM) Digital 3 Digital 11
Brake Digital 9 Digital 8
Current Sensing Analog 0 Analog 1

Po podtaczeniu powinno to wygladac nastepujaco:

Dowiedz sie wiecej na stronie Instructables:

a
=i
g
-
e

https://www.instructables.com/Arduino-Motor-Shield-Tutorial/

PODSUMOWANIE

ARTIEBot, podobnie jak wiekszos¢ istot zywych, posiada mézg (mikrokontroler), oczy
(kamere sztucznej inteligencji) oraz nerwy/impulsy (sterownik silnikow pradu statego).
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Podtaczanie
mikrokontrolera do
kamery i komputera i
rozpoczecie pracy

Cele

Uczniowie podtaczaja

mikrokontroler do kamery
i komputera i obserwuja

dziatanie urzadzenia

OczeRiwane
efekty

Zrozumienie, jak dziata
kamera

X 3

& «

c...
@

Scenariusz lekcji 13

Podtgczanie mikrokontrolera do
kamery | komputera i rozpoczecie

pracy

Zanim przystgpimy do programowania, musimy podtaczy¢
kamere do mikrokontrolera (micro:bit lub Arduino UNO), a
mikrokontroler do komputera.

Opcja 1: Aparat > I12Connection > micro:bit/Maqueen plus >

Kabel USB > Laptop lub PC

Opcja 2: Kamera > 12Connection > Arduino UNO > Kabel USB

> Laptop lub PC
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Nie ma wiele nowego do powiedzenia na temat potgczenia USB, ale prawdopodobnie nie
styszeliscie jeszcze 0 12C.

Magistrala Inter-Integrated Circuit (12C) to dwuprzewodowy interfejs szeregowy, pierwotnie
opracowany przez firme Phillips do uzytku w produktach konsumenckich. Jest hierarchig typu
master/slave, gdzie master to urzadzenie sterujace zegarem magistrali, adresujace urzadzenia
slave oraz zapisujace lub odczytujgce dane z rejestrow urzadzen slave. Slaves to urzadzenia,
ktére odpowiadaja tylko na zapytania mastera, poprzez ich unikalny adres. Magistrala 12C
wykorzystuje tylko dwie dwukierunkowe linie: linie danych szeregowych (SDA) i linie zegara
szeregowego (SCL).

9

9

S

£

5 W Opcji 1 - rozwigzanie jest bardzo proste i polega na dopasowaniu koloréw na przewodach i

< zfaczu.

o

; W Opcji 2 moze by¢ troche trudniej potaczy¢ kabel kamery z Arduino UNO, poniewaz oba ztacza

sa typu zenskiego (female). Bedziemy potrzebowac 4 przewodow potaczeniowych typu male to
male (mesko-meskie), ktdre mozna znalez¢ w niemal kazdym sklepie elektronicznym
sprzedajacym czesci do projektéw DIY.
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ILLTEURA
.I

111

S

[ | Y ) | C
tetteant

Wybierz 4 przewody potaczeniowe (czerwony, czarny, zielony i niebieski), aby dopasowac je do
odpowiednich pinéw kamery.

Najpierw podtacz czerwony przewdd do pinu 5V na Arduino UNO, czarny przewdd do pinu GND,
niebieski przewod do pinu SCL, a zielony przewdéd do pinu SDA, jak pokazano na obrazkach.
Jedyne, co pozostato do zrobienia, to podtaczy¢ drugg strone tych przewodéw do ztacza kamery.
Dopasuj kolory przewoddéw do przewoddw ztgcza kamery (czarny do czarnego, czerwony do
czerwonego, itd...).

Teraz masz kamere podtgczong do mikrokontrolera. Podtgcz kabel USB do robota Maqueen Plus
lub ptytki Arduino UNO i potacz go z laptopem lub komputerem.

Przejdz do: http://mindplus.cc/download-en.html i pobierz odpowiednig wersje programu Mind+

dla systemu operacyjnego Twojego komputera. Zainstaluj program i uruchom go. Na poczatek
przetacz sie w tryb offline

Offline

Upload arduino C w
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Otwoérz zaktadke "Extensions" (Rozszerzenia) i wybierz ptytke (Board):
Opcja 1) micro:bit (jesli pracujesz z Maqueen Plus) Opcja 2) Arduino UNO

4 Back Select Board
Joard | Kit Shield Sensor Actuator  Communication Display Function Internet User-Ext
Can't find what you want? Click here to find more
micro:bit Leonardo Arduino Uno Arduino Nano handpy
Connect your projects with Device controlied by Arcuing Una main controd Device controfled by Arduing Main control board baced on
the physical world., Leonardo board module Mano ESP32

Tylko dla Opcji 1)
Przejdz do zaktadki "Shield" (Ptytka rozszerzen) i wybierz Maqueen Plus lub Maqueen Plus V2
(w zaleznosci od Twojej wers;ji).

- ok — cEE—

Board Kit Shield Sensor Actuator  Communication Display Function Internet User-Ext

Can't find what you want? Click here to find more

micro:bit & mPython exp: Maqueen Plus Magqueen Plus V2 motor:bit micro:10-BOX
I/0 expansion board with he advanced tiona An entry-level minicar based Motarbit motor and sernvo Microehit dedicated flithium

sion board battery mo slon

mi and control board robot that on the control version EXp

(with motor driver) rnicrobit and mPython board

Dla obu Opcji 1)i 2)
Przejdz do zaktadki "Sensor" (Czujnik) i wybierz czujnik - HUSKYLENS Al Camera.

+ Back Select Sensor
Board Kit Shield | Sensor Actuator  Communication Display Function intemet User-Ext
Can't find what you want? Click here to find more
S
Ultrasonic Sensor Analog LM35 Temperaturin  DHT11/22 Temperature a1 D518B20 Temperature Ser  Heart Rate Monitor Senso | Laser PM2.5 Air Quality Se
Accurate ¢ E LM35-base: ctor Detect enviroment Dretect hiemt temperature Mini heart rate sensor with Measure PM1 and
with the ure and humidity
il = putpuUt modes
GP2Y0A21 IR Distance Ser  Non-contact Liquid Level ! Hx711 weight sensor HUSKYLENS Al Camera Automatic Speech Recogn Analog pH Meter
R sensor based on GP2YDA21 Detect liguid level but free Measure the Hx/ 11 welght Artificial Inte(lige sion Autcmatlc Speech Measure the liquld pH value
M Measuring from any contact SENSOr Recognition with 5V power supphy

range
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Po wyborze kliknij na <- Wstecz i jestes gotowy do uzycia wybranej ptytki/robota i kamery.
Przejdzmy do testu, aby sprawdzi¢, czy wszystko dziata.

Przed tym musisz podtaczy¢ urzadzenie. Kliknij na Przycisk "Podtacz urzadzenie" (Connect
Device) i wybierz swoj port i urzadzenie.

¥

@?*EH‘.(_:&.;.. ﬁ!‘"‘-::iﬁii

COMB-Microbit COM5-CH340
micro:bit My Blocks =
Open Device Manager Cpen Device Ma

Make a Block

Install SerialPort Driver & Install SerialPort Driver
rautno

Control

Wez kamere i przekrec przycisk funkcji w lewo, az na gérze ekranu pojawi sie napis

"Rozpoznawanie twarzy".

{#> Face Recognition A

Face
Recognition

Nauka i Wykrywanie
1. Wykrywanie Twarzy: Skieruj kamere HuskyLens na dowolne twarze. Po wykryciu twarzy,
zostanie ona automatycznie zaznaczona biatg ramka z napisem "Twarz" na ekranie.

Face
E 127
® -,

Wskazowki: Jesli chcesz, aby HuskylLens nauczyt sie lub rozpoznat Twoja twarz, czyli zrobit selfie,
nie bedziesz w stanie widziec¢ ekranu w tym czasie. Mozesz jednak okresli¢ status na podstawie
réznych koloréw wskaznika RGB.

2. Nauka Twarzy: Skieruj symbol "+" na twarz, wykonaj krotkie nacisniecie "przycisku nauki"
(learning button), aby nauczy¢ kamere danej twarzy. Jesli ta sama twarz zostanie wykryta przez
HuskyLens, na ekranie pojawi sie niebieska ramka z napisem "Twarz: IDO", co oznacza, ze
HuskyLens nauczyt sie twarzy i teraz potrafi ja rozpoznawac.
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Odwiedz: https://wiki.dfrobot.com/HUSKYLENS V1.0 SKU SENO305 SENQO33é#target 15
aby uzyskac petne informacje dotyczace rozpoznawania twarzy.

Przejdz do Mind+ i rozpocznij programowanie. Po uruchomieniu mikro:bit/Uno uzyj bloku
"HuskyLens initialize pin until success" i skonfiguruj go dla interfejsu 12C, jak pokazano na
obrazku ponizej dla kazdej opcji.

(% micro:bit starts Uno starts

initialize pi i Hi initialize pi itil
@ HuskyLens initialize pin Q until success %3; uskyLens initialize pin €} until success

Communication Method:

ndress: CEID
SDA(Green):
SCL(Blue):

Communication Method:
——1
spaGreen): (EZIIIGIGD |
sciewe):  SETTEIEGED |

Nastepnie uzyj bloku "HuskyLens switch algorithm to Face recognition" dla obu opcji.

(&2 microbit starts | Uno starts

@ HuskyLens initialize pin €@ until success @ Huskylens initialize pin €} until success

@ HuskyLens switch algorithm to Face recognition - @ HuskylLens switch algorithm to Face recognition ~

Nastepnie uzyj bloku petli "forever loop", ktéry sprawdza, czy twarz na kamerze jest

rozpoznawana jako Twarz IDO.
Jesli twarz zostanie wykryta w Opcji 1), zobaczysz twarz na wyswietlaczu mikro:bit. Jesli nie,

zobaczysz znak X.
Jesli twarz zostanie wykryta w Opcji 2), zostanie wigczona wbudowana dioda LED (D13). Jesli

nie, dioda LED zostanie wytaczona.
32 microhit starts

i

=

£ huskytens initialize pin € until success
o Huskyl ens switch algorithm to  Face recognition =

forever
a HuskyLens request data once and save into the result
it E“ﬁ Huskybens check if ID o frame = is on screen from the result?  then

(=% display patterm ..
else
(=% display pattem ::-::
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Nacisnij przycisk "Upload" (Przeslij), aby przestac ten kod do mikro:bita lub Arduino UNO.

() Feedback ~ Online miﬂ Python o

(%] Upload arduino C w

Po przestaniu kodu, skieruj kamere na "nauczong" twarz, a dioda LED na D13 powinna sie
zapali¢. Jesli oddalisz kamere od twarzy, dioda na D13 zostanie wytgczona.

Jesli wszystko dziata zgodnie z opisem - wszystko jest w porzadku i gotowe do uzycia w naszym
mobilnym robocie ze sztuczng inteligencja.

PODSUMOWANIE

HuskyLens to tatwy w uzyciu czujnik sztucznej inteligencji do
komputerowego widzenia maszynowego, ktory posiada 7
wbudowanych funkcji: rozpoznawanie twarzy, Sledzenie obiektéw,
rozpoznawanie obiektéw, sledzenie linii, rozpoznawanie koloréw,
rozpoznawanie tagéw i klasyfikacja obiektow.

Poprzez port UART / 12C, HuskyLens moze by¢ podtagczony do
Arduino i mikro:bit, co pozwala na tworzenie bardzo kreatywnych
projektow bez koniecznosci zagtebiania sie w skomplikowane
algorytmy.
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Budowanie robota — 2 opcje

Tematyka

Sktadanie robota

Czes$c¢ tego programu nauczania jest zwigzana z rzeczywistym
fizycznym urzgdzeniem z mozliwosciami sztucznej inteligenciji.
Chorwackie Stowarzyszenie Robotyczne opracowato niewielka,
przystepng cenowo platforme robota mobilnego, aby wdrozy¢
wiedze programistyczng z poprzednich lekcji.

Cele

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:

R caniarobot Sktadanie robota - ARTIEbot.

O+
T \\
©

OczeRiwane

efekty <C,>>

|

PomysInie zmontowany ' ] I
robot - ARTIEbot

Co-funded by the
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Opcja 1a - Montaz robota Maqueen Plus V1 (zalecany dla poczatkujgcych)

1) Wt6z baterie 18650 2) Zamontuj wspornik

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu

4) Zamontuj kamere HuskyLens 5) Umies¢ ptytke micro:bit w gniezdzie

101
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6) Potacz ptyte Maqueen Plus z kamerg HuskyLens

Do tadowania akumulatora 18650 uzyj mikroztagcza USB (port tadowania) z tytu robota:

Battery indicator Charging port

Gdy bateria jest w petni natadowana, wszystkie diody LED beda sie $wiecity. Diody LED beda
stopniowo gasty w miare spadania poziomu natadowania baterii. Jesli wszystkie swiatta zgasna,
oznacza to, ze bateria musi zosta¢ ponownie natadowana. Aby to zrobic, uzyj tadowarki do telefonu i
podtacz jg do portu tadowania.

Prosze pamietac, ze port tadowania jest przeznaczony tylko do tadowania. Do programowania robota
Maqueen Plus uzyj ztgcza USB typu Micro na ptytce mikrokontrolera micro:bit.

Opcja 1b - Montaz robota Maqueen Plus V2 (zalecany rowniez dla poczatkujgcych)

Robot Maqueen plus V2 jest dostepny w postaci wstepnie zmontowanej i wystarczy zamontowac na
nim kamere HuskyLens

1. Zainstaluj dwa miedziane stupki dostarczone wraz z produktem w pozycji pokazanej na rysunku.
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2. Zamocuj uchwyt w ksztatcie tuku (uchwyt i Sruby montazowe s3g dostarczane wraz z produktem
HuskyLens) na kolumnie miedzianej za pomoca $rub.
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3. Zamontuj drugi uchwyt (uchwyt i Sruby montazowe s3 dostarczane wraz z produktem HuskyLens).
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5. Podtacz ztgcze kamery Al

6. Instalacja zakonczona.
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Opcja 2 - Montaz robota Arduino (tylko dla doswiadczonych uzytkownikéw DIY)

Zestawienie materiatow (BOM)
e 1xInteligentny zestaw robota samochodowego dla Arduino
https://botland.store/chassis-for-robots/7283-chassis-rectangle-2wd-2-wheel-robot-chassis-with-
dc-motor-drive-5904422335649.html

1 x Zestaw przewoddéw mostkujgcych

https://botland.store/various-wires/1022-connecting-cables-male-male-65pcs.html

1 x Dodatkowy uchwyt na baterie (4 x AA)
https://botland.store/battery-holders/173-battery-holder-4-x-aa-r6-5904422329389.html

Rézne sruby i nakretki
https://botland.store/screws-and-nuts/637-screws-nuts-and-washers-set-330pcs-
5410329304478.html

1 x Arduino UNO (oryginat lub kopia)
https://store.arduino.cc/collections/boards/products/arduino-uno-rev3
https://botland.store/arduino-compatible-boards-dfrobot/2683-dfrduino-uno-v3-compatible-with-

arduino.html

1 x Ostonasilnika Arduino R3
https://store.arduino.cc/collections/shields/products/arduino-motor-shield-rev3

1 x Kamera HuskyLens Al
https://store.arduino.cc/collections/dfrobot/products/gravity-huskylens-ai-machine-vision-sensor

8 x Baterie AA (sprébuj uzy¢ akumulatoréw)

8 x Baterie AA (sprébuj uzy¢ akumulatoréw)

Wymagane narzedzia
Srubokrety (bedzie potrzebny jeden z gniazdem i jeden z gniazdem Philips)
Lutownicailut
Tasma izolacyjna lub rurki termokurczliwe
Szczypce tnace

Krok 1) Schemat

Oto schemat potaczen. Zauwaz, ze bedziemy uzywac¢ dwdch uchwytdéw na baterie podtgczonych
szeregowo, aby kazda bateria w uchwycie byta potaczona (+ z - i - z +). 8 baterii AA powinno
dostarczy¢ wieksze napiecie do wejscia zasilania i zapobiec resetowaniu sie Arduino lub HuskyLens,

gdy silniki zaczynaja pracowac. Mozesz takze uzy¢ 3 baterii typu 18650 potaczonych szeregowo.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union

106


https://botland.store/chassis-for-robots/7283-chassis-rectangle-2wd-2-wheel-robot-chassis-with-dc-motor-drive-5904422335649.html
https://botland.store/various-wires/1022-connecting-cables-male-male-65pcs.html
https://botland.store/battery-holders/173-battery-holder-4-x-aa-r6-5904422329389.html
https://botland.store/screws-and-nuts/637-screws-nuts-and-washers-set-330pcs-5410329304478.html
https://store.arduino.cc/collections/boards/products/arduino-uno-rev3
https://botland.store/arduino-compatible-boards-dfrobot/2683-dfrduino-uno-v3-compatible-with-arduino.html
https://store.arduino.cc/collections/shields/products/arduino-motor-shield-rev3
https://store.arduino.cc/collections/dfrobot/products/gravity-huskylens-ai-machine-vision-sensor

=

|'1+er://erosm us-artie.eu

107

ARA Battery _‘I

fuemieq voy ||

AAA Battery -I

Aaanieg yyvw

AAA Battery H;I

Aaamneg yyvy |'||
AAA Battery -;I

faamieg yyy | |

N

(RN

L] n " "
L] L] n n
L] " n -

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union

fritzing

Krok 2) Inteligentny zestaw robota samochodowego dla Arduino - otwérz plastikowa torebke z
czesciami
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Krok 3) Zdejmij papier ochronny z duzej ptyty i wspornikéw silnika

Krok 4) Przylutuj przewody (lub jumpery) do silnikow

Obejrzyj ten krotki film, aby zobaczy¢, jak to jest zrobione:
https://www.youtube.com/watch?v=xSWKnnvGWBs

Popros$ nauczyciela lub rodzica, aby Ci w tym pomagt, jesli nie masz wczesniejszego doswiadczenia lub
narzedzi.
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Krok 5) Zamontuij silniki za pomoca ,wspornikéw T”
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Krok 9) Zamontuj Arduino UNO zgodnie z zaznaczonymi otworami
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Mozesz sprawdzi¢ ten film, aby uzyskac szczegdétowe informacje, chociaz stosujemy nieco inne podejscie:

§ https:/www.youtube.com/watch?v=3a-bE1VIaU8
o
& Krok 10) Zamontuj pierwszy (dolny) uchwyt baterii za pomoca otworéw (niebieskich)
£ Najpierw przeciggnij kable uchwytu przez otwoér (zielony)
O
o
I
3
s
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Krok 11) Przeciagnij drugie (gérne) kable uchwytu baterii przez zaznaczony otwér (zielony)
Umiesé przetacznik w otworze miedzy Arduino UNO a uchwytem baterii

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu
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Krok 12) Potacz CZERWONY przewdd z dolnego uchwytu baterii zCZARNYM przewodem z gérnego
uchwytu baterii
Zaizoluj ztacze rurka termokurczliwg lub tasma izolacyjna.

| Top holder !
. BLACK wire W&

wrap together
and solder

Krok 13) Przylutuj CZERWONY przewéd od dolnego uchwytu do przetacznika
Nastepnie przylutuj czerwony jumper do drugiego styku przetacznika. Przylutuj czarny jumper do
dolnego uchwytu CZARNEGO przewodu. Zaizoluj ztgcze rurka termokurczliwg lub tasmg izolacyjna.

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu
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Krok 14) Przeciagnij czarny i czerwony przewdd zasilajacy przez zaznaczony otwor (zielony)

Krok 15) Umies¢ ostone silnika Arduino na ptycie Arduino UNO
Wyréwnaj piny i mocno je docisnij.

R 0
U E e I 1)
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Krok 16) Przeciagnij przewody silnika przez zaznaczone otwory.
Skroc piny przewoddéw mostkujacych za pomocg szczypiec tnacych i podtacz je do ztacz Srubowych
ostony silnika zgodnie z oznaczeniem (- Silnik B + - Silnik A + + Zasilanie -).

p B motor

res around |
"dlstanébolts
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Krok 19) Zamontuj wiekszy wspornik kamery na obudowie robota

Krok 20) Potacz dwa wsporniki za pomoca $rub (niezbyt mocno) i podtacz kabel kamery

e

>

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu
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Krok 22) Odwrdé robota i przeciagnij kabel kamery przez otwory, jak na ponizszym obrazku

Krok 23) Podtacz przewody mostkujace (jumpery) do kabla kamery - dopasuj kolor jumperéw
Napraw potaczenia za pomoca tasmy izolacyjnej.

35
M
kS
S
é Krok 24) W16z przewody mostkujace zasilania (power jumpers) oraz przewody 12C do pinéw tarczy
3 silnikowej. Czerwony przewéd do pinu 5V, czarny do pinu GND, niebieski do pinu SCL i zielony do pinu
g SDA.
3
=
~
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Krok 25) Umies$¢ baterie w obu uchwytach
Uzyj 2 napinaczy kabli, aby zamocowac gérne i dolne uchwyty baterii (nie za mocno — gérny uchwyt
powinien by¢ w stanie poruszac sie w przod iw tyt)

b

Krok 26) Wtacz przetacznik - jesli dziata zgodnie z oczekiwaniami - kamera HuskyLens réwniez sie
wiaczy.
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Scenariusz lekcji 15

Czas (minuty):
90

Programowanie robotéw - poruszanie sie
Tematyka

|
Programowanie robota do
poruszania sie

Roboty sg fajne. W tej lekcji pokazujemy krok po kroku, tatwe do
zrozumienia przyktady programowania ruchow autonomicznego
robota mobilnego.

Cele Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:
5 Napisz nasz pierwszy program, za pomocg ktérego uruchomimy
robota.

Nauka programowania
robota do poruszania sie

OczeRiwane
efekty

Wiedza, jak napisad
program, aby robot sie
poruszat
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Nauczyciel pomaga uczniowi w napisaniu kodu ztozonego przez nas robota i umozliwieniu mu
poruszania sie.

Krok 1 (obie opcje): Przejdz do strony: http://mindplus.cc/download-en.html i pobierz wersje
programu odpowiednia dla systemu operacyjnego Twojego komputera. Zainstaluj program i
uruchom Mind+. Po uruchomieniu, przetacz sie w tryb Offline.

Online Offline Python

/77777777

Upload arduino C w

esli pracujesz z Arduino, przejdz bezposrednio do kroku 2. ->
Maqueen Plus

Kit Board Kit Sensor Actuator Communication L Board Kit Shield Actuator

Can't £ 4 R ¢ 5 e Can't find what you want? to find more
Can't find what you want? Can't find what you want? to find maore H

‘ -“-t i;ﬁ‘x |!

micro:bit Maqueen Plus Magueen Plus V2

HUSKYLENS Al Camera

§ Kliknij na "Extensions" (Rozszerzenia) i w zaktadce "Board" (Ptyta) wybierz "micro:bit", w
T zaktadce "Shield" wybierz "Maqueen Plus" lub "Maqueen Plus V2", a w zaktadce "Sensor"
é wybierz "HUSKYLENS Al Camera". Kliknij na przycisk "Back" (Wstecz), aby wrécié, i
2 oprogramowanie jest gotowe do uzycia wybranych modutéw.
©
E._
Power
indicator
o
ﬁ [ JER R

micro:bit - se

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union

120



=t

h’r’rp://erosm us-artie.eu

121

rg®e
i ®
<] ARTIE 32?,

Podtacz mikro:bit do komputera za pomocg kabla USB micro, a wskaznik zasilania sie zaswieci.
Przetestuj sekwencje przesytania za pomoca tego kodu:

(=% micro:bit starts

jidi set all » motor direction rotate forward ~ speed

wait @) seconds

/17777777

Kliknij przycisk "Upload" (Przeslij).
Robot powinien poruszac sie do przodu przez jedng sekunde, a nastepnie zatrzymac sie.

Wyprébuj te sekwencje - robot powinien poruszac sie zgodnie z opisem w komentarzach.

(*®) micro:bit starts

fagr set all = motor direction rotate forward » speed i
wait e seconds Drive forward for 2 seconds

gl set all » motor direction rotate backward ~ speed @ ——— x
wait @ seconds Drive backward for 2 seconds

ik set left ~ motor direction rotate backward ~ speed

figh set right » motor direction rotate forward ~ speed @) —— 3,

i Turn counter-clockwise for 2 seconds
wait 9 seconds

gy set left - motor direction rotate forward ~ speed

g set right ~ motor direction rotate backward ~ speed fud x
wait @ seconds Turn clockwise for 2 seconds

gl set all » motor stop

Kliknij przycisk "Upload" (Przeslij).
Robot powinien poruszac sie zgodnie z opisem w komentarzach (zétte bloki).
Sprébuj réznych predkosci, aby sprawié, by Twéj robot poruszat sie szybciej lub wolnie;j.
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Krok 2: Otworz zaktadke "Extensions" (Rozszerzenia) i wybierz ptytke - Arduino UNO.

‘ Kit Shield Sensor

Actuator

Can't find what you want? Click here to find more

micro:bit
Connect your projects with

the physical world.

Leonardo

Device controlled by

Leonardo

r...
i ®
ARTIE :9..,

Communication C

Arduino Uno
Arduino Uno main control

board module

Krok 3: Przejdz do zaktadki "Sensor" (Czujnik) i wybierz czujnik - HUSKYLENS Al Camera.

Board Kit

Shield

Sensor

l Actuator

Can't find what you want? Click here to find more

Loaded:

HUSKYLENS Al Camera
Artificial intelligence vision

sensor that supports face

recognition and learning

Krok 4: Po wyborze czujnika, kliknij na przycisk "<- Back" (Wstecz), a nastepnie jestes gotowy
do uzycia blokéw Arduino i Sensor. Przejdzmy do testu, aby sprawdzi¢, czy wszystko dziata.
Przed tym musisz podtaczy¢ urzadzenie. Podtacz swoja ptytke Arduino UNO za pomoca kabla
USB i wybierz odpowiedni port COMX-Uno (lub CH340), w zaleznosci od producenta Twojej

ptytki Arduino.

Blocks ‘

Arduino

Control ), pin operation

C Mgl Project v Leaming v COM4-Uno v

+

Disconnect Device

COM4-Uno

Open Device Manager

Install SerialPort Driver

Connect Device

<-0fF-> COMS5-CH340

Open Device Manager

Install SerialPort Driver
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Podstawowy ruch

ﬂ ARTIE

Pamietasz te tabele ze scenariusza wprowadzenia sprzetu?

Function Channel A Channel B
Direction Digital 12 Digital 13
Speed (PWM) Digital 3 Digital 11
Brake Digital 9 Digital 8
Current Sensing Analog 0 Analog 1

Dwa silniki (A i B) sg lewym i prawym silnikiem. Wyprowadzenia cyfrowe 12 i 13 sg uzywane
do zmiany kierunku (HIGH - jeden kierunek, LOW - przeciwny kierunek), a wyprowadzenia
PWM 3i 11 sg uzywane do ustawiania predkosci (0-255). Wyprowadzenia 9i 8
wiaczaja/wytaczajg hamulce (HIGH - hamulce wtgczone, LOW - hamulce wytgczone).

Ponizej mozecie zobaczy¢ przyktadowy kod z komentarzami po prawej stronie, ktére pomoga
Wam zrozumie¢, jak to dziata.

Setting pins 8
and 9 to LOW
to disengage

- x

,_ Uno starts

/| the brakes
| digital pin 8+ ouput LOW » - | Setting the
e A direction of
ino| digital pin 9~ ouput LOW ~ Fetor A
- i - »
| digital pin 12~ ouput HIGH ~ = e e
o e Setting the
digital pin 13 » ouput HIGH ~ |+ x dieciion of
no| pwmpin 3 -~ output @ Setting the S
speed of
T motor A
ot o .
— — - x|
| Setting the
e = MDIOFA 5 eed Df
e | pwmpin 11+ output : P
i o speed =0 motor B
[iwe| digital pin 8+ ouput HIGH « ] =
; = 2 - —I
| | iai i L - [ i s
oo | digital pin 9~ ouput HIGH | Setting pins 8 -
| and 9 to HIGH - ‘;r_o
| to engage the S ]
I brakes
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Krok 1a: Nacisnij przycisk "Upload" (Przeslij), aby przestac ten kod do ptytki Arduino UNO.

Online Offline Python

9 Upload arduino C w

Krok 2a: BadzZ ostrozny, robot zacznie sie poruszac natychmiast po zakonczeniu przesytania

kodu! Robot powinien poruszac sie do przodu przez jedng sekunde, a nastepnie zatrzymac sie.

Rozwigzywanie problemow - jesli robot:

- porusza sie do tytu - zamien miejscami czerwone i czarne przewody w terminalach obu
silnikow.

- obraca sie zgodnie z ruchem wskazoéwek zegara - zamien miejscami czerwone i czarne
przewody w terminalach silnika B.

- obraca sie przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara - zamieh miejscami czerwone i czarne
przewody w terminalach silnika A.

BRAKEB 8
(x=PWM)
)

b

B

Arduino

A n
L] n

L L]
m L]
m m

MOTOR n o
LA TWI-IN TwI-out OUTE  OUTS

switch wires for motor B Lj :

switch wires for motor A Lj

ANALOG .

D3 & 3 4 §

Teraz twaéj robot powinien poruszac sie do przodu, przy uzyciu stanu HIGH na pinach 12i 13.
Istnieje takze prostszy sposéb programowania ruchu - bedziemy uzywac naszych
wtasnorecznie wykonanych blokéw zamiast powtarzac catg serie blokdw ustawiajgcych piny.
Krok 1b: Kliknij na grupe "My Blocks" (Czerwona).

Krok 2b: Kliknij przycisk "Make a Block" (Utwoérz blok) i zmien "nazwe bloku" na "Stop".

Krok 3b: Kliknij OK.
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Add an input Add an input Add an input Add a label

text number boalean
o |

Masz juz swoj pierwszy blok, ale obecnie nie jest on jeszcze powigzany z zadnym dziataniem,
wiec musimy go najpierw zdefiniowac.

My Blocks

Make a Block w
. W define Stop
Control

. Arduino

Operators

+

pwm pin 3 = output o

pwm pin 11+ output {§)
digital pin 8 * ouput HIGH ~

digital pin 9~ ouput HIGH ~

My Blocks

read analog pin AQ ~

=t

Blok "Stop" zawiera 4 bloki. Pierwsze dwa bloki ustawiajg predkosc¢ obu silnikéw na 0, a
ostatnie dwa bloki wtgczajg hamulce. Jesli chcesz uzy¢ trybu bezhamulcowego, ustaw stan

§ pinéw cyfrowych 8 9 na LOW.

% Teraz nadszedt czas, aby utworzy¢ blok wejsciowy z 3 parametrami liczbowymi, ktére beda
é przechowywac predkos¢ obu silnikdw oraz czas trwania. Kliknij ponownie przycisk "Make a
5 Block" (Utworz blok), a nastepnie kliknij "Add an input" (Dodaj wejscie) - "number" - 3razy, a
Qf‘f rezultat powinien byc nastepujacy:

o
.

w
block name | (ZZD) @D o)
o
o HE B B B
Add an input Add an input Add an input Add a label
text number boolean
Cancel n
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Zmien nazwe bloku na "Drive", pierwszy parametr "float" na "SpeedA", drugi parametr "float"
na "SpeedB", a trzeci parametr "float" na "Time". Nastepnie kliknij OK.

&

S SpeedA X speeds J IR

Add an input Add an input Add an input
text number boolean

Add a label

/77777777

v 3

Podstawowym pomystem jest pobranie wartosci SpeedA i SpeedB (akceptowalny zakres: -255
do 255), sprawdzenie, czy ktorakolwiek z nich jest ujemna (lub obie), i jesli tak - odwrécenie
kierunku poprzez ustawienie odpowiedniego pinu kierunku. Jednak do sterowania silnikiem

musisz uzywac wartosci bezwzglednej na pinie PWM.

define Drive SpeedA SpeedB Time

digital pin 12 ~

digital pin 12 -

Speed > @

digital pin 13 -

digital pin 13 = ouput LOW ~

| pwm pin 3+ output | abs+~ of SpeedA

pwmpin 11+ output [|abs~ of SpeedB
wait Time seconds g

- x

Release the brakes

&

[+ x|

SpeedA is positive - drive forward

A,

- x

SpeedA is negative - drive backward

£

SpeedB is positive - drive forward

- x

_| SpeedB is negative - drive backward

r

| PWM value can't be negative,
so we take an absolute value )

- x

Time duration of driving sequence

)
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Sprébujmy teraz poruszy¢ robotem przy uzyciu naszych blokéw.

Drive forward for 2 seconds

I x

Drive backward for 2 seconds

Turn counter-clockwise for 2 seconds

Turn clockwise for 2 seconds

Ostatni blok "Stop" znajduje sie w petli nieskonczonej, aby zakonczy¢ ruch.

Zmien wartosci w bloku "Drive", przeslij program na Arduino UNQO i sprawdz, jak szybko
porusza sie Twoj robot.

Teraz jestes gotowy/-a do korzystania z ARTIEbota w bardziej zaawansowanych projektach,
witaczajac w to korzystanie z kamery HuskyLens.

PODSUMOWANIE

Nie ma watpliwosci, ze roboty sg niesamowite. Kiedy$ nawet mogg rzadzi¢ swiatem, ale miejmy
nadzieje, ze wtedy zlituja sie nad swoimi biednymi miekkimi twércami (czyli programistami
robotéw) i pomoga nam zbudowac raj w kosmosie. To oczywiscie zart, ale tylko troche.
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Czas (minuty):
90

Tematyka
Programowanie robota do
sledzenia obiektéw z
wykorzystaniem $ledzenia
i rozpoznawania obiektow

Cele

Nauka programowania
robota do sledzenia
obiektow

OczeRiwane
efekty

Umiejetnos¢ pisania
programu dla robota do
sledzenia obiektow

Scenariusz lekcji 16

Programowanie robota — sledzenie obiektu

Nauczylismy sie, jak poruszac robotem w poprzedniej lekciji.

Sprawdzmy, czy uczniowie dobrze zrozumieli wszystko z
poprzedniej lekcji i czy sg gotowi na kolejny krok.

Teraz przesuniemy nasze roboty w kierunku okreslonego obiektu.
Najpierw musimy wykry¢ ten obiekt i $ledzi¢ go. Sledzenie

poruszajgcego sie obiektu wymaga technologii wizyjnego
Sledzenia obiektéw oraz recznego dziatania.

Przedstawienie celu gtéwnego lekciji:

Jak przygotowac robota do sledzenia obiektow?
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Sledzenie obiektéw to wazne zadanie w zakresie komputerowego przetwarzania obrazu. Polega
ono na ciggtym wnioskowaniu o stanie obiektéw na sekwencjach wideo. Obraz jest rejestrowany
przez pojedynczg kamere, a informacje obrazowe s3 przekazywane do mikrokontrolera. Po analizie
i przetwarzaniu obliczana jest wzgledna pozycja poruszajgcego sie obiektu. Jednoczesnie
sterowane jest obracanie robota z kamera w czasie rzeczywistym w celu sledzenia obiektu.
Podczas wykonywania funkcji Sledzenia obiektéw przez system, proces ten mozna podzieli¢ na 4
kroki:

e rozpoznawanie obiektu,

¢ Sledzenie obiektu,

¢ analiza ruchu obiektu,

e sterowanie robotem (lub innym systemem) za pomoca kamery.

Rozpoznawanie obiektéw - uczenie

Podtacz mikro:bit lub Arduino UNO z kamerg HuskyLens do komputera stacjonarnego lub laptopa.
Skieruj kamere HuskyLens na obiekt docelowy, dostosowujac odlegtosé, az obiekt znajdzie sie w
pomaranczowym prostokacie na srodku ekranu. Akceptowalne jest réwniez, jesli tylko czes¢
obiektu znajduje sie wewnatrz prostokata, ale posiada wyrazne cechy.

Nastepnie przytrzymaj "przycisk nauki" przez dtuzszy czas, aby nauczy¢ kamere obiektu z ré6znych
katéw i odlegtosci. W trakcie procesu nauki na ekranie pojawi sie pomaranczowy prostokat z
napisem "Nauka: ID1"

ct Tracking {4 Object Tracking (&>  Object Tracking

Learning:ID

Object
Tracking

Object
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Kiedy HuskyLens jest w stanie $ledzi¢ obiekt z r6znych katéw i odlegtosci, pusc przycisk "nauki®,
aby zakonczy¢ proces uczenia. Jesli na srodku ekranu nie ma pomaranczowego prostokata, oznacza
to, ze HuskyLens juz nauczyt sie obiektu. Jesli chcesz sledzi¢ inny obiekt, wybierz opcje "Zapomnij
nauczony obiekt" i rozpocznij nauke od nowa.

W ramach funkcji sledzenia obiektow, HuskylLens moze nadal uczyc¢ sie, czyli dopdki kamera widzi
nauczony obiekt, bedzie kontynuowad nauke aktualnego stanu obiektu, co utatwia sledzenie
obiektéw dynamicznych. Metoda dziatania: Przytrzymaj przycisk funkcji, aby wejs$¢ w ustawienia
parametrow funkcji sledzenia obiektu.

{#%>  Object Tracking

Object
Tracking R

Przesun przycisk funkcji w prawo, aby wybrac opcje "Learn Enable", nastepnie krétko nacisnij
przycisk funkcji i przekreé¢ go w prawo, aby wtaczy¢ opcje "Learn Enable". Ikona kwadratu na pasku
postepu powinna przesunac sie w prawo. Nastepnie krotko nacisnij przycisk funkcji, aby
potwierdzi¢ ten parametr.

%>  Object Tracking {%>  Object Tracking

Learn
Enable
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Po ponownym uruchomieniu HuskyLens, domysinie nie zapisuje sie ostatnio nauczony obiekt,
jednak mozesz wtaczyc przetacznik, aby automatycznie zapisywac modele.

Metoda dziatania: taka sama jak wczesniej, po wejsciu w ustawienia parametréw, przetacz opcje
"Auto Save" na ON. W ten sposdb wystarczy nauczy¢ obiekt raz. Po ponownym uruchomieniu
kamery, obiekt nauczony wczesniej zostanie automatycznie zapisany.

Sledzenia obiektu
Rozdzielczo$¢ ekranu czujnika HuskyLens wynosi 320*240, jak pokazano na ponizszym rysunku

Wartosci wspotrzednych otrzymane przez program réwniez mieszczg sie w tym zakresie. Na
przyktad, jesli otrzymane wartosci wspétrzednych to (160, 120), oznacza to, ze $ledzony obiekt
znajduje sie na srodku ekranu.

"Wspétrzedne X" i "Wspotrzedne Y" odnoszg sie do pozycji srodka prostokata na ekranie.
"Szerokosc obiektu" i "Wysokos¢ obiektu" odnosza sie do rozmiaru ramki. W ramach funkgji
sledzenia obiektéw, ramka jest kwadratowa, wiec szerokos¢ i wysokosé sg sobie réwne.

Przetestuj sledzenie obiektow — opcja 1 (Maqueen Plus/HuskyLens)

Otwoérz swoj Mind+ i zataduj rozszerzenia do pracy z kamerg Maqueen Plus i HuskyLens.
Uzyj tego kodu:
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(= ¢ micro:bit starts

fé'% Huskylens initialize pin o until success

@ Huskyl ens switch algorithm to Object tracking ~

ﬁ’ﬁ set motor All » stop
@ Huskylens request data once and save into the result
if @ Huskyl ens check if ID @) is learned from the result? then
if @ Huskylens check if ID @ frame = is on screen from the result? _then

serial output join @ Huskylensget Xcenter= of ID @) frame~ fromtheresult in string~ , No-Wrap =

/17777777

serial output join AR Eﬁ Huskylens get Y center - of ID @@ frame - fromtheresult in swing~ , No-Wrap -

serial output join 24 Huskylens get width = of fDn frame -~ fromthe result in string~ , No-Wrap ~

7

serial output join m Huskylens get height ~ of IDn frame » from the resuft in string~ , Wrap ~

wait o seconds

Przejdz do Sprawdzanie wynikow
Przetestuj sledzenie obiektéw — Opcja 2 (Arduino UNO/HuskyLens)

Otworz swoéj Mind+ i zataduj rozszerzenia do pracy z Arduino UNO i kamera HuskyLens.
Uzyj tego kodu z Arduino/HuskyLens:

Uno staris
Eﬁ; HuskyLens initialize pin €@ until success

@ HuskyLens switch algorithm to Object tracking «

@ HuskyLens request data once and save into the result
if @ HuskyLens check if ID ) is learned from the result?  then
if @ HuskyLens check if ID @]) frame - is on screen from the result? then

serial output | join @ Huskylens get | X center » | of the ID ) No. @] |frame » from the result  in string~ , No-Wrap ~

serial output | join % Huskylens get Y center » of the ID o No. o frame = ‘from theresult’ in string~ , No-Wrap ~

serial output | join RV ﬁﬁ Huskylens get width -~ of the ID No. frame = from theresult’ in string~ , No-Wrap ~
=

senal output | join Pla - us ens get eight = of the 0. ame « om the result In Strlnq- 5 rap =
ial output join (I | £} Huskylens get height - of the ID @) N fr from the result) in string - , Wrap

wait ((B) seconds
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Sprawdzanie wynikoéw na monitorze szeregowym (obie opcje)

Otwodrz monitor szeregowy, klikajac ikone USB w prawej dolnej czesci ekranu Mind+.

Dy ® B - |

Sproébuj poruszad obiektem w lewo i prawo, aby obserwowad numeryczng zmiane wspétrzednej X
srodka. Przesun obiekt w gore i w dét, aby obserwowac numeryczng zmiane wspétrzednej Y
srodka. Przesun obiekt do przodu i do tytu, aby obserwowacé numeryczng zmiane szerokosci i
wysokosci.

115, H: 115
: 120, H: 120
: 85, H: 85

: le1,

: 185,

: 118,

: 188, H:

: 112, H: 11:
: 114, H:

: 97, H:

: 187, H:

: 1es,

: 113,

: 119,

: 118,

: 129, H:

: 136, H:

: 84, H:

: 95, H: 95

: 188, H: 128

®

Y:
Y
JY
Y
i
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y
Y:
Y:
Y
Y:
Y:
Y:
Y:

Analiza ruchu obiektéw
Jak pokazano na ponizszym obrazku, ekran jest podzielony na 3 sekcje zgodnie z osig X uktadu
wspotrzednych ekranu kamery, a Srodkowa sekcja jest naszg sekcjg docelowa.
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Gdy kamera ciagle wykrywa stan obiektu docelowego na obrazie, jesli Srodek obiektu ma wartos¢ X
od 120 do 200, oznacza to, ze obiekt jest w centrum pola widzenia i robot nie musi dostosowywac
swojej pozycji; jesli Srodek obiektu ma wartos$é X od 0 do 120, nasz robot musi dostosowac sie,
skrecajac w prawo; jesli Srodek obiektu ma wartos$é X od 200 do 320, ARTIEbot musi skreci¢ w
lewo, aby dostosowac swojg pozycje.

Teraz nadszedt czas, aby napisac gtéwng czes$¢ kodu, ktéra pozwoli skierowac robota w strone
obiektu.

W obu opcjach - Zmien nazwe mojej zmiennej typu float na x. Kliknij prawym przyciskiem myszy
na zmiennej -> Zmien nazwe zmiennej liczbowe;j.

/17777777

Rename Variable

Rename all [my float variable] variables
to: (&% micro:bit starts

A 3y  Huskylens initialize pin € until success

‘ Cancel ‘ n &?:35 Huskylens switch algorithm to Object tracking =
set motor All -~ stop
forever

g;i Huskylens request data once and save into the result

HuskylLens check if ID o is learned from the result? = then
Opcja 1-sledzZ obiekt T Bgﬂ; Huskylens check if ID ° frame ~ is on screen from the result?  then
zapomoca Maqueen Plus set x+ to £ Huskylens get X center » of ID o- frame » from the result

z7

SEE 120 BT x «:=@ then

Uzyj i skonfiguruj bloki jak B setmotor All~ stop

na ponizszym obrazku: B @@ od & < then (5
set motor Left » move by@speed Forward «

set motor Right+ move by @ speed Forward -

X > and X < then@

set motor Left » move by ) speed Forward ~

set motor Right~ move by @ speed Forward ~

ﬁ% set motor All » stop

else

U"Eﬁ set motor All ~ stop
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Opcja 2 - sledz obiekt za pomoca ArtieBota

Najpierw zdefiniuj bloki Drive i Stop, jak opisano w poprzedniej lekcji (Programowanie robota)

define Drive SpeedA SpeedB Time define Stop

uFi'i| digital pin 8 + ouput LOW ~ 0| pwmpin 3~ mutput@

[ dlgltal pin 9~ ouput LOW ~ ‘We| pwmpin 11+« output@
if: SpeedA > @ then

/77777777

| digital pin 12 ~

& SR

SpeedB > @@ _then
'| digital pin 13~
else
uF:c.| digital pin 13 =

T pwm pin 3+ output | abs~ of SpeedA

‘ho| pwmpin 11~ output { abs~ of SpeedB

wait Time seconds
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Uzyj i skonfiguruj bloki jak na obrazku ponizej:

define Stop

pwm pin 3 * output o

ma| pwm pin 11 » output o

define Drive SpeedA SpeedB Time

‘ino| digital pin B+ ouput LOW -
digital pin 9~ ouput LOW =
SpeedA = o then

digital pin 12 = ouput

‘mo| digital pin 12 »

SpeedB > a

/| digital pin 13 =+ ouput

| digital pin 13 =

/| pwm pin 3+ output | abs= of SpesdA

pwm pin 11 = output | abs~ of SpeedB

OBIE opcje - Sprawdz, jak to dziata.

Przeslij program do swojego robota.

Dokonaj ewentualnych dostosowan predkosci MotorA lub MotorB, jesli jest to konieczne.

Gdy pole zidentyfikowanego obiektu znajduje sie w centrum ekranu, robot zatrzymuje sie.

Gdy pole znajduje sie po lewej lub prawej stronie ekranu, robot automatycznie dostosowuje swoje
potozenie w lewo lub w prawo, az pole zostanie umieszczone w docelowym obszarze ekranu.

120 200

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 1 3 6



=i

h’r’rp://erosm us-artie.eu

137

rg®e
i ®
<] ARTIE :9.,

Sledz obiekt

Udato nam sie skierowac nasze roboty w strone obiektu, ale wcigz nie sledza go. Aby to osiggnag,
musimy wykry¢ rozmiar obiektu, aby dowiedziec sie, czy jest duzy (blisko kamery) czy maty (daleko
od kamery).

Utwdrz nowa zmienng (liczbowa) i nazwij ja h. Bedzie przechowywac wysokos¢ sledzonego
obiektu. Jesli wysokos¢ obiektu miesci sie w zakresie od 60 do 100, robot bedzie utrzymywat
obecng pozycje. Jesli jest mniejsza niz 60, oznacza to, ze jest daleko i robot powinien jechac do
przodu. Jesli jest wyzsza niz 100, robot powinien sie cofac.

Opcja 1 - Kod dla Maqueen Plus

(7® micro:bit starts
HuskyLens initialize pin €@ until success
HuskylLens switch algorithm to  Object tracking =

set motor All = stop

HuskylLens check if ID o is learned from the result?  then
HuskylLens check if ID 0 frame = is on screen from the result? then

set x+ to Huskylens get X center~ ofthe ID o Nao. o frame = from the result

set h= to Huskylens get height = of the ID @) No. @ frame » from the result

X -:: and h ;.=@ and h ‘:= then

set motor All = stop

X > 0 and o then @
set motor Left = move by @ speed Forward =

set motor  Right = move by @ speed Forward =

x >@E@) and x < then &

set motor Right = move by @) speed Forward ~

set motor Left ~ move by @ speed Forward ~

h .o and h «:‘@ then@

set motor | All + move by ) speed Forward =

else if h > @@ and h <@ then®

set motor All = move by @) speed Backward -

set motor All = stop
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Opcja 2 - Kod dla Arduino (ArtieBot):

i i 1= define Drive SpeedA SpeedB Time

£ Huskylens initialize pin “ until success

=7

digital pin 8 * ouput LOW =
@ Huskylens switch algonthm to Object tracking ~
foreve

7| digital pin 9+ ouput LOW +
r

g Huskylens request data once and save into the result Speedd = o

digital pin 12+ ouput
if %!} Huskylens check if ID o is leamed from the resuli? then ittt i
8 A | h . § 7
if %‘, HuskyLens check if ID o frame = is on screen from the result?  then digital gai] 12 = | ouput| [OW.»
set x~* to %4‘;1 Huskylens get X center » of the ID o MNo. n frame = from the result

set h- to és Huskylens get height = of the ID o No. o frame » from the result i SpeedB > 6

if % ,,: arid = _=:: o & >:@ il h {:@ i digital pin 13 * ouput
Stop

eseif. x =@ and x <@ then®
GE 50 X 50 X 0.25 ) | pwm pin
cdscif x @D and x <EP then @ = ' abs« of SpeedB
orive € €D CED

clseif. h =@ and h <@ then®

prve €D € G

elseif h =@ and h <@ then (@

Drive m @ pwmpin 11+ output Q
O]

else

digital pin 13 * ouput

.

3+ output | abs= of SpeedA

O) @ R ©

Obydwie opcje - Sprawdz, jak to dziata

Przeslij program do mikro:bita/Arduino UNO, aby sprawdzi¢, jak to dziata.

Dokonaj poprawek, aby ruch byt ptynny, dostosowujac predkos¢ silnikéw i czas jazdy.

Po zakoniczeniu uczenia obiektu przez HuskyLens, roboty automatycznie bedg sledzi¢ obiekt i
poruszac sie do przodu, do tytu, w lewo i w prawo, utrzymujac pole obiektu w centrum ekranu iw
odpowiedniej odlegtosci.

Gdy robot jest uzywany jako robot sledzacy, mozna go zaprogramowac do lokalizowania
dowolnego celu za pomoca kamery HuskyLens. Oznacza to, ze mozna przeksztatci¢ ten projekt
w $ledzacego cztowieka robota, ktory bedzie podazat za osobami.
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Sledzenie obiektéw to zadanie polegajace na wykrywaniu poczatkowego zestawu obiektéw,
nadawaniu kazdemu z nich unikalnego identyfikatora, a nastepnie sledzeniu tych obiektéw
w kolejnych klatkach wideo, utrzymujac przypisanie identyfikatora. Metody
najnowoczesniejsze polegaja na taczeniu danych z kamer RGB i kamer opartych na
zdarzeniach w celu uzyskania bardziej niezawodnego $ledzenia obiektow.

Teraz rozumiemy podstawowe zasady sledzenia obiektéw i jak korzystac z mozliwosci
sledzenia obiektéw w HuskyLens.

Wiemy takze, jak uzywac HuskyLens, aby nasz robot podazat za wybranym celem.

PODSUMOWANIE

/17777777

Aby skutecznie $ledzi¢ obiekt, musimy najpierw go wykry¢, a nastepnie sledzic.

Sledzenie poruszajacego sie obiektu wymaga technologii wizualnego $ledzenia
obiektow, a takze recznego sterowania.
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Czas (minuty):
90

Tematyka

Programowanie robota do
sledzenia linii za pomoca
kamery Swiatta
widzialnego, kamery
termowizyjnej na
podczerwien i innych
instrumentéw
wykrywajacych

Cele

Nauka programowania
robota do sledzenia linii

OczeRiwane
efekty

Umiejetnos¢ kodowania
robota do sledzenia linii

Scenariusz lekcji 17

Programing a robot - line following

Nauczylismy sie na poprzedniej lekcji programowac roboty, aby
mogty Sledzi¢ i podgzac za obiektami.

Upewnij sie, ze Twoi uczniowie zrozumieli wszystko z poprzedniej
lekcji i sg gotowi na kolejny krok.

Teraz nauczmy sie Sledzic¢ i podazac za linia.

Przedstawienie celu gtéwnego lekgciji:
Jak przygotowac robota do podgzania za linig?

X

X
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Sledzenie linii odnosi sie do procesu poruszania sie obiektu wzdtuz okreslonej trasy. W petni
funkcjonalny robot do sledzenia linii wykorzystuje mobilnego robota jako nosnik, kamere
widzialnego swiatta, termowizor podczerwieni i inne instrumenty detekcyjne jako system
obcigzenia, wielopolowa fuzje informacji z dziedziny widzenia maszynowego, pola
elektromagnetycznego, GPS i GIS jako system nawigacji do autonomicznego poruszania sie i
sledzenia robota, oraz wbudowany komputer jako platforme do rozwoju oprogramowania i
sprzetu dla systemu sterowania.

Czujniki sledzenia linii

Type Infrared Line Tracking Sensor Visual Sensor

Comparison Iltems

Cost Low High

Range of Vision The sensor has a small range of view; it [The range of vision is wide, and the
needs to be close to the ground . movement state can be adjusted in

advance according to the line changes.

Environment Adaptation |When the usage environment is When the use environment is changed,
changed, the sensitivity of the sensor |only the lines need to be relearned, and
needs to be adjusted, and the the operation is simple.
adjustment process is complicated.

Map Adaptation Generally, only suitable for simple maps|Suitable for maps with clear background
with clear background lines, black and |lines, multi-colour lines, solid lines, dotted
white lines or solid lines lines and other complex conditions.

Algorytm $ledzenia linii HuskyLens

Funkcja sledzenia linii w HuskyLens opiera sie na Pixy, projekcie open-source Uniwersytetu
Carnegie Mellon. Algorytm Pixy jest w stanie rozpoznawac kolory na zdjeciach. Jego
podstawowg ideg jest wykorzystanie przestrzeni koloréw do usuniecia tta, ktore nie jest
interesujace dla uzytkownikow, oraz wyodrebnienie pierwszego planu (takiego jak linie).

Jak robot moze sledzi¢ czarng linie na mapie $ledzenia (ktéra ma czarne linie na biatym tle)?
W rzeczywistosci, musimy jedynie zna¢ wzgledna pozycje ARTIEbota wzgledem czarnej linii.
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W zasadzie mamy trzy nastepujace sytuacje:

1. Gdy robot jest po prawej stronie czarnej linii, powinien skreci¢ w lewo
2. Gdy robot jest na srodku, wyréwnany z czarng linia, powinien jechac prosto
3. Gdy robot jest po lewej stronie czarnej linii, powinien skreci¢ w prawo

Implementacja

Rozdzielczos¢ ekranu HuskyLens wynosi 320x240. Punkt O w lewym gérnym rogu ekranu jest
poczatkiem uktadu wspétrzednych ekranu (0, 0), prawo to kierunek dodatni osi X, a w dét to
kierunek dodatni osi Y. Oznacza to, ze wspoétrzedne w prawym dolnym rogu ekranu to (320, 240).
Przerywana pomaranczowa linia na obrazku to os sSrodkowa ekranu, a wartos¢ x tej linii wynosi
160. Czarna linia na ponizszym obrazku to linia mapy "widziana" przez kamere HuskyLens.
Niebieska strzatka to kierunek linii obliczony przez HuskyLens. Wspdtrzedne punktu
poczatkowego niebieskiej strzatki to (x1, y1), a wspdtrzedne punktu koncowego to (x2, y2).

s,
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W uproszczeniu, potrzebujemy tylko wiedzie¢, jaki jest punkt poczatkowy (x1) niebieskiej
strzatki wzgledem osi srodkowej (x=160), aby zaimplementowac $ledzenie linii.

Ta funkcja moze $ledzi¢ linie okreslonych koloréw i przewidywac ich $ciezke. Domysine
ustawienie to $ledzenie linii jednego koloru, a w tym projekcie bedzie uzywane sledzenie linii
jednego koloru.

Ustawienia kamery

Krok 1: Przekrec przycisk funkcji w lewo lub w prawo, az na gérze ekranu pojawi sie napis
"Sledzenie linii".

Krok 2: Przytrzymaj przycisk funkcji, aby wejs¢ w ustawienia parametréw funkcji sledzenia linii.
Krok 3: Przekrec przycisk funkcji w prawo lub w lewo, az zostanie wybrana opcja "Ucz sie
wielokrotnie". Nastepnie krotko nacisnij przycisk funkgji, a nastepnie przekrec go w lewo, aby
wytaczy¢ przetacznik "Ucz sie wielokrotnie", czyli kwadratowy symbol na pasku postepu
zostanie przekrecony w lewo. Nastepnie krotko nacisnij przycisk funkcji, aby zatwierdzic ten
parametr.

Learn

hAiul#:
R AL*IAN

pie

Krok 4: Mozesz rowniez wtaczy¢ diode LED, ustawiajgc przetacznik "LED". Jest to bardzo
przydatne w ciemnym otoczeniu. Korzystajac z powyzszej metody, wtacz przetacznik "LED".
Krok 5: Przekrec przycisk funkcji w lewo, az zostanie wybrana opcja "Zapisz i powrdc¢", a
nastepnie krétko nacisnij przycisk funkcji, aby zapisa¢ parametry. Automatycznie zostanie
wykonany powrét.

Naukai $ledzenie

Nauka linii: Wskaz symbol "+" na linii, a nastepnie skieruj pomaranczowe pole na tto. Zaleca sie,
aby na ekranie nie byto innych linii. Staraj sie utrzymac¢ HuskyLens réwnolegle do linii docelowej;
HuskyLens automatycznie wykryje linie, a na ekranie pojawi sie biata strzatka. Nastepnie krotko
nacisnij przycisk "nauki", a biata strzatka zmieni sie w niebieska strzatke.
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e Podczas uczenia linii musimy dostosowac pozycje HuskyLens, aby byta réwnolegta do
linii.

e HuskylLens moze uczy¢ sie linii o dowolnym kolorze, ktéry ma wyrazny kontrast
kolorystyczny do tta, ale linia ta musi by¢ jednokolorowa, aby proces sledzenia linii byt
stabilny.

e HuskylLens moze uczy¢sie i $ledzi¢ wiele linii o r6znych kolorach, ale wszystkie te linie
muszg by¢ jednokolorowe i w widocznym kontrascie do tta. W tym przyktadzie
uzyjemy czarnej linii (czarny tasma izolacyjna na biatym tle, takim jak papier lub biata
ptyta MDF).

¢ Widocznos¢ linii zalezy w duzej mierze od oswietlenia otoczenia. Podczas Sledzenia
linii staraj sie utrzymac oswietlenie otoczenia jak najstabilniejsze i uzyj diody LED
HuskyLens, jesli to konieczne.

Otworz Mind+ i zataduj rozszerzenia

Otwoérz Mind+ i zataduj rozszerzenia. Gdy korzystasz z robota micro:Maqueen Plus,
upewnij sie, ze wybierasz odpowiednia wersje (V1 lub V2).

Zmien nazwe mojej zmiennej typu float na x. Kliknij prawym przyciskiem myszy na
zmienna -> Zmien nazwe zmiennej numeryczne;.

Algorytm:

e Odczytaj wartosé x1 (lub x poczatkowe) z funkgji sledzenia linii HuskyLens - jest to
poczatkowy punkt niebieskiej strzatki

e Jesliczarna linia znajduje sie po lewej stronie ekranu (x1<150), robot powinien skreci¢
w lewo

e Jesliczarna linia znajduje sie po prawej stronie ekranu (x1>170), robot powinien
skreci¢ w prawo

e Jesliczarna linia znajduje sie w srodku ekranu (150<=x1<=170), robot powinien jechaé
prosto
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Opcja 1 - Sledzenie linii z Maqueen Plus
Uzyj tego kodu:

(*® micro:bit starts

% HuskyLens initialize pin €@ until success

f:éf:j HuskyLens switch algorithm to Line tracking =
forever

% Huskylens request data once and save into the result
if % Huskylens check if ID o is learned from the result? then
f&fwﬁ Huskylens check if ID @) arrow + is on screen from the result?  then
set my float variable ~ to féﬁj Huskylens get X beginning = of ID n arrow » from the result
my float vaniable >= and  my float variable <= then
set motor All = move by @ speed Forward ~

my float variable < then @

=i

set motor Right - move by @) speed Forward ~

set motor Left - move by @ speed Forward ~

>
9
£ my float variable > @ then @
O
é set motor Left -+ move by @) speed Forward -
8 :
g set motor Right ~ move by speed Forward ~
3
e
else
@ set motor All » stop
Lo
<r
y—
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Opcja 2 - Sledzenie linii z uzyciem Arduino (ArtieBot)

Najpierw zdefiniuj bloki Drive i Stop, jak opisano w lekcji Programowanie robota.
Dobrym pomystem jest zebranie czesto uzywanych skryptéw itatwe przenoszenie ich
miedzy projektami.

define Drive SpeedA SpeedB Time define Stop

8~ ouput LOW ~ me| pwmpin 3+ output {i

o iRl

e dlgltal pin 9~ ouput LOW « 5| pwmpin 11~ output L 0]

. SpeedA }@ :ﬂien_ |-Ir-m digital pin 8 + ouput HIGH ~

‘o] digital pin 12~ ouput oe| digital pin 9+ ouput HIGH +

‘o | digital pin 12 «

SpeedB > @

| digital pin 13~ ouput

digital pin 13 = ouput

pwm pin 3~ output | abs+ of SpeedA

%e| pwmpin 11~ output { abs+ of SpeedB

wat 'ﬁme _ seconds
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Uno starts define Stop

@ Huskylens initialize pin Q until success

pwm pin 3 - output o

Huskyl ens switch algorithm to  Line tracking =
@ . g " pwm pin 11~ output @

@ Huskyl ens request data once and save into the result
if @ Huskylens check if ID o is learned from the result? then

if @ Huskylens check if ID o arrow ~ is on screen from the result?  then

set x+ fo @ HuskyLens get X beginning « of ID 0 arrow » from the result

if x >=@EE) and
A 90 X 00 L 0.25 ]
eseif x < @) then®
prive D € ED
ekeif x > @) then®

R 20 X 40 X(0.25 ]
®

else

define Drive SpeedA SpeedB Time

digital pin 8+ ouput LOW =
digital pin 9~ ouput LOW -

SpeedA > o then

| digital pin 12 + ouput HIGH +
digital pin 12 ~ ouput LOW -

SpeedB > ()

digital pin 13 » ouput HIGH ~

:J digital pin 13 + ouput LOW «~

pwm pin 3~ output | abs~ of SpeedA
| pwmpin 11+ output | abs+ of SpeedB

wait Time seconds
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Obie opcje — przetestuj swaéj algorytm

Przygotuj biatg powierzchnie (papier lub MDF) i za pomocg tasmy izolacyjnej stworz linie.

Przeslij program na swojego robota, umiesc go gdzies na linii i zobacz, jak sie porusza. Czy
sledzi linie? Czy gubi linie? Czy jest jaki$ sposdb na radzenie sobie z tym?

Oto kilka wskazéwek, ktore mogg Ci poméc:

- Sproébuj zmienic kat kamery.

- Sprobuj uzyskaé poczatek X strzatki dla ID 1 zamiast konca X.

Dodaj kod zabezpieczajacy, korzystajac z nastepujacej wskazoéwki:

- Jesdli linia jest obecna i wykryto strzatke, przejdZ do kodu obstugi strzatki i zapisz
zawartos$¢ zmiennej x do nowej zmiennej o nazwie last x.

- Jedli linia zostanie utracona i nie zostanie wykryta strzatka, uzyj last x zamiast x, aby
wrécic¢ do linii.

| na koniec najwazniejsze - wprowadz korekty, aby ruch byt ptynny, poprzez
dostosowanie predkosci silnikow i czasu jazdy. Algorytm ten analizuje pozycje x; posiada
3 mozliwosci jak na zdjeciu ponizej.

|'1Hp://erosm us-artie.eu

.,
o Czy mozesz zoptymalizowac ten algory 2 ypadkéw lub nawet 7, aby ruch byt
: ptynniejszy?

Spdjrz na obrazki ponizej, aby dowiedziec sie, jak to zrobic.
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Podsumowanie zdobytej wiedzy:

1. Zrozumienie gtownych zasad sledzenia linii
2. Umiejetnos¢ korzystania z funkcji sledzenia linii w HuskyLens
3. Zastosowanie i optymalizacja algorytmu sledzenia linii

Jak sama nazwa wskazuje, robot sledzacy linie to zautomatyzowany pojazd, ktéry podaza za
widoczna linig umieszczong na powierzchni. Ta linia stanowi Sciezke, po ktérej porusza sie robot
sledzacy linie. Zazwyczaj wykorzystuje sie czarng linie na biatej powierzchni, cho¢ mozna ja
réwniez dostosowac jako biata linie na czarnej powierzchni.

Zazwyczaj poczatkujacy i studenci maja pierwsze doswiadczenia z robotami wtasnie tego typu.
W przemysle wykorzystuje sie olbrzymie roboty sledzace linie do wspomagania
zautomatyzowanego procesu produkcji. S one réwniez wykorzystywane w celach wojskowych,
pomocy ludziom, ustug dostarczania, itp. Teraz rozumiemy gtéwne zasady sledzenia linii i umiemy
stosowac funkcje sledzenia linii w HuskyLens. Wiemy takze, jak stosowac i optymalizowacd
algorytm $ledzenia linii.

Omoéw z uczniami réznice i podobienstwa miedzy sledzeniem i podgzaniem za obiektami a
sledzeniem i podazaniem za linia.

PODSUMOWANIE

Poznalismy gtéwne zasady sledzenia linii za pomoca funkcji HuskylLens i
zoptymalizowali$my algorytm sledzenia linii.
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