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Uvod:

Struéna anotacia

Vymena vedomosti a skusenosti medzi ¢lenmi pedagogického klubu, prehlbovanie vedomosti

z oblasti 10T a informatiky obecne, zlepSenie kompetencii a vytvorenie u¢ebného materialu (priloha).

KrPucové slova

Internet veci, 10T, robotické rameno, robot, Fanuc, programovanie, PLC, Xiaomi ECO systém, smart

house, Node-RED, server, ESP32, Arduino, Raspberry Pi, softvér, hardvér, siet’, protokol, sluzba

Zamer a pribliZzenie témy pisomného vystupu

Z&merom pisomného vystupu je tvorba odbornych materiélov, ktoré budu sluzit’ pre vyucbu predmetu

Internet veci a inych pribuznych predmetov oblasti 10T. Tieto materialy su vytvorené v dokumente

ozna¢enom ako priloha. Témy, ktoré s spracované v dokumente su: robotika a robotické ramena,




PLC systém, systém pre inteligentnii domacnost’, serverové sluzby pre spracovanie a prezentovanie
dat. V zavere dokumentu sa nachadza prakticky priklad na oblast’ IoT, ktory demonstruje zlu¢enie
jednotlivych vrstiev architektury Internetu veci. Aby sa Citatel'om/ziakom jednotlivé témy ¢o najviac
pribliZili k praxi, zvolil sa v kaZdej téme v praxi beZzne vyuZivany systém. Tym je napriklad Fanuc,
PLC S7 1200, Xiaomi ECO systém atd’.

Druhotnym zamerom je pribliZenie ¢innosti pedagogického klubu pocas roka a zhrnutie ziskanych

Zaverov.




Jadro:

Popis témy/problém

Pedagogicky klub sa v tomto polroku zaoberal dvoma oblastami. Jednu tvorila technicka oblast’
problematiky Internetu veci a druhu tvorila pedagogicka oblast’ — pristup ku Ziakom. Priloha, ktoru
¢lenovia klubu tvorili priebezne pocas celej doby spada do prvej oblasti. Tvori u¢ebnu pomocku —
uéebny material, ktory opisuje redlne technologie pouZzivajice sa praxi. Konkrétne sa v prilohe
opisuju nasledovné problematiky. Prva kapitola opisuje robotické ramena a konkrétne sa zameriava
na rameno Fanuc. lde o robotické rameno ¢eskej firmy, takze u nas je vel'mi vyuzivané. Robotické
ramena tvoria prva vrstvu loT — vytvaraju akcie a snimaju koncové produkty. Preto je nutné Ziakom
priblizit’ technoldgiu, s ktorou sa s vel’kou pravdepodobnostou stretnti po skonéeni $koly. Druha
kapitola prilohy sa zamerala na riadiaci systém PLC od firmy Siemens (konkrétne model S7-1200).
PLC systémy st vd’aka svojej licencii a odolnosti vel'mi vyuzivané pre riadenie zariadeni. Prave PLC
od Siemensu sa v nasej oblasti vyuziva najcastejsie, ked’Ze ide o kvalitného nemeckého vyrobcu.
Tretia kapitola sa zamerala na Xiaomi ECO systém. Ide o systém pre spravu inteligentnej domacnosti.
Firma Xiaomi je ¢inska firma, ktora sa vd’aka pomeru ceny a kvality svojich vyrobkov dostala

v poslednych rokoch medzi celosvetovua §picku. Mnozstvo typov ich produktov dokaze pokryt’
komplexne celt domacnost’. Predposledna kapitola sa venuje technolégii Nore-RED. Této
technoldgia sluZi na jednoduché grafické (blokové / uzlové) programovanie aplikacii na spracovanie
dat a ich prezentovanie uzivatel'ovi. BeZi ako serverova sluzba a ponika mnoZzstvo blokov ako napr.
Facebook spravy, Instagram notifikacie a pod. Po doinStalovani novych blokov doké&Zze dokonca
spolupracovat’ aj so zariadeniami ako je napr. Arduino. Nastroj Node-RED je vel'mi oblibeny v 10T
aplikaciach. Poslednd kapitola obsahuje komplexny projekt na tému loT — Internet veci. Projekt je
zamerany na ovladanie koncovych zariadeni (viacfarebnych svetiel) pomocou internetovej stranky —
webového rozhrania. Jadrom projektu je vyuzitie MQTT servera pre prenos a uschovanie dat.
Uvedené témy pokryvajl 50% z obsahu pedagogickych klubov. Clenovia, ktori st odbornici na dané

oblasti, spracovali podklady a vyuéili ostatnych &lenov. Dalsich 50% sa zameralo na to, ako zvladnut’




vyucbu ziakov. U¢itelia spracovali problematiku a prakticky predviedli na stretnutiach ped. klubu,
ako zlepsit pristup ku ziakom. Prvou z ,,pedagogickych tém* bola téma zamerana na Ziakov

s poruchami u¢enia. Danu problematiku je nutné zvladat’ nie len preto, Ze ¢oraz viac ziakov trpi tzv.
,»dis-,, poruchami, ale aj preto, lebo i beznym ziakom takyto Specialny pristup dokaze zlepsit' ucenia
schopnost’. Druhou tému boli organiza¢né formy uéenia. Kolega poukézal, ako rozmanito a s akymi
vyhodami sa da realizovat’ vyu€ovaci proces. Kolegyiia zas spracovala problematiku motivacie
ziakov. Tato téma sice moze posobit’ bezne, ale stale sa vyvija, nakol’ko sa meni aj doba, v ktorej
zijeme. Deti maju uz odmali¢ka mobily a tie im dokazu poskytnut’ takmer ¢okol'vek, takze je ich
ovel’a taz$ie namotivovat’, ako tomu bolo v minulosti. Bez motivacie ucitel’ nedokaze ziaka takmer
ni¢ naucit’, ¢i uz ide o vnutornu alebo vonkaj$iu. Posledna téma sa zamerala na diStan¢né vzdelavanie.
Kolega poukazal na rbzne nastroje a sposoby vyucby. Pred par rokmi islo o ojedinelu formu vyucby,
no kvoli pandémii sa stala témou ¢islo jeden v $kolstve. Preto bolo nutné zosumarizovat’ aktualne
poznatky a trendy. Kolega sa nasledne zameral na Moodle systém, ktory bol pre tito formu vyucby
navrhnuty uz davno pred pandémiou.

Pedagogicky klub teda naplnil vSetky ciele, ktoré si na zaciatku stanovil a sice obohatil ¢lenov

0 poznatky z oblasti 10T v praxi a o poznatky z oblasti pedagogiky, ktoré su v tejto dobe pre ucitel’a

najaktualnejsie.




Zaver:

Zhrnutia a odporudania pre ¢innost’ pedagogickych zamestnancov

Odport&anim z pedagogického klubu je zamerat’ sa vo vyucbe na praktické veci — prepojenie uciva

s praxou a teda technolégiami, ktoré sa v praxi vyuZzivaji. TaktieZ je ale dolezité nezabudat’ na to byt
dobrym pedagdgom a nie len technickym odbornikom. Bez pedagogického pristupu sa Ziakom totiZ
odborné vedomosti nepodari odovzdat’. Preto sa pedagogicky klub zameral okrem poukézania na
technoldgie z praxe i na témy z pedagogiky.

Vd’aka pedagogickému klubu si zvysili ugitelia svoje odborné vedomosti zo Sirokej oblasti. Zaroveri
sa vytvorili uéebné materialy, ktoré sliZia pre vyuSbu v predmetoch s podobnym zameranim, ako je
oblvast’ IoT. Tym sa zmodernizovala vyu¢ba, ktora napomdze k zvyseniu kvality Ziakov a ich
uplatneniu v praxi. Obsah $tudijného materialu tvorili vietci pedagogicky ¢lenovia klubu a vychadzali
pritom z aktualneho stavu praxe, no zarove volili nastroje, ktoré st pre Ziakov ovel'a jednoduchsie

na vyucbu a volne dostupné.
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SLUZBY A SYSTEMY V IOT

Pojem IoT pokryva Siroku oblast. Od koncovych zariadeni sluZziacich na zber dat
a ovladanie zariadeni, cez prenos dat cez siet, az po sluzby beziace na cloude ¢i
uzivatel'skych zariadeniach. Tato kapitola sa bude zaoberat’ jednotlivymi oblastami,

s ktorymi sa ¢lovek/ziak dokaze stretntit’ v svojom okoli.

Ako koncové zariadenie sa v prvej kapitole opiSe robotické rameno Fanuc. Toto
rameno slazi ako akény prvok v automatizaénych linkach, ktory dokaze pohybovat
prvkami, alebo spinat’ rozne zariadenia — zvaraCka, pumpa, lakova¢ atd. Okrem
vykonavania akcie dokaze aj snimat’ veci v okoli, a preto sa da povazovat’ za ideéalne

koncové zariadenie.

V druhej kapitole sa opiSe riadiaca jednotka PLC. Podobne ako Fanuc, itento
riadiaci systém je bezne nasadzovany v praxi. SI0Zi na ovladanie zariadeni jednoduchSou
formou programovania. Oproti Arduinu ma vyhodu najma v certifikacii a dlhodobej
spol'ahlivosti. PLC dokéze ovladat’ koncové zariadenia a nasledne cez siet’ informovat’

centralnu jednotku o ich stave.

Tretia kapitola je venovana Xiaomi Eco systému, €o je systém na inteligentnt
spravu domdcnosti. Xiaomi je velmi rozSirena znacka, ktord je zndma kvalitou,
Sirokospektralnostou a prijatelnou cenou. Inteligentné domécnosti su jednoznacné

neoddelitel'nou sucast'ou IoT.

Stvrtd kapitola sa venuje serverovej sluzbe Node-RED. Ide o nieto ako
programovaci graficky jazyk sliZiaci na spracovanie dat aich nasledni prezentaciu
uzivatel'om. Svojou jednoduchost'ou je vhodny pre vyucbu cloudovych sluzieb. Hoci je
grafické programovanie jednoduché, rozhodne nie je velmi limitované a ponuka bloky
pre spracu zariadeni ako je Arduino, no i internetovych sluZieb ako je Instagram, ¢i

Twiter. V 10T ide 0 vel'mi popularny nastroj tvorby cloudovych aplikacii.

Poslednéa kapitola sa venuje praktickému prikladu 10T. Ide o demonstraciu vietkych
oblasti: od ovladania systému uzivatelom, cez sietové IoT sluzby (MQTT), az po
ovladanie koncového zariadenia. Priklad sa zameria na riadiaci systém ESP32,
zobrazovaci prvok NEOPIEXEL, protokol MQTT, web rozhrnie atd’.



1 ROBOTICKE RAMENO FANUC

Priemyselny robot (LR Mate 200iD-4S) je univerzalny pohybovy viacosovy
manipulator, ktory ma vol'ne programovatelny sposob pohybu. Tieto roboty mozu byt
vybavené chapadlami, nastrojmi alebo inymi vyrobnymi prostriedkami a mézu prevadzat’

manipulacné, technologické alebo montazne tlohy.

1.1 Rozdelenie priemyselnych robotov

Priemyselné roboty mdzeme vsSeobecne nazvat'® ako manipulatory. Dnes je

najcastejSie pouzivané rozdelenie do troch hlavnych skupin:

e Ruéné manipulaéné zariadenia uvedené do prevadzky pomocou operéatora,
oznacované aj ako teleoperatory, sluzia k ulah¢eniu opakovanych operacii s tazkymi
bremenami. Ich vyuzitie je ¢asto jednoucelové, ale su aj viacucelové manipuléatory

tejto skupiny.

e Robot s pevnym programom je manipulator, ktory vykonava ¢innost’ na zaklade
pevne daného programu, bez priameho zasahu ¢loveka. Zmena pracovného cyklu je
vel'mi obtiazna a Casto sa neobide bez zdsahu v podobe vymen a uprav konstrukénych

prvkov.



e Robot s premennym programom a I'ahkou zmenou pracovného cyklu. Je to volne

programovatel'ny manipulétor, poskytujuci vysoky stupen univerzalnosti.

1.2 Zakladné Casti priemyselnych robotov

Robotické rameno — je to mechanické ¢ast’ robota, sklada sa z kibov a vizieb, pricom
kiby sluzia k realizacii pohybu robota a vizby tvoria tuhé telesa medzi nimi. Kazdy kib
poskytuje stupent vol'nosti. VacSina robotov ma 5 resp. 6 stupiiov vol'nosti. Mechanicka

Cast’ robota sa sklada z podstavy, karuselu a ramien.

Riadiaca jednotka — riadiaca Cast’ robota. Vysiela prikazy pre ovladanie pohonov a
ostatnych mechanizmov podla zadaného programu. Je schopna spracovavat vstupné
signaly od senzorického systému, na z&klade ktorych je schopné vykonévany algoritmus

menit’ a upravovat ho.

Programovacia ¢ast’ robota (programovacia jednotka, Teach pendant) — umoznuje
pristup medzi clovekom a robotom. Vd’aka nej mdézeme vizualne kontrolovat’ parametre
a ostatné dolezité informacie o zariadeni, takisto umoznuje ru¢ne riadit’ robota alebo ho

programovat’.

Zostava priemyselného robota

e Manipulétor — robotické rameno

¢ Riadenie robota - riadiaca jednotka

e Programovacia jednotka — Teach Pendant
e Spojovacie vedenia

e Softvér

e Volitelné prislusenstvo



1.3 Zakladné delenie robotov

Roboty mézu byt klasifikované podl'a rdéznych kritérii. Ako priklad uvedieme

rozdelenie podla:

e kinematickej Struktary,

e poctu stupiiov volnosti,

e spoOsobu riadenia, programovania,

e bezpecnosti robotov a iné.



Jedno zo zékladnych deleni je prave delenie podla kinematickej Struktiry. Podl'a nej

delime priemyselné roboty do nasledovnych skupin.
Sériové roboty

Sériové roboty - sériova kinematika robota ja charakteristickd otvorenym
kinematickym retazcom, v ktorom su jednotlivé kinematické dvojice usporiadané za
sebou. Pohyb koncového c¢lena kinematického retazca je vysledkom na seba
nadvézujucich pohybov jednotlivych kinematickych ¢lenov. Pricom jednotlivé Cleny sa

mozu pohybovat’ nezavislé na sebe. Patria tu:

Angularne kibové roboty — najpouzivanejsie priemyselné roboty
e SCARA roboty

e Kartézske roboty

e Cylindricke roboty

e Sféricke roboty

Paralelné roboty

Paralelna kinematika je Specifickd uzatvorenym kinematickym retazcom. Takyto
mechanizmus sa skladd zo z&kladne (bazy) prepojenej s pohyblivou platformu

prostrednictvom minimalne dvoch paralelnych ¢lenov (ramien). Pohybliva platforma



moze mat’ od troch do Siestich stupniov vol'nosti. Jej pohyb je dany sicasnym pohybom

vSetkych ramien. Patria tu:
e Delta roboty
e Tripody

e Hexapody

1.4 Sdaradnicové systémy priemyselného robota

Robot méze pracovat’ v niekol’kych suradnicovych systémoch, vd’aka ktorym je
schopny presne urcovat’ svoju polohu. Informacie o polohe je potrebné poznat’ z ddvodu

jeho riadenia. Bez suradnych systémov by nebol schopny polohovat’ svoj koncovy bod.
U priemyselnych robotov pouZivame Styri zakladné suradnicové systémy:

e Systém JOINT

e Systém WORLD/JGFRM

e Systém TOOL

e Systém USER



Suradnicovy systém JOINT

e Jedna sa o osovy suradnicovy systém. Tento systém je nezamenitel'ne votknuty v
kazdej osi robota. Poloha je potom vyjadrovand pomocou uhlov natoceni

jednotlivych kibov.

Suradnicovy systém WORLD/JGFRM

e Jedna sa o svetovy suradnicovy systém. Je nezamenitelne definovany kartézsky
stradny systém votknuty do péty robota. Robot sa pohybuje v smere osi X, Y a Z.




Suradnicovy systém TOOL

e Systém TOOL, je sUradny systém nastroja umiestneny na strede zapastia robota. Je
definovany uzivatelom. Definuje polohu stredového bodu nastroja, skratene TCP z
anglického Tool Center Point. Stredovy bod nastroja je nutny k d’al§iemu uréovaniu
Gdajov o polohe. Ak nie je systtm TOOL definovany, je ako platny systém
koncového nastroja brany systém zapastia robota.

TOOL

Suradnicovy systém USER

e Jedna sa o uzivatel'sky stradnicovy systém. Tento suradny systém je definovany
uzivatelom. Po nadefinovani je robot a jeho polohy spité so zaciatkom tohto

systému. Zaciatok je tiez ¢asto oznacovany ako origin.




1.5 Druhy pohybov robota

e Dosiahnutie jednotlivych poléh koncového bodu robot realizuje pomocou pohybov.

U priemyselného robota rozliSujeme tri zakladné pohyby:
e Pohyb JOINT
e Pohyb LINEAR

e Pohyb po kruznici

Pohyb JOINT

e Pohyb Joint, je zadavany pomocou dvoch bodov, vychodiskového a cielového.
Robot do definovanej cielovej polohy pride po I'ubovolnej trajektérii v najkratSom
Case. Pri tomto pohybe moze byt spravanie robota v istych situdciach

nepredvidatel'né.

Pohyb LINEAR

e Robot do koncovej polohy pride po priamke definovanou rychlost'ou. Takisto je
zadavany pomocou vychodiskového a cielového bodu. Tento pohyb je vhodny, ak

potrebujme presnejsie spoznat’, ako sa bude robot pohybovat’ priestorom.



Pohyb po kruznici
e Robot do definovanej koncovej polohy pride po kruznici. Na rozdiel

e od predchadzajucich pohybov nemozno pohyb po kruznici definovat iba
vychodiskovym a koncovym bodom, ale aj tretim medzibodom, cez ktory TCP
(nastroj robota) prechadza. Na zaklade tohto bodu je dopocitavany polomer

kruhového pohybu.

e

f

oL

Syntax pohybovej inStrukcie robota

Pohyb robota sa vykona po vlozZeni prislusnej pohybovej instrukcie. Syntax pohybovej

inStrukcie po jej vloZeni vyzera nasledovne:

L P[1] 100mm/s FINE



L

Druh pohybovej instrukcie

o P[1] Pozi¢né udaje - Cislo pozicie

e 100mm/s Rychlost’ pohybu -mm/s (default)-d’al$ie moznosti st

cm/min, inch/min, deg/sec, sec, msec

FINE Spbsob dosiahnutia daného bodu (priame, s obidenim s

urcitym polomerom)

1.6 Druhy pohybovych instrukcii

InStrukcia JOINT - robot sa pohybuje z bodu do bodu bez stanovenia drahy

(najrychlejsia draha).
J (P1) 100% FINE

InStrukcia LINEAR - robot sa pohybuje z vychodzieho do cielového bodu

programovanou rychlostou po priamke (linearne).
L (P1) 4000mm/sec FINE

InStrukcia CIRCULAR - robot sa pohybuje po kruznici z vychodzieho do

cielového bodu stanovenou rychlost'ou cez pomocny bod (max.180°).
J P [1] 100% FINE
C P [2] (medzibod)
P [3] 2000 mm/s FINE

InStrukcia ARC Circle znamena pohyb robota po kruhovom obliku.
EfektivnejSie sa programuje ako klasicky pohyb CIRCULAR. Na tento pohyb su

potrebné asponl tri body.

A (P1) 4000mm/sec FINE



1.7 Vstupy a vystupy robota

e U priemyselnych robotov FANUC mame nasledovné druhy vstupov a vystupov:
¢ Digitalne vstupy/vystupy — DI/DO

e Vstupy a vystupy robota — RI/RO

e Skupinové vstupy a vystupy — GI/GO

e Systémoveé vstupy a vystupy — SI/SO

Digitalne vstupy a vystupy

e Sluzia pre spolupracu priemyselného robota s okolitymi zariadeniami, napr. so

snima¢mi, PLC automatmi prip. na spolupracu s inymi robotmi.

e Oznacenie digitalnych vstupov/vystupov: DI/DO.

MO TOMS PlelssMOVALTA
| SEI TR
S1A0AC EYSTEM
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Digitalne vstupy a vystupy — prikazy

Druhy prikazov pre digitalny vstup/vystup robota DI/DO.

DO[x] = ON / OFF: Tento prikaz da ur¢ity digitalny vystupny signal na ON alebo na
OFF.

DO[x] PULSE [hodnota] : Tymto prikazom je digitalny vystupny signal na
stanoventi dobu zopnuty na ON. Dizka impulzu(PULSE) je v sekundach (0,1-25s).

WAIT DI[x]= ON: Tymto prikazom sa v spracovaniu programu ¢aka na signal ON.

IF DI[X]= oo

Priklad programu s vyuzitim riadenia digitalnych vstupov/vystupov

Program zapisany v programovacej jednotke i-Pendant:

Popis ¢innosti programu: Robot ¢aka, az bude aktivny digitalny vstup DI (101). Ten
sa aktivuje signadlom z externého zariadenia (snimaca, PLC automatu). AZ po jeho
aktivacii zacne robot vykonavat' vlastny program, tvoreny pohybovymi instrukciami.
Po ich vykonani aktivuje prislusny digitalny vystup (DO (109)). Tym vysle signal

do externého zariadenia (napr. PLC automatu, signalizaéného zariadenia a pod.).



2 PLC SIEMENS S7-1200

Pojem PLC znamena Programable logic controller. Ide o riadiaci systém pre priemyselné
vyuZzitie. UrCeny je na riadenie a komunikéaciu réznych zariadeni v priemyselnych

podmienkach (systémy bez vlastného riadenia, systemy réznych vyrobcov...)

e Moduléarny — prispdsobitel'ny (rozsiriteI'ny systém)

e Komunikéacia cez Ethernet (ProfiNet) — s PC, HMI, d’al§imi PLC...
e RozSirujuce 1/0 moduly

¢ Riadiaca jednotka

¢ Komunika¢né moduly

2.1 Programove prostredie TIA Portal

e Spolo¢né prostredie pre programovanie vsSetkych Siemens PLC zariadeni,

dotykovych obrazoviek a /O zariadeni r6znych vyrobcov.

e Obsahuje aj simula¢ny program PLC SIM.
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2.2 InStalacia

Programy pre SIMATIC S7-1200 su spravované v projektoch. Novy projekt. (- Create
new project - startup - Create)

Create new project

Projectname. |

Fath:
Create new project Authar:

Comment:

Vlozenie CPU do projektu.
* V project view - Add new device. Vybrat’ a potvrdit.
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Zakladna konfiguracia.

« Device configuration — properties. Nastavenie IP adresy...
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2.3 Uloha - ovladanie LED cez web rozhranie.

Postup:

» povolenie web servera v TIA Portal — device configuration — properties
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* nahranie hardvérovej konfiguracie do PLC — download to device —
start search — load — load — finish
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Vytvorime webstranku na komunikaciu s PLC

<IDOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//[DTD HTML 4.01
Transitional//EN"">
<html>
<head>
<meta http-equiv=""content-type' content=""text/html; charset=utf-8"">
<meta name=""generator"* content=""PSPad editor, www.pspad.com’">
<title>WEB server</title>
</head>
<body>
<form>
<input type=""submit" value=""Set Output_0"">
<input type=""hidden" name=""Output_0""" value=""1"">
</form>
<form>
<input type=""submit" value=""Reset Output_0"">
<input type=""hidden" name=""Output_0""" value=""1"">
</form>

Output 0 : :=""Output_0"":
</body>
</html>

Nastavime v hardvérovej konfiguracii Domovsky web prie¢inok a nazov nasho HTML
stboru a vygenerujeme databazu udajov pre www.
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Proect Edi View  ieaer Owline
Y smwpecier B N

Optionz

Tosls  Windew  Halp

=X D FMEED S coomiee I

s » Tag table_1[2]

Totally Integrated Automation
g PORTAL

Devices @Tap |@Usercomtants || Options
) 2l puTa S
Tag table_1
> Maturts_2927 ) Hame Doty L Reten  Acces. Wnoa Vigibd.,  Comement
W A< o device @ oupuo Boal [ %000 .| - B = I3
oy Ovvices & remorks @ e o NA00 5 B =2 = g
= (38 PLE.1 [6RU 1314¢ DCOEDE] B8 8 £
Y Device coafiguration = -
L Masch case
@ pomn
G haw all tage Cuw
B At new tag rabie
S Delnutt g table [33]
Sn Teg mable_i 2] Replace with
» [ PLC data npes =
+ [ thtch and lsrce tables
+ (i Orline backups
] Languages & rescurces
Letng Bnguage
rame v type ey o
4 rwted States -
@ e e = sl =l
la  oupue Bael i
Erference Wrguage:
= T Engirih Lined 5 [s
< 1 > | d Properties % info | % Diagnostics <] ' 3|
m; [ Y [&renicen  [aortnoge. [ rog s
m 17C - " £LE % 143
3 Sain coming M PLOBC.Fema " AO L g TE® i O

VloZzime blok pre komunikaciu s WEB serverom a web strdnkou (inStrukcia z
Communication).



Proect Edin Vew  esen Osline  Optons  Took  Windew  Help

Totally Integrated Automation
Bl s B ¥ I . ¥ D= PORTAL
-3 =
Dovices. | — Options. B
# 12 |l & EB @8 G Ets i B J-’%
! = |» |Favorites H
* |} Masunta_20z2 - .
I A e device T ekt - el e |Bavicinstruciens. |3
: Ve o
| dh Orvices & retwors v Block title: *Main Fregmm Sweep (Creiel®
| bt e o » ) Ganaral -
| = (@A [cRunanac | ” e e m
| & B Device cosfiguration 3] B logic apesations =
[ Trmer openatons 2
o e - Network 1: i
nﬂ‘ia ik 2 & » [ Comparator operascms
o Main [081] b Network 3: * 5] Math fnctians ';'
¥ i Syssem bleeks > Motwork 4: 5 5 Lve operationt =
» L Technalogy obiece: » 4 Conversion speratons =
» D Ermrrl source Bhes * 5 Frognm cenel sper
=@ ncug: » I vond logis sperations
.q:h:;.uug-. L ¥ 55 Thitand retate i
I Add new tag rabie — N ——— E
5 Delwult g mable [33] . _ce W 00 §
S Teg mble_t 2] BET_NAL — “wmer”
b (3 R dann mpe: L
Lo Watsh and darce tbles
» [ Onkes backups - -
b g e i
* (i Device prowy cats " ' <0 = =
S Tosai e » | Extended Instructions
|
> | Technalogy
» | Communication
tama
Hame v pe » [ 57 commanication 8
o m.; At - » [ Openicer commencati_ |m
p— — - =[] wee Server o
) El 1 — >
|G Poperties  [Minde |1 Diagnesties | 1> | Optional packages

| CXZETCII T
i - el Qﬁe',v@ﬁﬂj ?E R e ]

V prehliadaci zaddme IP adresu PLC a nésledne prejdeme na stranku s komunikéciu a
moézeme riadit’ vystup Q0.0 cez web rozhranie (zapinat’ / vypinat).

T O s ey [ RO el B BI mM SO @® -

Sét Oupen 0
Rasat Qutput_0

Output 02 1



3 XIAOMI ECO-SYSTEM

Ide o systém, ktory spravuje mnozstvo zariadeni pouzivanych v domacnosti.

el T .

3.1 Spbsoby komunikécie:

e WIFI
e Bluetooth

e BLE(Bluetooth Low Energy)

3.2 NajrozsirenejSim spdsobom prepojenia je BLE:

Pre Ble brana pracovat, musite k nim pripojit' alebo sparovat’ miniaplikacie
podporujuce Bluetooth. Toto sparovanie umoziuje brane prenasat’ udaje z pripojené¢ho

zariadenia do cloudu.

Akonéhle sa tieto informécie dostanu na cloudovy server, okamZite zaregistruje
pripojené zariadenie Bluetooth. Potom za¢ne brana Bluetooth s nizkou energiou
vyhladavat’ vSetky blizke zariadenia Bluetooth. V okamihu, ked’ ndjde zariadenie v jeho

dosahu, zhromazd'uje vSetky informacie, vratane jeho funkcii.


https://www.mokoblue.com/sk/gateway/
https://www.mokoblue.com/sk/gateway/

Potom zacne dekodovat’ vsetky poziadavky HTTPS z (dajov v pamati. Tieto
informacie potom pouzije, napriklad, vlastnosti zariadenia, odpovedat’ na tieto Ziadosti.
Niekedy, poziadavky HTTPS sa mézu tykat’ skutocnych udajov pripojeného zariadenia
Bluetooth. V tomto pripade, automaticky sa pripoji k zariadeniu Bluetooth a zhromazdi

potrebné informécie.




3.3 Rozhranie pre spravu systému

Sprava pomocou Android aplikécie je nasledovna:
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Rozhranie pre inteligentny vysavac a rychlovarnu kanvicu:
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Viac informacii: https://www.mistores.sk/xiaomi-produkty/inteligentna-domacnost/



https://www.mistores.sk/xiaomi-produkty/inteligentna-domacnost/

4 SERVEROVA SLUZBA NODE-RED

Node-RED je programovaci nastroj, ktory umoziuje tvorit program pomocou
uzlov a blokov. SlUZzi najmd na tvorbu web-GUI, ale dokaze aj debugovanie,
programovanie v JS atd’.

Flow 1 Get IP Address + i debug
v subflows T

8.025

X-axis —_— set msg.payload —_— Sense HAT
Puck Remaote
Sense HAT 1-/‘ 7 °
- ® ] r— L] L
A P Yoy | —— set msg.payload trigger 2s m payioa: i
0.payloed scceleraton "1(3 8.024
status Sense HAT { —— limit 1 msg/2s

o rod
8.0269
link

Puck Remote
http
off
websocket ’/'
it Red
switch switch

top
—— Green
udp l
Blue
serial

8.0236

Sense HAT
-]

\\\//

@.0228

set msg.payload 7— Sense HAT r
- ~ 0.9231

4.1 Spustenie Node-RED

Existuje niekol’ko sposobov, ako sa dé tato sluzba spustit’:

e Online server (napr. FRED (https://fred.sensetecnic.com/), ktory je zadarmo, avsak

nutnost’ denného prihlasovani sa)

e Instalacia na Windows (pomerne komplikovany spdsob, avsak pontika moznost
ovladania zariadeni cez COM)

e InStalacia na Raspberry Pi (predintalovany v RP OS, ovladanie GPIO pinov)


https://fred.sensetecnic.com/
https://fred.sensetecnic.com/

4.2 Priklad 1 - demonstrovanie prace s Node-RED

Program vypisuje kazda sekundu ¢islo 0/1. (Tymto programom sa demonstruje

praca s Node-RED, dashoard prvky, zobrazenie web GUI, debugovanie, ...)
Postup:

1- V Pavom panely vybrat’ prvok INJECT a nastavit’ na iom interval opakovania 1

sekundu.

2- Vystup prvého prvku prepojit’ s prvkom TRIGGER, na ktorom sa nastavi

posielanie 1, pockanie 500 ms, poslanie 0.
3- Vystup druhého prvku prepojit’ s prvkom DEBBUG + check.
4- Vystup druhého prvku prepojit’ s prvkom TEXT.
5- Potvrdit’ zmeny tla¢idlom DEPLOY vpravo hore.

6- Pre sledovanie DEBUG zvolit’ v pravom okne ikonu chrobéka, alebo na konci

Sipku a tam DEBUG MESSAGES.

7- Pre zobrazenie web-GUI zvolit’ na konci $ipku a zvolit DASHBOARD. Tuna
upravit’ vyzor webu a poslednou ikonou (obdiznik so §ipkou) otvorit’ na novom okne web-

GULI.

ng

27.2.2022, 11:51

msg._payload © strit

wqn

. 8. —— @ y
Zaciatok v - ) frigger 500ms D, 27. 2. 2022, 11:51
; i 1 msg.payload - strit
@_ ueu

Hodnota z trigeru je:

27.2.2022, 11:51

msg.payload : strit

:SC FRED: Front End for Node-RED X *% Node-RED Dashboard222 X =5

& C @ (O sensetecnic.com

Hodnota z trigeru je: 0




Program je mozné rdézne modifikovat, napriklad pouzit’ iny graficky prvok na
zobrazenie hodnoty z TRIGGERU, alebo upravit’ typ posielanych sprav, alebo umiestnit’
DEBUG na iné miesto v toku (FLOWu).

4.3 Priklad 2 — demonStrovanie programovania

Program nahodné meni ¢islo v rozsahu 20 — 30. (Tymto programom sa demonstruje

vyuZzitie programovania v JS, nahody, vizualizacia hodnoty cez dashboard, ...)
Postup:

1- V avom panely vybrat’ prvok INJECT a nastavit’ na niom interval opakovania 1

sekundu (,,msg*“ sa nespracovava)

2- Vystup prvého prvku prepojit’ s prvkom FUNCTION, do ktorého sa zapiSe

program:

msg.payload = Math.round( Math.random()*11 ) + 20;
return msg;

3- Vystup druhého prvku prepojit’ s prvkami CHART, GAUGE, TEXT a DEBUG.

Moznost’ 'ubovolne editovat’ ich zobrazenie.

4- Potvrdit’ zmeny tlacidlom DEPLOY vpravo hore.

V JS kode sa zapiSe do spravy MSG nahodné ¢islo 20 az 30. Tato sprava sa cela

posle na vystup. WEB-GUI prvky z nej ¢itaju obsah (payload).

Funkcia Math.random() navrati ndhodné ¢islo 0 az 1. Prenasobenim 11 sa ¢islo
zmeni na 0 az 10. Math.round() toto Cislo upravi na celé a pri¢itanim 20 sa upravi na

pozadovany rozsah 20 az 30.



20
%12:%2:%0

%12:%2:%0 %12:%2:%0

OTACKOMER

272 2022, 12:10:52
msg.payload - number

26
27.2 2022, 12:10:53
msg.payload - number
38
27.2.2022,12:10:54
msg.payload - number
21
27.2.2022,12:10:55
msg.payload : number
21
27.2.2022,12:10:56
msg.payload : number
25
27.2. 2022, 12:10:57
msg.payload - number

27

%12:%2:%0



4.4 Priklad 3 - demonstrovanie komunikacie s ESP32

Program prijima data z MQTT (nan odosiela ESP32). (Tymto programom sa
demonstruje komunikécia s riadiacou jednotkou (konkrétne ESP32 s programom v jazyku

C++), praca s MQTT protokolom a serverom HiveMQ, ...)
Postup:

1- V l'avom panely vybrat’ prvok MQTT IN a nastavit’ na niom adresu servera

(broker.hivemq.com), ¢islo portu (1883) a topic (SPSKNM/TOPIC)

2- Vystup prvého prvku prepojit’ s prvkom GAUGE, v ktorom sa mdze nastavit’
rozsah hodnét 20 az 30.

3- Potvrdit’ zmeny tla¢idlom DEPLOY vpravo hore.

K ESP32 staci pripojit’ napajanie. To sa pripoji na nastavenu siet’ a za¢ne odosielat’

ndhodné &isla v rozsahu 20-30 kazdd sekundu.

Vysledok posielania dat sa da overit’ bud’ na broker servery HiveMQ po pripojeni
sa do topiku SPSKNM/TOPIC, alebo vo web-GUI servera FRED.

<WiFi.h>

<PubSubClient.h>

WiFiClient WIFI_CLIENT;

PubSubClient MQTT_CLIENT;

ssid = "spsknm";

password = "tazkeheslo";



void setup()
{
Serial.begin(9600);
delay(10);
WiFi.begin(ssid, password);
while (WiFi.status() != WL_CONNECTED)
{
Serial.print(".");
delay(500);
}
Serial.print("\nWiFi conected. IP: ");

Serial.printin(WiFi.locallP());

void loop()
{
if ('MQTT_CLIENT.connected())

reconnect();

char udaj[3];
String( random(20,31) ).toCharArray(udaj,3);
MQTT_CLIENT.publish("SPSKNM/TOPIC", udaj);

delay(1000);



void reconnect()
{
MQTT_CLIENT.setServer("broker.hivemq.com", 1883);
MQTT_CLIENT.setClient(WIFI_CLIENT);
while (YMQTT_CLIENT.connected())
{
Serial.printIn("Pripajanie sa ku MQTT brokeru...");

MQTT_CLIENT.connect("UCITEL");

delay(3000);
}
Serial.printin("Pripojenie prebehlo uspesne!");
}
[_. | MQTT ’_———{ RANDDMZD—BD‘ j
8 connected

RANDOM 20-30
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Topic QoS Retain

testtopic/1 0 v W

Message

Messages

I20

28

I23

»

30

Adresy na spravu jednotlivych okien:

http://hivema.com/demos/websocket-client/

https://prxman.fred.sensetecnic.com/api/ui

Subscriptions

Add New Topic Subscription

: X
I SPSKNM/TOPIC

»



5 REALIZACIA KOMPLEXNEJ IOT ULOHY

Nasledujtica kapitola sa zaobera komplexnym rie$enim tlohy pre oblast IoT. Uloha
teda obsahuje koncové zariadenie, prenos dat cez siet awebové rozhranie pre
spravovanie celého systému. Uloha demonstruje vyuZzitie MQTT protokolu na platforme

Raspberry Pi a teda aj programovanie v jazyku Python.

Materialne vybavenie
e Raspberry Pi (v3)
e Logicky prevodnik (3,3V-5V)
o Neopixel strip (ws2812)

e Zdroj napatia (5V/2A)

Sposoby riadenia
e Server - Riadiaca jednotka — elek. prvky
¢ Riadiaca jednotka - riadiaca jednotka — elek. prvky

¢ Riadiaca jednotka — elek.prvky

Server

Z uvedenych spésobov riadenia elek. prvok sa Uloha zameriava na ten

najkomplexnejsi a teda prvy: server — riadiaca jednotka — elek. prvky.



5.1 Opis projektu
Na spustenie skriptu je nutné nainstalovat’ si na RP Python v3.
Okrem toho treba nainstalovat’ kniznicu pre prvky NeoPixel (rpi_ws281x). Link

pre pracu stouto kniznicou najdete na: https://github.com/rpi-ws281x/rpi-ws281x-
python Druhu knizZnicou je Paho-MQTT, ktora slizi na pracu s protokolom MQTT. Link

na pracu stouto kniznicou ndjdete na: https://www.emqgx.com/en/blog/use-mqtt-with-

raspberry-pi

V skripte je nutné nadefinovat’ si po¢et NeoPixel prvkov a pin, na ktory sa pripaja

datovy vstup zobrazovacieho prvku. (Defaultne je v programe D18).

Ked'Ze RP vyuziva 3,3V logiku a NeoPixel prvok 5V logiku, je nutné prisposobit’
tieto dva obvody. RieSeni je niekolko, zdkladné schémy ndjdete na odkaze:

https://learn.adafruit.com/neopixels-on-raspberry-pi/raspberry-pi-wiring Spotreba

jedného prvku sa sice udava 60mA, ale v praxi byva mensia. | tak vsak treba dat’ pozor
na zabezpeCenie dostatoéného zdroja pradu, lebo inak ddjde k zmene farieb (napr.
namiesto bielej m6ze vyzarovat’ prvok zltu/fialova farbu a pod.) alebo k zmene poradia

vysvieten¢ho prvku, ¢i inym anomaliam.

Ked’ze zakladom projektu je riadenie NeoPixel prvkov cez webové rozhranie, je
logické, ze RP musi byt’ pripojené na internet. Samotné ovladanie prvkov je mozné cez

webstranku: http://namakanyden.sk/2021/christmas.tree.html Ako alternativa sa modze

vyuzit’ aj HiveMQ klient: http://hivemg.com/demos/websocket-client/ Po pripojeni sa do

topicu »,namakanyden/things/stromcek* sa odosle prikaz Vv tvare:
{""scenario":"fade","color":[154,80,31],"duration":"40"}


https://github.com/rpi-ws281x/rpi-ws281x-python
https://github.com/rpi-ws281x/rpi-ws281x-python
https://www.emqx.com/en/blog/use-mqtt-with-raspberry-pi
https://www.emqx.com/en/blog/use-mqtt-with-raspberry-pi
https://learn.adafruit.com/neopixels-on-raspberry-pi/raspberry-pi-wiring
http://namakanyden.sk/2021/christmas.tree.html
http://hivemq.com/demos/websocket-client/

RASPBERRY
Pl 3

LEVEL
SHIFTER
3V-5V

WS2812 PRVKY

5.2 Elektrické zapojenie

MQTT
SERVER

WEB PORTAL

Schéma zapojenia vychadza zo zdrojového kodu. Je vel'mi jendoduchd, nakol'ko

sta¢i prepojit’ riadiacu jednotku RP, zdroj napajania a zobrazovaci prvok neopixel. Z toho

dbvodu sa tu neuvadza a ziak musi prist’ na jej tvar sam, ¢im sa prejavi jeho analytické

myslenie. Pre zapojenie je vSak nutné poznat pinout RP, ktory ziak nemusi ovladat’

z pamati, preto sa tu ten uvada.

Raspberry Pi2 GPIO Header
Pin#  NAME NAME  Pin#
o1 3.3v DC Power ® DC Power 5v 02
03 GPIO02 (SDAT , I*C) ® DC Power 5v 04
05 GPIO03 (SCL1 , IPC) O Ground 06
o7 GPIO04 (GPIO_GCLK) 0 (TXDO0) GPIO14 08
09 Ground ) (RXD0) GPIO15 10
i GPIO17 (GPIO_GENQ) ] (GPIO_GEN1) GPIO18 12
13 GPIO27 (GPIO_GEN2) 0 Ground 14
15 GPIO22 (GPIO_GENZ) O (GPIO_GEN4) GPIO23 16
74 3.3v DC Power () (GPIO_GENS) GPIO24 18
% 19 GPIO10 (SPI_MOSI) ) Ground 20
3 21 GPIO09 (SPI_MISO) 0 (GPIO_GENS) GPI025 22
; 23 GPIO11 (SPI_CLK) () (SPI_CEO_N) GPIO08 24
E 25 Ground [ (SPI_CE1_N) GPIO07 26
27 ID_SD (*C ID EEPROM)  [l(O) (PC ID EEPROM) ID_SC 28
29 GPIOOS ) Ground 30
31 GPIO06 0 GPIO12 32
33 GPIO13 e Ground 34
@ 35 GPIO1S L) GPIO16 36
% 37 GPIO26 0 GPIO20 38
ﬁ 39 Ground 0 GPIO21 40
ﬁ En;\éw:rmm http:/Awww.element14.com




5.3 Koad pre Raspberry Pi

Opis zdrojového kodu je Ciastocne realizovany formou komentara v kode. Z velkej

Casti sa vSak ocCakéva analyza ziaka a spoznanie kodu jeho ¢iastoénym debugovanim:

import time

import random

import paho.mqtt.client as mqtt
import json

from rpi_ws281x import *

LED_COUNT =24  #Number of LED pixels.

LED_PIN =18  # GPIO pin connected to the pixels (18 uses PWM!).
LED_FREQ HZ =800000 # LED signal frequency in hertz (usually 800khz)
LED DMA =10 # DMA channel to use for generating signal (try 10)
LED_BRIGHTNESS =200 # Set to O for darkest and 255 for brightest

LED_INVERT = False # True to invert the signal (when using NPN transistor level
shift)

LED CHANNEL =0 #setto 'l for GPIOs 13, 19, 41, 45 or 53
MQTT_TOPIC = "namakanyden/things/stromcek"

MQTT_BROKER = "broker.hivemg.com”



def clear(pixels):
print(">> running clear")
while True:
for i in range(pixels.numPixels()):
pixels.setPixelColor(i, Color(0,0,0))
pixels.show()

yield

def set_color(pixels, color):
print(">> running set color (' + str(color) +™)")
while True:
for i in range(pixels.numPixels()):
pixels.setPixelColor(i, Color(color[0], color[1], color[2]))
pixels.show()

yield

def set_random_color(pixels, wait):
print(">> running set_random_color")
while True:
for i in range(pixels.numPixels()):

pixels.setPixelColor(i, Color(random.randint(0, 255), random.randint(0, 255),
random.randint(0, 255)))



pixels.show()
time.sleep(wait/1000.0)

yield

def bounce(pixels, color, wait, once=False):
for i in range(pixels.numPixels()):
pixels.setPixelColor(i, Color(color[0], color[1], color[2]))
pixels.show()
print(">> running bounce’)
while True:
for i in range(pixels.numPixels()):
pixels.setPixelColor(i, Color(0, 0, 0))
ifi-11=-1:
pixels.setPixelColor(i-1, Color(color[0], color[1], color[2]))
else:
pixels.setPixelColor(pixels.numPixels()-1, Color(color[0], color[1], color[2]))
pixels.show()
time.sleep(wait/1000.0)
yield
if once == True:

break



def cycle(pixels, color, wait, once=False):
next(clear(pixels))
print(">> running cycle")
while True:
for i in range(pixels.numPixels()):
pixels.setPixelColor(i%pixels.numPixels(), Color(color[0], color[1], color[2]))
pixels.show()
time.sleep(wait/1000.0)
pixels.setPixelColor(i, Color(0, 0, 0))
yield
else:
pixels.show()
if once == True:

break

def wheel(pos):
if pos <0 or pos > 255:
return (0, 0, 0)
if pos < 85:

return (255 - pos * 3, pos * 3, 0)



if pos <170:

pos -=85

return (0, 255 - pos * 3, pos * 3)
pos -=170

return (pos * 3, 0, 255 - pos * 3)

def rainbow_cycle(pixels, wait, once=False):
print(">> running rainbow_cycle")
next(clear(pixels))
while True:
for j in range(255):
for i in range(pixels.numPixels()):
rc_index = (i * 256 // pixels.numPixels()) + j
(r,g,b) = wheel(rc_index & 255)
pixels.setPixelColor(i, Color(r,g,b))
pixels.show()
time.sleep(wait/1000.0)
yield
if once == True:

break



def fade(pixels, color, wait, once=False):
next(clear(pixels))
print(">> running fade')
while True:
for i in range(0, 4 * 256, 8):
for j in range(pixels.numPixels()):
if (i // 256) % 2 ==0:
val =i & Oxff
else:
val = 255 - (i & 0xff)
pixels.setPixelColor(j, Color(val, color[1], color[2]))
pixels.show()
time.sleep(wait/1000.0)
yield
if once == True:

break

def dim_color(color, width):
for i in range(0,3):
color[i] = color[i]/width

return color



def knight_rider(pixels, color, wait):

next(clear(pixels))

print(">> running knight rider")

pos =2

direction =1

while True:
#pixels.setPixelColor(pos - 2, Color(16, 0, 0)) # Dark red
#pixels.setPixelColor(pos - 1, Color(128, 0, 0)) # Medium red
#pixels.setPixelColor(pos, Color(255, 0, 0)) # brightest
#pixels.setPixelColor(pos + 1, Color(128, 0, 0)) # Medium red
#if (pos + 2) < pixels.numPixels():
# pixels.setPixelColor(pos + 2, Color(16, 0, 0))
pixels.setPixelColor(pos-2,Color(color[0]>>5, color[1]>>5, color[2]>>5))
pixels.setPixelColor(pos-1,Color(color[0]>>2, color[1]>>2, color[2]>>2))
pixels.setPixelColor(pos,Color(color[0], color[1], color[2]))
pixels.setPixelColor(pos+1,Color(color[0]>>2, color[1]>>2, color[2]>>2))
if(pos+2) < pixels.numPixels():

pixels.setPixelColor(pos+2,Color(color[0]>>5, color[1]>>5, color[2]>>5))

pixels.show()

time.sleep(wait/1000.0)



yield
for j in range(-2, 2):
pixels.setPixelColor(pos + j, Color(0, 0, 0))
if (pos + 2) < pixels.numPixels():
pixels.setPixelColor(pos + 2, Color(0, 0, 0))
pos += direction
if pos-2<0:
pos =2
direction = -direction
elif pos >= (pixels.numPixels() - 1):
pos = pixels.numPixels() - 2

direction = -direction

def light_up_part_of_tree(pixels, color, parts, index):
next(clear(pixels))
print(">> running light up part of the tree’)
while True:
group = pixels.numPixels() / parts
start_idx = int(pixels.numPixels() - group * (index + 1))
last_idx = int(start_idx + group)

for i in range(start_idx, last_idx + 1):



pixels.setPixelColor(i, Color(color[0],color[1],color[2]))
pixels.show()

yield

def on_connect(client, userdata, flags, rc):
print(f"Connected with result code {rc}")

client.subscribe(MQTT_TOPIC)

def on_message(client, userdata, msg):

global scenario

try:
topic = msg.topic
message = msg.payload.decode("utf-8")
print("message received: '{}"".format(message))
payload = json.loads(message)
color = payload.get("color", [0,0,0])
delay = int(payload.get("duration”, 100))
name = payload.get("'scenario”, "clear™)
if name == "clear":

scenario = clear(strip)



elif name == "rainbow":

scenario = rainbow_cycle(strip, delay)
elif name == 'set color":

scenario = set_color(strip, color)
elif name == 'bounce":

scenario = bounce(strip, color, delay)
elif name == "cycle":

scenario = cycle(strip, color, delay)
elif name == "random color".

scenario = set_random_color(strip, delay)
elif name == 'fade".

scenario = fade(strip, color, delay)
elif name == 'knight rider"

scenario = knight_rider(strip, color, delay)
elif name == "part of tree".

index = int(payload.get(‘index’, 0))

parts = int(payload.get(‘parts’, 10))

scenario = light_up_part_of _tree(strip, color, parts, index)
else:

print('Error: Unknown scenario "{}"".format(name))

return



except Exception as ex:
print('Error: {}'.format(ex))
return

#finally:

#gc.collect()

strip = Adafruit_NeoPixel(LED_COUNT, LED PIN, LED FREQ HZ, LED DMA,
LED_INVERT, LED_BRIGHTNESS, LED_CHANNEL)

strip.begin()
global scenario

scenario = clear(strip)

client = mqtt.Client()

client.on_connect = on_connect

client.on_message = on_message
client.will_set("rasperry/status”, b"{'status": 'Off'}")

client.connect(MQTT_BROKER, 1883, 60)

print(‘'waiting for message...")
while True:
client.loop(.01)

next(scenario)
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