LEGO és micro:bit kéz a kézben

I rész
WEgyben bisziink, kéz a kézben indulunk.”
(John Paul)

1. A Ring:bit Bricks Pack bemutatasa

Az 1. abran lathat6 Elecfreaks Ring:bit Bricks Pack egy igen hasznos micro:bit kitetjesztés,
amely lehetGvé teszi, hogy LEGO TECHNIC® elemekhez csatlakoztassuk a micro:bitet, és
ezaltal egyszerd robotokat épitsink. N S

A csomag tartalmaz egy nyomtatott huzalozasa \ = A‘ mM &
lemezt (NYAK, PCB) a micro:bit szamara. Ez kib6- |
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A csomag két, LEGO-elemekhez épithet szer- 1. 4bra: A Ring:bit Bricks Pack
vomotort tartalmaz. A szervomotor olyan motor,
amely lehetévé teszi a motortengely pontos pozicidjanak, valamint a fordulatszimnak és/vagy
a gyorsulasnak az iranyitasat. A szervomotor bemendjele villamos fesziiltség vagy aram, ki-
meno jele szogelfordulas vagy mechanikai elmozdulas. Jellemzdje a rendkiviil gyors indulas és
forgasiranyvaltds, valamint egy adott pozicioba térténé pontos bedllas. A szervomotor tehat
mindig ismeri az aktualis pozicijat és a célpozicidt. A szervomotorok vezérlése 3 huzalon
torténik a GVS szabvany szerint. Itt barna vagy fekete a f6ld (G), piros a fesziltség (V), sarga
ajel (S). A szervomotor vezérlése egy impulzusszélesség-modulalt (PWM) jel kiildésével tor-
ténik a vezérl6huzalon keresztdl.

A Ring:bit Bricks Pack egy 10 LED-es 6ntapad6s RGB szinvaltés LED szalagot is tartal-
maz. A LED fénykibocsaté didda (Light Emitting Diode), a rakapcsolt egyenfesziiltség hata-
sara fényt bocsat ki. A LED-et 1955-ben talaltak fel, ekkor vizsgaltak a gallium-arzenid félve-
zetOk altal elektromos aram gerjesztés hatasara kibocsatott infravoros fényt. 1962-ben fejlesz-
tették ki a gyakorlatban is haszndlhaté lathat6 fényd diodat. A szines LED-vilagitas specidlis
lehetSsége az RGB vilagitas. Ekkor egy piros (R), egy z6ld (G) és egy kék (B) LED és egy
specialis vezétlS segitségével a szivarvany Gsszes szine eléllithaté. A harom alapszint LED-
et kiilénb6z6 fényerével mikodtetjik, igy jon létre a kell6 fényhatas. A szintén GVS szabvany
szerint vezérelheté LED szalag szegmensekbdl épiil fel. A szegmensek egymassal sorba k6tott
LED-ekbdl allnak, a szegmenseket viszont parhuzamosan vagy akar sorosan tovabb lehet
kotni, igy a LED szalag b6vithet6 és a szegmensek vagopontjainal vaghato is.

csatlakoztathaték a  szervomotorok. A NYAK £y
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A fentieken kiviil a csomag tartalmaz 6 befGttesgumit (ezek példaul a katapulthoz kellenek)
és egy kis csavarhizot is.

Természetesen a Ring:bit Bricks Pack 206 LEGO TECHNIC-szerl elemeket is tartal-
maz, amelyek segitségével kilénb6z6 robotokat, alakzatokat épithetiink, koztik kozleke-
dési lampat, intelligens autét, h6mérséklet-szabalyozott ventilatort, intelligens asztali ldm-
pat, ablaktorl6t, katapultot. A https://www.clecfreaks.com/learn-en/microbitKit/ting-
bit_bricks_pack/index.html honlapon szerelési utmutatdkat, kddolasi segédleteket taldlunk.

2. LEGO-elemek
Sajnos sem a dobozban, sem a honlapon nem talalhaté meg a LEGO TECHNIC kom-
patibilis elemek leltara, igy ezt elkészitettiik (2. dbra).

A szett 2 kereket, 3 tipust fogaskereket, 9 tipusu csatlakozdelemet és pint, 5 tipusa ten-
gelyt, 20-féle lapos TECHNIC elemet tartalmaz.

A adaddd el Y P =

20x  10x 10x 40x 10x 10x  2x  10x  2x
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2. abra: LEGO TECHNIC kompatibilis elemek leltira

3. A Ring:bit Bricks Pack programozasa

A Ring:bit Bricks Pack esetén a micro:bit programozasa is Microsoft MakeCode segitség-
ével torténik. A Microsoft MakeCode egy olyan webes felillet, amely a szamitogépek és kiilsé
eszk6zok (pl. micro:bit, LEGO® MINDSTORMS® Education EV3, mas aramkoti és robo-
tikai hardverek stb.) kddolasat, programozasat segiti el6. Az oktatasi céloknak tokéletesen
megfelel, a valtozatos alkalmazasok robotika klubok mikédését, tudomanyos ratartast, gya-
kotlatok levezetését teszi lehet6vé nagyon egyszertien, egységes keretben.

A feliilet érdekessége, hogy vizualis paradigmara épilve grafikusan tudjuk 6sszerakni a
programokat, am a hattérben JavaScript kddot is general, tehat meglesz a teljes imperativ prog-
ram is, igy a feliilet két legfontosabb része a Blocks és a JavaScript.

A MakeCode felillet akirmilyen bongész8bdl egyszettien eléthet a hups:/ [ www.niero-
soft.com/ mafkecode honlapon (3. dbra).
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micro:bit Circuit Playground Express Minecraft

Learn more with micra:bit > Use Circuit Playground Express > Learn more with Minecraft >

LEGO® MINDSTORMS® Cue Arcade
Education EV3

Learn more with Cue > Learn more with Arcade >

3. abra: A MakeCode honlapja

A MakeCode feliileten a programozas azt jelenti, hogy a mikodés szerint csoportositott
Eszkiztarbol blokkokat valasztunk ki, majd azokat a Munkateriileten 6sszerakjuk mas blokkok-
kal. Tgy épitjiik fel a programot.

A MakeCode feliilet a micro:bit programozasat eseményorientaltan, eseményvezérléssel
oldja meg.

Az eseményvezérelt programozas lényege, hogy a teljes program vagy ennek részei, agai
nem szekvencialisan, elére meghatarozott sorrendben futnak le, hanem a vezérlést bizonyos
kilsé vagy belsé események hatdrozzak meg, inditjak el.

A program gy nem mas, mint az események bekévetkezésére valaszul végrehajtott eljara-
sok (Ggynevezett eseménykezeld®) halmaza, amelyek nagyrészt egymastol fiiggetlenil dolgoznak.

Az eseményvezérelt architektirdk ez utébbi okbdl kifolyolag rendkiviil robusztusak és
kénnyen atlathatok.

Programozas soran természetesen nem minden eseményre kell reagalnunk, csak azokra,
amelyek a program szempontjabél elengedhetetlenek. gy a programozé mondja meg, hogy
melyek azok az események, amelyekre egy forrasobjektumon a programnak reagalnia kell,
vagyis a programozo késziti el az egyes eseményekhez az eseménykezelSket.

ElSszor tehat kivalasztjuk a programunkhoz szitkséges eseménykezelSket, ezeket felhe-
lyezzitk a Munkateriiletre, majd beletessziik a sziikséges utasitasokat. Ha Blokk nézetben va-
gyunk, akkor egyszer(ien az egétrel belehtzzuk, ha JavaSerpt nézetben vagyunk, vagy beirjuk,
vagy behtzzuk az egérrel. Ekkor vigyazzunk a zardjelekrel

3.1. A motorok programozisa

A szervomotorok programozasahoz el6szor be kell toltentink a Kiterjesgtések kozil a servo
és/vagy a RingbitCar bévitményt.

A servo b6vitmény (4. abra) a szervomotorok vezérlését latja el.

A Ring:bit Car csomagot és a RingbitCar bévitményt (6. dbra) az Elecfreaks cég fejlesztette
a Tinkercademy kisebb segitségével. Igy kétkerekd intelligens autét valésit meg, amely
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kénnyen programozhaté 6nall6 vagy taviranyités mikédéste. Az auté vonalakat, fényeket tud
kévetni, akadalyokat keriilhet el, rajzolhat, és szamos egyéb feladatot is meg tud valésitani.

Mindkét bévitmény lehet6vé teszi a motorok nagyon kénnyt programozasat. Tekintsiik

at a b6vitmények blokkjait.

A servo bévitménynek (Servos menii — 5. abra) egy pozicionald, két mikodési és harom

konfiguraciés blokkja van, ezek a kévetkezok:

e set servo PIN angle to SZOG®: Az adott SZOG-be forditja a szervomotort. A 90
fokos helyzet az alap vagy semleges helyzet. A szervotengely balra forgatasahoz (az
oramutatd jarasaval ellentétes iranyba) 0 és 90 kozotti fokszamot hasznalhatunk, a
jobbra forgatasahoz (az 6ramutaté jarasaval megegyezG iranyba) pedig 90 és 180 ko-
z6tti fokszamot. A PIN a PO, P1 vagy P2 Iehet, és azt a portot jelSli, amelyre a szervo-
motor csatlakoztatva van.

neopixel microturtle tinkercademy-tinker-kit robotbit

4. abra: A servo és a negpixel bivitmeény

e continuous servo PIN run at SEBESSEG%: A megadott SEBESSEG-gel folyama-
tosan forgatni kezdi a PIN-re csatlakoztatott szervomotort. A folyamatos forgatdsu
szervomotor mind az 6ramutato jarasaval megegyez6 iranyba, mind az 6ramutat6 ja-
rasaval ellentétes iranyba foroghat. Az éramutaté jarasaval megegyez6 iranyt forgatas-
hoz pozitiv szamot adjunk meg, vagyis SEBESSEG > 0, 2z 6ramutaté jarasaval ellen-
tétes irdnyud forgatashoz pedig negativ szazalékos értéket haszndljunk.

e stop servo PIN: Megallitja a PIN-re két6tt szervomotort az aktualis helyzetben.

e sct setvo PIN stop on neutral KI/BE: Megallaskor a servomotort a semleges hely-
zetbe (90°) hozza, ha be van kapcsolva.

e set servo PIN range from SZOG_MIN to SZOG_MAX: Beallitja a szervomotor mi-
nimalis és maximalis forgasi sz6gét. Ha kotlatozni szeretnénk a szervomotor forgasi
tartomanyat, bedllithatjuk a tartomany minimadlis és maximalis forgasi sz6gét. A mini-
malis sz6ghatart 0 és 90 fok k6zott hatdroztak meg, a maximalist pedig 90 és 180 kozott.

e o~ |
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e set servo PIN pulse to SZAM us: A blokk segitségével bellithatjuk a szervomotor

impulzusidejét. A szervomotor a forgatds szOgét vagy sebességét az impulzusjelbdl
hatarozza meg. A digitalis impulzusjelnek csak két értéke lehet: magas és alacsony.
Eppen ezért az id6tartamot (az impulzus bekapesoldsi idejét) hasznaljuk arra, hogy
megmondjuk a szervomotornak, hogy mennyit forogjon. A legtébb hobbiszervo 1
milliszekundum és 2 milliszekundum kéz6tti impulzust hasznal a forgatas vezérlésére.
Az 1 milliszekundumos impulzus azt jelenti, hogy a szervomotor tengelye teljesen
balra fordul, ezt dltalaban O fokos helyzetnek hivijdk. A 2 milliszekundumos impulzus
arra utasitja a szetrvot, hogy forduljon teljesen jobbra, vagyis a 180 fokos helyzetbe. A
0,5 milliszekundumos impulzus az az idGtartam, amely arra utasitja a szervot, hogy
semleges helyzetben maradjon. Igy mikroszekundomokat hasznalva (us) a semleges
helyzet 1500 mikroszekundum, a szervomotor a tengelyt egészen balra forgatja 1000
mikroszekundumnyi impulzussal, jobbra pedig az impulzus 2000 mikroszekundum.
Folyamatos forgatasa szervomotor esetén a tengely nem all meg egy adott helyzetben.
Ebben az esetben a szervonak kildétt impulzus nem poziciot jelent, hanem sebesség-
szamot. A tengely folyamatosan forog, ha 1500 milliszekundumtél eltéré impulzus-
szamot killdiink a szervora. Az 1000 mikroszekundum teljes sebességgel valé forgast
jelent balra, a 2000 mikroszekundum pedig teljes sebességgel valé forgast jobbra. Az
1500 mikroszekundum itt is semleges.
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5. abra: A Servos menii

A RingbitCar bévitmény (RingbitCar menti — 7. abra) 10 blokkot, valamint 2 tovabbi blok-

kot tartalmaz, ezek a kovetkezdok:

set left wheel at pin PIN1 right wheel at PIN2: A bal kerék szervomotorjat a PIN1-
re, a jobb kerékét pedig a PIN2-re allitja be. Itt a listaban PO-tél P16-ig vannak a pinek
felsorolva.

go FORWARD/BACKWARD for MASODPERC seconds: A megadott MASOD-
PERC-ig elére (FORWARD) vagy hatra (BACKWARD) megy.

A
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microturtle tinkercademy-tinker-kit robotbit sonar

BitBot kitronik-servo-lite kitronik-motor-driver RingbitCar

6. abra: A RingbitCar bovitmény

e go FORWARD/BACKWARD for CENTIMETER cm: A megadott CENTIME-
TER-ig el6re (FORWARD) vagy hitra BACKWARD) megy. Figyelem! A CENTI-
METER nem a kerék 4ltal megtett tavolsagot jelenti (e fiigg a kerék méretétdl), ha-
nem csak a motor tengelyének a forgashosszat.

e spin RIGHT/LEFT FOK degrees: A megadott FOK-ig jobbra (RIGHT) vagy balta
(LEFT) fordul. Figyelem! A FOK nem a kerék altal megtett szdget jelenti (ez figg a
kerék méretétol), hanem csak a motor tengelyének a forgasszogét.

e o straight at full speed: ,, Tefies gizzel eldre!”, vagyis a motor menjen egyenesen teljes
sebességgel.

e reverse at full speed: Hatramenet teljes sebességgel.

e turn left at full speed: A motor forduljon balra teljes sebességgel.

e turn right at full speed: A motor forduljon jobbra teljes sebességgel.

e brake: , A/}, vagyis a motor alljon le.

e set left wheel speed at SEBESSEG right wheel speed at SEBESSEG2: A bal kerék
sebességét SEBESSEG1-re, a jobb kerék sebességét pedig SEBESSEG2-re 4llitja.

o tracking state is JELEK: Specialis logikai feltétel, amely a vonalkovetés allapotat vizs-
galja. Ez kiils6-kiilsS, kilsé-belsS, bels6-kiils6 vagy bels6-belsé lehet. Figyelem! Ide
sziikséges a vonalk6vetd érzékeld!

e ultrasonic distance in unit EGYSEG: A megatott EGYSEG-ben (mm, cm, inch) visz-
szatériti az utrahangos érzékel6 altal mért tavolsagot. Figyelem! Ide sziikséges az ult-
rahangos érzékel6!

®
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7. abra: A RingbitCar menii
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3.2. A LED szalag programozisa

A LED szalag programozasahoz el6sz6r be kell toltentink a Kizerjesztése kozil a neopixel
bévitményt (4. dbra). Ez a bévitmény telepiti a rendszerbe a Negpixel (8. abra) meniit,
amellyel lehet6ségtink lesz a 20 blokk hasznalatara. Ezek a kovetkezok:

e STRIP legyen NeoPixel at pin PIN with DARAB leds as FORMAT: Egy értékadas-
blokk a STRIP Neopixel valtozora (ez testesiti meg a LED szalagot, ha t6bb LED
szalagunk van, akkor t&bb valtozonk lesz). Beallitja a LED szalag csatlakozasi portjat,
ez a PO — P16 pin valamelyike lehet, a LED-ek DARAB-szamat, valamint a LED-ek
formatumat. A FORMAT RGB (GRB format), RGB+W, valamint RGB (RGB for-
mat) lehet. Az RGB szintér egy olyan additfv szinmodell, ami a v6r6s, z61d és kék fény
kilonb6z6 mértékd keverésével hatirozza meg a kilonb6z6 szineket. Az elnevezése
ezen harom alapszin angol megfelelSinek elsé bettiibél ered: Red (piros), Green (z61d),
Blue (kék). A GRB formatum az RGB forditottja, erre azért van szikség, mert a me-
motidban forditva abrazoljak a szamokat, az RGB+W pedig az RGB-hez hozzaveszi
a fehér (White) értéket is.

e RANGE legyen STRIP range from SZAM with DARAB leds: Egy értékadas-blokk a
RANGE Neopixel valtozéra. A LED szalagrol a SZAM poziciérdl levalaszt DARAB
szamui LED-et, és ez lesz az 4] szalag.

e STRIP show rainbow from SZAM1 to SZAM2: A SZAM1 és a SZAM2 dltal megha-
tarozott szivarvanyt jelentet meg a STRIP LED szalagon. A két paraméter a szinek
intervallumat hatarozza meg,

e STRIP show color SZIN: A teljes STRIP LED szalagot a megadott SZIN-re 4llitja. A
SZIN red (piros), orange (narancs), yellow (sérga), green (z61d), blue (kék), indigo (in-
digd), violet (ibolya), purple (lila), white (fehér), black (fekete), vagy sajat RGB (HSL)
koédok szerint beallitott szin lehet. Feketére allitva térdljik a LED szalagot, vagyis az
Osszes LED kialszik.

@
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8. abra: .4 Neopixel menii

e STRIP show bar graph of SZAM1 up to SZAM2: A STRIP LED mitrixon megjelenit
egy SZAM1, SZAM2 paraméterekkel rendelkez6 oszlopdiagramot.

e STRIP show: Megjeleniti a STRIP LED szalagon a médositasokat.

e STRIP clear: T6tli a STRIP LED szalagot.

e hue SZIN saturation TELITETTSEG luminosity FENYERO: A HSL szintérben a
szinarnyalat (SZIN), TELITETTSEG, FENYERO szinkoordinatik segitségével le-
het egy szint megadni. Ez a szintér az RGB szinmodell alternativ reprezentacidja, ame-
lyet az 1970-es években terveztek a szamitogépes grafika kutatdi, hogy jobban illesz-
kedjen az emberi latas szinalkot6 tulajdonsagaihoz.

e STRIP shift pixels by SZAM: A STRIP LED szalagon SZAM lépéskozzel eltolja a
LED-ck fényeit. Példaul, ha az elsé LED piros, és a SZAM 1, akkor a méasodik LED
lesz piros.

e STRIP rotate pixels by SZAM: A STRIP LED szalagon SZAM Iépéskozzel elforgatja
a LED-ek fényeit. Az elforgatas azt jelenti, hogy az utols6bdl elsé lesz, és az egész
folyamat folytatodik.

e STRIP set pixel white LED at SZAM1 to SZAM2: A STRIP LED szalagon fehér
LED-eket allit be a két SZAM kozott.

e STRIP set pixel color at SZAM to SZIN: A STRIP LED szalag SZAM indexti LED-
jét beallitia az adott SZIN-re. A SZIN red (piros), orange (narancs), yellow (sirga),
green (z61d), blue (kék), indigo (indigd), violet (ibolya), purple (lila), white (fehér), black
(fekete), vagy sajat RGB (HSL) kédok szerint beallitott szin lehet.

e STRIP length: Visszatériti a STRIP LED szalag hosszat.

e STRIP set brightness ERTEK: Beallitia a STRIP LED szalag fényerejét (fényességét).
Az ERTEK egy 0-255 kézétti szam lehet.

e STRIP ease brightness: Konnyed fényerdre valt.

e STRIP power (mA): Visszatériti a STRIP LED szalag aramerésségét milliamperben.

e T~ O
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e STRIP set matrix width SZAM: A STRIP LED métrix szélességét llitja be.

e STRIP set matrix color at x X y Y to SZIN: A STRIP LED mitrix X, Y koordinataja
LED-jét bellitja a megadott SZIN-re. A SZIN red (piros), orange (narancs), yellow
(sarga), green (z06ld), blue (kék), indigo (indigd), violet (ibolya), purple (lila), white (fe-
hér), black (fekete), vagy sajat RGB (HSL) kédok szerint beallitott szin lehet.

e SZIN: El6re definialt szinkonstansok. A SZIN red (piros), orange (narancs), yellow
(sarga), green (z6ld), blue (kék), indigo (indigd), violet (ibolya), purple (lila), white (fe-
hér), black (fekete) lehet.

e red R green G blue B: A megadott RGB értékek szerint hatdrozza meg a szint. Az R,
G, B 0-255 kozott vehet fel értékeket. Az RGB skalan egy szint az hataroz meg, hogy
milyen intenzitas a harom komponense. Ha mindharom 0, akkor az ered6 szin fekete
lesz, ha 255, akkor fehér, az Gsszes koztes érték eredményezi a killonb6z6 arnyalato-
kat.

Példaul, ha a LED szalagot a szivarvany szineiben szeretnénk kigyujtani, majd azt megva-

16sitani, hogy a szinek kérbe forogjanak, a 9. abran lathat6 programot kell Osszeallitanunk.

inditdskor

strip v legyen NeoPixel at pin PO v with e leds as RGB (GRB format) v

strip v show rainbow from ° to @

4llandéan

strip v rotate pixels by °

strip v show

9. abra: Forgd szivarvany a LED szgalagon

4. Egy kis mozg6 robotauto

A btps:/ | www.elecfreaks.com/ learn-en/ microbitKit/
ringbit_bricks_pactk/ ringbit_bricks_pack_case_02.html at-
mutatdsai alapjan készitsiik el a kis robotautét (10.
abra)!

1769-ben a francia N.J. Guinou megépitette a vi-
lag els6 gbzhajtasu haromkerekd autéjat, amelynek
neve Capo Oré volt. A vilag elsé autéjat Carl Benz
(Katlstuhe, 1844. november 25. — Mannheim, 1929.
aprilis 4.), német mérnok, a modern gépkocsitechnika
egyik uttéréije fejlesztette ki 1885 oktoberében. Ez is
egy haromkerekd, am gazmotoros jarma volt.
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10. abra: Egy kis robotantd
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Az dltalunk is hasznalt robottechnika annyiban kiill6nbézik a hagyomanyos autoktdl, hogy
a két fékerék meghajtasara két killonb6z6 motort hasznalunk, a harmadik, tgynevezett boly-
gokerék (amely egy egyszer(i tamasz is lehet) csak arra j6, hogy az autét egyensulyban tartsa.
Tehat nincs kilon kormanyszerkezet, amely a jobbra, illetve balra fordulast valdsitja meg, ha-
nem a két motor mikdédtetésével kormanyozzuk az autét. Az iranyitas a harckocsik, tankok
vezérléséhez hasonld: a két motor eltéré sebességti forgatasa eredményezi a kanyarodast. Ez
pont olyan, mint ahogy egy kétevezds csonakot iranyitunk kormany nélkil. Példaul, az M5
Stuart (1941) harckocsik két Cadillac V8-as motort hasznaltak.

Az el6bbi Gtmutat6 alapjan Osszeszerelt robotautot tébbféleképpen vezérelhetjitk. A
programoknak csak a fantazia szab hatart.

Kovacs Andras Apor,
Kovacs Arpad Apold,
Kovacs Lehel Istvan

LEGO robotok
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12. Feladat

Egy szinérzékelGvel ellatott robot menjen el6re addig, ameddig egy fekete savot nem
érzékel. Menés koézben a robot LED-jei pirosan villogjanak, megallas utin valtsanak
z6ldre!

A feladat megoldasa érdekében csatlakoztassuk a szinérzékel6t a tégla 1-es portjara,
és a robotunkat lassuk el két motorral.

ROBOTC-ben lehetéségiink van arra, hogy a motoroknak sajat nevet adjunk, igy nem
a motorA, motorB konstansokkal hivatkozhatunk rajuk, hanem az altalunk adott nevek-
kel.

Legyen az A portra kétott motor neve jobb, a D portra kététt motor neve pedig bal.

Az atnevezés gy torténik, hogy a Robot menii Motors and Sensors Setup meniisorat
valasztjuk ki, s az innen el6j6vé parbeszédablak Motors fiilében beallitjuk a motorA és a
motor D nevét, a 177. dbra szerint.
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