Micro:bit Fidi auticko SAM Labs

Postup a popis kédu ovladani auticka

Prerekvizity

Pripojeni BBC micro:bit do prostredi SamSpace, hex soubor nahrany v BBC micro:bit.
»Ahoj svéte" na BBC micro:bit, zobrazeni hodnot.
Pripojeni motork( do prostfedi SamSpace.

Spusténi projektu.

Vzad

Pravy Levy
motor u I'- motor

Vpred



Micro:bit fidi auticko SAM Labs

Jizda vpied a vzad ovladana tlaéitky A/B, zastaveni

1. Naprogramovani tlaéitek A/B:
Po stisknuti tlaCitka A se autiCko rozjede.

Po stisknuti tla¢itka B se auti¢ko zastavi.

/ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . \

when micro:bit i . . Bl when micro:bit

set [[ite .08 motor speed to ﬂ L set [t .08 motor speed to n

set [FEIIMES motor speed to m . A set [FIEa MRl motor speed to n

.

2. Uprava naprogramovani tladitek A/B:
Po stisknuti a nasledném uvolnéni tlacitka A se autiCko rozjede.

Po stisknuti a nasledném uvolnéni tlac¢itka B se auticko zastavi.

when micro:bit 5 " ' B when micro:bit

LRI motor speed to ﬂ S« [[fside1ol: 008 motor speed to n

set LIRS motor speed to m L set [ Mea motor speed to n )
=55 : ‘

3. Upravte program, aby se auti¢ko neotacelo na misté a jelo rovné vpred:

Motorky mame do autic¢ka vlozeny zrcadlové, je tedy potreba zjistit, jestli se nam ve sméru vpred
otaci praveé, nebo levé kolo. Smér otaceni kola zménime obracenim znaménka.

Rychlost 0 znamena zastaveni. Pozor, rychlosti mensi nez cca 40-50 nejsou dostatecné silné na
roztoCeni motorku.

when micro:bit

motor speed to Sk n 18 motor speed to ﬂ

(ETNMEN motor speed to LY NS B WSERE S . 10 ﬂ
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4. Upravte program tak, aby pfi stisku tlac¢itka A jelo auticko vpred, pFi stisku tlac¢itka B jelo
auticko vzad a pfi dlouhém stisku tlacitka B zastavilo.

/ . . . . . - . . . . . . . . . . . . . \

when micro:bit is . . B when micro:bit

mot | motor speed to ﬂ = o T set [ ) motor speed to n
motor speed to m i T I motor speed to ﬂ

when micro:bit

| motor speed to ﬂ
| motor speed to ﬂ

- /

Vlastni bloky/funkce

Pro prehlednost programu si nyni udélejme funkce pro jizdu vpred, vzad a zastaveni.

/ . . . . . . . . . . \

speed

speed
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Zataceni aneb jizda pomoci akcelerometru

Upravte predchozi program tak, ze misto tla¢itek A/B pro jizdu vpfed a vzad vyuzijete hodnot
z akcelerometru pro jizdu vpfed/vzad. Pro zastaveni nechme tlacitko B, jakd budou Uskali tohoto
programu? Jak vyresit zastaveni lépe?

Nejprve prozkoumejte vlevo hodnoty akcelerometru z BBC micro:bit. Kterou osu vyuzijete pro
jizdu vpfed/vzad?

4 N
CONNECTED DEVICES
micro:bit O &*
false Pro jizdu vpred zvolime osu Y,
nabyva hodnot od -1024 do 1024.
Bude stacit pro zastaveni hodnota
false pravé 0? Nebo bude lepsi pouzit
rozsah hodnot, kde budeme chtit,
aby autic¢ko stalo? Pro&?
o Pro jizdu vpred volime zaporné
hodnoty, vzad kladné. V rozsahu
29 cca -200 az 200 zastaveni.
Accelerometer Budeme potfebovat promeénnou,
do které si budeme ukladat
hodnotu z vybrané osy
29 akcelerometru BBC micro:bitu.
128
-1040
. J
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program start

repeat forever
do . ] get micro:bit axis acceleration
O
do dopredu
.
else it
do dozadu
—
else | zastav
=
L —

* speed

* speed

Auticko nam nyni jezdi stale stejnou rychlosti. Mohli bychom vyuzit hodnot akcelerometru, aby
jezdilo rychle podle naklonu BBC micro:bitu. Pozor na smér jizdy vpred (zaporné hodnoty osy Y).

/ . . . . . . . . . . . - . . . . . . . . . . \

program start
repeat forever * . . * ’ ) motor speed
do )

get micro:bit
= motor speed

3 to

wr speed

* speed

else | zastav
e

S

Lze nyni nahradit jizdu vpfed a vzad jen jednou funkci?



Micro:bit fidi auticko SAM Labs

A nyni se pustime do zataceni, vyuzijeme jednoho, nebo obou motorkd?
A kterou osu?

e

program start

repeat forever

* speed to

~ speed to ﬂm

motor speed to ﬂ

motor speed to ﬂ




