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Interaktivni ovladani humanoidnich robotu
NAO a Pepper pres webové rozhrani

Abstrakt

Prace se zabyva problematikou ovladani roboti NAO a Pepper
za pomoci webového rozhrani vytvoreném ve frameworku Django.
Cilem bylo zhotovit webovou aplikaci, ve které by programovani
robota probihalo jednoduchou formou, které by rozumél i nepro-
gramator. Byla proto vytvorena aplikace, ve které se programuje
za pomoci sklddani grafickych bloku za sebe, které reprezentuji jed-
notlivé tkony jako napriklad pohyb nebo mluveni. Bloky pro pro-
gramovani mohou obsahovat textové ¢i numerické pole pro zadavani
hodnot. Vytvareni samotnych blokii je omezeno pouze na uzivatele
s administratorskym opravnénim, ktery dalsi bloky vytvari v ad-
ministratorském rozhrani aplikace a uklada je do knihovny funkci,
ktera je k dispozici vSsem uzivatelim. U programétora pridavajicitho
dalsi bloky do knihoven, je nutna znalost jazyka Python, ve kte-
rém se skripty pisi. Aplikace je dostupnd pouze administratorem
vytvorenym uzivateliim. Pro pristup k webové aplikaci, je nutno se
prihlasit.

Klicova slova: Roboti, NAO, Pepper, Python, Django, NAOqi



Interactive control of humanoid robots
NAO and Pepper via web interface

Abstract

This project is about web application for controlling the robots
NAO and Pepper. The application was made using web framework
Django. The main goal was to make an application for program-
ming robots, which will be understood by a non-programmer. This
was the reason, why is programming done by combining graphi-
cal blocks. Each graphical block represents some action that will
be performed by robot, such as speaking or moving. Blocks can
have text fields or numeric fields. Making new block is done via ad-
ministration interface only by users with administrator privileges.
Programmers need to know programming language Python, which
is necessary for adding new blocks. The application is available only
for users created by administrator. You must be logged in to access
the web application.

Keywords: Robots, NAO, Pepper, Python, Django, NAOqi
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1 Uvod

1.1 Cil projektu

Cilem bakalarské prace bylo seznamit se s roboty NAO a Pepper od firmy Soft-
bank Robotics[4] a se soucasnymi moznostmi jejich interaktivniho ovladani za pomo-
ci webového rozhrani. Z téchto poznatkt poté navrhnout a vytvorit vlastni webovou
aplikaci, ktera by byla vhodna pro ovladani roboti NAO a Pepper. Ovladani apli-
kace bylo nutné navrhnout s ohledem na nezaskolené uzivatele. Dlraz pti vyvoji
aplikace byl také kladen na snadnou rozsititelnost o dalsi funkce.

Hlavni vyhodou webové aplikace je, Zze neni nutné tuto aplikaci instalovat do
zalizeni a lze ji oteviit na jakémkoliv zarizeni s webovym prohlizeCem a pristupem
na internet. Tato vyhoda se stava i soucasné nevyhodou, protoze skrze aplikaci
maji pristup k robotiim vsechny osoby, které znaji webovou adresu, na které je
aplikace vystavena. Z tohoto divodu bylo nutné aplikaci zabezpecit proti pristupu
neautorizovanych uzivateli.

1.2 Vyuziti aplikace
Vyuziti vytvorené aplikace je predevsim pri prezentovani nasi univerzity a pri

vyuce, kdy ma poslucha¢ moznost otevtit si webovou stranku na svém zarizeni a bez
nutnosti si instalovat specializovany software muze robota ovladat a programovat ho.
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2 Soucasny stav aplikaci pro ovladani robotii
NAO a Pepper

2.1 Roboti NAO a Pepper

Roboti NAO a Pepper jsou humanoidni roboti od firmy Softbank Robotics. Ta-
to firma je vedouci na poli humanoidni robotiky. Kromé roboti NAO a Pepper
firma pracuje také na humanoidnim robotu s nazvem Romeo. Tyto roboti jsou na-
vrzeni predevsim pro pomoc lidem a pro vyuku. Robot Pepper napriklad slouzil
jako recepéni v hotelu. Jejich humanoidni podoba pomahé snadnéji navazat socialni
interakce s lidmi.

Robot NAO byl prvnim robotem firmy. Puvodné byl NAO vyvijeny francouz-
skou firmou Aldebran Robotics, kterou v roce 2012 odkoupila japonska spole¢nost
Softbank Group a prejmenovala ji na Softbank Robotics.

Prvni generace robota NAO byla uvedena na trh v roce 2008. Robot Pepper byl
predstaven v roce 2014 a jiz v roce 2015 zacaly prvni prodeje. Oba roboti prosli
béhem let celou fadou vylepSeni a tuprav. Soucasna verze robota NAO je verze 6
a pro Pepper je to verze 1.8.[4] Technickd Univerzita v Liberci v soucasné dobé
disponuje dvéma roboty NAO ve verzich 4 a 5 a robotem Pepper ve verzi 1.8.

Obréazek 2.1: Pepper (vlevo) a NAO (vpravo) [12]

15



2.2 Prostredky pro programovani

Programator si mtze pro programovani vybrat z rady nastroji primo od vyrobce
robota. Na vybér je programovani pomoci software developer kitu zkracené SDK
a nebo uz ve vytvorené aplikaci Choreographe[13]. SDK je balik nastroji, ktery
muze byt vyuzit pii vyvoji aplikace pro urcitou platformu nebo operac¢ni systém.
U programovani za pomoci SDK m4 programator na vybér z programovacich jazykt
Python, C++, Java nebo JavaScript [16]. Pro zacatecniky je vSak nejjednodussi
vyuzit aplikace Choreographe (obr. 2.2). Aplikace Choreographe je blize popsana
v kapitole 2.4.1.

V nejnovejsi verzi softwaru pro robota Pepper je mozné programovat robota
pouze v programovacim jazyce Kotlin nebo Java v prostiedi Android Studio. [17]
Aplikace se pak vyviji jako klasicka aplikace pro zarizeni Android a umoznuje tak
vyuzit tablet, ktery je soucasti robota Pepper.

Existuje tedy vice zptisobui jak roboty programovat. Aby bylo mozné ovladat
oba typy robott z jednoho rozhrani, je nutné vyuzit verze NAOqji, kterou podporuji
oba roboti. Problematika verzi frameworku NAQOqi je blize popsana v kapitole 3.5.
P1i vyuziti jednoho rozhrani pro oba roboty je tedy nutné vyuzit SDK a nikoliv
Android Studio, protoze NAO Android Studio nepodporuje. Z toho duvodu ztraci
robot Pepper moznost vyuzit tablet.

Untitled" - Choregraphe (Connected to 3 virtual robot) - X
File Edit Connection View Help
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Project objects “o—@j
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Obrazek 2.2: Rozhrani aplikace Choreographe

2.3 Otestované aplikace

Na internetu je mozné nalézt ruzné aplikace pro ovladani robota NAO. Dvé z nich
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jsou dokonce umistény v obchodu Google Play. Zadné z mnou nalezenych aplikaci
vsak neumoznovala ovladani robota za pomoci webového rozhrani spusténého na
externim pocitaci.

Obé aplikace dostupné na Google Play byly otestovany. Prvni aplikace NAO
control [1] umoznuje po ptihldseni pomoci IP adresy robota ovladat koncetiny, LED
diody, nastavovat postoj, chodit, ovladat kameru a mluvit. V horni ¢asti aplikace je
také mozné videét stav robota a nastavovat jeho hlasitost(obr. 2.3).

10:59 © B b alll all

NAO control
a Demo
g M\V @B battery: 97%
~ Vc » /) o) sound: 81%
! X ‘ B e
- [C] autonomous life @
¥V LEDs

@ head
‘Si arms

body

r ",

walk

[ ] O | N

Obrazek 2.3: Aplikace NAO control
Druhd aplikace Nao Controller [2] je vice pokrocila oproti prvni zkousené aplika-

ci. Umoznuje navic spoustét interni rutiny pro chovani, jako je napiiklad smich nebo
emoce prekvapeni. Grafickou podobu aplikace je mozné vidét na obrazku 2.4. Obé
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aplikace jsou pouze v angli¢tiné. V zaddné z téchto aplikaci nebylo mozné vytvaret
sekvence pohybii a udalosti, tak jako tomu je mozné v aplikaci Choreographe, ktera
je podrobnéji popsana v kapitole 2.4.1.

1130 B a2 b B all il = @D
S &
= =N
-,‘.- -
m
Language: Czech Volume: 85%
NAOqI: 2.1.4.13 Battery: 100%

Name: NaoMadry

Write here something...

Say (use body expressions) m m

+ Backw.-forw.: 0 m
+ Right-left: 0 m
+ Angle: 0 deg

& @ <

Obréazek 2.4: Aplikace Nao Controller

2.4 Aplikace pro grafické programovani robotii
Pro webovou aplikaci bylo stézejni jednoduché ovladani. Dalsim pozadavkem

byla moznost vytvaret sekvence prikazi a spoustét je najednou. Z téchto diivodu bylo
rozhodnuto, ze v aplikaci bude probihat programovani pomoci skladani bloku, které
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reprezentuji kod. Proto byly prozkoumany podobné aplikace tesici problematiku
grafického programovani robot.

2.4.1 Prostredi Choreographe

Prvni otestovanou aplikaci pro grafické programovéni robotii je Choreographe[13]
od vyrobcu robota, tedy od firmy Softbank Robotics [4]. Tato aplikace umoziuje
programovat roboty NAO a Pepper.

V aplikaci Choreographe probiha programovani pomoci spojovani vytvorenych
bloki k sobé, jak je mozné vidét na obrazku ¢islo 2.5. Jednotlivé predpripravené
bloky jsou pridavany z knihovny, ktera je k dispozici v levé casti aplikace. Bloky
je pak mozné nasledné spojovat do sekvenci a vytvaret tak program. Vétsina blokt
obsahuje néjaké parametry, které je mozné nastavovat v menu. Toto menu je zobra-
zeno po kliknuti na ikonu klice v levém dolnim rohu bloku. Na obrazku je zobrazeno
menu pro blok "Say”, ktery reprezentuje prevod textu na te¢. V dialogovém menu
je mozné nastavit slovo, které robot fekne, rychlost mluveni a také ton hlasu.

Box libraries g X . & oot
a & & (o
| B Animation L
v |Ha Speech Move To |G
W Creation El/-m E
E‘ Animated Say A
é} Choice
é} Choice {light)
Dialog [ set parameters of Say ? d
E‘ Say Parameters
E‘ Say Text Voice shaping (%) I
@ Speech Reco. Speed (%) I 100 |+
Text Hell
E‘ Animated Say Text X | el |
Auto-update parameters on robot
* Get Localized Text
Reset to default
Speech Settings
[& LEDs
medi Cancel
| B Multimedia

Obréazek 2.5: Vytvareni programu v aplikaci Choreographe

Kazdy blok je reprezentovan kdédem v jazyce Python. V aplikaci je mnozné vy-
tvaret i vlastni bloky. Pomoci dialogového okna (obr. 2.7) je zaddn nézev, popis,
obrazek, proménné, vstupy a vystupy. Poté je vytvoren prazdny objekt s jiz pred-
definovanou strukturou v jazyce Python. Pomoci Script editoru, ktery je také vidét
na obrazku, lze preddefinovanou strukturu upravit a vytvorit tak napriklad vlastni
blok pro rec.
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Obrazek 2.6: Choreographe - vytvareni nového bloku

2.4.2 Prostredi Lego EV3 software

Lego EV3 software [6] pro roboty Lego Mindstorms je aplikace umoznujici pro-
gramovat roboty od firmy Lego. Rozhrani EV3 Programmer je mozné vidét na
obrazku ¢islo 2.7. Tento software je zalozen na LabVIEW [18] od firmy National
Instruments.

Programovani probiha pomoci skladani bloki za sebe. Jednotlivé bloky repre-
zentuji napriklad motory nebo tieba tlacitka pripojend k robotu. Software obsahuje
i podminky a cykly ptimo v grafické podobé.

V prostiedi Lego EV3 software lze vytvorit vlastni blok z jiz vlozenych blokii.
Tedy ulozit si sekvenci bloka do jednoho bloku. Pretazenim mysi ptres bloky jsou
bloky oznaceny a z téchto bloku je poté vytvorena sekvence. V nabidce "Tools”
v navigacnim menu je polozka "My block builder”, ktera otevira dialogové okno.
Toto okno se nachazi na obrazku 2.8. V tomto dialogovém okné je moznost novy
blok pojmenovat, napsat mu popis a vybrat obrazek. Do aplikace je také mozné
pridavat nové bloky pro senzory tretich stran.

K dispozici je i mobilni verze aplikace dostupnd na Google Play pro zafizeni
s operacnim systémem Android nebo v App Store pro zarizeni s opera¢nim systémem

10S.
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Obrazek 2.7: Lego EV3 software
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Obrazek 2.8: Lego EV3 software - vytvareni vlastniho bloku
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3 Prostredky pro tvorbu aplikace

3.1 Webové frameworky

Framework neboli aplika¢ni ramec je softwarova struktura, kterd obsahuje pod-
purné programy, knihovny nebo sady knihoven, které dohromady tesi typické pro-
blémy dané oblasti. Webové frameworky naptiklad tesi problematiku vytvareni
webovych aplikaci.

Pri vybéru webového frameworku bylo rozhodovano mezi dvéma nejvétsimi fra-
meworky pro Python a to mezi Djangem[3] a Flaskem[9]. Hlavnim rozdilem mezi
frameworky je predevsim to, ze Django se drzi architektury Model-view-controller,
coz znamena, ze datovy model aplikace, uzivatelské rozhrani a ridici logika je rozdé-
lena. Modifikace jedné casti ma minimalni vliv na ostatni ¢asti. Django tedy cili na
rychly vyvoj, ktery se zamétruje na znovupouzitelnost jednotlivych komponentti. Na
druhou stranu Flask je klasifikovan jako mikro framework, protoze nepotiebuje dalsi
knihovny nebo nastroje. Flask tedy obsahuje jenom zakladni nastroje, ale podporuje
rozsireni, ktera mohou pridavat do aplikace dalsi funkce.

3.2 Zakladni stavebni prvky kazdého webu

Zéakladnimi stavebnimi kameny vsech webovych stranek jsou znackovaci jazyk
HTML a stylovaci jazyk CSS. HyperTextMarkup Language zkracené¢ HTML je znac-
kovaci jazyk pouzivany pro tvorbu webovych stranek. Vychazi ze znackovaciho ja-
zyka SGML (Standard Generalized Markup Language). Soucasné verze je HTML5.

CSS neboli Cascading Style Sheets je jazyk, ktery upravuje zpusob zobrazeni
elementi na strankach napsanych v HI'ML. Jazyk CSS byl navrzen organizaci W3C
[5], kterd ho spolecné se znackovacim jazykem HTML spravuje. Hlavni vyuziti CSS
je oddéleni obsahu a struktury od vzhledu dokumentu.

3.3 Framework Bootstrap

Pro rychlejsi vyvoj webu byl pouzit framework Bootstrap. [8] Bootstrap je sada
nastroju pro HTML, CSS, a JavaScript. Nejvétsi vyhodou Bootsrapu je "flexbox
grid”, ktery umoznuje vytvorit snadné rozlozeni webovych stranek pomoci systému
dvanacti sloupcti, do kterych je mozné vkladat obsah a rizné je sdruzovat.
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Nejnovéjsi verze Bootstrapu je 5.0.0, ktera je zatim v beta verzi. Nejnovéjsi
stabilni verze je 4.6.0. Hlavnimi rozdily mezi verzi 5.0.0 a 4.6.0 jsou odstranéni
zavislosti na JQuerry, ukonceni podpory Internet Explorer verze 10 a 11 a pridani
vlastnich vektorovych ikon. Pro absenci ikon ve verzi 4.6.0 je doporucené pouzit
napiiklad sadu fonti a ikon Font Awesome [10] .

3.4 Skriptovaci jazyk JavaScript

JavaScript je objektové orientovany skriptovaci jazyk. V soucasnosti se pouziva
zejména pri tvorbé webovych stranek. JavaScriptem jsou pak ovladany rtzné inter-
aktivni prvky. Pouziva se zejména pro ovladani komponenti na front endu neboli
prezentacni vrstve, kterd je predkladana uzivateli.

3.5 Framework NAOQOqi

NAOqi je software, ktery bézi na robotovi a ovlada ho. Stejnojmenny framework
pak slouzi k programovani roboti NAO a Pepper. Pomoci SDK umoznuje progra-
movat roboty v programovacich jazycich Python, C++, Java nebo JavaScript.[16]

Starsi roboti maji omezenou moznost upgradu NAOqi. Podle stranek vyrobce
[4] je pro nejnovéjsi verzi NAO V6 k dispozici NAOqi verze 2.8.6, pro starsi verzi
roboti NAO je doporucena verze NAOqi 2.1. Robot Pepper ma doporucenou verzi
2.5. pri pouziti SDK pro Python. Pro programovani v Android Studiu je nutné
vyuzit QiSDK namisto NAOqi.
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4 Realizace

4.1 Vybrané nastroje pro tvorbu aplikace

Pri navrhu webové aplikace je bran ohled zejména na jednoduché ovladani.
Dalsim pozadavkem je moznost vytvaret sekvence prikazil a spoustét je najednou.
Z téchto duvodu je navrzeno grafické rozhrani, ve kterém programovani probiha
pomoci sklddani blokt za sebe. Podobné tomu je v programech Choreographe nebo
EV3 Programmer, které jsou blize popsany v kapitole 2.4. Aby nebyl uzivatel ome-
zeny pouze na predpripravené bloky, je dana uzivateli moznost pridavat dalsi bloky
pomoci administratorského rozhrani. V tomto rozhrani se programuji jednotlivé blo-
ky stejné, jako pti vytvareni programu za pouziti SDK pro Python.

Aby bylo mozné zrealizovat navrzené rozhrani, jsou vybrany nastroje, pomoci
kterych lze webové rozhrani vytvorit. V jednotlivych podkapitolach kapitoly 3 jsou
popsané prostiedky, které umoznuji vytvorit webovou aplikaci.

Prvnim krokem je vybér programovaciho jazyka. V kapitole 2.1 je vycet vsech
zpusobu jak lze robota programovat. Je vybran programovaci jazyk Python, se kte-
rym mam nejvetsi zkusenosti.

Na zékladé vybéru programovaciho jazyka je zvolen webovy framework. V ka-
pitole 3.1 jsou popsané dva nejvétsi webové frameworky pro Python. Z téchto fra-
meworkl je vybran framework Django. Hlavnim divodem vybéru Djanga oproti
Flasku, je jiz predchozi zkusSenost s frameworkem v semestralni praci. Dalsi z diavo-
du je to, ze Django obsahuje jiz predpripravené administratorské rozhrani a ze jeho
soucasti je i databaze SQLite.

Pomoci Djanga je vytvoren cely server pro webovou aplikaci, ktery zpracova-
va veskeré pozadavky od uzivatele. To znamend, ze spravuje databazi a predklada
uzivateli predpripravené HTML Sablony nebo polozky z databéze.

4.2 Komunikace s robotem

Komunikace mezi webovym serverem a robotem probiha pomoci frameworku
NAOqi. Nejprve je nutné vytvorit proxy server, ktery je prosttednikem mezi robotem
a webovym serverem. Vytvoreni prvni aplikace "Hello world” pro ovéreni funkénosti
probiha nasledovné - z knihovny NAOqi je naimportovan modul ALProxy. Poté
je vytvoren zminény proxy server, ktery slouzi ke vzdalené komunikaci s robotem.
Nésledné je pristoupeno k metodé "say”. Tedy je vyuzit predpripraveny prevod textu
na rec.
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1 from naoqi import ALProxy
2 tts = ALProxy( ) , )
3 tts.say( )

Zdrojovy kod 4.1: Prvotni aplikace

4.3 Server pomoci frameworku Django

Vytvoreni zéakladni struktury projektu ve frameworku Django je nasledovné. Po
zadani prikazu do konzole je vytvorena struktura projektu. Staci tedy do konzole
napsat prikaz "django-admin startproject website” a framework sam vygeneruje
vSechny potiebné soubory pro prvni spusténi vyvojového serveru. (obr. 4.1) Pri
prvotnim spusténi vyvojového serveru je po pristupu na adresu serveru v prohlizeci
pouze zobrazeno, ze vse probéhlo v poradku a server je pripraven k dalsimu vyvoji.

 WEBSITE mH L
~ website
@ _init__py
@ settings.py
2 urls.py
2 wsgi.py

@ manage.py

Obrézek 4.1: Vygenerovany projekt

Projekt v Django je slozeny z takzvanych aplikaci. Kazdou aplikaci lze poté po-
uzit ve vice projektech. Je vytvorena aplikace nazvana IDE, kterd je urcend pro
ovladani robotii. Vytvareni aplikaci probiha podobné jako u vytvareni projektu. Po-
moci prikazu "python manage.py startapp IDE” framework sam vygeneruje potieb-
nou strukturu. Dale je nutné doplnit vytvorenou aplikaci do souboru settings.py,
aby Django védélo, ze aplikace je vytvorena. V souboru settings.py jsou vSechny
nastaveni ohledné serveru. Kazdou nové pridanou soucast je nutné zde registrovat,
aby pri spousténi serveru bylo jasné, které vSechny soucésti se maji nacist, jelikoz
komponenty v Djangu mohou byt vyuzity ve vice projektech.

Dalsim krokem je vytvoreni slozky pro takzvané statické soubory. Statické sou-
bory jsou takové soubory jejichz obsah je predan koncovému uzivateli bez nutnosti
cokoliv upravovat generovat nebo zpracovavat. Statické soubory mohou byt jedno-
duse ulozeny do mezipaméti prohlizece. Jelikoz se tyto soubory neméni, neni potieba
je pri kazdém pristupu na webovou stranku znovu nacitat primo ze serveru, tudiz
je potom pristup na webovou stranku rychlejsi. Ve vytvotrené slozce jsou vytvoreny
podslozky pro HTML, CSS a JS soubory a tzv. favicon. Favicon je ikona zobrazova-
na na okraji zalozky v prohlizeci. Vytvorena slozka je také registrovana do souboru
settings.py, aby s ni Django mohlo pracovat.
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4.4 Graficka podoba webu

S jiz pripravenou strukturou projektu, je dalsim logickym krokem vytvorit gra-
ficky navrh aplikace. Pro navrh rozlozeni je vyuzito knihovny Bootstrap, ktera je
vlozena mezi statické soubory. Bootstrap je nejpopularnéjsi CSS Framework pro vy-
tvareni responzivnich webovych stranek, jak bylo popsano v kapitole 3.4. Bootstrap
umoznuje vytvorit si kontejner a rozdélit ho na dvanact bunék na kazdy radek. V le-
vé casti stranky je vytvorena sekce "menu” ktera zaujima dveé bunky. Zbylych deset
bunék zaujima sekce “container”, ktera slouzi pro zobrazovani boxt a pro samotnou
praci s nimi. Sekce menu obsahuje podsekci na zobrazeni knihoven a dvé tlacitka.
Horni tlac¢itko je uréeno pro zastavovani programu a dolni tlacitko pro ukladani
sekvenci.

1 <div class="container-fluid h-100">

2 <div class="row justify-content-center h-100">

3 <div class="col-2 h-100" id = "sidebar'">

4 <div class="row" id = "siz" style="height:5J">
5 <div class="col-12" id = "nav'>Menu</div>
6 </div>

7 <div class="row" style="height:85)">

8 <ul id= "Lib"></ul>

9 </div>

10 <div class="row'" style="height:107">

11 <div class="col-12">

12 <button onclick="Stop();">

13 Zastavit program

14 </button>

15 <button data-toggle="modal'data-target="#Savelodal">
16 Ulozit sekvenci

17 </button>

18 </div>

19 </div>

20 </div>

21 <div id = "container" class ="col-10 h-100">

22 </div>

23 </div>

24 </div>

Zdrojovy kod 4.2: Rozvrzeni v HTML

NEle!

Obrazek 4.2: Tkona webové stranky - favicon

V ramci grafické prezentace webu je vytvoren favicon (obr. 4.2), ktery je zobrazen
na okraji zdlozky v prohlize¢i. Favicon je vytvoren na webové strance favicon.io[11].
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Pro napis "NAO” na ikoné je vyuzit stejny font jako v celém projektu a to font
"Lato”. Tkona mé rozméry 48 na 48 pixelt.

Soucasti webové aplikace jsou i ¢tyri ikony a to zaviena a oteviend slozka, boxy
a trojuhelnik na spoustécim tlacitku. Tyto ikony jsou z knihovny Font Awesome. [10]
Ikony je mozné vidét na obrazku c¢islo 4.3, kde jsou zvyraznény cervenou barvou.

Menu
& Pohyb
& Reé
& Sedti > [
& Sed —
& Chize a mluveni
O Sekvence

|Nao 192.168.1.27:9559 -

Obrazek 4.3: Tkony vyuzité na webu

Na obréazku ¢islo (obr. 4.4) je zobrazen navrh rozlozeni webového rozhrani. Pis-
meno A na obrazku oznacuje sekci "menu”. Pismeno B na obrazku oznacuje sekci
“container”. Na misté kde je pismeno C je sekce, kde se zobrazuji knihovny a blo-
ky. D je tlac¢itko na zastaveni programu. Pod pismenem E je tlac¢itko na ulozeni
vytvorené sekvence do databaze. Blok oznaceny pismenem F je spoustéci blok. Pod
pismenem G je blok vytvoreny z databéze.

Menu A

Obrazek 4.4: Navrh rozlozeni webu
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4.5 \Vyuziti databaze

Aby stavebni bloky, za pomoci kterych je robot programovan, byly trvale zacho-
vané, je nutné ulozit je do databaze. Nejprve jsou vytvoreny databazové modely,
které funguji jako vzor pro vytvareni databazovych polozek. Jako prvni model je
vytvoren model knihovny. Kazda knihovna ma pouze svoje jméno a metodu _ uni-
code . Navratova hodnota metody — unicode  je jméno knihovny. Tato meto-
da je pouzita misto metody _str_ kvili podpore ceskych znaki v databézi, jelikoz
metoda _str_ pracuje s kodovanim ASCII a metoda _ unicode s kédovanim
UTF-8. Ukédzku modelu knihovny je mozné vidét ve Zdrojovém kédu 4.3.

1 class Lib(models.Model):

2 name = models.CharField(max_length = )
3 def _ _unicode__(self):

4 return % self.name

Zdrojovy kod 4.3: Model knihovny

Dalsim vytvorenym modelem je model bloku. Blok obsahuje jméno, kéd kte-
ry bude vykonan pri pouziti bloku, alternativni text a knihovnu do které je blok
pritazen. Vztah mezi bloky a knihovnou je typu "mnoho na jednu” z anglického
"many-to-one”. To znamena, ze k jedné knihovné muze byt pritazeno vice blokii.
Spojeni mezi knihovnou a blokem je vytvoreno pomoci takzvaného "ForeignKey”,
ktery je vlastné referenci na prislusnou prirazenou knihovnu. Pfi smazani knihovny
jsou smazany i bloky, které knihovna obsahuje. Podobné jako model knihovny ob-
sahuje i model bloku metodu _ unicode |, kterd navic vraci i jméno knihovny, ke
které je blok ptirazen. Ukazku modelu bloku je mozné vidét ve Zdrojovém kodu 4.4.

1 class Block(models.Model):

2 name = models.CharField(max_length = )

3 code = models.TextField( )

4 alternative = models.CharField(max_length = ,default="'")

5 1lib = models.ForeignKey(Lib, on_delete=models.CASCADE,default=
)

6 def __unicode__(self):

7 return % (self.lib.name, self.name)

Zdrojovy kod 4.4: Model bloku

Aby uzivatel mohl ovlivnit program, je potfeba vytvorit modely pro zadavaci
pole. Celkem jsou v projektu vytvoreny tii typy zadavaciho pole a to pole ¢isel-
né,textové a posuvnik. Posuvnik je jenom jinou grafickou reprezentaci ¢iselného pole.
Kazdé z téchto poli obsahuje jméno, referenci na blok, ke kterému je pole prirazeno
a metodu __ unicode . Vztah mezi poli a blokem je typu "mnoho na jeden” tak
jako v pripadé knihovny a bloku. Navratova hodnota této metody je jméno pole
a jméno bloku, ke kterému je pole piifazeno. Ciselné pole a posuvnik navic obsahuji
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horni a dolni mez a také vychozi hodnotu, kterd je zobrazena pti vytvoreni bloku.
Ukazku modelu posuvniku je mozné vidét ve Zdrojovém kdédu 4.5.

1 class Slider (models.Model):

2 name = models.CharField(max_length = , default="'")
3 minimum = models.IntegerField ()

4 maximum = models.IntegerField()

5 default models.IntegerField ()
6

7

8

block = models.ForeignKey(Block, on_delete=models.CASCADE)
def __unicode__(self):
return % (self.block.name, self.name)

Zdrojovy kod 4.5: Model posuvniku

Aby vytvorené modely byly dostupné v databazi, je do konzole zadan prikaz "py-
thon manage.py makemigrations”, ktery vytvari takzvané nové migrace na zakladeée
zmén provedenych v modelech. V tomto pripadé jde o vytvoreni novych modeli.
Poté je zadan prikaz "python manage.py migrate”, ktery aplikuje nové migrace do
databaze. Aby bylo mozné vytvaret nové polozky v databazi na zakladé vytvorenych
modelil z administratorského rozhrani, jsou tyto modely registrovany v souboru ad-
min.py. Ukazka registrace modelii do administratorského rozhrani je zobrazena ve
Zdrojovém kodu cislo 4.6.

from django.contrib import admin
from .models import Lib,Block,Slider,ChField,NuField

admin.site.register (Lib)
admin.site.register (Block)
admin.site.register (Slider)
admin.site.register (ChField)
admin.site.register (NuField)

0 O Ui Wi

Zdrojovy kod 4.6: Registrace modeltl v souboru admin.py

4.6 Pouziti skriptovaciho jazyka JavaScript

Vytvareni programii pro robota, je navrzeno jako skladani blokt za sebe. Pro
manipulaci s bloky vznikly dva soubory "box.js” a "drag.js”. V souboru "drag.js”
jsou umistény vsechny funkce potiebné pro pohyb s bloky a v souboru ”"box.js” jsou
obsazeny potiebné funkce pro vytvareni, spojovani a rozpojovani blokii.

4.6.1 Vytvareni bloki

Po kliknuti na vybrany blok v menu je zavolana funkce pro vytvareni blokt. Vstup-
nimi parametry funkce jsou jméno bloku a alternativni text. Oba tyto tdaje jsou
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prevzaty z tlacitka, které funkci volalo. Funkce vytvori oddil, ktery se dale déli na
oddil pro nadpis a oddil pro ovladaci prvky. Soucasti oddilu pro nadpis jsou pripo-
jovaci tlacitka a také samoziejmé samotny nadpis. Hlavnimu oddilu je pak prirazen
alternativni text, ktery se zobrazi, kdyz uzivatel chvili nechd mys na vytvoreném
bloku.

Pro vytvoreni pottebnych ovladacich prvkia je vyslan asynchronni dotaz na ser-
ver takzvany AJAX. Pokud vybrany blok ma v databazi pritazené néjaké ovladaci
prvky, server vrati JSON odpovéd, ktera obsahuje data o ovladacich prvcich, kte-
ré se maji vytvorit. Na zakladé dat ziskanych ze serveru, jsou zavolany funkce pro
vytvareni jednotlivych ovladacich prvki. V zdrojovém kodu cislo 4.7 je mozné vidét
funkci, ktera vytvari posuvniky. Nejprve je vytvoren oddil "slider div”, do které-
ho jsou postupné pridavany dalsi prvky. Ovladaci prvek posuvnik je tedy slozen
z textu, ktery reprezentuje hodnotu na posuvniku a ze samotného posuvniku, ktery
ma nastavenou horni a dolni mez a také vychozi hodnotu. Meze a vychozi hodnota
posuvniku jsou ziskany z JSON dat, které vratil server.

1 function Slider(Slider) {
2 var slider_div= document.createElement ( )
3 var text = document.createElement ( )
4 text.innerHTML = Slider.fields.default
5 slider_div.appendChild (document.createTextNode (
Slider.fields.name));
6 slider_div.appendChild(document.createElement ( ))s
7 slider_div.appendChild (text)
8 var range = document.createElement ( )
9 range.setAttribute ( s )
10 range.setAttribute ( , Slider.fields.minimum) ;
11 range.setAttribute ( , Slider.fields.maximum) ;
12 range.value = Slider.fields.default;
13 range.setAttribute ( ,
)
14 range.classList.add( )
15 slider_div.appendChild (range)
16 spaceholder.appendChild (slider_div)

17}

Zdrojovy kod 4.7: Funkce pro vytvareni posuvnik

4.6.2 Pohyb bloki

Funkce pro pohybovani bloku jsou umistény do souboru ”drag.js”. Prvni funkce,
ktera je pritazena kazdému bloku se nazyva "dragElement”. Vstupnim parametrem
této funkce je element, ktery tuto funkci vola. Tato funkce pritadi funkci pro pohyb
bloku do oddilu s nadpisem. To znamend, Ze se blokem da posouvat pouze za nadpis.

Samotna funkce pro pohyb je volana po kliknuti na nadpis. Naslednym posou-
vanim mysi po obrazovce je voldna funkce "Drag”, ktera vypocitava novou pozici
bloku na zékladé pozice mysi. Soucasti funkce "Drag” je i ochrana proti pohybu
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mimo zakazanou oblast a zména barvy mazaciho pole, pokud se v ném blok vysky-
tuje. Jakmile uzivatel pousti tlacitko mysi, je zavolana funkce ”"CloseDrag”, ktera
korektné ukoncuje posouvani.

Tato funkce také vola dalsi funkci, ktera se nazyva "combine” a tato funkce kon-
troluje, jestli se nevyskytuje posouvany blok v okoli dalsitho bloku, se kterym by se
mél spojit. Aby se blok pripojil k dalsimu bloku nebo ke skupiné blokti, musi se levé
tlac¢itko pro pripojeni posouvaného bloku nachézet v okoli deseti pixelti od pravého
tlac¢itka pro pripojeni statického bloku nebo obracené. Pokud tato skutec¢nost na-
stane je volana funkce "combine elements”, jejiz vstupnimi parametry jsou bloky,
které se maji spojit. Na obrazku cislo 4.5 je mozné vidét v levé c¢asti situaci tésné
pred pusténim levého tlacitka mysi. Oba bloky jesté nejsou spojeny. V pravé casti
obrazku jsou jiz oba bloky spojeny, protoze uzivatel jiz pustil levé tlacitko mysi.

Secti Pohyb Secti Pohyb

Prvni €islo Dozadu/Dopiedu Prvni €islo Dozadu/Dopfedu
0 3 0 0 2] 0
Druhé cislo v Druhé cislo v
|[] . | Vlevo/Vpravo |[] . | Vlevo/Vpravo
0 0
v v
Po sméru / Proti sméru Po sméru / Proti smé&ru
0 0
v v

Obrézek 4.5: Spojovani dvou blokt

4.6.3 Vytvareni skupin bloka

Vsechny vytvorené bloky lze spojovat do skupin. Funkce "combine elements”, ktera
spoji bloky, je zavolana, pokud je blok v okoli dalsiho bloku nebo skupiny blokii, jak
bylo popsano v predchozi podkapitole 4.6.2. Tato funkce pak rozlisuje, zda je spo-
jovana skupina bloki se samostatnym blokem, samostatny blok se skupinou bloki,
skupina bloki se skupinou blokti nebo dva samostatné bloky.

Nejjednodussi pripad je spojeni dvou samostatnych blok. Nejprve je vytvoren
oddil, ktery ma tridu "combine”. Do tohoto oddilu jsou vlozeny oba bloky. Déle je
zménéno pozicovani z absolutniho na relativni vzhledem k oddilu "combine”. Pravé
spojovaci tlac¢itko levého bloku je zneviditelnéno a do levého tlacitka pravého bloku
je pritazena funkce na rozpojovani blokt, ktera se nazyva “decombine elements”.
Déle jsou obé tlacitka odebréana z "containeru”, ktery je pracovni plochou, ve které
jsou umistény vsechny bloky. Nakonec je pridan oddil "combine” do "containeru”.

U ostatnich variant spojovani je nutné dat si pozor, ze které strany pole vlozit
vkladany blok. V pripadé spojovani skupin bloki k sobé, skupina bloki z pravé
strany zanika. Vsechny bloky, které obsahovala skupina bloki na pravé strané jsou
postupné pripojeny do levé skupiny z pravé strany.
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Rozpojovani bloki je inverzni operace ke spojovani blokt. Ve funkci "decombi-
ne_elements”, ktera odpovida za rozpojovani blok od sebe, jsou rozlisené tii stavy
- stav kdy se odpojuje prvni blok od skupiny bloki, stav kdy se odpojuje posledni
blok od skupiny blokii a stav kdy se rozpada skupina na dvé mensi skupiny. V prv-
nich dvou pripadech se pouze odpoji blok a prida se do "containeru” V pripadé kdy
se skupina rozpadd na dvé mensi skupiny, je potreba vytvorit novou skupinu, do
které se vlozi vSechny bloky, které byly na pravé strané vcéetné bloku, ktery rozpojo-
vani vyvolal. Nasledné je nova skupina vlozena do "containeru” s posunem patnact
pixelt vpravo od posledniho bloku druhé skupiny.

4.7 Ovladani robota pomoci webového rozhrani

V podkapitole 4.2 je objasnén princip ovladani robota za pomoci SDK. Tento princip
je v této podkapitole déle rozvinut a je zde popsano, jak presné probiha ovladani
z webového rozhrani od okamziku kliknuti na spoustéci tlacitko az do okamziku,
kdy je akce robotem vykonana.

Po kliknuti na spoustéci tlacitko je zavolana funkce "Run_send”, ktera se na-
chazi v souboru "domload.js”. Tato funkce zjisti, zda je spoustéci tlac¢itko spojeno
s n¢jakym dalsim blokem. Pokud je tato podminka splnéna, je volana dalsi funkce
"PrepareData”, ktera vraci pripravena data a ta jsou nasledné odeslana na server
AJAXem metodou POST spolu s informaci, na kterém robotu se ma funkce spus-
tit. Robot je vybiran pomoci rozbalovaciho menu, kde jsou zobrazeni vsichni roboti
ulozeni v databézi. Funkce "Run_ send” dale vypina moznost kliknout na spoustéci
tlacitko a c¢eka do doby, dokud neni pozadavek robotem vykonan a nasledné zase
spoustéci tlacitko zpristupnuje dalsimu kliknuti.

1 function PrepareData(){

2 var dta = ;

3 var Run_button = document.getElementById( )

4 var children = Array.prototype.slice.call(
Run_button.parentElement.children)

5 children.shift ();

6 children.forEach(element => { //Projdou se elementy

7 dta = dta.concat(element.id)

8 dta = dta.concat( )

9 var childrenofelement = Array.prototype.slice.call(

element.children[1].children)

10 childrenofelement.forEach(elmnt => {

11 dta = dta.concat(elmnt.childNodes [0].nodeValue)

12 dta = dta.concat( )

13 dta = dta.concat(elmnt.querySelectorAll( ) [0].value)

14 dta = dta.concat( )1

15 dta = dta.concat( )

16 B

17 return dtal}

Zdrojovy kod 4.8: Funkce pro pripravu dat
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Funkce "PrepareData”, kterou je mozné vidét ve zdrojovém kodu ¢cislo 4.8, pri-
pravuje data k odeslani na server, jak bylo popsanu vyse. Data jsou textovym fre-
tézcem, do kterého je postupné zapisovano jméno bloku, jména ovladacich prvka
a jejich hodnota ve formatu:

"Jménobloku: ovlddaciprvekl hodnotaovladacihoprvkul ;7

Bloky jsou tedy mezi sebou oddéleny strednikem. Jméno bloku je oddéleno od ovla-
dacich prvki dvojteckou. Jméno ovladaciho prvku a jeho hodnota je od sebe rozdé-
lena podtrzitkem a ovladaci prvky jsou od sebe oddéleny stiiskou.

Na serveru je nejprve inicializovana instance ttidy robot, kterd zpristupni vSech-
ny proxy servery pro komunikaci a d& je k dispozici uzivateli. Inicializace proxy
serveru je zabalena do try bloku, ktery osetfuje pripadnou nemoznost vytvorit pro-
xy server. Trida robot je ve zdrojovém kodu ¢islo 4.9. Poté jsou data, ktera byla
odeslana na server postupné zpracovavana. V databdzi ma kazdy blok k sobé prira-
zenou databazovou polozku "code” viz. zdrojovy kod cislo 4.4. Kéd zapsany v tomto
textovém poli je poté spoustén na serveru. Pro kazdy blok je tedy v databazi nalezen
kod, ktery je déle upraven. V kddu jsou nahrazeny zastupné znaky daty z ovladacich
prvku. Zastupny znak pro ovladaci prvek je "$r”, za kterym nésleduje ¢islo ovlada-
ctho prvku, ze kterého maji byt data pouzita. Napriklad ”$r3” muze byt nahrazeno
¢islem 5, které je nastavené na posuvniku, ktery je tretim ovladacim prvkem. Tak-
to pripraveny textovy retézec je pak spustén pomoci Python prikazu "exec”, ktery
je zabalen do try bloku, aby pri pripadné chybé nespadl server. VSechny bloky jsou
postupné zpracovavany a nakonec server vrati uzivateli HTML odpoved. Na zékladé
této odpovédi jsou odblokovany tlacitka, kterd uzivateli umoznuji opétovné spusténi
sekvence.

1 class Robot():

2 def __init__(self, ip, port, name):

3 ip = unicodedata.normalize ( , ip) .encode( ,
)

4 PORT = int(port)

5 self.name = name

6 try:

7 self.tts = ALProxy( , ip, PORT)

8 self.pos = ALProxy( , ip, PORT)

9 self.mot = ALProxy( , ip, PORT)

10 self .memory = ALProxy( ,ip, PORT)

11 self.sonar = ALProxy( , ip , PORT)

12 self.motion = ALProxy( , ip, PORT)

13 self.beh = ALProxy( , ip, PORT)

14 except Exception, e:

15 print

16 print , e

Zdrojovy kod 4.9: Trida Robot
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4.8 Prace s administratorskym panelem

Administratorsky panel se nachazi na adrese "webovy server/admin”. Prvnim kro-
kem je ptihlaseni. Prihlasovaci okno se nachazi na obrazku ¢islo 4.6 Zde uzivatel zada
svoje prihlasovaci tdaje a po prihlaseni se mu zobrazi jiz zminény administratorsky
panel.

Username:

Password:

Obrazek 4.6: Prihlasovaci okno administratorského panelu

Uzivatelé jsou rozdéleni do t¥1 skupin. Prvni skupinou jsou administratori. Admi-
nistrator muze spravovat vSechny databaze, to znamena vytvaret nové bloky a vkla-
dat do nich ovladaci prvky a také miize pridavat a odebirat nové uzivatele. Dalsi
skupinou jsou programatori. Ti na rozdil od administrator nemohou pridavat ani
odebirat uzivatele. Posledni skupinou jsou obycejni uzivatelé, ktetri prihlasenim zis-
kaji pouze pristup k webovému rozhrani.

Site administration

,
Recent actions

Groups + Add # Change
Users + Add # Change My actions
# Pepik
+ Pepik
Blocks + Add # Change User
Ch fields + Add  # Change + Uzivatel
Group
Libs +Add  # Change % Zakladni Bloky : Salute 2
Block
Nu fields + Add 4 Change
+ Zakladni Bloky : Salute 2
Robots + Add 4 Change Block
+
Sliders + Add # Change Chovani : Scratch head

Block
+ Chovani
Lib

# Pohyb : Po sméru / Proti sméru
Slider

+

Chiize a mluveni : Rekni
Chifield

+

Chize a mluveni : Po sméru / Proti
sméru
Slider

Obrazek 4.7: Administratorsky panel - prihlaseni jako administrator
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Kazdy uzivatel, aby mohl vyuzivat jakoukoliv funkci webového rozhrani, musi
byt nejprve prihlasen do administratorského panelu. Timto zptisobem je zajisténa
ochrana proti neautorizovanym uzivateliim. Tudiz bez prihlaseni neni mozno pristu-
povat k administratorskému panelu ani do webového rozhrani pro vytvareni sekvenci
a tim padem neautorizovany uzivatel neméa pristup k robotim.

Na obrazku ¢islo 4.7 se nachazi administratorské rozhrani po prihlaseni jako
administrator. V levé ¢asti se nachazi databazové prvky, které mize administrator
upravovat a v pravé ¢asti je historie akci, které byly nedavno provedeny.

Pro pridani nového bloku je kliknuto na "Add” vedle polozky "Blocks”. Toto
otevie rozhrani, které je zobrazené na obrazku 4.8. Na tomto obrazku je pridavan
blok pro fe¢. Je nutné vyplnit vSechny polozky a vybrat knihovnu, do které bude blok
pritazen. V textovém poli "Code” je kéd jako pti bézném programovani za pomoci
SDK. Je vynechana inicializace proxy servert, protoze o to se jiz stara server, jak bylo
popsano v podkapitole 4.6. Je zde vidét pouziti zastupného znaku pro ovladaci prvek
"$r1”. Po uloZeni je jesté nutné vytvorit ovladaci prvek a priradit ho ke spravnému
bloku. V tomto pripadé tedy vytvoreni textového pole a pritazeni k vytvorenému
bloku "Re¢”. V pfipadé, Ze by nebyl ovlddaci prvek piifazen, server nemiize nahradit
hodnotu ”$r1” a proto by robot fekl ”"$r1”. P¥i pfitazeni vice ovladacich prvku do
bloku a jejich naslednému nevyuziti, dochézi pouze k zmateni uzivatele, protoze data
ziskand z ovladacich prvkia nejsou vyuzita a nemaji vliv na chod programu.

Add block
Name: Ret
Code: robot.tts.say("5r1")
Alternative: Robot fekne obsah textboxu
Lib: Zakladni Bloky |~

Save and add another Save and continue editing SAVE

Obrazek 4.8: Pridavani bloku pro tec¢
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4.9 Dalsi funkce webového rozhrani

Mezi dalsi funkce, které nebyly zminény v predchozich kapitolach, patii mazani
blok1, zastaveni vykonavaného programu a ukladani sekvenci.

Mazani bloki je vyTreseno pomoci oblasti, ktera se zobrazi pii posouvani jakého-
koliv bloku nebo skupiny blokt. Po presunuti bloku do tohoto pole se zméni jeho
barva, jak je mozné vidét na obrazku cislo 4.9. Po upusténi levého tlacitka mysi
v tomto poli, je blok smazan. Jedinou vyjimkou je, pokud jsou bloky pripojeny ke
spoustécimu tlac¢itku. Po pfesunuti do mazaci oblasti se v tomto ptipadé nezméni
barva a ani bloky nejsou smazany, protoze by doslo ke ztraté spoustéciho tlacitka.
Pro smazani v tomto pripadé je nutné od spoustéciho tlacitka bloky nejprve odpojit
a az poté je smazat.

Rel

Reé

Rekni

Rekni

Obrazek 4.9: Mazéani bloku

7 davodu usnadnéni prace, bylo vytvoreno tlacitko pro ukladani vytvorenych
sekvenci. Toto tlacitko se nachazi v levé dolni ¢asti obrazovky. Po kliknuti na toto
tlacitko je zobrazeno rozhrani(obr. 4.10). Zadani jména je povinné, a proto pokud
neni zadano, je zobrazeno upozornéni, ze toto policko je nutné vyplnit. Ukladana je
sekvence spojena se spoustécim blokem, pokud ke spoustécimu bloku neni pripojen
zadny dalsi blok, je také zobrazeno upozornéni. Po tspésném ulozeni sekvence, je
stranka obnovena a uzivatel mize najit svoji ulozenou sekvenci v knihovné ”Sek-
vence” pod jménem, které zadal. Pri ukladani sekvence, kvili nutnosti obnoveni

Prejete si ulozit sekvenci? x

Jmeéno sekvence

Zde zadejte jméno

UloZit sekvenci

Obrazek 4.10: Ukladani sekvenci
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stranky, dochazi ke smazani vsech vytvorenych blokl a rozhrani je uvedeno do pi-
vodniho stavu. Vysledna sekvence je ulozena jako samostatny blok, jehoz databazova
polozka "code” obsahuje, veskery kéd ze vSech blokt sekvence s pevné nastavenymi
hodnotami z ovladacich prvkia.

Pro zvyseni bezpecnosti pri praci s robotem, bylo pridano tlac¢itko pro zastave-
ni vykonavané sekvence. Po odeslani sekvence na server jsou postupné odbavovany
jednotlivé bloky sekvence tak, jak bylo popsano v kapitole 4.7. Po kazdém vykona-
ném bloku v sekvenci je kontrolovana podminka, zda uzivatel neklikl na tlacitko pro
zastaveni a pri splnéni této podminky neni uz dalsi blok vykonan.
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5 Shrnuti vysledkii a diskuze

Webové rozhrani bylo otestovano na robotu NAO V5 Technické Univerzity v Li-
berci. Vsechny prvky webového rozhrani funguji s robotem NAO korektné. Funkc-
nost vytvorenych bloki pro robota NAO nebylo mozné otestovat na robotu Pepper,
jelikoz robot byl aktualizovan na verzi 2.9, kterd nepodporuje programovani pomoci
SDK NAOgqi. Pii downgradu na verzi 2.5 by aplikace méla korektné fungovat, pro-
toze jediny rozdil mezi roboty je verze NAOqi spusténa piimo v robotu. Na strané
serveru neni zadna zmeéna. Lze usuzovat, ze vytvorené bloky budou fungovat i na
robotu Pepper, jelikoz programovani za pomoci SDK je stejné i na novéjsi verzi.
Jedinou nevyhodou pii pouziti webového rozhrani s robotem Pepper je nemoznost
ovladat dotykovy tablet, ktery je soucasti robota Pepper.

Zabezpeceni webové aplikace je vyfeseno formou prihlasovani, jak je popsano
v kapitole 4.6. Neautorizovani uzivatelé nemaji pristup do zadné casti webového
rozhrani a tudiz ani k robottim. Uzivatelé jsou pak rozdéleni do tii skupin. Uzivatel
s béznymi pravy je pak nejméné rizikovy. Uzivatelé s programéatorskymi a adminis-
tratorskymi pravy jsou potencionalné nebezpecni, protoze mohou vytvorit jakykoliv
skript v jazyce Python a nasledné ho spustit na serveru. Z tohoto divodu je nutné
pridélovat prava s rozvahou a udélovat je pouze duvéryhodnym uzivatelim. Pokud
nejsou zadni administratori a programatori delsi dobu aktivni je rozumné odebrat
jejich ucty, aby nemohlo dojit k jejich zneuziti a nasledné je v pripadé potieby znovu
vytvorit pfimo na serveru z prikazové radky.

Vyslednd aplikace se nachazi na obrazku ¢islo 5.1. Obsahuje vsechny polozky;,
které byly popsany v navrhu v kapitole 4.4. Aplikace se da vyuzit ke vzdalenému
ovladani a programovani robott. Napiiklad v dobé pandemie je mozné umoznit
studentum pristup k webovému serveru a ti bez nutnosti cokoliv instalovat mohou
vzdalené pracovat na robotech ze svych vlastnich zarizeni.
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N Robot IDE

¢ @

Menu

= Zéakladni Bloky

& Pohyb

& Ret

& Sedti

& Sed

& Chize a mluveni
O Sekvence
3 Chovéni

Zastavit program

UloZit sekvenci

[ 127.0.0.1:8000

Ret
Rekni
Spustit Pohyb
Dozadu/Dopfedu
> :
|
Vlevo/Vpravo
[Nao 192.168.1.27.9559 v 0
v
Po sméru / Proti sméru
0
y

Ret

Rekni

Dozadu/Dopfedu
0

Blok pro pohyb - Dopfedu a do stran se pohybuje o 0.1 metru za kazdy dilek na
posuvniku, Otocka je ve stupnich,

Vlevo/Npravo
0
Po sméru / Proti sméru
0

Obrazek 5.1: Webova aplikace
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6 Zavér

V ramci bakalarské prace bylo vytvoreno webové rozhrani pro ovladani huma-
noidnich roboti NAO a Pepper. Pro vyvoj webového rozhrani byl pouzit webovy
framework Django. Pomoci tohoto frameworku byl vytvoren server, ktery komuni-
kuje s roboty pomoci SDK NAOqi od vyrobct robota Softbank Robotics.

Roboti se ovladaji z webového rozhrani, ve kterém se skladaji grafické bloky za se-
be. Kazdy z téchto blokii reprezentuje kod, ktery je spoustén na serveru. Z webového
serveru jsou pak za pomoci proxy serveru odeslany ptrikazy primo do robota.

Vytvareni novych blokl se realizuje v administratorském rozhrani. Do tohoto
rozhrani je nutné se nejprve prihlasit. Zde ma uzivatel moznost vytvaret nové bloky
s ovladacimi prvky jako jsou ¢iselné nebo textové pole. Vytvorené bloky mohou byt
tridény do knihoven, které mohou byt v administratorském rozhrani také vytva-
feny. Déle je zde moznost vytvaret nové instance robotu, se kterymi muze server
komunikovat.

Zabezpeceni webového serveru bylo vytvoreno pomoci autentizacniho formula-
fe administratorského rozhrani. Obsah se zobrazi pouze prihlasenym uzivateltim.
Uzivatelé jsou tiidéni do tii skupin. A to na administratory, ktefi maji plnou kon-
trolu nad webovym serverem, na programatory, ktefi mohou vytvaret nové bloky
a knihovny, a na bézné uzivatele, ktefi mohou vytvaret pouze sekvence z jiz pred
pripravenych blokt a nasledné je spoustét na robotech.

V del$im ¢asovém horizontu by se dal projekt rozvinout naptiklad vytvorenim
vice bloki, které by byli k dispozici uzivatelim. Dalsim vylepsenim by mohla byt pri-
ma integrace podminek a cykli ve formé bloki tak, aby je bylo mozné vyuzit primo
v grafickém prostiedi. V souc¢asném stavu mohou byt podminky a cykly realizovany
pouze na urovni databazové polozky pro kod obsazené v jednotlivych blocich.
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A Obsah prilozeného CD

o Bakalarska prace ve formatu .pdf

o Zdrojové kédy aplikace zabalené ve formatu .zip
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