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'i Zasto Micro:Maqueen?

* pristupacna cijena

* jednostavna konstrukcija 1 koriStenje

* veliCina dlana

* jednostavan za pocetnike

* programiranje pomocu blok naredbi Mind+
* upravljanje uz pomo¢ Micro:bita




Sto je Micro:Maqueen?

* ultrazvucni senzor,

* senzor za pracenje linije,
 zujalicu,

* svyjetlece diode te

* prikljucke za dodatne komponente.

I Micro:Magueen je mobilni robot upravljan micro:bitom koji sadrzi:




Ultrazvuéni senzor

Zujalica
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‘o ll «— micro:bitplogica

<+ KotacCi

LED Svjetla

Izvor: DFROBOT



https://www.dfrobot.com/

Senzori za pracenje linije

Zujalica

IR prijamnik

Svjetlece diode .
RGB diode

Prikljuc¢ak za ultrazvucéni senzor
I2C sucelje B
Prikljucci za servo motore
Prikljucci za dodatne -
komponente |
10. Prikljucak za micro:bit plocicu
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Izvor: DFROBOT
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https://www.dfrobot.com/




'i Preuzimanje programa Mind+

Posjetite mreznu stranicu na poveznici http://www.mindplus.cc kako bi preuzeli program.
Cigly Project w Leaming v Connect Device w

[#] upload Code ) | arduino C

Naredbe

ProSirenja €—



http://www.mindplus.cc/

' PRIPREMA

Za programiranje micro:Maqueen
robota potrebno je u Mind+ dodati
proSirenja s naredbama za njegovo
kretanje, pracenje linije, detektiranje
prepreka, ukljucivanje 1
iskljucivanje svjetlecih dioda 1

drugo.

Load Projecl
|

! Save Project

! Save As

—

Recantly Editac -

111 Voo

Board Shield Sensor Actuator Communication Display Function Intel

Can't find what you want =to find more

Maqueen




" DODAVANJE NAREDBI | NJIHOVO BRISANJE IZ EDITORA

. fezh when microbit pin PO -

Povuci naredbu u editor drzeci lijevu tipku misa.

fesh when microbit pin PO~ d

Povuci blok u lijevo

kako bi ga Obrisali ili P dot screen

feal display pattern

;" Joah Maqueen Starts

forever

dean display pattern it

mmmmm
Delete Block
hight light block

desnim klikom misa

(M ECE B hello world *

u izborniku odaberi —

Delete block. Ay —




Prenesite program koji smo napravili na micro:bit
kako pokazuje uputa..

1. Povezite micro:bit sa ra¢unalom pomocu USB.

~h—
A

2. Povezite Magueen samind+.

COMB8-Microbit -

Connect Device «

e * Ime kanala ¢e se prikazati u
COMB-Microbit . ] . .
povowoeeeesreesremseee—s izborniku kada se microbit

uspjesno poveze sa racunalom.

PRIJENOS PROGRAMA

3. Prijenos programa na micro: bit

U ‘ | Upl[}ad Burning

— Upload Pragress:55%
J —
‘Auto Generate

Kada traka napretka

dosegne 100%,
Prijenos je dovrsen.

Klik
“Upload”

4. Pokrenite Magueen
Kada je program prenesen, ukljucite prekidac za
napajanje na kako bi pokrenuli Magueen.

UKkljucite prekidac za napajanje




Naredbe i1z
Maqueen
ekstenzije




| Kontrola motora

Prvi argument naredbe se odnosi na smjer kretanja robota.
Drugi argument naredbe je brzina kretanja.
e Vrijednost se kreée od 0 do 255.

turn left
turn right

deah robot move forward + 'at speed

* Prvi argument naredbe oznacava na koji motor se odnosi —
lijevi ili desni.

 Drugi argument naredbe se odnosi na smjer kretanja robota
naprijed, nazad, lijjevo, desno.

* Treci argument naredbe je brzina kretanja.
Vrijednost se krece od 0 do 255.

doal motor left + move Forward » at speed

Naredba za zaustavljanje rad motora.

dzah robot (left and right motors) stops

TS \ ‘' w4
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] Naredba u programu javlja vrijednost koju ocCitava
Jomh read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) ultrazvuéni senzor, a to je udaljenost robota od

predmeta koji se nalazi ispred njega.

Naredba za ukljucivanje 1 iskljucivanje crvenih svjetle¢ih

o tum on~  Left(P8) - LED lig dioda na prednjoj strani robota.

Prvi argument je ON/OFF 1 njime se odreduje hoce li
Right(P12) oznacena svjetleca diode biti uklju€ena il1 1iskljucena.

Drugi argument oznacava svjetlecu diodu (lijevu 1l1 desnu).

) ) * Naredba u programu javlja vrijednost koju ocCitava
NS TGRS ECOEESETY  senzor za pracenje linije. Ako je senzor na crnoj

podlozi, ta vrijednost ¢e biti 0, a ako je na bijeloj
Left(P13) c e 7
) podlozi bit ¢e 1.
Right(P14)

» Argument left/right oznacava na koji senzor se naredba
odnosi.

TS \ ‘' w4




deah Pin P15 the RGBO (0) » LED display color

RGBO (0)
RGB1 (1)
RGB2 (2)
RGB3 (3)
All (-1)

deah display pattern e

Oe®@®O

foah display
111 VA YAy

» Naredba za prikaz teksta na micro:bitu

Naredba za ukljucivanje RGB svjetlecih dioda na
donjoj strani robota.

Prvi argument je odreduje koja RGB svjetleca diode ¢e
biti ukljucena.

Drugi argument oznacava boju kojom e svijetliti RGB
svjetleca dioda.

Naredba za prikaz uzorka na micro:bitu

14




1. Zadatak
. Kretanje Maqueena




'I Zadatak: Naredbe:

‘ * Ukljucite LED svjetla na
Maqueenu

* Prikazite nasmijeseno lice

* Magueen prosece stazom u obliku
kvadrata

e Zaustavite Maqueen

e Prikazite tuzno lice



@ Maqueen Starts & Maqueen Starts

doah robot move forward » at speed (200 ]
wait @) seconds doah robot move forward » at speed

doah robot turnright - at speed (50

wait o seconds E@] robot turn right » at speed @




[{&h Maqueen Starts

deah Maqueen Starts
d&h turn on~  Left(P8) v LED light

dogh tun on~  Left(P8) v LED light
doah turn on~-  Right(P12) » LED light

deah turn on~  Right(P12) »+ LED light
doah display pattern ...

doah robot move forward » at speed

wait @) seconds

fezh robot turnright + atspeed @
wait @ seconds

doah display pattern L.




RjeSenje doah Maqueen Starts

. [@h turn on~  Left(P8) + LED light

doah turn on~-  Right(P12) » LED light

doah display pattern ...

doah robot move forward v at speed

wait @) seconds

doah robot turnright » at speed E50.
wait @) seconds

doah display pattern Lo



2. Zadatak




| Zadatak:

 Ocitajte jacinu osvjetljenja

* Ako je svjetlo jace od 220
* neka se robot kre¢e naprijed S
« RGB svjetla neka svijetle plavom bojom

* Inace

e zaustavite robota i
* ugasite RGB svjetla

ﬁh robot move forward v at speed

Naredbe:

ﬁh Maqueen Starts I@] pin P15 clear all LEDs

O

Iﬁh pin P15the RGBO (0) » LED display color

ﬁh robot (left and right motors) stops E
[[&h read ambient light brightness J.

E@] pin P15 rotate pixels by o




& Maqueen Starts

forever

[@h read ambient light brightness :-- then

doah robot move forward ~ at speed

doah robot (left and right motors) stops




doah Maqueen Starts

forever

if doal read ambient light brightness > then

robot move forward ~ at speed

pin P15 the RGBO (0) » LED display color

robot (left and right motors) stops

pin P15 clear all LEDs




RjeSenje

doah Maqueen Starts

forever
if doah read ambient light brightness > then
robot move forward + at speed
pin P15 the RGBO (0) ~ LED display color

pin P15 rotate pixels by @

robot (left and right motors) stops

pin P15 clear all LEDs




3. Zadatak




'I Zadatak: Naredbe:

‘  Prikazite oCitanu temperaturu

» Ako je temperatura >15 neka robot zauvijek:

* svira melodiju Entertainer,

* RGB(0) neka svijetli ljubi¢astom bojom,
* rotirajte pixel za 1,

 pauza 0.5 sek

« RGB(0) neka svijetli zelenom bojom,

ot b v D
wait seconds display
 pauza 0.5 sek

Iﬁh pin P15 the RGBO (0) » LED display color

26
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c v . [@ Maqueen Starts
RjesSenje

I if

I forever

doah Pin PO play sound ENTERTAINER ~

doah Pin P15 the RGBO (0) » LED display color

deah Pin P15 rotate pixels by (1]

dozh Pin P15 the RGBO (0) » LED display color

doah PIn P15 rotate pixels by o



4. Zadatak




| Zadatak: Naredbe:

[@h stop background playback

[@h robot move forward * at speed

 Robot stalno ocitava ultrazvucni senzor.

 AKOo su ocitane vrijednosti senzora u rasponu od 10 do 100

* Robot se krece naprijed brzinom 200
» Svira glazbu CHASE i
« Ispisuje Cekaj me

* Inace
Zaustavlja motore

ZaUStaVIJa glazbu [@] GIEIE " hello world " lﬂ] display pattern =:::=

I prikazuje tuzno lice

pin PO play sound CHASE = until down

[@] robot (left and right motors) stops

111 VA YL




[@ Maqueen Starts

forever

[@h read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) = m and dﬁh read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) < m then

[@h robot move forward + at speed

else

&h robot (left and right motors) stops



[&h read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) = @ and [Eh read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) < m then

robot move forward + at speed

pin PO play sound CHASE

robot (left and right motors) stops

stop background playback




RjeSenje

[@h read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) > @ and ﬁh read (P1,P2)ultrasonic sensor (cm) < m then

robot move forward » at speed

pin PO play sound CHASE «

robot (left and right motors) stops

stop background playback

display pattern _:.:_

L1 1 VALY



5. Zadatak




Zadatak:

Izradite program u kojem robot vozi po liniji..
* Robot stalno ocitava senzor za pracenje linije.

 Ako desni senzor izade sa linije robot neka
skrene lijevo

 Ako lijevi senzor izade sa linije robot neka
skrene desno

« AKko su oba senzora iznad linije robot neka vozi
ravno

Naredbe:

I@J robot move forward » at speed @

- E
robot turnrnight » at speed

[@] robot turnleft + at speed

[Eh read Left(P13) » line tracking sensor

ﬁh read Right(P14) » line tracking sensor




RjeSenje

[ﬁh Maqueen Starts

forever

if dooh read Left(P13) - linetrackingsensor = @) and (fggh read Right(P14) ~ line tracking sensor = i) “then

ﬁh robot move forward »~ at speed

else

if deah read Left(P13) - line tracking sensor =0 and (ocoh read Right(P14) ~ line tracking sensor =o then

doah robot turnleft~ atspeed

else

if deah read Left(P13) ~ line tracking sensor =o and (gah read Right(P14) ~ line tracking sensor =o then

doah robot turnright v at speed




Wtanj a7

Valentina Blaskovi¢ Daniela Orlovi¢

@ valentina.blaskovic@skole.hr ﬁ daniela.orlovic@skole.hr

pad

36



mailto:valentina.blaskovic@skole.hr
mailto:daniela.orlovic@skole.hr

