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Mic:RobI (BBC micro:bit vezérelt) oktatd robot egy olcso, konnyen 0Osszeallithato és

kezelhetd készségfejleszto robot készlet. Erre a tobbféle programozasi platform és a vezeték
nélkili irdnyitas (bluetooth) is kitlind lehetdséget nyujt. Gyartoként és hazai forgalmazoként
teljes korii tamogatast nyujtunk a robotok betizemeléséhez, valamint a programozasahoz.

A csomag tartalma:

O Robot alvaz (konnyl 6sszeszerelés és sok raépitési pont)

© 2x Attételes motor (1:48, a motorok taplalasa: 3V~6V)

@ Kerék, gumival (kerék méret 7cm x 7cm x 2,6 cm)

© 2x Rogzité elem (motorokhoz)

® Csavarok a motor rogzitéséhez

© Univerzalis gorgé kerék és a rogzitéséhez tavtartd és csavarok
O Elemtarto doboz, kapcsoloval (4 db AA ceruza elem)

@ Kétoldalu ragasztd az elemtartd rogzitéséhez

O Motorvezérld panel és a rogzitéséhez sziikséges csavarok (4x M3-20)
O A motorvezérl6 tavtartoja és a rogzitéshez csavar (2xM3-10)
©® Neopixel 8-as LED sor és a rogzitéshez csavar (2xM3-10)

A robotika a gyermekek olyan szabadidos tevékenysége lehet, amely két izgalmas részbol all.

Az elso a robot megépitése, a masodik pedig, hogy életet adnak neki (célunk a programozds
népszertsitése).



A robot dsszeszerelése:

e Egyszer( bekotés és sszeszerelés, nincs sziikség forrasztasra. >
e Nagy teherbirdsi mechanikus alkatrészeket tartalmaz

e Konnyen hasznalhaté elektronikus modulok. A ¥

e Szikséged lesz egy csavarhuzora és egy fogéra <
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3.Rogzitsiik a megadott helyre 2db (M3x10)
csavar segitségével
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5.1gy néz ki a két motor szerelt llpota
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7. Rogzitsiik a tavtartokon keresztiil a gorgot az 8. Helyezziik a motorvezérlot a tavtartora és
alvazhoz rogzitsiik 4 db (M3 anya) csavarral
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9. A neopixeles D tartét is csavarozzuk fel 10. A vezetékeket bujtassuk, majd dugjuk ra a
2db (M3x10) csavarral tiiskesorra (zé;ld P13-as, piros 3V, fekete GND)
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11. A motorok kabeleit bujtassuk, majd 12. Az elemtarto régzitsiik (kétoldalas ragaszto)
csatlakoztassuk a megfeleld sorkapocshoz vezetékeit bujtassuk, majd csatlakoztassuk a
megfeleld sorkapocshoz
A micro:bit nem tartozek, vagy a szettel egyiitt, vagy kiilon be kell szerezni a tovabbiakhoz!

Vetted az els6 akadalyt, ligyes vagy!




A robot életre keltése, azaz programozasa:

Feltételezzlk, hogy a micro:bit programozasaval kapcsolatosan alapszintli ismeretekkel rendelkezink!

(ha még nem a tovabbiak elolvasasa el6tt tessék potolni https://makecode.microbit.org/)

Miel6tt elmertlink, a programozasban néhany dolgot at kell néznink.

A micro:bit egy programozhaté mikrovezérl6 amely ugy tarthatja a kapcsolatot a valods vilaggal, hogy
van 25 csatlakozasi pontja amit PIN-nek nevezink (lasd: https://www.microbit.co.uk/device/pins).
Megkulonboztetjik az un. nagy PIN-eket (0, 1, 2, 3V, GND) ezek a micro:bit aljan viszonylag konnyen
elérhetdk (pl. krokodil csipesz), és van még 20 db kis PIN amely eléréséhez csatlakozoéra van sziikség.

A PIN-ek segitségével tudunk digitalis ki/be és analdg ki/be jeleket kildeni, ill. fogadni, ami
nagymértékben megndveli a bitvezérelt projekteket.

Motorvezérlé panel

A motorokat nem koéthetjik kdzvetlenll a micro:bitre (mikrovezérlére), azon oknal fogva, hogy a
motoroknak nagy aramra van sziksége, amit a mikrokontrollerek nem tudnak leadni. A megoldas az,
hogy egy motorvezérlé panelt hasznalunk, ami a gyenge aramu vezérléjeleket a motorokat meghajté
nagy aramu jelekké alakitja at. A lenti abrabdl kiderll, hogy a motor vezérlésén tul, milyen egyéb
szolgaltatasai vannak.

M1 és M2 motor

\"

P12 és P8

P16 és PO

P

ezérlése:

IN keresztil

P1 felhasznadlhatd, mint

bemenet
digitalis

Tovabbi 3V csatlakozas.

Tuskesoron keresztiil
(beforrasztott)
elérhetd a tobbi PIN

vagy kimenet
/ analég maod.

P2 felhas
bemenet

digitalis / analég méd.

UL L L

zndlhato, mint
vagy kimenet

Tovabbi 3V csatlakozas.

= ==
w- *
Kilsé gombnyomasi Kiilsé gombnyomasi
lehet&ség lehet&ség
GND (fold) BTN_B GND (fold) BTN_A



https://makecode.microbit.org/
https://www.microbit.co.uk/device/pins

Tessék kiprobalni a kovetkez6 eseményeket:

PIN 8 PIN 12 Motor 1 PIN 16 PIN 0 Motor 2
forgasirany forgasirany
0 0 STOP 0 0 STOP
1 0 El6re 1 0 El6re
0 1 Hatra 0 1 Hatra
Brake (tiltott, Brake (tiltott,
1 1 . 1 1 s
révidzar!) révidzar!)

Szoftveresen szabalyozhatjuk a PIN értékét (0 vagy 1). Ez digitalis értelemben jelentheti azt is, hogy ki
vagy bekapcsolom.

Célszeri a teszteléshez valamivel alatamasztani a robotot, a kerekek ne érintkezzenek az asztallal.

22 3llanddan

digitdlis iras, 1b: [CIED é

digitalis iras, 13b: [EIED é

digitdlis iras, 1ab: [FFIED érték:
digitilis iras, 13b: [FIED érték:

sziinet (ezredmp.) 2808

digitdlis iras, 13b: [ZIED é

digitdlis iras, 13b: [EIED &

digitdlis iras, 1ab: [FFIED érték: ﬂ
digitalis iras, 1ab: (GIED rtek: ﬂ

2888

digitdlis iras, 1ab: [EIED érték:

sziinet (ezredmp.)

digitalis iras, 13b: [EJED érték:
digitilis iras, 1ab: [ZFIED érték: ﬂ
digitalis irds, 1ab: (GIEED értek: ﬂ

Ha minden

sziinet (ezredmp.) 2008

igy torténik, akkor nagyon tgyesek vagyunk!

Ebben a részben a kerekek
elére hajtjak a robotot, ha
még sem igy torténne, akkor
felcserélhetjilk a  motor
kabeleket. Ha ez sem, segit

akkor valoszinlleg
érintkezési probléma van,
tessék atvizsgalni
sorkapcsokat.

Pillanatra megallitjuk a
robotot.

Hatra felé mozgas.




Osszefoglalva:

PIN O PIN 8 PIN 12 PIN 16 | HATAS

Kl Kl Kl A robot all6 helyzetben van

Kl Kl O\ \=1=B0)V/ =28 A robot egyenesen halad el6re

TOVABB TOVABB Kl A robot egyenes vonalban hatrafelé mozog

A robot balra fordul el6re

Kl Kl Kl TOVABB A robot jobbra fordul elére

. I\ [ohot hatrafelé fordul balra
Kl TOVABB Kl

; I /\ robot hatrafelé fordul jobbra
TOVABB Kl Kl

Ki KI TOVABB

J6 lenne a mozgdas sebességét befolyasolni, erre is van lehetdség.

A PWM vagy az impulzus szélesség
modulécié egy modja annak, hogy a
teljesitményt egy pulzalé jelre
valtoztassuk. Ez  lehetdvé teszi
szamunkra, hogy szabdlyozzuk az
impulzus iranyitdsaval, hogy mennyi
energiat kiildiink a motorokhoz.

22 dllanddan

analég irds, 1ab: érték: PLL)
analég iras, lab: érték: (ML)
f22 sziinet (ezredmp.) 2000
analég iras, lab: érték: (L]
analég irds, 1ab: érték: (L)
HE sziinet (ezredmp.) WL Nem kell vesz6dni a modszeren, a
analog iras, lab: [ZIED értek: WIBCEY bemutatott utasitds megoldja. Nehéz

analog irds, lib: CINCITETITDRED crtek: beléni a kiildendd helyes energia

mérdszamat, de ezt majd tapasztalod.
f22 sziinet (ezredmp.) 2000

Ennyi ismeret birtokdban mar lehet tervezni és kivitelezni komoly alkalmazasokat és palyakat!

Persze még egy izgalmas dolog hatra van a neopixel LED sor, amit a P13-ra (3Vés GND)
csatlakoztattunk. Tulajdonképpen csatlakoztathattuk volna méshova is, de hagyjuk meg mas
izgalmas kiegészitOknek pl. vonalkdvetd modul, akadaly kikeriild, fény kovetd stb.



Jaték
al Képek
Cocllekozd labak Ahhoz, hogy tudjunk utasitast adni a Led sorunknak

% Soros vonal

= Vezérlés

© Csomag hozzdaddsa
- Névtelen

Vilassza a "Csomag hozzaadésa" lehetdséget.

A keresdsavban valassza ki a "neopixel" négyzetet.

Add Package... ? x

Search or enter project URL...

fo Functions

devices bluetooth
1

Camera, remote control and other Bluetooth services i= Arrays

Bluetooth services T Text
Game
Eal Images

neopixel .

Pins

AdaFruit NeoPixel driver

Ez betdlt egy olyan blokkcsomagot, amely kompatibilis a LED-ekkel, igy nagyon egyszer(
programozni 6ket!

inditaskor

4 -re

% NeoPixel at pin [GEEJED with ﬂ BT RGE (GRB format) -

® a(z) BB gomb lenyomdsdra
set pixel it

set pixel color
set pixel

set pixel color

I| microbi v

Ennyi informécidoval mar csodalatos alkalmazasokat lehet késziteni, oszd meg munkadat és
¢lményeidet. Kiildj képet, video linket a kdvetkez6 cimre: vigvari.gyorgy@vigvari.hu

Vezérelhetjilk robotunkat radids kapcsolaton keresztiil is (egy masik micro:bit-et
taviranyitoként hasznalva) errdl részletesen irtam a http://www.vigvari.hu/termeklap/leirasok/bbc-
microbit-vezetek-nelkuli-radios-kommunikacio 261575 pdf -ben. Ha GamePad-¢ alakitjuk a
vezérld (ado) micro:bitet akkor valik igazan izgalmassa az alkalmazas.



mailto:vigvari.gyorgy@vigvari.hu
http://www.vigvari.hu/termeklap/leirasok/bbc-microbit-vezetek-nelkuli-radios-kommunikacio_261575
http://www.vigvari.hu/termeklap/leirasok/bbc-microbit-vezetek-nelkuli-radios-kommunikacio_261575

Vezérelhetjiik robotunkat bluetooth kapcsolaton keresztiil is pl. a telefonunkrol, viszont igy a
neopixel utasitasokat nem tudjuk majd haszndlni. A bluetooth kapcsolddast egy masik
dokumentum tartalmazza, amit a weblapon/leirasok meniiben fogunk elérni.

Tovabbi modulok illeszthetok a robothoz: vonalkdvetd, akadalykikeriild, robotkar stb.

Végtelen bévitési lehetdségek (nagyon sok szabad tiiske all még rendelkezésre)!
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Mic:RobLi
Akadaly kikeriil6 modul

Epitsiink egy olyan autondm robotot, amely akadaly (iitkdzés) esetén elfordul (kikeriili az akadalyt),
vagy hatrafelé megy, és ugy fordul el.

Ahhoz hogy ez megvaldsithatd legyen, elGszor is érzékelnie az Utkozést (akadalyt). A szenzornak
érzékelnie kell az akadalyt, és olyan valaszjelet kell adnia, amit a robotvezérlé értelmezni tud. Amit
haszndlni fogunk az aldbbi szenzor:

Mikrokapcsolé iitkozés érzékeléshez (ebbdl 2 db-ra lesz sziikséglink, amit tartalmaz a csomag a
megfelel§ tavtartoval és rogzitési lehetéséggel).

A motorvezérldn van olyan illesztési pont (2 db) ahova kapcsoldt lehet csatlakoztatni.




Szereljiik fel a képen lathaté modon!

Letudjuk kérdezni a kapcsolok (szenzorok) allapotat. El6szor teszteljiik le, hogy mindent
helyesen kotottiink be.

® a(z) gomb lenyomva
Megdll, hitra és forolul!

kiildnben ha ® a(z) 3 gomb lenyomva

kiilénben ha ® a(z) EB) gomb lenyomva

BéRésen halad elbre, virja a Le
kRizdendd akaddlyt!

frjuk meg a programunkat természetesen itt is hasznalhatjuk a neopixel vilagitast és a szabad
tiiskék még szamos bovitési lehetdséget biztositanak.
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Mic:Robi
Vonalkoévet6é modul:

J6 lenne egy autoném robotot létrehozni, amely kdveti a padldn (asztalon, papiron stb.) |évé vonalat,
amely egy fekete szigetelGszalag csik.

Ahhoz hogy egyaltalan kovetni tudja a robot a vonalat, el6szor is érzékelnie kell azt. A szenzornak
érzékelnie kell a vonalat, és olyan vdlaszjelet kell adnia, amit a robotvezérl6 értelmezni tud. A vonal
érzékelése tobbféleképpen tehet6 meg és tobb szenzort ki is prébdltam. A vélasztdsom az aldbbi

eszkozre esett:

Ehhez készitettlink egy csavarral rogzithet6 keretet, igy rogzithet6 az alvaz elejére és csatlakozd
vezetékkel lattuk el.

Hova kossiik (csatlakoztassuk) a vezetékeket?

A szenzornak sziiksége van GND (fold), VCC ( 3V) és OUT ( itt kildi az olvasott értéket)

LU UL UGB




Lathatjuk, hogy az OUT jelek a P1 és P2 csatlakozdba futnak, itt lehet majd rakérdezni az értékre.

2= dllandéan

beillitdsa [| @ analdg olvasas, lab:

i szam kiirdsa (| [FEIEITA g

Kérdezziik le a bal_szenzor értékét, ha vilagos a felllet és kérdezzUk le, ha sétét (fekete szalag néhany cm-re),
majd végezzuk el a jobb_szenzorral is, megallapithaté a kiiszéb szam. Mar csak el kell ddntendnk, hogy mi

torténjen motor elére vagy allj.
Loop()
Bal szenzor értékének
beolvasdsa

Jobb szenzor értékének
beolvasdsa

Robot elére
(Bal és Jobb motor elére)

Bal szenzor a padl6 felett
van ES a Jobb szenzor
is a padlé felett van?

-

Fordulas balra
(Bal motor: stop,
Jobb motor: elére)

Bal szenzor a vonal felett
van ES a Jobb szenzor
a padlo6 felett van?

Fordulas jobbra
(Bal motor: elére,
Jobb motor: stop)

Bal szenzor a padl6 felett
van ES a Jobb szenzor
a vonal felett van?

T T

(Keresztez6dés!)
I

Robot elére

Bal ES a Jobb szenzor
(Bal és Jobb motor elére)

is a vonal felett van?

-

Vdrakozas 50ms-ig

A vérakozas értéke csak példa, biztosan kell majd valtoztatni. Ha els6re nem koveti a vonalat
ne csiiggedj nekem is sokadszorra jott Gssze!

Ennyi informécioval mar lehet boldogulni, oszd meg munkadat és élményeidet. Kiildj képet,
video linket a kdvetkezd cimre: vigvari.gyorgy@vigvari.hu

Ha barmivel kapcsolatban kérdésed mertiilne fel, fordulj hozzank bizalommal, a Mic:Robi
csapata készséggel all rendelkezésedre!


mailto:vigvari.gyorgy@vigvari.hu
http://hobbirobot.hu/sites/default/files/Folyamatabra2.jpg

