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Jednoduchd automatizdcia s vyuZitim IFTTT



Uvod

Cielom tejto publikacie je poskytnut praktické navody na zaujimavé a pritom jednoduché riesenia
vyuZivajuce mikropocitacové dosky, ktoré sa vyuzivaju pri vyucbe informatiky na mnohych nasich
Skolach. Vacsina tém a prikladov je uréena pre populdrnu mikropocitacovu dosku BBC Micro:bit,
ktora ma modernu koncepciu, vykonny hardvér a bohatu senzorovu vybavu. Niektoré témy su

z technickych, pripadne praktickych dévodov demonstrované na inych mikropocitacovych doskach.

Ziaci a $tudenti mdzu pomocou nazornych prikladov pochopit, ¢o je to algoritmus a nasledne
vytvérat a ladit jednoduché programy na ovladanie hardvérovych komponentov — snimanie Gdajov
z réznych typov senzorov, spracovavat tieto Udaje a ovladat rézne akéné ¢leny ako su LED diddy,
motorceky, servomotory a podobne. Poznatky potom mézu zdrodit v stati venovanej komplexnejsim
rieSeniam ako su roboty, &i prototypy riedeni pre inteligentny dom. Casto prave pohlad na fungujuice
rieSenie je poslednym kamienkom do mozaiky umoznujici pochopit ako funguju jednoduché
algoritmy.

Vela prikladov zasahuje do oblasti robotiky, ked mikropocitacova doska ovlada roboticky podvozok
vybaveny potrebnymi senzormi. Vyber tohoto ndmetu zodpoveda aktudlnemu stavu ,,domace;j”
robotiky. Ak nepocitame hracky, ur¢ite doma nemate humanoidného robota, ani roboticku ruku na
kuchynskej linke, ktora pomaha pri vareni a inych domacich pracach. Mnohi z vas vSak doma maju
viac, alebo menej inteligentny roboticky vysavac. Pohlad zospodu prezradi, Ze roboticky vysavac sa
pohybuje na rovnakom principe, ako vSetky robotické podvozky v prikladoch z tejto publikacie.

Pokrocilejsie riesenia vyuZivaju pripojenie k internetu, takze su sucastou internetu veci. Preco je
praktické a v mnohych pripadoch dokonca nevyhnutné, aby ste Udaje zo svojho hobby riesenia
ukladali na internet do cloudovych sluZieb? Predstavte si jednoduché riesenie, ktoré meria teplotu

u vas v byte, pripadne v skleniku a podobne. A vy by ste si pomocou mobilného telefén chceli tento
udaj na dialku skontrolovat. Pripojenie cez bluetooth umozZiuje komunikaciu na kratke vzdialenosti —
typicky do 10 metrov. Rovnako aj priama komunikacia cez WiFi si vyZaduje, aby obidva zariadenia,
teda inteligentny teplomer, pripadne iné zariadenie a taktiez smartfén boli pripojené do rovnakej
siete, napriklad k routeru u vas doma. Aby ste sa mohli pohodIne pripojit zo smartféonu bez ohladu na
to, kde sa nachadzate, najjednoduchsie sa to da vyriesit tak, Zze senzor bude posielat Udaje do
cloudovej sluzby a vy sa v pripade potreby k tejto sluzbe pripojite a Gdaje si precitate.

Internet veci je jednym z najrychlejSie sa rozvijajucim trendom nielen v IT, ale prakticky vo vsetkych
odvetviach. Informacie ziskané analyzou obrovského objemu tdajov z prepojenych zariadeni ma
potencial zmenit smerovanie spotrebného priemyslu, vyrobnych odvetvi, zdravotnictva, vyskumu,
byvania a podobne. Inteligentné prepojené zariadenia budu vSade vratane nasich

domacnosti, dokonca aj oblec¢enia. Dokazu reagovat na podnety, ktoré sa dosial ignorovali. Internet
veci je obrovska prileZitost hlavne pre startupy, Cize zacinajluce inovativne firmy. Nielen z hladiska
novych vyrobkov, ale aj vylepSenia existujucich zariadeni, ktoré po doplneni vhodného riadiaceho
modulu a senzorov chytia druhy dych alebo, este vystiznejSie vyjadrené, ziskaju Siesty zmysel.
Pridana hodnota vznikne bud primarne doplnenim zariadeni o nové funkcie, pripadne znizenim jeho
energetickej narocnosti, alebo sekundarne analyzou Udajov zozbieranych z prepojenych zariadeni.



Vyvojové dosky pre vyucbu, hobby rieSenia a prototypovanie

Arduino, BBC Micro:bit, Raspberry Pi, Nucleo... To su nazvy najpopularnejsich vyvojovych dosiek

s mikroprocesormi, primarne urc¢ené pre amatérske hobby rieSenia, na vyucbu programovania

a robotiky, avsak tieto dosky vyuZivaju aj v mnohych firmach pri vyvoji a ladeni prototypov. Dovodom
popularity tychto dosiek je spristupnenie pouZitia miniatirnych Cipov urcenych pre plosni montaz.
MikropocitaCové dosky maju vyvedené signaly zbernice na konektory s rozstupom pinov, alebo
dutiniek 2.5 mm, na ktoré je mozné pripojit vodi¢e s dutinkami, alebo pinmi. Doska BBC Micro:bit
ma dokonca tri porty, napajacie napatie a zem vyvedené na dutinky, do ktorych modzete vloZit vodice
s bananikmi, alebo prichytit vodice s krokosvorkami.

Prakticky na vSetky dosky je mozné nasuvat rozsirujuce moduly, bud $pecializované, napriklad so
senzormi, ¢i vykonovymi ¢lenmi pre krokové motory, alebo univerzalne s prepojovacim polom, alebo
plosnym spojom s maticou pokovenych otvorov, do ktorych je mozné prispajkovat potrebné
suciastky a nasledne ich poprepadjat. Pojem ,nasunut” je relativny. Na dosky typu Arduino, ¢i
Raspberry Pi sa moduly nastvaju. Doska BBC Micro:bit sa do rozsirujicich modulov zastva. Vytvorit
takymto sp6sobom riadiacu jednotku pre robotické vozidlo aj s vykonovou elektronikou na riadenie
motorov je otazka jedného popoludnia.

Pri vybere typu mikropoditacovej dosky je potrebné prihliadat nielen na skidsenosti programatorov,
ale aj na ucel nasadenia napriklad v ramci Studentského projektu. Na jednoduchy zber Udajov je
zbytoc¢né pouzivat vykonné jednodoskové minipocitace typu Raspberry Pi. Zbyto¢ne na nich bezi
operacny systém, ktory zvySuje spotrebu zariadenia. Vhodnejsie su vyvojové dosky, ktoré obsahuju
jednocipovy mikrokontrolér s vyvedenymi zbernicami a dalSimi podpornymi perifériami. Pri vybere
dosky potrebné zvazit, ¢i ma vyvedené potrebné zbernice, ktoré budete potrebovat pre pripojenie
senzorov. A samozrejme moznost pripojenia k internetu. Hlavnou nevyhodou vyvojovych kitov nie je
ich cena, ale objem, hmotnost a hlavne spotreba. Typicky rozmer Cipu je menej ako 1x1 cm, naproti
tomu vyvojova doska ma rozmery 5 x 10 cm, ¢iZze minimalne 50 x viac. Priblizne rovnaky ja aj pomer
hmotnosti. Samozrejme k rozmerom a vahe Cipu treba pripoditat aj plosny spoj a okolité suciastky ale
ten sa da navrhnut rozmerovo velmi Usporne.

Zjednodusene povedané vyvojova doska je perfektna do robotického vozidla a podobnych vacsich
zariadeni, ale ako riadiaca jednotka miniaturneho zariadenia, ¢i inteligentnych hodiniek, kde zalezi na
rozmeroch, alebo drona, kde zaleZi na hmotnosti sa urcite nehodi. Situdcia sa vSak aj v tomto ohlade
zlepsuje a na trh prichadzaju miniaturizované verzie znamych dosiek, niektoré aj vo verzii na
zabudovanie do nositelnych zariadeni a odevu.

Mikropocitacova doska BBC Micro:bit
Video: https://www.youtube.com/watch?v=60MYROdnhoo

Zda sa vdm nazov BBC Micro povedomy? Mate pravdu. Tento mikropocitac vyrabala v 80-tych rokoch
minulého storocia spoloénost Acorn Computer pre vzdeldvaci projekt BBC Computer Literacy Project
a vyuZival sa vo vacsine Skol v Spojenom kralovstve. Napriek pomerne vysokej cene sa vyuzival aj ako
domdci pocitac.



BBC Microcomputer z 80-tych rokov minulého storocia

Vyvoj ide po Spirdle a dopyt po ndzornych pomackach na vyucbu programovania pretrvéva. Preto bol
v roku 2016 vytvoreny jednodoskovy mikropocitac BBC micro:bit s rozmermi 50 x 40 mm, ktory je 70
x mensi a 20 x vykonnejsi, nez pévodny BBC Micro. Rozdielne boli aj zamery tvorcov tychto
mikropocitac¢ov. Cieflom BBC Micro z 80-tych rokov bolo spristupnit drahy mikropoditac ziakom, aby
sa tUto na svoju dobu revoluénud novinku naudili pouzivat, pripadne aj programovat, ¢ize aby rozvijali
svoju kreativitu tymto perspektivnym smerom.

V stcéasnosti su pocitace, tablety aj smartfony beznou sicastou bezného Zivota vietkych vekovych
kategérii. Pracovny trh vytvara velky dopyt pre IT Specialistov a programatorov a tento dopyt sa bude
stupriovat. Preto si tvorcovia mikropocitacovej dosky BBC Micro:bit vytycili rovnaky ciel ako ich
predchodcovia — CiZe aby Ziaci a Studenti rozvijali svoju kreativitu perspektivnym smerom a zacali
programovat, pripadne vytvarat jednoduché konstrukcie a nenapadne hravym a tvorivym sposobom
prenikli do tajov odboru nazyvaného mechatronika.

i
§
[
i
§

Doske BBC Micro:bit méZzeme pokojne dat privlastok skolsky mikropocitaé. Je vysledkom spolocnej
iniciativy Sirokého spektra siukromnych i verejnych organizacii, ktorej cieflom bolo vytvorenie lacnej
platformy na vyucbu informatiky. Iniciativu zastreSila britska verejnopravna televizna spolo¢nost BBC.
Ta v roku 2016 rozdistribuovala jeden Micro:bit kazdému Ziakovi siedmeho roc¢nika v Spojenom
Kralovstve (11 aZ 12 rocni). Doska je dostupna a lacnd, v e-shopoch ju kupite za 15 eur. BBC Micro:bit



je rozsireny aj na mnohych nasich Skolach, kde tuto dosku s prislusenstvom distribuovali rézne
obcianske zdruZenia, niektoré z nich robia aj aktivity na edukaciu ucitelov.

Koncepcia mikropocitacovej dosky

Nech vas nemyli protiklad pojmu Skolsky mikropocitac¢ a konstrukéného formatu dosky BBC Micro:bit.
Namiesto stolného pocitaca s klasickou klavesnicou ma na vyucbu algoritmizacie a programovania
pre Ziakov slUzit mala dosti¢ka plosnych spojov? Konstruktéri Micro:bitu viak velmi dobre vedeli, ¢o
Ziaci a Studenti potrebuju. Dosticka polovi¢nej velkosti kreditnej karty sa pohodIne do vrecka kosele
a ma zanedbatelnd hmotnost, takze sa da bez problémov nosit do skoly a domov. Doska ma
jednoduchy maticovy displej z LED diéd. Pévodny Microbit vyuZival na zobrazovanie televizor, takze
sa vyuzival len v $kolskych u¢ebniach. Daldou vyhodou je univerzalnost, doska sa da vyuZit na vyucbu
programovania hravou formou, ked' Ziak méze vytvorit jednoduchy graficky vzor, naprogramovat
dosku ako hraciu kocku, ktora sa aktivuje potrasenim indikovanym akcelerometrom a na maticovom
displeji zobrazi ndhodnd hodnotu. Moznost bezdrotovo prepojit viac dosiek rozsiruje mnozstvo pre
Ziakov atraktivnych a interaktivnych scenarov. K dispozicii je aj velké mnoZstvo prislusenstva, takze
BBC micro:bit je mozné pouZit na vytvorenie riadiaceho systému pre akukolvek hobby konstrukciu,
mozete vytvorit roboticky podvozok, riadiacu a spinaciu jednotku ovladajlcu svetla a iné subsystémy
modelu inteligentného domu a podobne. Bluetooth komunikacia umoznuje prepojit micro:bit so
smartfénom. K dispozicii je aj modul, ktory umozriuje pripojit BBC Micro:bit k Wifi a povysit tito
Skolsku mikropocitacovu dosku na plnohodnotnu loT platformu. Takze ak to zosumarizujeme, toto
malé a lacné zariadenie posluzi ako pomocka pre vyucbu programovania, robotiky a pre starsich
Ziakov a Studentov aj na loT projekty

Hardvér a senzory

Hardvérova vybava BBC micro:bit je ovela bohatsia, nez by sa na prvy pohlad mohlo zdat. Na strane
spojov su dve tlacidla oznacené ako A a B a maticovy displej z 25 LED didd. Ten v reverznom médde
funguje aj ako snimac intenzity okolitého svetla Na strane suciastok je senzor pohybu, Cize
akcelerometer, snimac naklonenia, kompas, ¢ize magnetometer a senzor teploty. Micro:bit
podporuje dva druhy bezdrétovej komunikacie - Bluetooth Low Energy (BLE) pre komunikaciu s
mobilnymi zariadeniami a radiovy prenos pre komunikaciu s inymi zariadeniami BBC micro:bit.
TaktieZ je mozna sériova komunikacia s pocitacom cez USB kabel. Srdcom dosky je 32-bitovy
mikrokontrolér ARM Cortex-MO taktovany na 16MHz s 256KB Flash a 16kB RAM. Napdjanie je
realizovatelné tromi sp6sobmi: cez USB kabel; dvoma batériami v Specidlnom drziaku bezne
dodavanom s BBC micro:bit alebo pripojenim batérie priamo na napajacie piny.

reset button battery socket

USB connector
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Jednoducha pripojitelnost

Konektor na okraji plosného spoja ma pat Sirokych kontaktov s pokovenymi otvormi do ktorych je
mozné pripnut vodice s krokosvorkami, alebo zasunut ,bananikové” konektory s priemerom 4 mm. .
Medzi nimi je 20 dalSich Uzkych kontaktov. Tie je mozné vyuZit ked vloZite BBC micro: bit do
vhodného konektora.
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Siroké kontakty s pokovenymi otvormi st oznacené 0, 1, 2, 3V a GND, ¢ize elektrickd zem. Piny 0, 1 a
2 st flexibilné GPIO (general-purpose input/output) porty, ¢ize vo volnom preklade vstupy a vystupy
na vseobecné poutzitie. Tieto tri piny taktiez umoznuju Citat analégové napatia pomocou analégovo-
digitdlneho prevodnika (ADC). Piny 3V a GND su urcené na napajanie dosky. Napatie 3V ziskate

z dvoch do série zapojenych tuzkovych batérii. Ak je doska napajana z USB alebo z batérie cez
konektor na druhej strane dosky, mozZete pouzit 3V pin na napajanie periférnych zariadeni.

Cez siroké kontakty mozete pomocou krokosvoriek, alebo bananikov pripojit rozne stdiastky

a rozsirit tak moznosti samotnej dosky. Tri piny, ktoré mozu fungovat bud ako vstupné vystupné
digitalne porty, alebo ako analdgové vstupy poskytuju ovela viac moZnosti, nez by sa na prvy pohlad
mohlo zdat. Bez toho, aby ste k nim ¢okolvek pripajali ich mézete po prisluShom naprogramovani
vyuzit aj ako dotykové tlacidla. Aby to fungovalo musite sa druhou rukou dotykat pinu GND. Cez
rezistory mozete k tymto pinom pripojit LED diddy, rézne typy senzorov, z hlinikovej félie vytvorené
dotykové plochy, pripadne komponenty elektrotechnickych stavebnic vyuZivajice bananiky. Dokonca
aj stavebnica robotického podvozku vyuZiva na pripojenie riadiacej dosky len Siroké kontakty.

Zbernica a rozSirujuce moduly
Video https://www.youtube.com/watch?v=FFc0J6c7y8k

Velkou vyhodou mikropocitacovej dosky BBC micro:bit je modularnost. Pozorny pohlad na zbernicu
prezradi, Ze medzi Sirokymi kontaktmi su aj Uzke neoznacené kontakty. Na rozdiel od prototypovych
dosiek typu Arduino, ¢i Raspberry k tymto kontaktom nemozZete pripojit prepojovacie vodice, ale
potrebujete konektor, do ktorého dosku micro:bit zasuniete. K dispozicii su dva typy konektorov



v cenovej relacii 5 — 7 eur, ktoré umoznia pripojit micro:bit k bezkontaktnému prepojovaciemu polu,
na ktorom potom mozete realizovat aj zloZitejsie konstrukcie,

P
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Uzke kontakty su v dokumentdcii &islované od 3 do 22. Niektoré z nich su zdielané s hardvérovymi
komponentmi. Napriklad piny 3, 4, 6, 7, 9, 10 su zdielané s niektorymi LED diédami, takze ak
vyuzivate maticovy displej, tieto piny pouzit nemézete. Pin 5 je zdielany s tla¢idlom A a pin 11
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s tlaCidlom B. Pin 5 ma pull-up rezistor, o znamena, Ze na pin je cez rezistor privedené napatie 3V.
Po pripojeni externého tlacidla medzi pin 5 a GND je pri rozpojenom tlacidle na pine 3V, Cize ligicka
jednotka. Po stlaceni tlacidla je na pine 0V, ¢ize logicka nula. Nula na pine generuje udalost stlacenia
tlacidla.

LED Col 1 J{ANALOGIN

Popis pinov konektora BBC micro:bit

Pin 13 GPIO, ktory sa vyuziva pre signal SCK pre rozhranie trojvodiCovej zbernice Serial Peripheral
Interface (SPI). SPI vyuZiva pin 14 ako Master In Slave Out (MISO) a pin 15 pre signal Master Out Slave
In (MOSI). Pin 16 sa vyuZiva aj ako SPI Chip Select. Dal$ie komunika¢né rozhranie 12C vyuziva piny 19
a 20 pre hodinovy signal (SCL) a datovu linku (SDA). Pomocou zbernice a protokolu 12C je mozné
pripojit niekolko zariadeni sic¢asne. Na tito zbernicu je pripojeny aj interny akcelerometer

a magnetometer. Piny 21 a 22 su pripojené na GND.

Na e-shopoch su taktiezZ k dispozicii rozSirujice moduly umozZiiujice ovladdat jednosmerné motory,
servomotory, spinat vacsiu napatovu a prddovu zataz pomocou relé, stavebnice robotickych
podvozkov, moduly displejov, moduly s ovladacimi prvkami usporiadanymi ako na ovladacoch pre
hernu konzolu, pripadne moduly umoziujice pripojit k doske micro:bit moduly pre Raspberry Pi.
Vsetko v cenovej relacii 10 — 25 eur.

Programovanie pomocou blokov aj v Pythone
Na programovanie mikropocitacovej dosky Micro:bit sa pouziva bud online grafické prostredie
MakeCode, v ktorom Ziaci vytvaraju pomocou spdjania blokov funkéné programy, alebo
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programovaci jazyk Python. Prostredie MakeCode na programovanie pomocou grafickych blokov je
vhodné najma pre Ziakov zakladnych skaol.

icro:bit # Home «§ Share

3% Basic
set pull pin P2+~ to upw
® Input
@ Music
© Led forever
il Radio if  digital readpin P2v =+ @) then
c Loops digital write pin PO+ too
X Logic
- 9 digital write pin Pl~ to o
pe = Variables
S o « ® pause (ms) @El{R4
@ Math
digital write pin PO~
A Advanced

digital write pin Pl w

fxy Functions
pause (ms) EIdA4

i= Arrays @®

I' Text
o Game
Ea) Images
Pins

Vyhodou tohoto prostredia je nizka technicka narocnost pripravy pre ucitela, nakolko prostredie je
online a nie je potrebna Ziadna instalacia. Vyvojové prostredie ma prepinac Bloky / JavaScript. Po
prepnuti na JavaScript sa zobrazi kéd v tomto programovacom jazyku, ktory ste vytvorili pomocou
blokov. Po vytvoreni programu v prostredi si Ziak program stiahne ako obycajny subor. BBC micro:bit,
ktory si Ziak medzicasom pripojil k pocitacu pomocou USB kébla, sa na pocitaci zobrazi ako klasické
USB ulozZisko, na ktoré stiahnuty stbor s programom staci skopirovat. Program sa néasledne
automaticky spusti na zariadeni.

Pre pokrocilejsich je k dispozicii aj MicroPython - Specialna verzia jazyku Python na programovanie
hardvéru, v ktorej syntax a velka ¢ast $tandardnych kniznic zostava rovnaka. Ziaci sa tak nemusia ucit
viacero novych jazykov, ten isty vedia vyuzit aj pri hardvéri a aj pri klasickych programovacich
Ulohach. Podobne. ako pri blokovom programovani, je mozné vyuzit online MicroPython editor a
stiahnut vygenerovany program na zariadenie,

Mu 1.0.2 - untitled *

G 0006000000000

Flash Files REPL Plotter Zoom-in Zoom-out  Theme Check Help

microbit

button_a.is_pressed() button_b.is_pressed()
display.scroll("AB")

button_a.is_pres:
display.scroll("A
button_b.1is_pressed()
display.scroll("B")
sleep(100)

Microbit
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no pre vyuZitie rozsirenej funkcionality je vhodné pouzivat prostredie Mu. Mu spristupriuje
interaktivnu konzolu REPL, ktora slizi najma na ladenie programu a hladanie chyb, ako aj interné
datové ulozisko, na ktoré je mozné zapisovat nazbierané (daje zo senzorov.

Micro:bit — digitalny vystup, blikanie LED diédami
Video https://www.youtube.com/watch?v=DwxFkJLOTWU

Tento priklad, ktorého ndmetom je blikanie LED diddam je v kazdom ucebnom texte programovania
pre mikroprocesory. Na rozdiel od dosky Micro:bit, ktord ma maticovy displej schopny zobrazit aj
rolujuci viacznakovy text, niektoré mikrokontrolérové vyvojové dosky, napriklad Arduino nemaju
Ziadny displej. Preto najjednoduchsim spésobom ako sa presved¢it o tom, Ze mate spravna
nainstalované a nakonfigurované vyvojarske nastroje a spravne pripojent mikropocitacovu dosku na
ktorej aplikaciu testujete je blikat LED diddou pripojenou na niektory z digitalnych vystupnych portov.
Tie ma kazda mikropoditacova doska. Cielom aplikacie je blikat LED diddou, ¢ize striedavo nastavovat
na vybranom porte, ku ktorému je diéda pripojena urovne ,logickad 0“ a ,logickal”.

V tejto aplikacii budeme blikat dvoma LED diddy pripojenymi k portom PO a P1. LED diéda ma maly
vnutorny odpor, preto aby ste neznicili mikrokontrolér a LED diddu velkym pradom, LED diddy nie su
pripojené priamo na porty, ale cez rezistory 220 az 330 ohmov, ktoré obmedzuju prad prechadzajuci
diédami. Pri napati 3.3 V a rezistore 330 ohmov bude prud prechadzajtci cez LED diddu 10
miliampérov, Co je pripustna hodnota pre port aj LED diddu. Porty PO a P1 su vyvedené na Siroké
kontakty, takZe zapojenie mbzete zrealizovat pomocou vodicov s bananikmi,

e e o o o
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® e o oo
e e o o o
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Schéma jednoduchého zapojenia, ktora sa da realizovat pomocou vodicov s krokosvorkami, avsak
jednoduchsie a prehladnejsie to bude na prepojovacom poli, pripojenom cez vhodnu redukciu
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Redlne zapojenie na prepojovacom poli

Ledky rozblikate tak, Ze na prislusnych portoch budete striedavo prepinat hodnoty logicka 1 (3,3 V)
a logicka 0 (O V).
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Search Q
forever
232 Basic
® digital write pin Po v to )
Input
© Musi digital write pin Pl + to o
usic
© Led pause (ms) @114
il Radio digital write pin Po v to @
C Loops digital write pin Pl v to o
G Logic pause (ms) ELR4
B o o % = Variables
@ Math

A Advanced

fw Functions

:= Arrays
T Text
@ Game
[za] Images
Pins
JavaScript:
basic.forever (function () {

pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 1)
basic.pause (500)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 0)
basic.pause (500)

Zavedenie kodu aplikacie do dosky Micro:bit

Kéd budete vytvarat priamo na stranke https://makecode.microbit.org. Pripojte vyvojovi dosku do
USB portu poéitada. Poéitat rozpozna zariadenie ako bezny USB klt¢ - otvorf sa prie¢inok s ndzvom
MICROBIT. Po vytvoreni programu ho viete vo forme .hex stboru stiahnut a nahrat do svojho
zariadenia microbit kliknutim na tlacidlo “Stiahnut”. Hex subor ulozte do priec¢inka MICROBIT. Pocas
nahravania na zariadeni blika LEDka pri USB konektore Ked'sa novy stbor s programom nahra do
zariadenia, LEDka prestane blikat a program sa ihned spusti. Zaroven sa subor .hex z prieéinka
vymaze. UzZ nie je potrebny, pretoze jeho obsah je uz nahraty v pamati mikrokontroléra, kde sa
vykondva. VSimnite si v hornej ¢asti prepinac Bloky / JavaScript. Po prepnuti na JavaScript sa zobrazi
kdd v tomto programovacom jazyku, ktory ste vytvorili pomocou blokov. Pri kazdom priklade
ukaZzeme nielen grafické blokové znazornenie algoritmu, ale aj kéd v JavaScripte.

Micro:bit — digitalny vstup, obsluha tlacidla

Digitalne porty sa oznacuju aj skratkou GPIO — (General Purpose Input Output) ¢o v praxi znamena, Ze
mozu fungovat ako vystupné, aj vstupné. Privedenim napatovej Urovne 3.3 V na pin portu sa nastavi
vstup na hodnotu logicka 1. Zapojenie s dvoma LED diédami pripojenymi na porty PO a P1 rozsirime

o tlacidlo pripojené k portu P2
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Rezistory maju hodnotu 220 Ohm.

a kéd upravime tak, aby LED diddy blikali iba vtedy, ak je stlacené tlacidlo.
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Zapojenie s LED diédami a tlacidlom

V tomto priklade bude potrebné vstupny pin inicializovat. Bude fungovat tak, Ze pri nestlacenom
tlacidle bude na vstupnom porte logicka 1 a po zatlaceni logicka nula. Aby ste nemuseli ku tlacidlu
pridavat rezistor pripojeny na jeden vyvod tladidla a napdjacie napatie 3,3 V nakonfigurujeme
vstupny pin do reZzimu pull up, kedy sa aktivuje vnutorny rezistor.



O micro:bit @& Home  «§ share

on start

set pull pin P2+~ to upw

© Led forever
il Radio if digital read pin P2v | =+v (@) then
Loops
c P digital write pin PO+ to e
G Logic
- digital write pin P1+ to c
= Variables
o~ a =
B S o « = pause (ms) @ELR4
@ Math
digital write pin PO v to °
A Advanced

digital write pin Pl+ to o

fw Functions
LU CIN 500 «

Arrays @

T Text

Game

Images

© b 8

Pins

JavaScript

pins.setPull (DigitalPin.P2, PinPullMode.PullUp)
basic.forever (function () {
if (pins.digitalReadPin(DigitalPin.P2) == 0) {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 1)
basic.pause (500)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 0)
basic.pause (500)

Micro:bit — analégovy vstup, obsluha tlacidla
V dalSom mini priklade sa presunieme do analégového sveta a ukazeme nacitanie a jednoduché
grafické znazornenie napétia na pine PO, ktory v tomto pripade bude fungovat ako analégovy vstup.
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Takymto sposobom je mozné napriklad zosnimat uhol natocenia potenciometra zapojeného ako delic
napatia, hodnotu z termistoru, fotorezistoru a podobne. Vstavany analégovo digitalny prevodnik
konvertuje analégovu hodnotu napatia na vstupe z intervalu napati 0 — 3.3 V na interval Ciselnych
hodnot 0 — 1024. Nameranu hodnotu zobrazime ako plosny graf na displeji, presnejsie na matici diod
na doske micro:bit. Napatie budeme regulovat pomocou potenciometra

O micro:bit @ Home

® Input
@ Music
© Led forever

..|I| Radio plot bar graph of analog read pin PO v

Loops RN 1023

Q

3 Logic

" oy 0 ® = Variables
@ Math
A Advanced

fw Functions

= Arrays
T Text
@ Game
[a) Images
Pins
JavaScript
basic.forever (function () {

led.plotBarGraph (
pins.analogReadPin (AnalogPin.PO),
1023
)

})
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Modifikujte predchadzajici priklad tak, aby ste pomocou fotobunky mohli merat intenzitu okolitého

osvetlenia. Softvérovy kdd zostane rovnaky, ako ked' ste merali hodnotu napatia na potenciometri

zapojenom ako napatovy deli¢. Fotobunka je zapojena podla schémy. Rezistor ma hodnotu 10 kOhm.

Rezistor ma hodnotu 20 kOhm.

V poslednom priklade zostane rovnaké hardvérové zapojenie, no zmeni sa softvér. Bude rozliSovat
dve hodnoty osvetlenia. Po Starte sa aplikacia skalibruje, CiZze do premennej ,kalibracia“ sa zapise
aktualna hodnota osvetlenia. Ak bude intenzita okolitého svetla vacsia, alebo rovna tejto hodnote
zmensenej o 2 zobrazi sa na displeji jedna z preddefinovanych ikon. Ak bude hodnota urovne
osvetlenia mensia, zobrazi sa ind ikona.

O micro:bit @& Home  «§ share Js

Search Q
3% Basic
set kalibracia v to analog read pin PO
® Input
@ Music
© Led forever
il Radio set svetlowv to analog read pin PO v
C' Loops if svetlo v <w kalibracia = - o
3 Logic
. show icon =iii= -
B o ¢ ® = Variables
else
@ Math
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show icon i i -
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A Advanced @
fwy Functions
i= Arrays
T Text
o Game
) Images
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JavaScript

let svetlo = 0
let kalibracia = 0
kalibracia = pins.analogReadPin (AnalogPin.PO0)

basic.forever (function () {
svetlo = pins.analogReadPin (AnalogPin.PO0)
if (svetlo < kalibracia - 2) {
basic.showIcon (IconNames.Heart) } else {
basic.showIcon (IconNames.Square)

Hh

Micro:bit — generovanie zvuku

Zakladna kniznica funkcii pre Mciro:bit umozZiiuje aj generovanie ténov zvuku. MozZete nastavit tény
bud’ podla hudobnej stupnice, klaviatury klavira, alebo zadanim frekvencie. Nakolko reproduktor ked
hra hlasnejsie ma vacsi prudovy odber, nepripojime ho priamo na port PO, ale cez NPN tranzistor
podla schémy
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Rezistor ma hodnotu 100 Ohm.
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@micro:bit @A Home & Share JavaScript

forever

32 Basic
U RSN GFAN Middle C

® Input
LGN 100 ~
@ Music
[GUFRLIENGFN Middle E
© Led
. LUV N 100 »
il Radio
c Loops [QUCRLIENGIN Middle G
3 Logic pause (ms) @EULRg
= Variables ring tone (Hz)
fE Math pause (ms) @ULRZ

Advanced

V 4

fw Functions

Arrave

JavaScript:

basic.forever (function () {
music.ringTone (262)
basic.pause (100)
music.ringTone (330)
basic.pause (100)
music.ringTone (392)
basic.pause (100)
music.ringTone (330)
basic.pause (100)

Micro:bit — obsluha udalosti od hardvéru
Video https://www.youtube.com/watch?v=ptNAD9qgTjml

V predchadzajucich prikladoch, kde ste testovali hodnoty na digitdlnom, pripadne analégovom
vstupe ste programovali mikropocitacovu dosku klasicky tak, Ze hlavny program ktory nieco
jednoduché robil periodicky bezal v nekonecnej slucke vytvorenej pomocou cyklu forever. Ak
vytvarate aplikaciu, ktord reaguje na podnety od pouZivatela, alebo od senzorov monitorujucich
veli¢iny okolia alebo procesu, bolo by monitorovanie tychto udalosti v slucke trochu komplikované na
naprogramovanie podmienok. Kéd by bol neprehladny a hlavne mikroprocesor by musel stale bezat v
normalnom rezime a spotrebovavat adekvatne mnoZstvo energie a to aj v pripade, ak by sa pol dnia,
pripadne dlhsie nedialo vobec ni¢. Ovela jednoduchsie a pri spravnom naprogramovani aj
energeticky Uspornejsie je vytvorit udalostami riadeny program a naprogramovat obsluhu udalosti
generovanych hardvérom.

Obsluha udalosti od pouZzivatela rozliSuje interny hardvér, napriklad ak pouzivatel zatlaci niektoré

z tlacidiel A a B integrovanych priamo na doske, pripadne ich zatlaéi siéasne, pripadne udalost od
niektorého senzora, napriklad akcelerometra, snimaca teploty, ¢i osvetlenia a externy hardvér
pripojeny na zbernicu dosky micro:bit. V principe v tom nie je Ziadny rozdiel, akurat interny hardvér
je mozné vo vyvojovom prostredi aj emulovat a graficky znazornit. Nova verzia vyvojového prostredia
dokaze znazornit aj fungovanie niektorych kniznic obsluhujicich externy hardvér pripojeny na
zbernicu, napriklad servomotor.
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Micro:bit — nastavenie farby svetla RGB diddy tlacidlami

V priklade ukdZzeme rozsvietenie RGB LED, ktorej tri vyvody su pripojené k portom PO, P1 a P2 cez
rezistory obmedzujuce prad LED diddou. Hodnotu budeme nastavovat v méde digitalneho vystupu,
Cize moze byt len 0, alebo 3.3 V. Ak na vyvode R LED didédy bude logické 1 a na vyvodoch G a B logicka
nula, LED didda bude svietit cervenou farbou. Ak bude logické 1 na vyvode G, didda bude svietit
zelenou a ak na vyvode B, tak didda bude svietit modrou farbou.
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Rezistory maju hodnotu 100 Ohm.

Farba LED sa nastavi podla toho, ¢i pouzivatel stlacil tlacidlo A, tlacilo B, alebo obidva tlacidla
sucasne. VSimnite si, Ze hlavna slucka, CiZe cyklus forever neobsahuje Ziadny kéd, vSetko sa odohrava
v obsluhe udalosti zatlacenia tlacidla input.onButtonPressed.

«§ Share & Blocks
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JavaScript:

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
pins.digitalWritePin(DigitalPin.P0, 1)
pins.digitalWritePin(DigitalPin.P1, 0)
pins.digitalWritePin(DigitalPin.P2, 0)

})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)

})

input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P1l, 0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)

})

basic.forever (function () {

})

Micro:bit — rozliSenie zmeny Urovne napatia na vstupe

Nametom prikladu je rozliit pri spinani, alebo impulzoch reakciu softvéru na nabeznu a zostupnu
hranu signdalu. Ked sa meni hodnota na vstupe z logickej 0 na logickd 1 jedna sa o ndbeZnu hranu,
pretoZe napatie skokom nabehne z 0 na 3.3 V. Pri zmene z logickej 1 na logickd nulu pojde

o zostupnu hranu. To ¢i sa jedna o nabeznu, alebo zostupnu hranu budeme rozlisovat pomocou LED
diody pripojenej na port P2.
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Rezistor ma hodnotu 220 Ohm
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O micro:bit @& Home o Share

set pin PO v to emit edge v events

set pull pin PO~ to upw

© Led
il Radio
C' Loops

3 Logic

on event from MICROBIT_ID_IO_P@ v with value MICROBIT_PIN_EVT_FALL »

digital write pin P2 v to @)

B o % =B = Variables
@ Math
A Advanced on event from MICROBIT_ID_IO_PO v with value MICROBIT_PIN_EVT_RISE v
foy Functions digital write pin P2+ to o
i= Arrays

T Text
o Game
[za] Images
Pins
*& Serial

Control

JavaScript:

pins.setEvents (DigitalPin.P0, PinEventType.Edge)
pins.setPull (DigitalPin.P0, PinPullMode.PullUp)

control.onEvent (EventBusSource .MICROBIT ID IO PO,

EventBusValue.MICROBIT PIN EVT FALL, function () {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)

})

control.onEvent (EventBusSource .MICROBIT ID IO PO,

EventBusValue.MICROBIT PIN EVT RISE, function () {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)

})

Micro:bit — spinanie a ovladanie zariadeni
Video https://www.youtube.com/watch?v=uwdCfgLY- A

Pomocou portov dosky micro:bit mozZete spinat pripojené zariadenia, avsak ich napajanie je
limitované napatim 3.3 V a maximalnym pridom niekolko desiatok miliampérov. Pri napdjani cez
USB prudovy regulator zvladne zataz 120 mA. Ak poc¢itame 30 mA na napdjanie obvodov na samotnej
doske, na napajanie periférii zostava celkovy maximalny prid 90 mA. Takze mozZete napajat napriklad
4 LED diédy pripojené na portoch, pricom kazda odoberd 20 mA. Aby ste mohli spinat aj zariadenia

s vyssim prudovym odberom, pripadne na vyssie napétie, potrebujete vhodny spinaci prvok.
Najjednoduchsie je pouzit niektory z modulov obsahujdcich relé, napriklad VMMA400 od firmy
Velleman. Cena modulu v e-shopoch je priblizne 15 eur.
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Modul VMMA400 so Styrmi relé

Tento modul ma konektor, do ktorého sa da zasunut doska micro:bit. Na doske su Styri relé, kazdé

z nich mdze spinat jednosmerny prud s napatim maximalne 24 V a pradom 3A. Je logické, Ze na
modul k mikropoditacovej doske pre Skoly vyrobca dal nizkonapatové relé a nie relé na 230 V. Relé su
spinané podla stavu logickej hodnoty na vystupoch P3,P4,P6 a P7. Doska potrebuje samostatné
napajanie 5V a kazdy vystup mikropocita¢a micro:bit je zatazeny pridom max. 5 mA. Stav zopnutia
jednotlivych relé je indikovany aj opticky pomocou LED diéd na doske

Spinanie troch Ziaroviek pomocou relé

V nasich prikladoch sme k relé pripojili Ziarovky do starsich vreckovych bateriek. Su na napatie 4,5
V a pri tomto napéti nimi prechadza prud 300 mA. Modul s relé je napdjany z externého 5V zdroja
a napéatie z tohoto zdroja sa cez kontakty relé privadza aj na Ziarovky. V prvom priklade budeme
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synchréonne blikat vietkymi Ziarovkami stic¢asne. Technicky povedané na vystupy P3,P4,P6 a P7
budeme striedavo privadzat Urover logicka O a logicka 1

O micro:bit & Home  «§ Share

forever

led enable false * digital write pin P3 +»

digital write pin P4 v
digital write pin P6 v

digital write pin P7 v

LU CN 5000 ~

C' Loops
G Logic digital write pin P3 v
o4

= Vari digital write pin P4 v
" o v B = Variables
E Math digital write pin P6 v
igital wri in P7
I + Advanced digital write pin -
pause (ms) @LLR4
JavaScript

led.enable (false)

basic.forever (() => {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P3, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P4, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P6, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P7, 1)
basic.pause (2000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P3, 0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P4, 0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P6, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P7, 0)
basic.pause (5000)

Priklad mbzZete mierne zmodifikovat aby sa Ziarovky rozsvecovali a zhasali postupne, tak, Ze sa
rozsvieti prva, v dalSom takte prva zhasne a zaroven sa rozsvieti druha Ziarovka a tak stale dookola

Search Q forever

232 Basic

led enable false ¥ digital write pin P3 +

® Input
digital write pin P7 »
@ Music
pause (ms) QUL R4
© Led
| Radi digital write pin P4+
il Radio
digital write pin P3 +
C' Loops
3 Logic pause (ms) @UIIJg
B o 0 ® = Variables digital write pin P6 v
@ Math digital write pin P4 w
1000
I v Advanced pause (ms) -

digital write pin P7 +
digital write pin P6 v

(LU CEN 1000 v
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JavaScript

led.enable(false)

basic.forever (() => {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P3, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P7, 0)
basic.pause (1000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P4, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P3, 0)
basic.pause (1000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P6, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P4, 0)
basic.pause (1000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P7, 1)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P6, 0)
basic.pause (1000)

Micro:bit — ovladanie jednosmernych motorov
Video https://www.youtube.com/watch?v=uwdCfgLY- A

Rychlost otacania jednosmerného motora zavisi od Urovne privedeného napétia a smer otacania ov
zavisi od polarity privedeného napétia. V prvom priklade sa obmedzime len na zapnutie a vypnutie
motora zopnutim logickej Urovne na porte PO. Motor ma vacsi odber, nez je schopna doska Micro:bit
dodat pri napajani cez USB, preto je potrebné napdjat dosku z batérii a motor sa spina cez NPN

tranzistor.

e LR e o e 0 e o LI
.o IR e e e 0 e LR
® 0000 0000000000000 . LR
® © 0000 0000000000000 . e o 0
® 0000 00000000000 . ® o 0
® o 000000000 o o o o . o o 0
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e ® © 6 0 8 0000 0 000000 e e e e LI

® 0 ¢ P IIIIIIIIIIIIIIES e v 0 0 ¢ o0
® 0 0 0 0 0 00 00 0 e GGG GGG B e e e e LR
® e 00 0 00 '-J.l-l.u-' o ® o0 000 00 I LI LI
.. LI EEEEER XD . LI LR
.o LR O . L ® e 000 . LI IR oo 00

Jednosmerny motor, pripojeny cez NPN tranzistor Rezistor ma hodnotu 100 Ohm
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@micro:bit @A Home  «§ Share JavaScript

on start

digital write pin PO v to °

forever

“Ill Radio digital write pin PO v to 0
C Loops ‘
P LN 1000 ~
3 Logic
digital write pin PO v to °
B 2 o 9 ® = Variables L
a LT IPN 1000 ~
| Math
A Advanced

fw Functions

Arrave

JavaScript:

pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, 1)
basic.forever (function () {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
basic.pause (1000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, 1)
basic.pause (1000)

Micro:bit — ovlddanie servomotorov
Video https://www.youtube.com/watch?v=ptNAD9qgTjml

Servomotory, alebo skratenie serva ¢asto vyuzivaju modelari a konstruktéri robotov. Je to
komponent umozZnujuci pootocenie osky s ramenom o presne definovany uhol, alebo v pripade
kontinualneho 360°serva sa da regulovat rychlost a smer otacania.

Mozete si ho predstavit ako motor s prevodovkou, so spatnovdazobnym potenciometrom, ktorym sa
meria uhol natocéenia a riadiacim obvodom. Pomocou PWM impulzov mézete regulovat uhol jeho
natocenia. Servo je k riadiace]j jednotke pripojené pomocou troch réznofarebnych vodi¢ov. Na
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c¢ervenom vodici je kladné napdjacie napatie, na ¢iernom (niekedy hnedom) vodici je zem a na
oranZovy vodic sa privadzaju signaly.

Geizg
owig

Pripojenie serva k Micro:bitu

Frekvencia impulzov privddzanych na oranZovy vodic je 50 Hz. Uhol natocenia sa ovlada Sirkou
pozitivneho pinu. Napriklad u modelarskeho serva SG90 je Sirka pulzu 500 aZz 2400 ps a tejto hodnote
zadpoveda uhol natocenia 0°az 180. Na prvy pohlad to znie zloZito, ale vdaka kniZnici integrovanej
do vyvojového prostredia je ovladanie servomotorov velmi jednoduché. Servomotor ma vacsi odber,
nez je schopna doska dodat pri napajani cez USB, preto je potrebné napdjat dosku z batérii. OranZovy
vodic je vo vnutri serva pripojeny na riadiacu elektroniku, nema velky prudovy odber, takZze ho

mbzete pripojit priamo na port.

OO micro:bit @ Home o share

Search... Q
forever
222 Basic
servo write pin PO v to o
® Input
LU CION 2000 »
@ Music
servo write pin PO v to
© Led
X pause (ms) Q11 R4
il Radio
C' Loops
G Logic
= Variables
@ Math
A Advanced

fw Functions

Arrays

T Text

a® Game
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JavaScript:

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
pins.servoWritePin (AnalogPin.P0, O0)

1)

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
pins.servoWritePin (AnalogPin.P0, 180)

1)

input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
pins.servoWritePin (AnalogPin.P0, 90)

1}

Micro:bit — stavebnica Grove na jednoduché zapojenia hardvérovych komponentov
Video https://www.youtube.com/watch?v=kLi8XR7086A

Ak este nemate dostatok skisenosti so zapojovanim elektronickych obvodov a chcete si vyskusat
fungovanie cidiel a displejov a dalSich komponentov pripojenych k vyvojovym doskam, rieSenim su
modulové su k dispozicii pre vsetky populdrne mikrokontrolérové vyvojové dosky, Cize nielen pre
Micro:bit, ale aj pre Arduino, ¢i Raspberry. Vela zaciato¢nikov, ktori dosial neexperimentovali so
zapojenim elektronickych suciastok ma obavy aby obvody nezapojili zle a suciastky, alebo Micro:bit
neznicili. Pri pokusoch so stpravou Grove staé¢i moduly poprepéjat kablikmi, ktoré maju konektory.

Zapojovanie obvodov pomocou stavebnice Grove je navyse velmi jednoduché, takZze nemusite
$pekulovat ako zapojit obvody a mdZete sa sustredit na programovanie. Micro:bit ma sice vyvedené
tri porty na Siroké plésky s otvormi, takze do nich mézete zasunut vodice s bananikmi, pripadne
krokosvorky, ostatné porty su vSak na tzkych pléskach plosného spoja, takze potrebujete redukciu,
aby ste mohli realizovat zapojenie na prepojovacom poli.

@rove inventor Kitfor micrombit

Kazdy modul stavebnice plini jednu funkciu. Potrebné moduly staci pripojit zakladnej doske Base
Shield a ste pripraveni na testovanie svojich napadov. Po overeni fungovania si mozete skusit
realizovat zapojenie na prepojovacom poli, pripadne pri findlnom zariadeni na univerzalnej doske
plosného spoja. Suprava Grove Inventor kit for Micro:bit obsahuje modul s LED diédou, snimacom
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intenzity osvetlenia, potenciometrom, reproduktorom, ultrazvukovym meracom vzdialenosti,
snimacom giest, sedemsegmentovym displejom so Styrmi Cislicami a RGB LED pasik.

Grove - ]
Rotary Angle Sensor(P) ‘

Grove - Light sensor

Grove -
4-Digit Display

Na zadkladnej doske Base Shield, do ktorej sa zasunie vyvojova doska BBC Micro:bit su Styri konektory.
Jeden je oznaceny 12C, k nemu sa pripdajaju moduly vyuZivajuce tuto komunikaénu zbernicu. Stuprava
Grove Inventor kit obsahuje len jeden takyto modul - snimac giest. Ostatné moduly vyuZzivaju
univerzalne analdgové a digitalne vstupy a vystupy. Tie su na dalSich troch konektoroch vidy po

dvojiciach. PO/P14, P1/P15 a P2/P16. Na kazdom konektore je vyvedené aj napajacie napatie 3,3
V azem GND.

RN AEN EL R e
JmE NEN NED ER NN
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31



Aby ste mohli jednoducho programovat aj zlozitejSie komponenty ako je sedemsegmentovy displej,
ultrazvukovy snimac vzdialenosti, pasik RGB LED didd, ¢i snimac pohybovych giest potrebujete v
online vyvojovom prostredi https://makecode.microbit.org pripojit kniznice. Pripojite ich pomocou

polozky Extensions. Potrebujete kniznicu github.com/seeed-studio/pxt-grove a aby ste mohli vyuzit
pasik RGB LED didéd aj Neopixel.

O micro:bit A Home & share O micro:bit & Home &8 share

@ Music Grove @ Music
© Led © Led
.l Radio

on Gesture None + strip > initiate the Grove - Gesture
.l Radio
C' Loops C' Loops
. strip v |get gesture
% Logic X Logic
_ Ultrasonic Sensor (in cm) at PO~

= Variables = Variables strip v  show single number e at digit o

@ Math Ultrasonic Sensor (in inch) at PO~

strip~ [turn false » _colon point
4-Digit Display at PO~ and PO~

strip v | show nusber ) strip > JCISaR
A Advanced

A Advanced

fiy Functions fiy Functions

strip = brightness level to @)

= Arrays = Arays

I Text I ext
o Game o Game
@ Images
® Ppins

+% Serial

&) Images
@ Pins
& Serial

& Control & Control

Funkcie v rozsirujicom module Grove

Nasleduje niekolko prikladov moznosti stavebnice Grove. Ak stavebnicu nemate, nevadi staci zapojit
obvody obsahujuce prislusné hardvérové komponenty zapojit na prepojovacom poli

Micro:bit + Grove — snimanie giest v priestore
Modul na rozpoznavanie giest je potrebné pripojit na konektor oznaéeny 12C. Rozpoznavanie smeru
a rychlosti pohybu gesta funguje na podobnom principe ako snimac optickej mysi.

Podla toho, ktorym smerom (dolava, doprava) budete pohybovat rukou pred snimac¢om zobrazi sa na
maticovom displeji symbol L, alebo R
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on Gesture Right v

show string m

on Gesture Left »

show string o

on Gesture Forward v

show arrow North »

on Gesture Backward v

show arrow South v

JavaScript:

grove.onGesture (GroveGesture.Right, function () {
basic.showString ("R")

)

grove.onGesture (GroveGesture.Left, function () {
basic.showString ("L")

)

grove.onGesture (GroveGesture.Forward, function () {
basic.showArrow (ArrowNames.North)

)

grove.onGesture (GroveGesture.Backward, function () {
basic.showArrow (ArrowNames.South)

})

Micro:bit + Grove — meranie vzdialenosti ultrazvukom
Ultrazvukovy merac vzdialenosti indikuje vzdialenost predmetu, napriklad ruky od snimaca.

Vzdialenost za meria na zaklade oneskorenia ultrazvukového signalu, ktory sa od predmetu odrazi.

Mozno vas prekvapi, Ze modul sa pripaja len na jeden digitalny vstup PO/P14. Funguje tak, Ze jeho
elektronika generuje obdlZnikovy signdl a $irka signalu zavisi od nameranej vzdialenosti. Pri
experimentoch s ultrazvukovym snimacom pouzite externy batériovy zdroj napajania.

V priklade je vzdialenost predmetu nad 10 cm indikovana ikonou OK a ak sa predmet pribliZi
k snimacu blizsie, zobrazi sa ikona , X“
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JavaScript:

basic.forever (function () {
if (grove.measurelInCentimeters (DigitalPin.P0) >= 10) {
basic.showIcon (IconNames.Yes)
} else {
basic.showIcon (IconNames.No)
}
basic.pause (100)

})

ol

Micro:bit + Grove — hudobny nastroj Theremin

Nametom prikladu simulator hudobného nastroja Theremin, ktory vyludzuje tény podla pohybov ruk
v priestore. V priklade sa vyska tonu meni podla vzdialenosti ruky od ultrazvukového snimaca. Aby to
spolahlivo fungovalo pripojte napdjanie z batérie.

forever

play tone | Ultrasonic Sensor (in cm) at Pl » X w @ for 1 v beat

JavaScript:

basic.forever (function () {
music.playTone (grove.measureInCentimeters (DigitalPin.P1) * 10,
music.beat (BeatFraction.Whole))

})
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Micro:bit + Grove — zobrazovanie na displeji

V dalSom priklade pouzijeme modul displeja, na ktorom budeme zobrazovat pocet potraseni. Doska
Micro:bit obsahuje akcelerometer, takze staci obslizit udalosti generované tymto hardvérovym
komponentom. Aj displej sa pripdja na port PO/P14 a vyuZiva obidva tieto digitalne vystupy.

\4—Diqi1 Display

on start

set disp v to | 4-Digit Display at PO v and P14 =

on shake »

change A~ by e

disp * | show number A~

JavaScript:

let A =0

let disp: grove.TM1637 = null

input.onGesture (Gesture.Shake, function () {
A +=1

disp.show (A)
basic.pause (100)
})
disp = grove.createDisplay(DigitalPin.P0, DigitalPin.P14)
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Micro:bit + Grove — meranie a zobrazovanie vzdialenosti
V nasledujucom priklade je potrebné pripojit dva moduly. Ultrazvukovy merac vzdialenosti na
konektor PO/P14 a displej na konektor P1/P15

on start

set disp v to | 4-Digit Display at Pl v and P15 ~»

forever

disp * show number Ultrasonic Sensor (in cm) at PO v~

pause (ms) @UlR4

JavaScript:

let disp: grove.TM1637 = null
disp = grove.createDisplay(DigitalPin.P1l, DigitalPin.P15)
basic.forever (function () {
disp.show (grove.measureInCentimeters (DigitalPin.P0))
basic.pause (100)
1)
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Micro:bit + Grove — pasik farebnych RGB didd

V priklade je LED pasik pripojeny ku konektoru PO/P14. Aby ste ho mohli programovat, potrebujete
pridat kniznicu Neopixel. Blikanie a rotaciu farieb budeme ovladat potenciometrom pripojenym ku
konektoru PO/P14

O micro:bit A Home & share

Search... Q
3% Basic
set uhol » to analog read pin PO v
® Input
set pasik * to NeoPixel at pin Pl v with @ leds as RGB (GRB format) +
@ Music
© Led
.all Radio
C' Loops pasik v+ show rainbow from ° to @
! ol 33 Logic pasik v rotate pixels by analog read pin PO v
= Variables pasik - N
E Math (LU CION 100 v
............ & Grove
% Neopixel

! I A Advanced
+

JavaScript:

let pasik: neopixel.Strip = null
let uhol =0
uhol = pins.analogReadPin (AnalogPin.PO0)
pasik = neopixel.create(DigitalPin.Pl, 30, NeoPixelMode.RGB)
basic.forever (function () {
pasik.showRainbow (1, 360)
pasik.rotate (pins.analogReadPin (AnalogPin.P0))
pasik.show ()
basic.pause (100)
})
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Micro:bit + Grove — zabezpecujuce zariadenie indikujuce otvorenie skrinky, zasuvky

alebo tasky

Nametom prikladu je ochrana tajnej zasuvky, alebo tasky. Otvorenie zisti snimac svetla a indikuje sa
vystraznym ténom a blikanim LED diédy. Na konektor PO/P14 pripojte reproduktor, na P1/P15
svetelny senzor a na P2/P16 modul s ¢ervenou LED diédou

forever

set svetlo v to analog read pin Pl w

if svetlo » > v 100 then

digital write pin P2 v +to 6

play tone QULLIT-NE for 1 v beat

digital write pin P2 * to o

pause (ms) Q@II/R4
else
digital write pin PO v to o

digital write pin P2 v to o

pause (ms) @UJR4




JavaScript:

let svetlo = 0
basic.forever (function () {
svetlo = pins.analogReadPin (AnalogPin.P1)
if (svetlo >= 100) {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)
music.playTone (262, music.beat (BeatFraction.Whole))
basic.pause (100)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
basic.pause (100)
} else {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P0, O0)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
}
basic.pause (100)
})

Micro:bit + Grove — zabezpecujuce zariadenie indikujuce pribliZzenie sa

V priklade je prototyp bezpecnostného zariadenia vyuZzivajuceho ultrazvukovy merac vzdialenosti. Po
prekroceni nastavenej vzdialenosti sa ozve vystrazny tén a blikanie. Na konektor PO/P14 pripojte
reproduktor, na P1/P15 ultrazvukovy senzor a na P2/P16 modul s éervenou LED diédou

forever

Ultrasonic Sensor (in cm) at Plv <> @) then

®

LGN 100 »

JavaScript:

basic.forever (function () {
if (grove.measureInCentimeters (DigitalPin.Pl) < 5) {
for (let i = 0; 1 < 20; i++) {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)
music.playTone (262, music.beat (BeatFraction.Whole))
basic.pause (100)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
basic.pause (100)
}
}
basic.pause (100)

})
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Micro:bit Experiment Box na jednoduché pokusy s hardvérom
Video https://www.youtube.com/watch?v=gHXIxcTStRQ

Suprava Experiment Kit ulah¢i Ziakom prvé kroky pri poznavani elektroniky a zakladov
programovania. Vyuziva popularnu mikropocitacovu dosku BBC micro:bit Obsahuje LED diédu, RGB
LED, servomotor, jednosmerny motor, snimace teploty a osvetlenia, motor, tlacidlo, bzuciak, spinaci
MOSFET tranzistor, RGB LED prstenec, potenciometer a rezistory. Na zakladnej doske, na ktorej su
sustredené vsetky suciastky je aj konektor typu GVS na pripojenie pripadnych dalsich zariadeni. Na
zdierky, do ktorych sa zasunuju kable s bananikmi st vyvedené porty 0, 1, 2, 8 a 12. V sUprave je 12
prepojovacich kablikov s bananikmi dlhych 28 cm.

Microbit: e
EXpermentBox

simple and convenient learing tools | Coding + Circuit - Components

www.elecfreaks.com
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Micro:bit Smarthom kit na projekty simulujuce inteligentny dom
Video https://www.youtube.com/watch?v=RVFhC-IsImg

Systémy pre inteligentni domacnost st vdacnym nametom aj na $kolské, ¢i hobby projekty
s popularnou mikropocitacovou doskou BBC Micro:bit, ktora sa pouziva v mnohych skolach na
vyucbu programovania a robotiky. Vsetky potrebné komponenty najdete v siprave Smart home Kit.

micro:bit

Smart home Kit

Create your own intelligent home system
using simple modules and programming.

Suprava obsahuje najpouzivanejsie komponenty domacej automatizacie ako je teplotné cidlo, senzor
intenzity zvuku, senzor na meranie intenzity svetla, snimac vlhkosti, jednosmerny motorcek,
servomotor, relé, OLED displej, modul s RGB diddou, ¢erpadlo na vodu a dalsie suciastky.

Samozrejme vsetko je prisposobené tak aby fungovalo s bezpecnym napatim. Na napajanie vSetkych
projektov vam stacia dve tuzkové batérie.
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Zakladom supravy modul Sensor:bit, do ktorého sa zasunie mikropocitacova doska BBC Micro:bit.

Modul ma konektor, na ktorom je 16 GVS vstupov/vystupov a tiez konektor s rozhranim 12C do

ktorého je mozné priamo zasunut OLED displej. Sucastou modulu je aj mini reproduktor a konektor

Jack 3.5 mm na pripojenie slichadiel, alebo externého reproduktora.
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Popis portov modulu sensor:bit

42



Zacneme jednoduchym nadmetom svetla, ktoré sa rozsvieti zvukom. Po zaznamenani zvuku urcitej
intenzity sa RGB LED didda rozsvieti na 10 sekund. V origindlnom navode vas vyrobca motivuje aby
ste urobili z kartonovej, alebo drevenek Skatule model miestnosti, aby fungovanie modelu bolo ¢o
najnazornejsie.

O micro:bit @ Home  «§ share

led enable false v

OLED
forever
Radio
set light v to value of light intensity(0~100) at pin P1 v
Loops
N i light » <v then

Logic g @

Variables set noise v to value of noise(dB) at pin P2 v

Math i noisev | >v (@) then

Smarthome NeoPixel at pin P3 +v with a leds as RGB (GRB format) v show color white v
.+ Neopixel [LUECRCON 10000 ~
A Advanced NeoPixel at pin P3 v with @€]) leds as RGB (GRB format) ~ show color black v

J P D) fw Functions ®

i= Arrays ®
T Text
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JavaScript:

let noise = 0
let light = 0
led.enable (false)
basic.forever (function () {
light = smarthome.ReadLightIntensity (AnalogPin.P1l)
if (light < 50) {
noise = smarthome.ReadNoise (AnalogPin.P2)
if (noise > 70) {
neopixel.create(DigitalPin.P3, 1,
NeoPixelMode.RGB) .showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.White))
basic.pause (10000)
neopixel.create(DigitalPin.P3, 1,
NeoPixelMode.RGB) .showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Black))
}
}
})

Dalsi priklad simuluje regulaciu kdrenia, alebo klimatizacie. Akény ¢len je simulovany ventildtorom
pohananym DC motoréekom. Ak teplotné cidlo nameria vyssiu teplotu ako 30 °C, bude sana 5
sekund opakovane zapinat ventilator, kym sa teplota neznizi.
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Ventilatorom sa samozrejme da teplota zniZit iba vtedy ak ste ¢idlo ohriali napriklad drzanim v ruke.
Teplotu miestnosti ventilatorom neznizite, dosiahnete len prudenie vzduchu a tym lepsie
ochladzovanie tela.

O micro:bit @& Home  «§ share = Microsoft

initialize OLED with height (@) widen EE)
® Input
@ Music
set temp v to value of temperature (1)~ at pin Plw
© Led
clear OLED displa
O OLED e
.l Radio show (without newline) string
C Loops show (without newline) number temp v
3 Logic if tempv  >w @ then
= Variables start melody ba ding v repeating once v
8 Math digital write pin P2 v
Smarthome
@ pause (ns) 2T Rg
:'* Neopixel
digital write pin P2 v
A Advanced pause (ns) CO )
" o v = .
f Functions else
( 1ul Show console Simulator ) i= Armays digital write pin P2 v
T Text ®
o Game
JavaScript:

let teplota = 0
OLED.init (64, 128)
basic.forever (function () {
teplota = smarthome.ReadTemperature (TMP36Type.TMP36 temperature C,
AnalogPin.P1)
OLED.clear ()
OLED.showStringNoNewLine ("Teplota:")
OLED. showNumberNoNewLine (teplota)
if (teplota > 30) {
music.beginMelody (music.builtInMelody (Melodies.BaDing), MelodyOptions.Once)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)
basic.pause (5000)
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
basic.pause (500)
} else {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
}
})

V nasledujucom priklade sa simuluje otvorenie okna, pripadne skrine pomocou servomotora
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AAA Battery !l
[
Auaiieg vvv m

—_ mmm

« share o o = Microsoft

Search. Q

Basic

Input

set pull pin P2+ to up~

Music if digital readpin P2+ | =~ (@) then servo writepin P7 (write only)~ to )
ted set oknov to oknov xv (@) set okno~ to @)
OLED
I Radio if oknov =+ @ then
C Loops NeoPixel at pin P1v with @) leds as RGB (GRE format)~ range from @) with @) leds show color white
% Logic servo writepin P7 (write only)+ to )
£ Variables pause (ms) @12]
@ Math else
# Smarthome

servo writepin P7 (write only)~ to (€13

* Neopixel
pause (ns) EIZED
A Advanced NeoPixel at pin P1v with @) leds as RGB (GRB format)~ range from @) with @) leds show color black +
fwy Functions ®

IS Arrays ®

T Text
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JavaScript:

pins.setPull (DigitalPin.P2, PinPullMode.PullUp)
pins.servoWritePin (AnalogPin.P7, 180)

let okno = -1
basic.forever (function () {
if (pins.digitalReadPin(DigitalPin.P2) == 0) {
okno = okno * -1
if (okno == 1) {

neopixel.create (DigitalPin.P1l, 1, NeoPixelMode.RGB) .range (0,
1) .showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.White))

pins.servoWritePin (AnalogPin.P7, 0)

basic.pause (2000)

} else {
pins.servoWritePin (AnalogPin.P7, 180)

basic.pause (2000)
neopixel.create(DigitalPin.P1l, 1, NeoPixelMode.RGB) .range (0,

1) .showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Black))

}
}
P

A napokon priklad, v ktorom ak senzor identifikuje zaplavenie vodou, zapne sa ¢erpadlo, ktoré vodu
vyCerpa. Modifikaciou prikladu by ste mohli vytvorit napriklad systém na automatické polievanie

kvetov v kvetinadi.
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2% Basic
if analog readpin P2 v

® Input

start melody ba ding v repeating once v
@ Music
© Led digital writepin Pl+v to o

J OLED (LT NCON 10000 »

.l Radio else

C' Loops digital writepin Pl to o

G Logic pause (ms) @ULLI/ R4

= Variables ®

JavaScript:

basic.forever (function () {

if (pins.analogReadPin (AnalogPin.P1l) > 500) {

music.beginMelody (music.builtInMelody (Melodies.BaDing), MelodyOptions.Once)

pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 1)
basic.pause (10000)

} else {
pins.digitalWritePin (DigitalPin.P2, 0)
basic.pause (10000)
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Programovaci jazyk Python

Podla vysledkov posledného prieskumu portalu Stack Overflow je Python najrychlejsie sa rozvijajuci
programovaci jazyk v zmysle narastu poctu vyvojarov, ktori ho pouzivaju. V popularite uz Python
prekonal aj C#. Ma vsetky atributy profesionalneho programovacieho jazyka, umozniuje rychly vyvoj
aplika¢ného kddu, podporuje objektovo orientované programovanie a je vynikajlci pre
zaCiatocnikov. Zaroven vsak Python bura zauzivany mytus, Ze jazyk vhodny na vyucbu nie je vhodny
pre prax a naopak. Podstatnou mierou k popularite Pythonu prispieva Cistota a jednoduchost syntaxe
na jednej strane a moznost nizkouroviiovych volani a obrovské mnozstvo dostupnych funkcii na
strane druhej. Preto ho vyuZzivaju aj hackeri, odbornici na umelu inteligenciu a profesionalni
programatori pracujuci vo velkych globalnych firmach.

Python ma uz za sebou takmer 30 ro¢nu histériu. Vytvoril ho v roku 1989 Guido van Rossum, ktory
vtedy pracoval vo vyskumnom Ustave v Amsterdame. Novy programovaci jazyk, ktory mal byt
jednoduchy a pritom by umoziioval aj nizkouroviové systémové volania vytvoril Van Rossum ako svoj
hobby projekt cez dovolenku pocas vianocnych sviatkov. Jazyk nie je pomenovany podla hada, ako by
sa mohli mnohi domnievat, ale podla populdrneho britského seridlu Monty Python's Flying Circus.
Ako Clovek z praxe, snazil sa Van Rossum vytvorit programovaci jazyk na jednoduché a rychle
naprogramovanie beznych aj narocnych uloh. Python je vyvijany ako open source projekt a na jeho
vyvoji participuje komunita nadSencov.

Napriek tomu, Ze Python je jednoduchy a prehladny, rozhodne nezaostava za ostatnymi
najpouzivanejsimi programovacimi jazykmi. Podporuje objektovo orientované, strukturované aj
funkcionalne programovanie. Python bol navrhnuty tak, aby bol ¢o najjednoduchsi a maximalne
rozsiritelny. Preto ma malé jadro a mnoZstvo kniznic na najréznejsSie ulohy, pripadne kniznice
zohladnujuce 3pecifika platforiem na ktorych méze kdd v Pythone bezat.

Pre migrantov z inych programovacich jazykov ohladne zvlastnosti syntaxe Pythonu staci informacia,
Ze na definiciu Struktiry programovych blokov ako su teld procedur, cyklov, alebo kédu, ktory sa ma
vykonat v urcitej vervy podmienky sa nepouzivaji oddelovace typu zloZené zatvorky, ale len
odsadenie riadkov kddu medzerami, alebo tabuldtormi. Vdaka tomu je kéd velmi prehladny.
Napriklad:
def fib(n):
a, b=20,1
while a < n:
print(a, end=' ")
a, b =b, atb

print ()
fib (1000)

Tomuto kratkemu programovému kédu, ktorého tlohou je vypisat Fibonacciho Cisla mensie ako
zadana hodnota, v priklade je volana procedura s parametrom 1000 porozumie aj zaciatoc¢nik. Po
prestudovani niekolkych prikladov a osvojeni si syntaktického minima bude velmi rychlo vediet
realizovat v Pythone svoje napady. Naproti tomu ak by ste ukazali zaciatoénikovi kod

v programovacom jazyku C, alebo C++, kde sa to len tak hemZi smernikmi, asi by ste ho dost
znechutili a nadobudol by dojem, Ze programovanie je velmi zloZité.

Kratka ukazka kédu v predchadzajlcej stati prezradi aj dalSiu zvlastnost. Python nepouziva
deklarovanie typov premennych, ale typ premennej sa urc¢i automaticky. Taktiez nie je problém

v jednom riadku priradit do viacerych premennych r6zne hodnoty, alebo vysledky vyrazov. Na prvy
pohlad by sa mohlo zdat, Ze skutoénost, Zze Python nie je kompilovany, ale interpretovany jazyk bude
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velkym obmedzenim. Je vSeobecne zndme, Ze kompilovany kéd beZi podstatne rychlejsie, nez kéd
interpretovany. To je sice pravda, ale interpreter zas umoznuje rychlejsiu interakciu pri pisani a ladeni
kodu. Netreba kompilovat rozsiahle projekty, stadi spustit interpreter. Jadro jazyka ma maly pocet
zakladnych datovych typov, konstrukcii a funkcii, avsak daju sa rozne kombinovat. Programové
konstrukcie sa daju Strukturovat, mozete vytvarat moduly, triedy, ¢i bloky kodu Vsetky prvky

v Pythone su objekty. Programovaci jazyk Python podporuje r6zne Styly programovania, takze si ho
oblubia tak priaznivci objektovo orientovaného programovania, pripadne programovania
imperativneho, i agilného.

Vdaka prehladnosti a vela dalsim vyhodnym vlastnostiam tvrdenie Ze Python programator dokaze
urobit za mesiac to, ¢o nedokaze C++ programator za rok nie je daleko od pravdy. Produktivita tvorby
kddu sa prejavi tak pri najjednoduchsich programoch, ako aj pri velmi rozsiahlych aplikaciach. Pri
jednoduchych, ¢asto jednoucelovych programoch uréenych napriklad na automatizaciu merania,
pripadne programoch v studentskych projektoch programatori ocenia predovsetkym stru¢nost
zapisu. U velkych aplikacii sa vysoka produktivnost dosahuje napriklad prirodzenou podpora
mennych priestorov, pouzivanim vynimiek, ¢i Standardne dodavanymi nastrojmi na tvorbu testov. S
vysokou produktivnostou suvisi dostupnost a jednoducha pouzitelnost Sirokej skaly knizni¢nych
modulov, umoZiujucich jednoduché riesSenie uloh z prakticky akejkolvek oblasti, vratane
sofistikovanych uloh z oblasti strojového ucenia a umelej inteligencie.

Python je najlepSou volbou nielen pre zaciatocnikov, ale aj hackerov, testerov hardvéru a softvéru
a taktiez na ucely reverzného inZinierstva. Vyhodou je, Ze ktokolvek v nom rychlo a fahko napise
potrebny kéd, ktory je prehladny lahko Citatelny. Vyvojar sa pritom médze plne sustredit na riesenie
danej ulohy a nie na programové konstrukcie. Navyse maju vyvojari k dispozicii velké mnozstvo
kniZnic, po¢nuc nizkourovriovou podporou hardvéru, cez databazy, autentifikaciu, kontrolu
spravnosti pouzivatefom zadanych hodné6t a podobne

ZaciatocCnici z radov Ziakov vyssich ro¢nikov zakladnych $kél spravidla prechadzaju na Python po tom,
ako si osvojili zaklady algoritmizacie v grafickych programovacich prostrediach typu Scratch, kde sa
kod aplikaénej logiky tvori skladanim do seba zapadajticich blokov typu puzzle a doplfianim
parametrov. Podla skisenosti z kruzkov zameranych na informatiku, programovanie a robotiku je
hlavne u talentovanych Ziakov doélezité, aby na vyssi, ,textovy” programovaci jazyk presli ¢o najskér,
pretoze grafické programovanie ma svoje limity a Ziaci po zvladnuti zakladov algoritmizacie na ne
velmi rychlo narazia. Paradoxne, hlavnym limitom grafického programovania je prehladnost, ¢ize
atribut, ktory sa spociatku javil ako najvacsia vyhoda Scratchu. ZloZitejsi stavovy automat napriklad
na komplexné ovladanie robota je ovela prehladnejsi v Pythone, nez v grafickom znazorneni.

Aplikacie v Pythone pre Micro:bit

Na programovanie aplikacii pre mikropoditacovu dosky Micro:bit mdzete pouzit webovy nastroj na
adrese https://python.microbit.org/v/1.1, vtedy nebudete musiet na lokalny poditac nic instalovat.
Po vytvoreni programu v prostredi si stiahnete z webu jeho binarny kdd v stibore s priponou hex.
Micro:bit, pripojeny k pocitacu pomocou USB kabla, sa na pocitaci zobrazi ako klasické USB uloZisko,
na ktoré stiahnuty stbor s programom staci skopirovat. Program sa nasledne automaticky spusti na
zariadeni. V pripade aplikacie v jazyku Python, tento hex subor obsahuje nielen kdd aplikacie ale aj
engine interpretra jazyka MicroPython

Je to trochu menej praktické, preto vyvoj, zostavenie a zavedenie kédu do dosky Micro:bit mozZete
realizovat priamo na vyvojarskom podcitaci. Staci vdam k tomu nastroj Mu-editor, ktory je k dispozicii
na https://codewith.mu. Program v jazyku Python pomocou tladidla Flash zavediete priamo do
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mikropocitacovej dosky Micro:bit pripojenej cez USB. Nemusite tak ako u webovych vyvojovych
nastrojov riesit stiahnutie siboru s priponou hex a jeho kopirovanie do micro:bitu-

Nebudeme primarne riesit syntax jazyka Python, ale budeme sa venovat implementacénym
Specifikdm jazyka Micro Python na mikropocitacovej doske BBC micro:bit, ¢ize obsluhou jeho
hardvérovych komponentov, CiZe displeja, tlacidiel, zabudovanych senzorov a samozrejme aj
moznosti prace so zbernicou, na ktoru je mozné pripojit rézne zapojenia a externé moduly. BBC
micro:bit ma jednoduchy maticovy displej z 25 LED didd, tlacidla, senzor pohybu, naklonenia, teploty
a intenzitu okolitého svetla. Podporuje dva druhy bezdrotovej komunikacie - Bluetooth Low Energy
(BLE) pre komunikaciu s mobilnymi zariadeniami a radiovy prenos pre komunikaciu s inymi
zariadeniami BBC micro:bit. TaktieZ je mozna sériovi komunikacia s pocitacom cez USB kabel.

Prikazom from microbit import * sa importuju kniZznice obsahujuce Specifické funkcie pre microbit.
Hviezdicka urcuje, Ze sa importuju vsetky kniznice

Micro:bit Python - zobrazovanie na maticovom displeji

Zobrazovacie moznosti dosky Micro:bit si pomerne skromné, k dispozicii je maticovy displej z LED
diod v usporiadani 5 x 5. Jednotlivé LED su individualne adresované od (0,0) v [lavom hornom rohu az
po (4,4).Tretim parametrom funkcie set_pixel() je jas prislusnej LED diody

from microbit import *
display.set pixel(0,4,9)

v dalSom priklade je ukdzané rozsvecovanie LED diéd maticového displeja v cykle

from microbit import *
display.clear ()
for x in range (0, 5):
for y in range (0, 5):
display.set pixel(x,y,9)

Na displeji mozné staticky zobrazit jeden znak, alebo iny graficky symbol. Viac sa tam nevojde.
Napriek tomu je aj na takomto displeji mozné zobrazit aj niekolko znakovy textovy retazec. Trik je
v tom Ze text vodorovne roluje.

from microbit import *
display.scroll ("Ahojte vsetci!")

Na zobrazenie statickej ikony preddefinovaného obrazku pouzijete prikaz v tvare

from microbit import *
display.show (Image.HAPPY)

K dispozicii je velké mnozstvo preddefinovanych obrazkov

HEART, HEART_SMALL, HAPPY, SMILE, SAD, CONFUSED, ANGRY, ASLEEP, SMILE, SURPRISED, SILLY,
FABULOUS, MEH, YES, NO, TRIANGLE, TRIANGLE_LEFT, CHESSBOARD, DIAMOND, DIAMOND_SMALL,
SQUARE, SQUARE_SMALL, RABBIT, COW, MUSIC_CROTCHET, MUSIC_QUAVER, PITCHFORK, XMAS,
PACMAN, TARGET, TSHIRT, ROLLERSKATE, DUCK, HOUSE, TORTOISE, BUTTERFLY, STICKFIGURE,
GHOST, SWORD, GIRAFFE, SKULL, UMBRELLA, SNAKE
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Zobrazit sa daju ikony Sipok: ARROW_N, ARROW_NE, ARROW_E, ARROW_SE, ARROW_S,
ARROW_SW, ARROW_W, ARROW_NW kde smer je urceny skratkami svetovych stran na
poddiarnikom a dokonca aj v analégovej forme vyjadrit ¢as s presnostou na hodiny: CLOCK1 -
CLOCK12

Hodiny aj Sipky je mozné zobrazit aj ako animovanu sekvenciu pomocou definovanych objektov poli
ALL_ARROWS a ALL_CLOCKS . Takto mo6zete vytvorit napriklad animovany ukazovatel hodin, ktory
pouzivatelovi zndzornuje, Ze sa na nieco ¢aka:

from microbit import *
display.show(Image.ALL CLOCKS, loop=True, delay=200)

Micro:bit Python - definovanie vlastnych obrazkov

Ak vam Ziadna ikona z vymenovanej pomerne bohatej ponuky nevyhovuje, mozZete si v matici 5 x 5
LED didd, ktoré tvoria pixely, nadefinovat vlastny obrazok. V patmiestnych textovych retazcoch éislica
0 znamena zhasnutu LED diédu a cislami od 1 do 9 definujete jas rozsvietenych didd. Napriklad

from microbit import *

lodka = Image ("05050:05050:05050:99999:09990")
display.show (lodka)

Nie kazdy ma taku predstavivost, aby takto vedel navrhnut obrazok, pripadne aby si z takéhoto
zapisu vedel predstavit, ¢o sa zobrazi. Ovela prehladnejsi je takyto zapis, kedy Cislice v retazcoch
tvoria maticu 5 x 5 bodov.
from microbit import *
obr = Image ("33333:"

"39093:"

"30903:"

"39093:"
"33333")

display.show (obr)
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Uhadli ste, je to hracia kocka, na ktorej je zobrazené Cislo 5 a vidno aj obrysy kocky.

Aj z vlastnych obrazkov je mozné vytvorit animdciu, staci z nich vytvorit pole. Napriklad hod kockou
(pre jednoduchost v jednoduchej postupnej sekvencii) by ste zobrazili pomocou animacie

from microbit import *
dicel = Image ("33333:"
"30003:"
"30903:"
"30003:"
"33333")

dice2 = Image ("33333:"
"30093:"
"30003:"
"39003:"
"33333")

dice3 = Image ("33333:"
"39003:"
"30903:"
"30093:"
"33333")

diced4 = Image ("33333:"
"39093:"
"30003:"
"39093:"
"33333")

diceb5 = Image ("33333:"
"39093:"
"30903:"
"39093:"
"33333")

dice6 = Image ("33333:"
"39093:"
"39093:"
"39093:"
"33333")

all obr = [dicel, dice2, dice3, diced4, dice5, diceb]
display.show(all obr, delay=500)



Micro:bit Python — zistovanie stavu tlacidiel

Budeme rozlisovat prvky na interakciu dosky s pouzivatelom a piny na zbernici uréené na interakciu

s pripojenymi zariadeniami. Na interakciu s pouzivatelom su k dispozicii primarne tlacidla A a B.

V kéde su reprezentované objektmi button_a a button_a. Migrantom z inych jazykov pripominame,
Ze telo cyklu while True: tvoriav jazyku Python vsetky prikazy, ktoré su pod tymto prikazom
definujucim cyklus odsadené od lavého okraja zaciatku prikazu o jeden tabulator, pripadne alebo ako
vyvojari éasto pouzivaju odsadenie o 4 medzery. V jednom stibore kédu vsak mozZete pouzit iba jeden
druh odsadenia, bud tabuldtormi, alebo medzerami Rovnako su odsadené aj prikazy v podmienke
typu if.

from microbit import *
while True:
if button a.is pressed() and button b.is pressed():
display.scroll ("AB")
break
elif button a.is pressed() :
display.scroll ("A")
elif button b.is pressed() :
display.scroll ("B")
sleep(100)

Funkcia is_pressed() kontroluje ¢i bolo tladidlo zatlacené v danom okamihu.V mnohych pripadoch je
uzito¢na funkcia was_pressed(), ktora vam prezradi, ¢i tlacidlo bolo stlacené v ¢ase, ked kdd robil
nieco iné.
from microbit import *
while True:

if button a.was pressed() :

display.scroll ("A")
else:

display.scroll (Image.ASLEEP)
sleep(1000)

Ak potrebujete zistit kolko krat bolo tladidlo stlacené pocas urcitého ¢asu, kedy bola doska uvedena

do rezimu spanku, napriek tomu vsak evidovala udalosti zatlacenia tlacidiel, pouZijete funkciu
get presses() .

Tento priklad vypiSe pocet zatlaceni tlacidla A pocas intervalu 3s

from microbit import *

while True:
sleep(3000)
count = button a.get presses()
display.scroll (str (count))

Micro:bit Python — digitalne vstupy a vystupy
Vstupno-vystupné piny zbernice mikropocitacovej dosky Micro:bit, z ktorych mnohé maiju aj
alternativne funkcie sa adresuju ako microbit.pin0O - microbit.pin20.

Piny 0,1 a 2 maju na doske zapojené 10 Mega ohmové rezistory na + 3.3V aby fungovali ako dotykovy
senzor. Funguje to tak, Ze jednou rukou chytite pin GND a prstom druhej ruky pin 0,1, alebo 2. Na
piny 5 a 11 su pripojené rezistory 10 K, aby mohli fungovat tlacidla A a B. Niektoré piny zbernice,
konkrétne 3, 4, 6, 7, 9. a 10 sa vyuzivaju aj pre displej. Ak ich chcete vyuzit na iny Gcel, je potrebné
vypnut displej prikazom microbit.display.off(). V tomto priklade vyuzijeme dotyk kontaktnych pldsok
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prstom. Ci sa ¢lovek dotyka, alebo nedotyka pinu sa d4 zistit prikazom is_touched(), ktory vracia
hodnoty True, alebo False.

from microbit import *
while True:
if pin0.is touched() :
display.show (Image.HAPPY)
else:
display.show (Image.SAD)

Ak je pin nastaveny ako digitalny vstupny, Uroven napatia a tym aj logicka hodnota sa ¢ita pomocou
prikazu read_digital(). Prikaz vracia hodnoty 0, alebo 1.

from microbit import *
while True:
if pinO.read digital():
display.show (Image.HAPPY)
else:
display.show (Image.SAD)

Hodnotu na prisluShom pine nastavujete prikazom write_digital(parameter), kde parameter moze
nadobudnut hodnoty 0, alebo 1.

from microbit import *
while True:
pin0.write digital(1l)
sleep(500)
pin0.write digital(0)
sleep(500)

Pokial' vyuzivate piny v analégovom madde, tak na Citanie sa pouzije prikaz read_analog(), pricom
napatovému rozsahu na vstupe 0 — 3.3 V budu zodpovedat hodnoty od 0 do 1023.

Micro:bit Python — generovanie PWM signalu na emulovanie analdégového vystupu
Na pinoch dosky Micro:bit sice mbZete nastavit aj analégovi hodnotu write_analog(parameter),
avsak ta sa prejavi ako PWM signal, Cize priebeh signalu z pulzne Sirkovou moduldciou. Hodnoty
parametra st od 0, ¢o je 0 % podiel signalu v Urovni logickd 1 aZ po 1023, ¢o je 100 % podiel signalu
v Urovni logickd 1

from microbit import *
while True:
pin0.write analog(1023)
sleep(2000)
pin0.write analog(767)
sleep(2000)
pin0.write analog(511)
sleep(2000)
pin0.write analog(255)
sleep(2000)
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Na obrazku su tri priebehy signdlu so Sirkovou moduldciou:

e Prvy by bol generovany write_analog (511), pretoZze ma presne 50% periédu - polovicu ¢asu
kazdej periddy je na pine napatie 3.3 a polovicu ¢asu Uroven GND. Vysledkom toho je, Ze
celkova energia tohto signalu je rovnaka, ako keby bola nastavena na 1,65V namiesto 3,3V.

e Druhy signal ma 25% pracovny cyklus a méze byt generovany pomocou write_analog (255).
Ma podobny ucinok, ako keby bol na tomto pine trvale napatie 0,825V.

o Tretisigndl ma 75% pracovny cyklus a je generovany pomocou write_analog (767). M4 trikrat
tolko energie, ako druhy signal, a je ekvivalentny napétiu 2,475V.

e PWM dobre funguje dobre so zariadeniami, ako su Ziarovky alebo motory, ktoré maju
zotrvaénost, pripadne vyuzivaju zotrvacnost ludského oka, typickym prikladom st LED diddy.
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Micro:bit Python — ovladanie motorov a servomotorov pomocou PWM signalu

PWM s presnou Sirkou impulzu sa ¢asto vyuZiva na ovladanie uhla natocenia servomotorov alebo na
riadenie vykonu jednosmernych motorov, napriklad v dronoch. Preto je potrebné mat moznost
presného nastavenia periédy impulzov. Na nastavovanie sa pouziva prikaz
set_analog_period(pocet_milisekund), alebo
set_analog_period_microseconds(pocet_mikrosekund). U mikrosekind je minimalna hodnota
256us. Pre servomotory sa vyuziva frekvencia PWM signalu 50 Hz, ¢o je 20 milisekdnd. Takze
program, ktory bude hybat servom z 0 na 180°a spat bude:

from microbit import *
pin0.set analog period(20)
while True:
pin0.write analog(180)
sleep(1000)
pin0.write analog (1)
sleep(1000)

Micro:bit Python — generovanie zvuku

Ak pripojite medzi piny 0 a GND maly reproduktor, mézete na nom generovat tony. Zdérazfiujem
reproduktor a nie bzuciak, pretoze bzuciak ked'sa nan privedie napétie generuje len jeden tén.
Pripadne mozete priebezne menit frekvenciu ténu

from microbit import *
import music
while True:
for freqg in range (880, 1760, 16):
music.pitch(freq, 6)
for freq in range (1760, 880, -16):
music.pitch(freq, 6)

MozZete nechat zahrat niektoru z preddefinovanych melddii, napriklad:

from microbit import *
import music
music.play(music.BIRTHDAY)

K dispozicii si melddie

DADADADUM, ENTERTAINER, PRELUDE, ODE, NYAN, RINGTONE, FUNK, BLUES, BIRTHDAY, WEDDING,
FUNERAL, PUNCHLINE, PYTHON, BADDY, CHASE, BA_DING, WAWAWAWAA, JUMP_UP,
JUMP_DOWN, POWER_UP a POWER_DOWN.

Alebo mb6zete pomocou ténov definovat vlastni melddiu. Kazda nota je definovana textovym
retazcom v tvare NOTA[oktava][:trvanie]

from microbit import *

import music

tune = ["C4:4", "D4:4", "E4:4", "C4:4", "C4:4", "D4:4", "E4:4", "C4:4",
"E4:4", "F4:4", "G4:8", "E4:4", "F4:4", "G4:8"]

music.play (tune)

alebo zjednodusene

from microbit import *

import music

tune = ["04:4"’ "D", llEll’ IIC"’ llCll, IID"’ llEll, IICII, llEll, IIFII, llG:8||,
"E:4", "Fll’ "G:8ll]

music.play (tune)
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Micro:bit Python — Meranie teploty
Doska micro:bit ma integrovany senzor teploty, takze urobit z micro:bitu teplomer, ktory bude
ukazovat teplotu na displeji (pomocou vodorovného skrolovania) je zdanlivo hracka. Drobny problém
je vtom, Ze teplotné ¢idlo je sucastou mikrokontroléra, takze nemeria teplotu okolia, ale teplotu
Cipu, ktora je podla skusenosti o 4 — 5 °C vyssia, nez teplota okolia
from microbit import *
while True:

teplota = temperature ()

display.scroll (str(teplota) + 'C')
sleep (500)

Micro:bit Python — Citanie Udajov z akcelerometra
Akcelerometer na doske BBC Micro:bit zachytava pohyb v troch osiach:

e X —naklonenie dolava a doprava,
e Y —naklonenie dopredu a dozadu,
e 7 —pohyb nahor a nadol.

Funkcia accelerometer.get_x() vracia hladnu, alebo zapornu hodnotu zrychlenia v danom smere
v jednotkach, ktoré by sa dali oznacit ako mili-g. Predpona mili v tomto pripade kvoli jednoduchsej
implementadcie nie je 1/1000, ale 1/1024. TakZe gravitacné zrychlenie v osi Z ma hodnotu 1024 mili-g.
Na zobrazenie hodnut zrychlenia v jednotlivych osiach mézete pouzit kdd:
from microbit import *
while True:

X = accelerometer.get x(

)
y = accelerometer.get y()
z = accelerometer.get z()

z

print("x, vy, z:", X, vy, z)
sleep(500)

Ak drzite dosku micro:bit pokojne bez chvenia LED diédami nahor hodnoty zrychlenia X a Y su okolo
nuly a zrychlenie Z je priblicne -1024. To vam povie, Ze gravitacia pésobi smerom nadol voci doske.
Ak dosku otocite LED diddami nadol mela by sa hodnota zmenit na +1024 mili-g. Ak budete triast s
doskou dost silne, uvidite, Ze zrychlenie dosiahne hodnoty az * 2048 mili-G. To preto, lebo tento
akcelerometer je nastaveny na meranie maximalne + 2048 mil-g. Skutoéné zrychlenie moze byt
vacsie neZz namerané.

Priklad na uréenie smeru

from microbit import *
while True:
reading = accelerometer.get x()
if reading > 20:
display.show ("R")
elif reading < -20:
display.show ("L")
else:
display.show ("-")

PretoZe akcelerometer je pomerne citlivy, je v priklade v podmienke tolerancia. Ak je hodnota
zrychlenia medzi -20 a 20 mili-g, nepovaZuje sa to este za pohyb, ale toleranciu merania.
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Micro:bit Python — identifikacia polohy dosky a giest ruky s doskou

Doska BBC micro:bit dokaZze pomocou akcelerometra zachytavat a analyzovat aj komplexnejsie gesta.
V kéde st zadavané ako textové retazce. Ich zoznam je: up, down, left, right, face up, face down,
freefall, 3g, 6g, 8g a shake. Gesta 3g, 6g a 8g sa indikuju vtedy ak zrychlenie dosky v ktoromkolvek
smere prekroci prislusni hodnotu nasobku gravitacného zrychlenia. Nasledujuci priklad zobrazi ikonu
$tastného smaijlika iba v pripade ak je zariadenie v polohe displejom nahor.

from microbit import *
while True:

gesture = accelerometer.current gesture ()
if gesture == "face up":

display.show (Image.HAPPY)
else:

display.show (Image.ANGRY)
Micro:bit Python — kompas vyuZzivajuci magneticky senzor
Senzor magnetického pola umozniuje zistit polohu vzhladom k svetovym stranam. Pred odcitanim
musite elektronicky kompas kalibrovat, inak nasledné merania nebudud presné. Metdda
compass.calibrate() spusti mini- hru pri ktorej budete podla instrukcii naklapat dosku micro:bit
dokola, kym sa cely displej nezaplni svietiacimi pixelmi. . Metdda compass.heading() urcuje uhol v
rozsahu od 0 do 360 v stuprioch, v smere hodinovych ruciciek, pricom 0 je sever. Aby bolo mozné
zobrazit smer graficky vypocet v nasledujicom priklade urci index hodiny tak aby mala rudicka
zobrazenych hodin na maticovom displeji zobrazovala sever.
from microbit import *
compass.calibrate ()
while True:

smer = ((15 - compass.heading()) // 30) % 12
display.show (Image.ALL CLOCKS [smer])

Micro:bit Python — Udaje v suboroch

Aj pre maly mikroprocesorovy systém je uzitocné mat moznost ukladat Udaje do trvalého Ulozného
priestoru, Cize do takého typu pamati, kde zostanu aj po vypnuti napdajania. MicroPython na
platforme micro:bit podporuje jednoduchy siborovym systém uloZzeny v pamati typu flash, teda tam,
kde je aj programovy kéd. Na ukladanie je k dispozicii priblizne 30 kilobajtov. Na pripomenutie,
Microbit ma 256 kB flash pamati a 16 kB pamati RAM. Pri nahravani kddu v HEX subore ste si urcite
vsimli, Ze micro:bit pripojeny cez USB sa voci pocitacu tvari ako USB kluc. Subory ktoré vytvorite

a budete do nich zapisovat (daje vsak v tejto pripojitelhej jednotke nebudu. Siborovy systém na
doske micro:bit je jednoduchy, takZe nie je mozné organizovat stbory do zloziek.

V prvom priklade uloZime do suboru nejaké Udaje, pre jednoduchost kratky text. Prikaz open() otvori,
alebo ak nie je zatial vytvoreny, tak vytvori subor stboru a priradi ho k objektu. Vsimnite si, Ze
parameter 'w' sa pouZiva na nastavenie objektu subor do reZimu zapisu. Na nastavenie rezimu Citania
sa pouziva parameter 'r', toto je zaroven implicitné nastavenie.

V priklade funkcia otvori (vytvori) sibor s ndzvom udaje.txt a priradi ho k objektu subor. Nasledne sa
v bloku kdédu odsadenom pod prikazom with pouzZije objekt subor na zapis.
from microbit import *

with open('udaje.txt', 'w') as subor:
subor.write ("Lorem ipsum'")

v dalSom priklade tieto Udaje precitame a zobrazime. Do objektu text sa priradi obsah nacitany zo
suboru. VSimnite si, Ze riadok obsahujuci prikaz print() nie je odsadeny. Blok kddu priradeny k prikazu
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with je len jeden riadok, ktory cita sibor. Akondhle je blok kédu zatvoreny, Python automaticky
zatvori subor.

from microbit import *

with open ('udaje.txt"')
text = subor.read()
display.scroll (text)

as subor:

Podobne ako v klasickych operaénych systémoch aj Python na doske micro:bit dokaze so sibormi aj
manipulovat, pripadne vypisat ich zoznam. Na to slizi modul os. Na zobrazenie zoznamu stborov sa
pouziva funkcia listdir()

from microbit import *

import os
as subor:

with open ('udaje.txt',
subor.write ("Lorem
with open ('pokus.bin',
subor.write ("Lorem

lwl)
ipsum")
'w') as subor:
ipsum")

subory = os.listdir()
display.scroll (str (subory))

prikazom print () vypiSete zoznam suborov do konzoly vyvojového prostredia.

from microbit import *

import os

with open ('udaje.txt',
subor.write ("Lorem

with open ('pokus.bin',
subor.write ("Lorem

subory = os.listdir()

print (str (subory))

'w') as subor:
ipsum")
'w') as subor:
ipsum")

na vymazanie stuboru je urceny prikaz remove()

from microbit import *

import os

os.remove ('pokus.bin')

velkost stboru zistite prikazom.

from microbit import *

import os

with open('udaje.txt', 'w') as subor:
subor.write ("Lorem ipsum'")

velkost = os.size('udaje.txt')
print (str (velkost))

Micro:bit Python — bezdrétova komunikacia

Integrovany radiovy vysielac a prijimac na c¢ipe dosky Micro:bit je primarne uréeny na bluetooth
komunikaciu. Firmware dosky vSak tento modul vyuZiva aj na rddiovi komunikaciu medzi doskami
navzajom.

Micro:bit teda podporuje dva druhy bezdrotovej komunikacie - Bluetooth Low Energy (BLE) pre
komunikaciu s mobilnymi zariadeniami a radiovy prenos pre komunikaciu s inymi zariadeniami
Micro:bit. Radiovi komunikaciu je mozné naladit na rozne kanaly (ocislované 0-83). V3etci
zainteresovani sa naladia na ten isty kanal a kazdy pocuje, ¢o vsetci ostatni vysielaju cez tento kanal.
MoZete nastavit aj vysielaci vykon. Cim vacsi vykon, tym bude vacsi dosah komunikacie. Nakolko sa
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pouziva rovnaky Cip a rovnaky vykon ako pri komunikacii cez bluetooth, maximalny dosah bude
v otvorenom priestore priblizne 50-70 m.

Pri konfiguracii radiovej komunikécie méZete nastavit dizku spravy, $tandardne je nastavena dizka 32
bajtov, maximalna dizka méze byt 251 bajtov.

MozZete posielat bindrne spravy s lubovolnym obsahom, pri vyucbe programovania bude
najjednoduchsie posielat textové retazce. Prijaté spravy sa radia so fronty konfigurovatelnej velkosti
odkial sa ¢itaju. Implicitna velkost fronty su tri spravy. Preditanim sa sprava odstrani z fronty. Ak sa
fronta zaplni, ¢iZe sa rychlejSie prijimaja, nez ich vas kéd dokaze preditat, nové spravy sa ignoruju.
Nakolko prikazmi radio.RATE_250KBIT, radio.RATE_1MBIT, alebo radio.RATE_2MBIT sa da nastavit
pomerne vysoka komunikaéna rychlost od 250 kBit/s aZ po dva megabity za sekundu, mébze sa pri zle
napisanom kdde fronta prijatych sprav zaplnit pomerne rychlo. Implicitne je nastavena prenosova
rychlost 1 Mbit/s.

Radiovy modul umoziiuje zadat niekolko parametrov a taktieZ adresu a skupinu. Skupina moze byt 0
— 255, pricom implicitne je nastavena 0. Doélezité je, Ze rddio modem odfiltruje spravy, ktoré prijima,
ktoré nezodpovedaju vasej adrese a skupine. V désledku toho je délezité vopred nastavit adresu a
skupinu, ktord bude vasa aplikacia pouzivat. Micro:bit samozrejme stéle prijima spravy o vysielani
pre iné kombindcie adresa / skupina.

Posielanie a prijem spravy na vybranom kanali mézete realizovat pomocou kddu:

from microbit import *
import radio

radio.on ()
radio.config(channel=19)
radio.config (power=7)

my message = "Voz ker minie ker voz nie krava o ker nos trie"

while True:
radio.send(my message)
incoming = radio.receive ()
if incoming is not None:
display.show (incoming)
print (incoming)
sleep (500)

Ak nenastavite kandal, mdZete na implicitne nastavenom 7 kanali vyuzit hromadnu komunikaciu.
Nasledujuci kéd vysle spravu. Vsetky dosky, ktoré ju prijmu zobrazia srdiecko. Kazda doska vsak
navyse s pravdepodobnostou 1:3 posle rovnaku spravu, ktorej prijatie ostatné dosky potvrdia
a niektoré z nich, teoreticky kazda tretia spravu znovu poslu.

from microbit import *
import radio
import random

radio.on ()

while True:

if button a.was pressed() :
# vysielanie.
radio.send('x")
# prijem.

incoming = radio.receive ()

if incoming == 'x':
display.show (Image.HEART)
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sleep(500)

display.clear ()

# obcas odpovedz

if random.randint (0, 3) == 0:
sleep(500)
radio.send('x")

Ak to zosumarizujeme trochu odbornejsie, na vyvojarskom pocitaci, alebo webe kde programujete
online v MicroPythone sa vytvori sibor s priponou HEX, ktory obsahuje engine jazyka MicroPython
a k nemu pribaleny vas kéd. Engine kéd predkompiluje a spusti. Ak sa ponorime este hlbsie ho
hardvérovej architektury, tak nad hardvérom je vrstva mini operac¢ného systému mbed OS uréeného
(aj) pre systémy s mikrokontrolérmi Cortex MO. Na vyssej vrstve su ovladace hardvérovych
komponentov a na najvyssej vrstve runtime ¢i uz TypeScriptu, alebo Micro Pythonu

A na zaver este niekolko trikov. Programovaci jazyk Python je moduldrny a objektovo orientovany.
Urcite ste si vSimli, Ze vSetky priklady zacinaju importom modulov pre hardvérovu implementaciu
MicroPythonu na doske BBC:micro:bit

from microbit import *
Otvorte v editore Mu konzolu REPL a zadajte

>>> import microbit
>>> dir (microbit)

Zobrazi sa zoznam importovanych modulov

[' name ', 'Image',6 'display', 'button a', 'button b', 'accelerometer',
'compass', 'i2c¢', 'uart', 'spi', 'reset', 'sleep', 'running time', 'panic',
'temperature', 'pinO', 'pinl', 'pin2', 'pin3', 'pin4', 'pin5', 'pin6', 'pin7',
'pin8', 'pin9%', 'pinlO', 'pinll', 'pinl2', 'pinl3', 'pinl4', 'pinlb5', 'pinle6',
'pinl9', 'pin20']

Mozete taktieZ jednoducho zistit, do akej triedy patri prislusna funkcia, napriklad

>>> type (display)

<class 'MicroBitDisplay'>

>>> type (pin0)

<class 'MicroBitTouchPin'>

>>> type (pin9)
<class 'MicroBitDigitalPin'>

A este jedna vec: Pisat loT aplikacie na vyvojarskom pocitaci s operacnym systémom Windows, ¢i
MacOS ¢i uz cez webové rozhranie https://python.microbit.org/v/1.1, alebo vyvojové prostredie Mu
https://codewith.mu je také trochu menej cool. Co tak skusit pripojit Micro:bit k doske Raspberry Pi
s nainstalovanym operacnym systémom Raspbian, pripojit k Raspberry Micro:bit a skusat pisat
Python kéd v editore Mu na Raspberry Potom stiahnite hex subor do Raspberry a prekopirujte ho do
pripojenej dosky Micro:bit.
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Roboticky a robotické podvozky s Micro:bitom
Video https://www.youtube.com/watch?v=8I016Sgk3qU

Dosial preberané témy typu spinanie zariadeni a ovladanie jednosmernych a krokovych motorov

a servomotorov bola vlastne pripravou na tému robotika, ktora bude zamerana na robotické
podvozky. Na e-shopoch ndjdete stavebnice robotickych podvozkov, ¢i uz samostatnych

s motoréekmi, alebo stavebnice podvozkov s Arduinom. Najlacnejsi a pritom plnohodnotny podvozok
ziskate v e-shopoch uz za 20 eur a to vratane dosky Arduino, dosky na riadenie motorov,
prepojovacej dosky, servomotora a ultrazvukového senzora vzdialenosti. Tento podvozok sa vam
bude hodit aj na stavbu robotického vozidla ovldadaného doskou BBC Micro:bit

Support Center  Ship to am/ USD v

hd QQO[b%St Al v one Q s

= Category DEALS NEW cooL

Home > Drones, Toys & Hobbies > Puzzle & Educational > Science & Discovery Toys Store: Be continued Store % & & & 1 ¢

L298N DIY 2WD Ultrasonic Smart Tracking Motor Robot Car Kit for Arduino - Multi

* koK 4 28 Customer Reviews | 2 answered questions

FLASH SALE Ends In: 04
Price: $1 8.99 .

Shipping:  FREE SHIPPING to Slovakia Via Unregistered Air Mail

QrY:

() Add to Favorites (3

(&b w5 Ppaypal @ Taxinfo  (§) Price Protection  (©) Price Disclaimer £ Report item

HeP gD

Alebo samotny kompletny podvozok s motorcekmi za priblizne 7 eur.

Support Center ~ Ship to yam/ USD

U Gearbest PR a R

= Category DEALS NEW cooL

Home > Drones, Toys & Hobbies > Puzzle & Educational > Science & Discovery Toys Store: K Member Store # & & & 1 ¢

LEBANGSHOU DIY Tracking Robot Car Geared Motor Kit - Multi-A

*k ok ok 2 Customer Reviews | £ Ask a question

e $4.99 5

Shipping: $0.04 to Slovakia Via Unregistered Air Mail
Jul 01 - Jul 03, nated Shipping e: 15-30 b

QTy: - 1+
B

(D Add to Favorites

o v il P rayral @ Tax Info @ Price Protection @ Price Disclaimer £ Report Item
X e / i3
O LEBANGSHOU DIY Tracking Robot Car Geared
W ke vuma

K nemu este potrebujete dosku micro:bit (14 eur) a dosku pre micro:bit na riadenie motorcekov (10
eur)

63



Konstrukcia a programovanie robotov — ovladanie jednosmernych motorov
Video https://www.youtube.com/watch?v=74fAhcdZfiQ

Doska Micro:bit ma v porovnanim s Arduinom vela vyhod, predovsetkym moznost vytvorenie
radiového prepojenia medzi dvomi, pripadne viacerymi doskami, takZze jedna doska médze riadit
hardvér robotického podvozku a pomocou druhej dosky mézete roboticky podvozok ovladdat. Bud'
pomocou dvojice tlacidiel A a B, pripadne naklapanim, ¢i natacanim dosky Micro:bit, ktora ma
zabudovany akcelerometer a ndklonomer.

Zakladnym komponentom robotického podvozku su dva motorceky, ktoré pohanaju kolesa. M6zu
byt jednosmerné, krokové, alebo servomotory. Najjednoduchsie sa, aspor zdanlivo ovladaju
jednosmerné motorceky. Otacky sa menia zmenou napajacieho napétia a smer otacania sa zmeni
tak, Ze medzi sebou vymenite kladny a zaporny pdl napéjania.

”nefa/kef\??? ;
3 ) (221907

e

Vacsina hobby konstrukcii malych robotickych vozidiel pouZiva elektromotoréek s planétovou
prevodovkou s prevodovym poemrom 1:48 do pomala. Motoréek ma osky na obidvoch stranach, na
jednu z nich moézete dat koleso podvozku a na druht kotié s otvormi, pomocou ktorého mozete
snimat o kolko sa oska pootocila. Motoréek je mozné napajat napatim v rozsahu 3 - 6V. M4 krutiaci
moment 0,078Nm a odber prudu naprazdno je 75 mA
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Ovladanie spociva v napajani jednosmernym pridom primeraného napatia na aké ja motorcek
konstruovany. Cim je napatie vys$sie, tym sa motoréek otacéa rychlejie. Napriklad, ak je moptoréek
konstruovany na 6 V, mozZete robit regulaciu otacok zmenou napajacieho napéatie, v rozsahu priblizne
2 —6 V. Pri nizSom napéti by sa motoréek nerozbehol, vyssie napatie by ho mohlo poskodit. Motorcek
odobera vyssi prud, nez si schopné dodat porty riadiacej dosky. Preto je potrebna doska na
vykonové prispdsobenie. Dosky ako Micro:bit, ¢i Arduino nemaju skutocné analdgové vystupy, ale
simuluju ich pomocou PWM, CiZe pulzne sirkovej modulacie. Toto pri pouZiti kniZnic pre danu dosku
nepotrebujete vediet, pre hibavejsich ¢itatelov je princip PWM vysvetleny v stati Generovanie PWM
signalu.

Na ovladanie motoréekov sme pouZili rozsirujuci modul Motor:bit, ktory dokaze nezavisle riadit dva
jednosmerné motory, alebo jeden krokovy motor. Srdcom modulu je integrovany obvod TB6612 s
maximalnym prddom do motoru 1,2 A. Na module su vyvedené aj dalsie porty, ktoré mozete
pouzivat na ovlddanie servomotorov, pripadne na snimanie idajov zo senzorov.

65



Porty P3 - P7 a P9 - P11 su urcené na pripojenie periférii vyuzivajucich 3.3 V logiku a porty P13 - P16 a
P19- P20 podporuju logiku 3,3 V nebo 5 V. Na vyber napatovej Urovne je na doske prepinac. Na
konektory su vyvedené aj SPI a I12C zbernice. Na doske je aj maly reproduktor, takZe robotické vozidlo
mbze vydavat aj zvuky. Napajacie napatie doky je 6 —12 V.
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Pomocou analdgovych, alebo v pripade Micro:bitu pomocou PWM portov P1 a P2 sa ovladaju otacky
motorom M1 a M2. Smer otacania motora M1 sa meni logickou Urovriou na porte P8 a smer otacania

motora M2 portom P12. Do vyvojového prostredia MakeCode potrebujete importovat rozsirujuci

modul Motorbit.

V prvom priklade ukdaZzeme ovladanie motorcekov tak aby sa v sekundovych intervaloch otacali raz na

jednu a potom na druhu stranu.

bit @ Home  « share

Search
Basic
Input
Music
Led
Radio
Loops

Logic

Variables
Math

Sonarbit

DoBEM QL B 906 #

Motorbit

I v Advanced

JavaScript

basic.forever (function () {
motorbit.freestyle (50, 0)
basic.pause (1000)
motorbit.freestyle (0, 50)
basic.pause (1000)

})

forever

left wheel speed @ right wheel speed o

[ LIECROEN 1000 »

left wheel speed ° right wheel speed @

LU CN 1000 »

Dalsi priklad je zamerany na zmenu ota¢ok. Parameter v prikaze forward() udava vykon v rozmedzi 0

— 100, ciZe de facto v percentach.

O micro:bit @ Home  «§ share

© Led

.l Radio
Loops
Logic
Variables
Math
Sonarbit

Motorbit

< DoBM R Q

Advanced

forever
move forward with speed °

pause (ms) @14

move forward with speed e

LU CEN 2000 »

move forward with speed @

pause (ms) @d1lAd4
move forward with speed e
pause (ms) @l R4
move forward with speed @]

pause (ms) @414
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JavaScript
basic.forever (function () {

P

motorbit.forward(0)
basic.pause (2000)
motorbit.forward(25)
basic.pause (2000)
motorbit.forward(50)
basic.pause (2000)
motorbit.forward(75)
basic.pause (2000)
motorbit.forward(100)
basic.pause (2000)

Mala ukazka moznosti prikazov a funkcii v rozsirujicom module Motorbit.

¢ micro:bit

A Home

«§ Share

® Input
@ Music
© Led

Jl Radio
C Loops
G Logic
= Variables
@ Math

@ Sonarbit
=
A

Motorbit

Advanced
fw Functions
i= Arrays
Text
o® Game

[za) Images

JavaScript
basic.forever (function () {

})

MozZete vyuZit aj priame generovanie analégového PWM vystupu. V tomto pripade sa pomer striedy

motorbit.forward (70)
basic.pause (500)
motorbit.back (50)
basic.pause (500)
motorbit.turnleft (50)
basic.pause (500)
motorbit.turnright (50)
basic.pause (500)
motorbit.brake ()
basic.pause (500)
motorbit.freestyle (=40, 30)
basic.pause (500)

forever

move forward with speed @

[LUECNCEN 500 «

move back with speed @

pause (ms) @14

turn left with speed @

pause (ms) @I1R4

turn right with speed @

pause (ms) @ILR4

pause (ms) @LR4

left wheel speed @ right wheel speed @

pause (ms) LR

a teda aj vystupné napatie nastavuje v rozsahu hodn6t 0 — 1023



O micro:bit @ Home

«§ Share

(O]
@ Music
© Led

Input

.l Radio
C' Loops
G Logic

= Variables

@ Math

>

Advanced

fe Functions

r—

= Arrays

|

Text

Game

[+ 1
[ca] Images

Pins

*&» Serial

JavaScript

pins.analogSetPeriod(AnalogPin.P2, 2000)

basic.forever (function () {
pins.analogWritePin (AnalogPin.P2,
basic.pause (2000)
pins.analogWritePin (AnalogPin.P2,
basic.pause (2000)
pins.analogWritePin (AnalogPin.P2,
basic.pause (2000)
pins.analogWritePin (AnalogPin.P2,
basic.pause (2000)
pins.analogWritePin (AnalogPin.P2,
basic.pause (2000)

pine trvale napatie 0,825V.

0)

255)
511)
767)

1023)

Kk Blocks JavaScript

on start

analog set period pin P2 v to (us) @444

forever
analog write pin P2+
pause (ms) Q4114
analog write pin P2 v
pause (ms) Qdll A4
analog write pin P2 »
UMM 2000 v
analog write pin P2 v
(UGN 2000 v
analog write pin P2 v to

UMM 2000

Ve

e Hodnota 255 definuje 25% pracovny cyklus a Ma podobny ucinok, ako keby bolo na tomto

Ve

e Hodnota 511 definuje 50% pracovny cyklus a Ma podobny Gcinok, ako keby bolo na tomto

pine trvale napatie 1,65V.

Ve

e Hodnota 767 definuje 50% pracovny cyklus a Ma podobny ucinok, ako keby bolo na tomto

pine trvale napatie 2.475V.

e Hodnota 1023 privedie na vystup napatie 3.3 V

Dialkové ovladanie pomocou Micro:bitu
Video https://www.youtube.com/watch?v=7FEgJV6SyUs

Micro:bit umoZnuje vytvorenie radiového prepojenia medzi dvomi, pripadne viacerymi doskami,
takze jedna doska méze riadit hardvér robotického podvozku a pomocou druhej dosky mézete
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robotické vodidlo ovladat. Bud pomocou dvojice tlacidiel, pripadne potrasenim, naklapanim, i
natacanim dosky, ktora ma zabudovany akcelerometer a naklonomer.

'
cewne

Foysommem e -]

Najskor vysvetlime princip pohybu robotického podvozku s dvoma kolesami, pricom kazdé pohana
samostatny motor. Ak sa kolieska robotického podvozku otaéaju rovnakou rychlostou jednym, alebo
druhym smerom, podvozok sa pohybuje priamo dopredu, alebo dozadu. Ak sa kolieska otacaju
roznou rychlostou, robot zataca do tej strany, na ktorej sa koliesko pohybuje pomalsie. Ak jedno

z kolies Uplne zastane a druhé sa otaca, tak robot sa zacne otacat na mieste, pri¢om stredom
otacania je koleso, ktoré sa nepohybuje a polomer otaéania je dany vzdialenostou medzi kolesami.
Ak potrebujete roboticky podvozok otodit na mieste ale na mensom priemere, tak kolieska sa musia
otacat opaénym smerom. Vtedy bude polomer otacania rovny polovic¢ke vzdialenosti medzi kolesami
a os otacania bude v strede pomyslenej spojnice kolies.

Najjednoduchsi, aj ked' nie najintuitivnejsi sposob ovladania je pomocou tlacidiel A a B. Tlacidla su
len dva a st umiestnené tak, Ze sa pomocou nich bude dobre ovladat pohyb doprava, alebo dolava.
Potrebovali by ste eSte dalSie dva tlacidla. Jedno na aktivovanie pohybu dopredu, pripadne
zrychlovanie a druhé na pohyb dozadu, pripadne zabrzdenie. D4 sa to vyriesit napriklad tak, Ze
sucasnym zatlacenim tlacidiel A + B sa aktivuje pohyb dopredu, tlacidlami A a B sa ovlada smer
pohybu a robota zastavite potrasenim ovladacej dosky. Aktivovany smer pohybu mozete indikovat
Sipkou zobrazenou na displeji, v nasom kdde je z dévodu Uspory miesta len ivodné zobrazenie
smerového kriza.

Kéd pre dosku Micro:bit, ktorad bude fungovat ako dialkovy ovladac vyuzivajuci tlacidla A a B
a akcelerometer indikujuci potrasenie. Stavy st indikované ikonami:
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O micro:bit @& Home  «§ Share

322 Basic

on shake ¥
© Input radio send number o
@ Music
© Led
on button Av pr d
_al Radio tt presse
C Loops radio send number 0
G Logic
radio set group Q
= Variables on button B+ pressed
radio send number o
@ Math radio send number °
I v Advanced

on button A+B * pressed

radio send number o

JavaScript

basic.showIcon (IconNames.Target)
radio.setGroup (1)
radio.sendNumber (0)

input.onGesture (Gesture.Shake, function () {
basic.showString ("x")
radio.sendNumber (0)

)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
basic.showString ("<")
radio.sendNumber (1)

)

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
basic.showString (">")
radio.sendNumber (2)

})

input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
basic.showIcon (IconNames.Triangle)
radio.sendNumber (3)

})

Kéd pre dosku Micro:bit, ktora bude prijimat povely od ovlddaca a riadit motory robotického
podvozku pri ovladani pomocou tlacidiel A a B
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Emicro:bit @ Home  «§ Share

on start on radio received receivedNumber v

Ly
show icon g if receivedNumber v

Input radio set group () show string Q%)

Music

B O o

Led

Radio

C' Loops
G Logic
= Variables
B Math
if
@ Sonarbit
show string o
& Motorbit
turn left with speed m
A Advanced [©)
Jo Functions if receivedNumber v
i= Arrays
show icon
T Text
move forward with speed o
o Game )
[:a) Images

JavaScript
basic.showIcon (IconNames.Target)
radio.setGroup (1)

radio.onReceivedNumberDeprecated (function (receivedNumber) {
if (receivedNumber == 0) {
basic.showString ("x")
motorbit.brake ()
}

if (receivedNumber == 1) {
basic.showString ("<")
motorbit.turnright (40)
}

if (receivedNumber == 2) {
basic.showString (">")
motorbit.turnleft (40)
}

if (receivedNumber == 3) {
basic.showIcon (IconNames.Triangle)
motorbit.forward (40)

Druhy, pohodlnejsi a presnejsi sposob ovladania je, Ze robot budete ovladat naklapanim dosky v ruke
a do riadiacej dosky robota sa budu posielat Udaje z akcelerometra v osiach X a Y. V inicializachom
bloku je potrebné nastavit radiovy kanal, konkrétne Cislo skupiny. Toto cislo musi byt rovnaké pre
obidve dosky, ktoré maju spolu komunikovat. V priklade je pomocou prikazu setGroup() ako Cislo
skupiny nastavené 1. Aby ste vedeli, Ze inicializacia bola Uspesna, odporucame zobrazit na
maticovom displeji vhodnu ikonu.

Ovladanie, Cize nacitanie udajov z akcelerometra a ich poslanie do druhej dosky sa odohrava

v hlavnej slucke programu. Parameter X, ktorym sa ovlada smer pohybu robota sa nastavuje
naklonenim dosky dolava alebo doprava. Zrychlenie, alebo spomalenie sa nastavuje naklonenim
dosky dopredu, alebo dozadu. V kéde je potrebny prepocet rozsahu, pretoze akcelerometer
poskytuje Udaje z intervalu — 1 023 az 1023, avsak knizni¢né funkcie na ovladanie motorov pracuju
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s parametrami v rozsahu 0 — 100, pripadne od -50 do 50. Cyklus posielania hodnot sa opakuje
kazdych 100 ms.

O micro:bit ome o3 Share

on start

22 Basic
. 8
show icon 5, ~

Input radio send value o = acceleration (mg) x v +v m

©
© Music radio set group o
©

pause (ms) @UlRd

Led radio send value o = acceleration (mg) y <~ +v @

pause (ms) (@1 JRd

JavaScript

basic.showIcon (IconNames.Sword)

radio.setGroup (1)

basic.forever (() => {
radio.sendValue ("x", input.acceleration (Dimension.X) / 10)
basic.pause (100)
radio.sendValue ("y", input.acceleration (Dimension.Y) / 10)
basic.pause (100)

P

V hlavnej slucke sa spracovavaju povely, ktoré obsahuju informacie o nakloneni druhého micro:bitu,
Pohyb dopredu a dozadu je odvodeny od hodnoty akcelerometra v osi Y. Predpokladajme zatial, Zze
naklonenie v druhej osi X je nulové. V takom pripade, ak je doska ovladaca naklonena dopredu
potrebujete aby sa robot pohyboval dopredu a naopak. Na ovladanie pohybu robota do stran sa
pouzije hodnota naklonenia ovladaca v osi X.

Kéd pre dosku Micro:bit, s rozSirujicim modulom motorbit, ktora bude prijimat povely od ovlddaca a
riadit motory robotického podvozku. Mozno vas prekvapi, Ze v tomto cvicnom kdde sa vyuZiva len
pohyb dolava a doprava, Cize reakcia na naklonenie ovladacej dosky v osi x.

O micro:bit @& Home  «§ share

Search Q

on start on radio received name ¥ value v
22 Basic .

show icon if name v
® Input

. radio set group ° set xPovel v to valuew

@ Music

set xPovel v to c’

else
© Led
Py 1

al Radio et yroe -t @) i name ~ A a £hen
C' Loops set yPovel * to value v
G Logic

Variables

Math

if xPovel v >w

4
Sonarbit
& Motorbit
turn left with speed xPovel v

A Advanced
else

fw Functions

turn right with speed absolute of xPovel v

®

= Arrays

T Text

mn RNama
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JavaScript
let xPovel = 0

let yPovel = 0
radio.onDataPacketReceived (({ receivedString: name, receivedNumber:
if (name == "x") {
xPovel = value
} else {
if (name == "y") {

yPovel = value

P

basic.showIcon (IconNames.House)
radio.setGroup (1)

xPovel = 0

yPovel = 0

basic.forever (() => {
if (xPovel > 0) {
motorbit.turnleft (xPovel)
} else {
motorbit.turnright (Math.abs (xPovel))
}

})

Ak by totiz kéd obsahoval aj logiku pre pohyb dopredu a dozadu .

basic.forever (() => {
if (xPovel > 0) {
motorbit.turnleft (xPovel)
} else {
motorbit.turnright (Math.abs (xPovel))
}

if (yPovel > 0) {

motorbit.forward (yPovel)
} else {

motorbit.back (Math.abs (yPovel))
}

})

nefungovalo by to, pretoZe povely reagujuce na naklonenie v osi Y by zrusili povely na zatacanie do
stran. Preto pouZijeme funkciu freestyle, ktord umoznuje zadat parametre pre obidva kolesa

JavaScript

let praveKoleso = 0

let laveKoleso = 0

let yPovel = 0

let xPovel = 0

basic.showIcon (IconNames.House)
radio.setGroup (1)

xPovel = 0

yPovel 0

radio.onDataPacketReceived (function ({ receivedString:

1A

if (name == "x") {
xPovel = value

} else {
if (name == "y") {

yPovel = value

value })

receivedNumber:

=>{

value
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3]

basic.forever (function () {
laveKoleso = yPovel + xPovel
praveKoleso = yPovel - xPovel
motorbit.freestyle (praveKoleso, laveKoleso)

1}

Podvozok Ring:bit pre Micro:bit
Video https://www.youtube.com/watch?v=zGyO9VICoSg

Stavebnica Ring: bit obsahuje mechanické diely, servomotory a dosku elektroniky pomocou ktorych
mozete za niekolko minut poskladat roboticky podvozok, ktory bude riadit popularny jednodoskovy
mikropocita¢ BBC Micro:bit.

Micro:bit sa k doske elektroniky pripevni pomocou piatich skrutiek, ktoré zaroven tvoria elektrické
prepojenie pre tri porty PO, P1 a P2, napdjacie napatie 3.3 V a elektrickii zem GND. Dva GPIO porty P1
a P2 st uréené na ovladanie servomotorov pohanajlcich kolesa a treti port PO sa da pouzit na iny
ucel, napriklad ultrazvukovy senzor a podobne.
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Na pomocnu dosku elektroniky na ktorej st aj dve RGB diddy sa daju umiestnit pridavné senzory,
ktoré nie st sucastou standardného balenia stavebnice.

Other modules Rainbow LED
[

O - MO,

\ 0 1

Servomotor, alebo servo je jednosmerny motorcek s prevodovkou snimac¢om uhla natocenia a
riadiacou elektronikou. K riadiacej elektronike sa pripdja pomocou troch vodicov, pricom dva vodice
sU napajacie a jeden vodic slUZi na prenos riadiaceho signalu. Servo sa riadi impulzmi PWM signalu s
periddou 20ms a Sirkou pulzu v intervale 1 az 2ms.

Servomotory sa bud otacaju o definovany uhol, ktory zodpoveda aktudlnej Sirke impulzu, alebo serva
oznacené ako 360° sa otacaju kontinualne dopredu, alebo dozadu. Rychlost otdc¢ania zavisi od Sirky
impulzu. Pri 1.5 ms motor stoji, v intervale 1 — 1.5 ms sa otdc¢a na jednu stranu a v intervale 1.5 -2
ms sa ootaza na druhu stranu.
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Aby ste nemuseli programovat generovanie PWM signalu na jednotlivych portoch, mdzete vyuzit
pripravené funkcie. V prostredi https://makecode.microbit.org je potrebné do projektu importovat
rozsirenie “ringbitcar”.

V prvom najjednoduchsom priklade bude robotické auticko ovladané tlacidlami na svojej vlastnej
riadiacej doske. Tlacidlom A sa bude aktivovat pohyb dopredu a tlac¢idlom B dozadu. Si¢asnym
zatlacenim obidvoch tlacidiel vozidlo zastane

& Blocks

Searck
earen Q on start
232 Basic
radio set group @
® Input
@ Music
© Led forever
-"'I Radio radio send value ° = acceleration (mg) x v integer + v @
C' Loops
P pause (ms) @UIR4
G Logic
_ radio send value o = acceleration (mg) y ~ integer + v @
= Variables
LI CON 100 »
@ Math % (s
M RingbitCar
2" Neopixel

I v Advanced

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
RingbitCar.forward()

})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
RingbitCar.back()

})

input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
RingbitCar.brake ()

1.
V dalSom priklade skisime nechat robotické auti¢ko kreslit. Ma totiz v zadnej asti drZiak, do ktorého

sa da upevnit fixka. Pozrite si vo videu aky obrazec nakresli tento kéd. Predpokladali by ste, Ze
mnohouholnik. Je to vSak skor nieco pripominajlce ozubeny kotuc. Je to dané kombinaciou dvoch
faktorov. Jednak tym, ako je implementovana funkcia RingbitCar.turnright(), kedy robot nezatoci
plynule, ale na mieste a tym, Ze drZiak na fixku je umiesteny mimo stredu spojnice kolies.

O micro:bit @ Home 3 Share

on start forever

set left wheel at pin Plw right wheel at pin P2~ go straight at full speed

[ZELRCON 400 ~

Led turn right at full speed

0

Radio pause (ms) QIR

QL

Loops

Ay

Logic

Variables

& m

Math
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JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
basic.forever (function () {

RingbitCar.forward/ ()

basic.pause (400)

RingbitCar.turnright ()

basic.pause (100)

Naproti tomu kruznicu vykresli takéto robotické auticko takmer dokonaldl. Staci zariadit, aby sa
kolesa otacali rovnakym smerom, aviak réznou rychlostou. Cim je rozdiel medzi rychlostou otacania

Vv

kolies vacsi, tym bude polomer vykreslenej kruznice mensi

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
RingbitCar.freestyle (100, 50)

})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
RingbitCar.brake ()

})

VyuZit moZete aj dve RGB LED diddy na pomocnej dosticke, ktoré si nasmerované tak, aby svietili na
podlozku. Kombinaciou modrého a ¢erveného svetla mézete napodobnit majak. Pripadne mozete
rozsvietenim tychto LED signalizovat nejaku udalost.

«§ Share & Blocks

Search. Q
on start
3% Basic
set left wheel at pin Pl + right wheel at pin P2~
(O]
Input
© Musi go straight at full speed
usic
© Led set strip v to NeoPixel at pin PO v with e leds as RGB (GRB format) v
il Radio
Loops
¢ P forever
i 3 Logic
+ strip v show color red v
= Variables
@ pause (ms) (@ULR4
Math
& Ringbitc strip v show color blue v
. ingbitCar
M N Neopixel LU CON 100 v
1

JEREE_REnad ArPRE BHRR Baded Iv Advanced

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
RingbitCar.forward/()
let strip = neopixel.create(DigitalPin.P0O, 2, NeoPixelMode.RGB)
basic.forever (function () {
strip.showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Red))
basic.pause (100)
strip.showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Blue))
basic.pause (100)

Dialkové ovladanie pomocou robotického podvozku Ring:bit druhym Micro:bitom
Najintuitivnejsi sposob ovladania je naklarianim dosky v ruke, pri¢om sa do riadiacej dosky robota
budu posielat Udaje z akceleometra v osiach X a Y. V inicializachom bloku je potrebné nastavit
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radiovy kanal, konkrétne ¢islo skupiny. Toto ¢islo musi byt rovnaké pre obidve dosky, ktoré maju
spolu komunikovat. V priklade je pomocou prikazu setGroup() ako Cislo skupiny nastavené 90.

Ovladanie, Cize nacitanie udajov z akcelerometra a ich poslanie do druhej dosky sa odohrava

v hlavnej slucke programu. Parameter X, ktorym sa ovlada smer pohybu robota sa nastavuje
naklonenim dosky dolava alebo doprava. Zrychlenie, alebo spomalenie sa nastavuje naklonenim
dosky dopredu, alebo dozadu. V kéde je potrebny prepocet rozsahu, pretoze akcelerometer
poskytuje Udaje z intervalu — 1 023 az 1023, avsak knizni¢né funkcie na ovladanie motorov pracuju
s parametrami v rozsahu 0 — 100. Preto je potrebné hodnotu z akcelerometra vydelit desiatimi.
Cyklus posielania hodn6t sa opakuje kazdych 100 ms.

JavaScript
radio.setGroup (90)
basic.forever (function () {

radio.sendValue ("x", Math.idiv (input.acceleration (Dimension.X), 10))
basic.pause (100)
radio.sendValue ("y", Math.idiv (input.acceleration (Dimension.Y), 10))
basic.pause (100)

})
V hlavnej slucke sa spracovavaju povely, ktoré obsahuju informacie o nakloneni druhého micro:bitu.

Kéd pre dosku Micro:bit, s rozSirujicim modulom motorbit, ktora bude prijimat povely od ovlddaca a
riadit motory robotického podvozku. Budeme samostatne nastavovat smer a rychlost otacania pre
kazdy motor. V hlavnej slucke sa na zaklade prijatych povelov, ktoré obsahuju informacie o nakloneni
druhého micro:bitu, sliZiaceho ako ovladac vypocitava rychlost a smer otacania obidvoch
motorcekov. Pohyb dopredu a dozadu je odvodeny od hodnoty akcelerometra v osi Y.
Predpokladajme zatial, Ze naklonenie v druhej osi X je nulové. V takom pripade, ak je doska ovladaca
naklonena dopredu potrebujete aby sa robot pohyboval dopredu a naopak. Preto ak je hodnota Y
kladna budu sa kolesa otacat takym smerom, aby sa roboticky podvozok pohyboval dopredu a pokial
je hodnota Y zadporna, tak dozadu. V obidvoch pripadoch sa budu kolesa otdcéat rovnakou rychlostou.
Na ovladanie pohybu robota do stran sa pouzije hodnota naklonenia ovladaca v osi X. Vtedy sa budu
kolesd otacat kazdé inym smerom. Pre lavé koleso sa pouzije hodnota namerand v osi X priamo a pre
pravé hodnota s prevratenym znamienkom.

Z toho vyplyvaju vzorce pre otacky kolies:

laveKoleso = yPovel + xPovel
praveKoleso = yPovel - xPovel

Na zadklade znamienok hodnot nameranych akcelerometrom ovladaca v jednotlivych osiach sa
nastavi smer otacania motorcekov pohanajucich kolesa.

79



O micro:bit @& Home  «§ Share & Microsoft

Search. Q

i Basic
® Input radio set group 0 radio2 v = o then
u
@ Music S IS an® go straight at full speed
© Led (0 233 () o else if radio2 v =w e then @
i set left wheel at pin Pl + right wheel at pin P2~
il Radio turn left at full speed
Loops
¢ P else if radio2 v =w e then @
G Logic i .
on radio received receivedNumber v Eamicight at) fulllspeed
= Variables
@ Math pavse (ns) XD else if  radioze =+ @) then ©
set radio2 v+ to receivedNumber v
Q RingbitCar reverse at full speed
:** Neopixel pause (ms) (EUIIR

else

set radioz v to @)

"o 0 ® servo write pin P1v to @)

I wv Advanced

servo write pin P0~ to @)

®

JavaScript
radio.setGroup (90)

radio.onDataPacketReceived (function ({ receivedString: name, receivedNumber: value

1A

if (name == "x") {
xValue = value

} else {
if (name == "y") {

yValue = value

P

let rightwheel = 0
let leftwheel = 0
let yValue = 0
let xValue = 0
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P2, AnalogPin.Pl)
basic.showIcon (IconNames.Triangle)
xValue = 0
yValue = 0
basic.forever (function () {
leftwheel = yValue + xValue
rightwheel = yValue - xValue
RingbitCar.freestyle (leftwheel, rightwheel)
})

Roboticky podvozok Ring:bit jazdiaci za zdrojom svetla

A este jedno zaujimavé vyuzitie dosky Micro:bit. LED diédy v maticovom displeji sa daju vyuzit aj na
meranie intenzity okolitého osvetlenia. Hibavejsi ¢itatelia najdu viac podrobnosti o tom ako to
funguje na https://lancaster-university.github.io/microbit-docs/extras/light-sensing/

V najjednoduchsej aplikacii sa bude roboticky podvozok pohybovat za svetlom. Po spusteni
programového kddu sa bude otaéat na mieste a ak nameria intenzitu svetla vyssiu nez referenéna
hodnota v podmienke, za¢ne sa pohybovat. Takze sa v koneénom désledku za¢ne. Pohybovat tym
smerom z ktorého zachytil svetlo
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Microsoft MakeCode for micro:bit Aktudine spravodajstvo na Slovensku a vo svete | Aktuality.sk Boli na protestoch farmérov najati komparzisti? (rozhovor) ... Oblibené

O micro:bit A Home & share

Search. Q

on start forever
22 Basic X X )
set left wheel at pin Pl <~ right wheel at pin P2~ if light level > v o then

® Input
© Musi go straight at full speed

usic
© Led else

1l Radio turn left at full speed|
il
C' Loops ®
3 Logic
"z 0 ® = Variables

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
basic.forever (function () {
if (input.lightLevel() > 40) {
RingbitCar.forward/ ()
} else {
RingbitCar.turnleft ()

}
P

Tento kdd sa da jednoducho vylepsit, aby sa robot pohyboval za svetlom kontinualne

Doplnok k podvozku Ring:bit pre Micro:bit na sledovanie Ciary

Dva GPIO porty P1 a P2 na hlavnej doske Ring:bitu su uréené na ovlddanie servomotorov
pohanajucich kolesa a treti port PO sa da pouzit na iny Ucel, napriklad na opticky senzor na sledovanie
Ciary, ktory sa da upevnit zospodu na pomocnu dosku elektroniky.

D 000 ©

aas
Other modules Rainbow LED

V priklade budeme realizovat jednu z najoblubenejsich funkcii robotickych podvozkov — sledovanie
Ciary.
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Snimac ¢iary pre robota Ring: bit V2, ktory sa dodava ako prislusenstvo dokaze sledovat ¢iernu Ciaru
na svetlej podlozke, alebo detegovat hranu stola, po ktorom sa pohybuje. Snimac Ciary je vybaveny

dvoma infra senzormi, ktoré dokazu rozpoznat Ciernu Ciaru alebo hranu povrchu na vzdialenost 2 +

12 mm. Princip je jednoduchy, od svetlého povrchu sa infracerveny signal odrazi a ¢ierny povrch ho
pohlti, takZe sa neodrazi. Podobne to funguje napriklad po dosiahnuti hrany svetlého stola.

- a oan o
- - .

LLLLLL T PTY”

foo @k

/

Najskoér si podmienky v aplikaci odladime tak, Ze budeme identifikovat kedy sa program nachadza
v ktorej vetve podmienky. V pripade ak su obidva snimace senzora, lavy aj pravy na Ciernej Ciare bude
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7 v

na displeji zobrazena cislica 0. Ak bude robot v polohe, Ze bude lavy senzor (pri pohlade spredu)
mimo Ciernej Ciary zobrazi sa 1 a ak bude mimo Ciary pravy senzor, zobrazi sa 2. Prepinac na spodnej
doske musi byt v polohe Other Modules.

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
basic.showNumber (0)
basic.forever (function () {
if (RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking State 2)) {
basic.showNumber (2)
basic.pause (200)
}
if (RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking State 1)) {
basic.showNumber (1)
basic.pause (200)
}
basic.showNumber (0)

})

Teraz po odladeni podmienok, budeme namiesto zobrazovania Cislic aktivovat pohon pravého, alebo
lavého kolesa, aby sa roboticky podvozok vratil na Ciernu Ciaru. Pripominame, Ze lavé koleso
robotického podvozku je pripojené na porte P1 a pravé koleso na porte P2. Program funguje tak, ze
ak sa lava Cast snimaca Ciary odkloni od ¢iernej iary, potom sa pravé koleso zastavi a lavé koleso
zaisti navrat spat na ¢iaru rychlostou 50. Prava Cast snimaca funguje rovnakym spbsobom akurat
obratene. Ak obe Casti snimaca deteguju Ciernu Ciaru otacaju sa obidva kolesa rovnakym smerom
rychlostou 100, takZe roboticky podvozok ide po Ciare dopredu.

O micro:bit @ Home  «§ Share

Search. Q

£52 Basic
® set left wheel at pin Pl right wheel at pin P2~
Input
© Musi go straight at full speed
usic
© Led A PP N S q N
if RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking_State_2) then
.l Radio
. set left wheel speed @ right wheel speed o
C' Loops
pause (ms) €U NS
G Logic
®
pe = Variables . S . L . .
"o o ® if RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking_State_1) then
Math
E set left wheel speed o right wheel speed @
(= RingbitCar
pause (ms) @UIRS
2" Neopixel ®
I v Advanced set left wheel speed @) right wheel speed @]
JavaScript

RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
RingbitCar.forward/()
basic.forever (function () {
if (RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking State 2)) {
RingbitCar.freestyle (50, 0)
basic.pause (100)
}
if (RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking State 1)) {
RingbitCar.freestyle (0, 50)
basic.pause (100)
}
RingbitCar.freestyle (100, 100)
})
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Snimac Ciary pre robota Ring: bit V2 ma dva senzory, lavy a pravy. Ak by ste si modul na sledovanie
Ciary vyrabali sami, mohli by ste si Ulohu zjednodusit a pouZit len jeden senzor, ¢ize jeden par
svietiacej a snimacej infracervenej diédy umiestneny v strede. Vyskidsame aj tento variant s tym, Ze
na snimaci pouzijeme v aplikacii len jeden senzor. Aplikacia je velmi jednoducha, avsak pohyb
robotického podvozku bude tak trochu viac ,,cik-cak”. KedZe teraz mame ,akoze” iba jeden svetelny
senzor, budeme sledovat hranu ¢iernej ¢iary, napriklad pravua. Predpokladajme, Ze pri Starte je senzor
nad ¢iernou c¢iarou. Robot sa pohne dopredu a kedZe potrebujeme sledovat hranu vzdy ked' je senzor
nad ¢iernou ¢iarou nechame ho vychylit doprava. Akondhle sa dostane nad svetld plochu zac¢ne sa
otacat dolava aZz kym sa nevrati nad ¢iaru. Tento cyklus sa opakuje, takze robot de facto nejde priamo
po Ciare, ale ide kmitavym pohybom okolo pravej hrany ciary.

on start forever

set left wheel at pin Pl v right wheel at pin P2 if tracking state is

go straight at full speed set left wheel speed @ right wheel speed o

pause (ms) @ULR4

C)

if tracking state is e u w then

set left wheel speed o right wheel speed @

LU CION 100 «

C]

set left wheel speed @U[IJ right wheel speed @LJ4

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
RingbitCar.forward/ ()
basic.forever (function () {
if (RingbitCar.tracking(RingbitCar.TrackingStateType.Tracking State 1)) {
RingbitCar.freestyle (0, 50)
basic.pause (100)
} else {
RingbitCar.freestyle (50, 0)
basic.pause (100)

Vyuzit mozZete aj dve RGB LED diédy na pomocnej dosticke, ktoré si nasmerované tak, aby svietili na
podlozku. Kombinaciou modrého a ¢erveného svetla mézete napodobnit majak. Pripadne mozete
rozsvietenim tychto LED signalizovat nejaku udalost.

JavaScript
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
RingbitCar.forward/()
let strip = neopixel.create(DigitalPin.P0O, 2, NeoPixelMode.RGB)
basic.forever (function () {
strip.showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Red))
basic.pause (100)
strip.showColor (neopixel.colors (NeoPixelColors.Blue))
basic.pause (100)

})
Na testovanie sme Umyselne pouzili drahu na ktorej je ¢iernou ¢iarou na bielom podklade vykreslena

velka osmicka. Vo videu vidite rozdiel pri pouziti jedného a dvoch senzorov. Ak pouZijete dva senzory,
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roboticky podvozok bude jazdit po celej osmicke. Ak pouzijete jeden senzor, ktory sleduje vnatornu
hranu, bude robot krizit iba v jednej ¢asti osmicky. Ak robota umiestnite tak, aby sledoval vonkajsiu
hranu osmicky bude jeho pohyb v mieste kde sa obidve slu¢ky osmickovej drahy pretinaju vacsinou

chaoticky.

Ultrazvukovy senzor na meranie vzdialenosti pre robot s Micro:bitom
Video https://www.youtube.com/watch?v=U50nC5Vz2-w

Ultrazvukovy merac vzdialenosti Sensor:bit pre populdrnu mikropocitacovu dosku BBC Micro:bit
umozni merat vzdialenosti 4 + 400 cm s presnostou 1 cm. To umozriuje vaSmu robotickému
podvozku orientaciu v priestore, napriklad pri Ulohach typu prechod labyrintom. Ak robot pomocou
senzora zisti, Ze je pred nim prekazka, méze véas zmenit smer.

Senzor obsahuje akusticky menié schopny vyslat ultrazvukovy signal a mikrofdn. Funguje tak, Ze vysle
ultrazvukovy signdl a ¢aka aZ sa odrazi od prekazky a vrati sa k prijimaciemu senzoru. Nasledne sa
zmeria ¢asovy rozdiel medzi vyslanim a prijatim signalu a kedZe rychlost Sirenia zvuku je zndma,
podla jednoduchého vzorca sa da vypocitat vzdialenost od prekazky. Tento vypocet robit nemusite,
zariadia to funkcie z kniznice, takze vasa aplikacia bude mat k dispozicii priamo vyslednu vzdialenost
od prekazky. Pripominame, Ze v online vyvojovom prostredi https://makecode.microbit.org je
potrebné do projektu importovat rozsirenia “ringbitcar” a ,,sonarbit”.
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Senzor je okrem vodicov privadzajucich napajacie napétie 3.3 V, ¢ize VCC a GND pripojeny |
Micro:bitu len jednym datovym vodicom, CiZe Udaje sa prendasaju po trojvodi¢ovom rozhrani
zaloZenom na zbernici 1-Wire. Vacsina ultrazvukovych snimacov pre Arduino, ¢i iné mikrokontroléry
ma totiz 4 vodice (VCC, GND, TRIG, ECHO), takZe pripojenie si vyZzaduje dva porty. Senzor je
univerzalny Rozsah napaéjacieho napatia je 3 + 5 V. To znamen3, Zze merac vzdialenosti mbzete pouzit
ako v 3,3V, tak v 5V systémoch.
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V prvom jednoduchom priklade budeme na maticovom displeji microbitu zobrazovat nameranu
vzdialenost.

Na tento priklad nie je potrebny roboticky podvozok, staci pripojit senzor cez dosku Sensor:bit, alebo
vyuzit vodice s pinmi uréené do prepojovacieho pola.

O micro:bit @& Home e share

Search Q
£2% Basic

® Input

@ Music

© Led

.l Radio

show number Ultrasonic distance in unit cm v at pin Pl w

C' Loops
23 Logic

JavaScript
basic.forever (function () {
basic.showNumber (sonarbit.sonarbit distance(Distance Unit.Distance Unit cm,
DigitalPin.P1))
})

K robotickému podvozku Ring:bit V2 sme ultrazvukovy snimac upevnili pomocou dvoch list zo
stavebnice Merkur, nakolko sme nemali originalny plexisklovy mechanicky diel. Senzor sa zapoji na
port, kde je inak pripojena spodna doska elektroniky, na ktoru sa upeviuje rézne prislusenstvo,
napriklad infracervené ¢idla na sledovanie Ciary, ¢i naraznik s RGB LED diédami.

Kéd je velmi jednoduchy, ak senzor zisti, Ze vo vzdialenosti mensej ako 25 cm je prekazka, otoci sa
dolava. Tych 25 cm je z dovodu, Ze senzor nie je na robotickom podvozku umiestneny Uplne vpredu
a potrebuje aj nejaky priestor aby sa mohol otocit. Parameter v prikaze pause() urcuje o aky uhol sa
podvozok pootoci.

87



Omicrobit  # tome < s

on start

set left wheel at pin Pl + right wheel at pin P2~

go straight at full speed

© Led

Radio forever

Q L

Loops set sonar v to Ultrasonic distance in unit cm~ at pin PO~

G Logic

- 9 if sonar v <v @ and v sonar v P °
o e % = Variables

E Math set left wheel speed o right wheel speed @U[]

a

(= RingbitCar Qe

@ Sonarbit go straight at full speed

2™ Neopixel ®

I v Advanced

JavaScript
let sonar = 0
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P1l, AnalogPin.P2)
RingbitCar.forward/()
basic.forever (function () {
sonar = sonarbit.sonarbit distance(Distance Unit.Distance Unit cm,
DigitalPin.PO) B B - -
if (sonar < 25 && sonar != 0) {
RingbitCar.freestyle (0, 100)
basic.pause (500)
} else {
RingbitCar.forward/()
}
})

Joystick na ovladanie zariadeni s Micro:bitom
Video https://www.youtube.com/watch?v=z2rIW3lp11l

Vo viacerych prikladoch sme ukazali ako je moZné ovladat robotické auticko riadené doskou
Micro:bit pomocou druhého Micro:bitu, ktory drzite v ruke, pricom obidva Micro:bity su navzajom
prepojené. Na ovladanie ste mohli vyuZit tlacidla A a B a naklananie dosky v ruke, pri¢om sa do
riadiacej dosky robota posielali Udaje z akceleometra v osiach X a Y. Efektné, ale nie prilis presné.
Ovela presnejsie dokazete robotické auticko, robotické rameno alebo akykolvek iny projekt

s Micro:bitom ovladat pomocou joysticku. Modul joystick:bit ma joystick pre pohyb v osiachXaY a6
tlacidiel. Ma aj vlastny drziak batérii a tiez ochranné plexi. Vsetkym ovladacim prvkom mozete v
programe priradit fubovolnd funkciu a vytvorit bezdroétovy herny ovladac pre akykolvek projekt alebo
robota s Micro:bitom.
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Na doske joysticku je tiez drziak pre 3 batérie AAA, ktoré sluzZia ako zdroj napatia. Nechyba ani hlavny
vypinac a indikacia napajania. K dispozicii su aj konektory s dalsimi GPIO signaly micro: bit a
komunikacné rozhranie 12C, SPI alebo UART. Niektoré piny su vyvedené v rozloZeni GVS, ktoré
ulahduje pripojenie rozsirujucich modulov. GVS zodpovedaju signaly GND (G), VCC (V), Signal (S). Na
doske su tiez spajkovacej plosky pre externé napdjanie. V baleni je montazny material a ochranné
plexisklo.

V prvom priklade na displeji microbitu zasunutého v Joysticku zobrazime Cislo zatlaceného tlacidla, v
pripade pohybu packou smer, ¢ize X a-X a Y a -Y. Tlacidla nie su pripojené na digitalne vstupy, ale
premostuju rezistory deli¢a napatia, ktory je pripojeny na pin P2, ktory je nakonfigurovany ako
analégovy vstup. Podla toho, ktoré tlacidlo je zatlacené sa na pin P2 privedie analdgové napatie. Ak
je hodnota nacitand na analégovom vstupe v intervale hodnot O - 256 je zatlacené tlacidlo 1, v
intervale 256 - 597 tlacidlo 2, hodnoty v intervale 598 - 725 indikuju tlacidlo 3 a tak dalej. Intervaly su
v kéde. Hodnoty vychylenia ovladacej packy joysticku st analégové hodnoty na pinoch PO a P1
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O micro:bit @& Home  «§ Share

set btVal v to analog read pin P2 v

if btval v  <v then

Led
© set btNum v “‘o
.l Radio

else
C Loops
if btVal v <vw @ then
¢ Logic
£ Variables set btNum v ‘°O
B o 9 =B =

[ Math else

Advanced if btVal v  <vw @ o
A
fio Functions set btnun > to @)
i= Arrays else
Lo i bvae | <v @D then

Game
* set btNum v ,.,o
(za) Images

else
@® Pins
if btVal v <w @ then

«& Serial
& Control set btNum v to °
© Extensions else

if btval v

set btvum+ to @@

else

set btNum v to o
®

®
®
®
®
(C]

JavaScript

function button () {
btVal = pins.analogReadPin (AnalogPin.P2)
if (btval < 256) {

btNum = 1
} else {
if (btval < 597) {
btNum = 2
} else {
if (btval < 725) {
btNum = 3
} else {
if (btval < 793) {
btNum = 4
} else {
if (btval < 836) {
btNum = 5
} else {
if (btval < 938) {
btNum = 6
} else {
btNum = 0

let btval = 0
let btNum 0
btNum = 0
basic.forever (function () {
button ()
if (btNum) {
basic.showNumber (btNum)

forever
call button
set btNum =~ to ‘.

if  btNum v then

show number btNum v

if analog read pin PO v

show string o

else
if analog read pin PO v >
show string )
else
if analog read pin Pl v

i

else

= then

= then

if analog read pin P1v

show string o
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} else {
if (pins.analogReadPin(AnalogPin.P0) < 400) {
basic.showString ("-X")
} else {
if (pins.analogReadPin(AnalogPin.P0) > 600) {
basic.showString ("X")
} else {
if (pins.analogReadPin(AnalogPin.P1l) < 400) {
basic.showString ("-Y")
} else {
if (pins.analogReadPin(AnalogPin.P1l) > 600) {
basic.showString ("Y")
} else {
basic.clearScreen ()

}

}
})

V druhom priklade ukaZzeme ovladanie robotického auticka. UZ nebudeme Udaje o zatladenych
tlacidlach, alebo polohe joysticku zobrazovat na displeji ale budu sa bezdrétovo prenasat do druhého
Micro:bitu, ktory v tomto pripade riadi motorceky a ostatny hardvér robotického auticka

Micro:bit umoZnuje vytvorenie radiového prepojenia medzi dvomi, pripadne viacerymi doskami,
takze jedna doska méze riadit hardvér robotického podvozku a pomocou druhej dosky mézete
robotické vodidlo ovladat. ESte zopakujeme princip pohybu robotického podvozku s dvoma kolesami,
pricom kazdé pohana samostatny motor. Ak sa kolieska robotického podvozku otacaju rovnakou
rychlostou jednym, alebo druhym smerom, podvozok sa pohybuje priamo dopredu, alebo dozadu. Ak
sa kolieska otacaju roznou rychlostou, robot zataca do tej strany, na ktorej sa koliesko pohybuje
pomalsie. Ak jedno z kolies Uplne zastane a druhé sa otaca, tak robot sa zacne otadat na mieste,
pricom stredom otacania je koleso, ktoré sa nepohybuje a polomer otacania je dany vzdialenostou
medzi kolesami. Ak potrebujete roboticky podvozok otodit na mieste ale na mensom priemere, tak
kolieska sa musia otacat opacnym smerom. Vtedy bude polomer otacania rovny polovic¢ke
vzdialenosti medzi kolesami a os otacania bude v strede pomyslenej spojnice kolies.

Do mikropocitaca ovladajiceho auticko budeme posielat idaje o smere a velkosti vychylenia
joysticku a tieZ udaj o tom aké tlacidlo bolo pripadne stlacené. V inicializacnom bloku je potrebné
nastavit radiovy kanal, konkrétne Cislo skupiny. Toto ¢islo musi byt rovnaké pre obidve dosky, ktoré
maju spolu komunikovat. V priklade je pomocou prikazu setGroup() ako ¢islo skupiny nastavené 1.

Kéd pre Micro:bit v joysticku obsahuje aj vysielanie hodn6t zatlacenych tlacidiel, takZe je univerzalny.
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Search Q

function [CHEEEY

2 Basic
set btVal v to analog read pin P2 v
@® Input J— set btNum v tno
i if btval v  <v @) then
@ Music B . i
calt button radio set group @)
© Led set btNum v to 0
) if  btNum v then
il Radio else
. radio send value o = btNum v
00ps
C Loop if btval v <v @) then
else ®
3 Logic
set btvun v to @ : S X
= Variables radio send value = analog read pin PO v
else
=) Math pause (ms) @UURS
e btval > | <+ @) then radio send value @) - analog read pin P1+
A Advanced

set btNum v to °

pause (ms) @QULRY

fw Functions

else @®
i= Arrays
T Text if  btvalv  <v then
o Game set bthum~ to @)
@ Images else
Pins if btval v <v @) then
«&» Serial
- set bthum > to @)
" o o 8 £ Control

else

if btval e <> @) then
set btNum~ to °

else

set btNum v to o

© Extensions

®
®
®
®
®
®

JavaScript

function button () {
btVal = pins.analogReadPin (AnalogPin.P2)
if (btval < 256) {

btNum = 1
} else {
if (btval < 597) {
btNum = 2
} else {
if (btval < 725) {
btNum = 3
} else {
if (btval < 793) {
btNum = 4
} else {
if (btval < 836) {
btNum = 5
} else {
if (btval < 938) {
btNum = 6
} else {
btNum = 0

}
}

let btval = 0
let btNum = 0
btNum = 0

radio.setGroup (1)



basic.forever (function () {

button ()

if (btNum) {
radio.sendValue ("b", btNum)

} else {
radio.sendValue ("x", pins.analogReadPin (AnalogPin.P0))
basic.pause (100)
radio.sendValue ("y", pins.analogReadPin (AnalogPin.P1l))
basic.pause (100)

V hlavnej slucke sa spracovavaju povely, ktoré obsahuju informacie z joysticku. Na ovladanie pohybu
robota do stran sa pouZije hodnota naklonenia packy joysticku v osi X a na pohyb dopredu, ¢i dozadu
hodnota naklonenia packy joysticku v osi Y

Kéd pre Micro:bit v robotickom podvozku Ring:bit V2

O micro:bit @ Home & Share

Search. Q
on start
2% Basic
radio set group ()

@ Input
© Musi set left wheel at pin P2 v right wheel at pin

usic
© Led show icon iz, ~
il Radio
C' Loops

P © on radio received name v  value v forever
3 Logic

if name v =+ ° then set xValuew to xJoyv -+ xZerow
= Variables
" o o = =
& Math set xJoy v to value= set yvaluew to yloyv ~-v yZerow
& RingbitCar Ao set leftwheel v to yValuew ++ xValue v
2" Neopixel if name v = v o then
. P set rightwheel v to yValuew -+  xvValue <
set yloyv to valuew
I Vv Advanced =0y Set left wheel speed| leftwheel ~ |right wheel speed| rightwheel v

®

if bolakalibraciav =+ (J) then

set xZerov to xJoyw
set yZerov to yloy«w

set bolaKalibracia ~ to ()

(C]

JavaScript
radio.setGroup (1)

radio.onDataPacketReceived (function ({ receivedString: name, receivedNumber: value

oA
if (name == "x") {
xJoy = value
} else {
if (name == "y") {
yJoy = value
}
}
if (bolaKalibracia == 0) {
xZero = xJoy
yZero = yJoy
bolaKalibracia =1
}
)

let rightwheel = 0
let leftwheel = 0
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|
o

let yJoy =
let xJoy =

|
o

let yValue = 0

let xValue = 0
RingbitCar.init wheel (AnalogPin.P2, AnalogPin.Pl)
basic.showIcon (IconNames.Triangle)

let xZero = 0

let yZero = 0

let bolaKalibracia = 0

basic.forever (function () {
xValue = xJoy - xZero
yValue = yJoy - yZero
leftwheel = yValue + xValue
rightwheel = yValue - xValue
RingbitCar.freestyle (leftwheel, rightwheel)
})

Kéd na prijimanie a vyhodnocovanie povelov je trochu zloZitejsi. V hlavnej slucke sa na zaklade
prijatych povelov, ktoré obsahuju informacie o polohe joysticku, pricom pohyb v kaZzdej osi generuje
hodnoty od 0 do 1023. To su krajné hodnoty. Pokial je joystick v kfludovej polohe v strede, obidve
hodnoty by mali byt okolo 512. Treba to vsak vediet presne, preto sa tieto hodnoty zistuju pri
kalibracii. Preto je potrebné najskor zapnut joystick, nechat ovladaciu paku v strednej polohe a az
potom zapnut roboticky podvozok. Vtedy sa vykona kalibracia. Tento kdd sa spusti iba raz

let bolaKalibracia = 0

if (bolaKalibracia == 0) {
xZero = xJoy
yZero = yJoy
bolaKalibracia =1

Hodnoty zistené kalibraciou sa odpocitaju od aktualne prijatych hodndt z jopysticka

xValue = xJoy - xZero

yValue = yJoy - yZero
Pohyb dopredu, dozadu a do stran je odvodeny od aktualnej polohy ovladacej packy.
Predpokladajme zatial, Ze naklonenie packy v osi X je nulové. V takom pripade, ak je packa ovladaca
naklonena dopredu potrebujete aby sa robot pohyboval dopredu a naopak. Preto ak je hodnota Y
kladnd budu sa kolesa otacat takym smerom, aby sa roboticky podvozok pohyboval dopredu a pokial
je hodnota Y zaporna, tak dozadu. V obidvoch pripadoch sa budu kolesa otdcéat rovnakou rychlostou.
Na ovladanie pohybu robota do stran sa pouzije hodnota naklonenia packy ovladaca v osi X. Vtedy sa
budu kolesa otacat kazdé inym smerom. Pre lavé koleso sa pouzije hodnota namerana v osi X priamo
a pre pravé hodnota s prevratenym znamienkom.

Z toho vyplyvaju vzorce pre otacky kolies:

leftwheel = yValue + xValue
rightwheel = yValue - xValue

Na zadklade znamienok hodn6ot v jednotlivych osiach sa uréi smer otdcania motorcekov pohanajucich
kolesa. Ak su hodnoty kladné definuje sa smer otacania ,forward” a ak su zaporné tak opacny smer
Lreverse”. V blokoch pre opacny chod sa pocita absoltitna hodnota, pretozZe funkcie na ovladanie
motorov vyZzaduju pre rychlost ako parameter kladné ¢islo.
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Ovladanie modelov Lego Technic mikropocitacom BBC Micro:bit
Video https://www.youtube.com/watch?v=z2rIW3Ip11l

V suvislosti s pojmami LEGO a robotika si kazdy predstavi roboticku stavebnicu LEGO Mindstorms. Jej
cena nad 350 eur je vSak pre mnohych rodicov ako vstupna brana do robotiky trochu rizikova
investicia, hlavne u deti, kde sa neda odhadnut, ¢iich stavba a programovanie robotov bude, alebo
nebude bavit. Niektoré stavebnice LEGO Technic, napriklad modely dut, ¢i inych mechanizmov su
vsak cenovo dostupnejsie — typicky pod 50 eur a ked sa model zo stavebnice doplni o Micro:bit

ako riadiacu jednotku, serva, motory a senzory, mézu vzniknut kreativne konstrukcie. Tu vychadza
cenova kalkulacia ovela priaznivejsie. Napriklad stavebnica auta Corvette ZRO (33 eur) + Micro:bit (14
eur) + modul Elecfreaks Wukong (27 eur), ktory umoziiuje riadiacu jednotku zakomponovat do Lego
modelu. Potrebujete samozrejme aj motorceky, alebo serva. Aj tie su k dispozicii v takom
konstrukénom usporiadani aby sa dali spajat s komponentmi stavebnice LEGO Technic a su lacné.

e e R e i

Azda najzaujimavejsie bude vyuzit Micro:bit ako riadiacu jednotku modelov dut. Tie maju ind filozofiu
ovladania, neZ robotické podvozky predstavené v miniseriali Robotika. Tie mali len dve kolesa a robot
menil smer zmenou rychlosti a smeru ich otacania. Modely z Lega funguju ako klasické auta a menia
smer zatacanim prednych kolies. Vacsina modelov z Lega ma diferencidl, takZe na pohon staci jediny
motor. Overili sme, Ze miniatlrne serva napajané z modulu Wukong, ktory ma vstavanu batériu

s pomerne nizkym napatim 3.7 V schopné pohanat aj vaésie Lego modely a konstrukcie.
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Pripominame, Ze servo je k riadiacej jednotke pripojené pomocou troch vodicov. Na ¢ervenom vodici
je kladné napajacie napétie, na ¢iernom (niekedy hnedom) vodici je zem a na oranzovy vodic sa
privadzaju signdly. OranZovy vodic je vo vnutri serva pripojeny na riadiacu elektroniku, nema velky
pradovy odber, takZze ho mdzete pripojit priamo na port. Ovlada sa pomocou PWM. Frekvencia
impulzov privadzanych na oranzovy vodic je 50 Hz, ¢o je ¢as trvania periddy 20 ms. Uhol natocenia sa
ovlada sirkou impulzu. U klasického modeldrskeho serva je Sirka pulzu 0.5 aZ 2.5 ms a tejto hodnote
zodpoveda uhol natocenia 0°az 180, pripadne 0 — 270 stupriov, podla konstrukcie serva. Kontinudlne
servomotory funguju tak, Zze zmenou Sirky impulzov sa meni rychlost otacania.

Priklad prototypu modelu LEGO Technic mikropocitatom BBC Micro:bit 2
Video https://www.youtube.com/watch?v=0R24Gk-tKNY

Rozsirujuci modul Wukong nie je o mnoho vacsi nez samotny Micro:bit. Je konstruovany tak, Ze sa da
zabudovat do platformy LEGO vybavené standardnym rameckem 7 x 5. Vo vnutri platformy je 400
mAh akumulator. Pri stavbe modulu dbajte na to, aby pokial mozno bol viditelny maticovy displej, na
ktorom sa daju zobrazovat rézne informacie a boli dostupné tlacidla. Mimochodom nazov Wukong je
odvodeny od postavy Opicieho krala z ¢inskej romanovej tvorby. Opiciak (podobne ako tento modul
pre Micro:bit) vynikal réznymi schopnostami a ovladal tiez r6zne premeny a kuzla.
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Wukong dokazZe ovladat dva jednosmerné motory a osem serv. Mbzete taktieZ pouZit dalsie moduly
s moznostou pripojenia cez GVS, Cize tri vodice: G — elektricka zem, V — napéjacie napatie 3.3VaS—
signal z portu. Pripojit moZete aj OLED modul, pripadne rézne snimace, napriklad BME280. Priamo na
doske Wukong su 4 RGB LED diddy na vytvaranie farebnych efektov, 8 modrych LED na vytvorenie
efektného podsvietenia a bzuciak napriklad pre funkciu trubenie. K modulu Wukong su k dispozicii
LEGO kompatibilné aktuatory a snimace, ako DC motory, serva a rGzne snimace.
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Zakomponovanie servomotorov je otazkou kreativity a bude u kazdého modelu iné. V nasom priklade
sme napojili kontinudlne servo na hriadel pohdanajuci zadné kolesa cez diferencidl a klasické servo,
ktoré sa otaca o definovany uhol na hriadel mechanizmu natacania prednych kolies. Skor, nez sme
serva pripojili dosku Wukong, vyskusali sme pouzit na ich ovlddanie sipravu na dialkové ovladanie
modelov a serva sme pripojili na modul, ktory sa instaluje do modelu auta, lietadla, i lode. Vo videu
mozete vidiet, Ze auticko ovlddané natdcanim prednych kolies ma mensie manévrovacie schopnosti
ako roboticky podvozok, ¢o je potrebné pri programovani zohladnit. Ak doplnite auticko o senzor
sledovania Ciary, budi musiet byt obluky vacsie - také, aby ich auti¢ko dokazalo prejst.
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Pripomenieme, Ze Servo je k riadiacej jednotke pripojené pomocou troch vodi¢ov. Na ¢ervenom
vodici je kladné napdjacie napatie, na ¢iernom (niekedy hnedom) vodici je zem a na oranZovy vodic
sa privadzaju signaly. Oranzovy vodi€ je vo vnutri serva pripojeny na riadiacu elektroniku, nema velky
pradovy odber, takZze ho mdzete pripojit priamo na port. Ovlada sa pomocou PWM. Frekvencia
impulzov privadzanych na oranzovy vodic je 50 Hz, Co je Cas trvania periddy 20 ms. Uhol natocenia sa
ovlada sirkou impulzu. U klasického modeldrskeho serva je Sirka pulzu 0.5 aZ 2.5 ms a tejto hodnote
zodpoveda uhol natocenia 0°az 180, pripadne 0 — 270 stupriov, podla konstrukcie serva. Kontinudlne
servomotory funguju tak, Ze zmenou Sirky impulzov sa meni rychlost otacania.

V nasich prikladoch bude servo na ovladanie natocenia prednych kolies pripojené na port SO
a kontinualne servo na pohon zadnych kolies na port S1. Do prostredia MakeCode, je potrebné
doinstalovat rozsirujicu kniznicu funkcii Wukong.

@micro:bit A Home o Share & Blocks JavaScript

wuKong

Set light mode to BREATH ¥

Set light intensity to @]

Led

Radio
Set motor M1 v speed to (@[

Loops
Logic set motor M1 speed ° M2 speed o
Variables
Stop motor M1~

Stop all motor

* Mecanum

2" Neopixel
Set servo SO v angel to o
I w Advanced

V prvom priklade nastavime servo riadenia do vychodiskovej polohy, ¢iZze do stredu. Nakolko servo sa
nataca v rozsahu 0 — 180°bude stredova poloha pri nastavenom uhle 90°. Po spusteni programu sa
servo pripojené na port SO do tejto polohy natodi. Treba ho spojit s hriadelom tak, aby v tejto polohe
smerovali kolesa rovno. KedZe modul Wukong ma aj efektné modré LED diédy tak pre efekt ich
nastavime tak, aby sa v mdde BREATH rozsvecovali a stmievali. MdzZete taktiez nastavit a menit farby
na Styroch RGB diddach v rohu dosky. Na tento ucel pouzijete funkcie z kniznice Neopixel.

basic.showIcon (IconNames.Heart)
wuKong.setLightMode (wuKong.LightMode.BREATH)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServoList.S0, 90)

})

Aj druhy priklad bude na kalibraciu riadenia. Skusajte nastavovat rozsah uhlov zodpovedajuci
natoceniu prednej napravy. Niektoré modely maju riadenie sprevodované viac, iné menej. V naSom
modeli sa osvedcilo nastavenie rozsahu 20°na kazdu stranu, ¢ize od 70 do 100°. Tlac¢idlom A sa
riadenie vychyli do jednej a tlacidlom B do druhej strany. Suc¢asnym zatlacenim tlacidiel A+B sa
nastavi uhol 90°
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O micro:bit @ Home & share

Search... Q

on start on button A v pressed
22 Basic
show icon Set servo S1 v angel to @
® Input
@ Music
© Led on button B ¥ pressed
.l Radio Set servo S1 v angel to @
C' Loops
G Logic
Ez o o= = Variables on button A+B v pressed
E Math Set servo S1 v angel to @
& wuKong
> Neopixel
input.onButtonPressed (Button.A, function () {

wuKong.setServoAngel (wuKong.ServoList.S0, 110)
})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S0, 70)

})
input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S0, 90)

})

Rovnaky kdd pouZijeme aj na vyskusanie rychlosti. Kontinualne servo na porte S1 v polohe 90°stoji
a v zavislosti od uhla natocenie smerom k 0°, alebo 90°sa menia otacky smerom dopredu, alebo
dozadu. Pri takto nastavenych hodnotach sa bude motor otacat relativne pomaly

basic.showIcon (IconNames.Square)

wuKong.setLightMode (wuKong.LightMode.BREATH)
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S0, 90)
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 90)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 110)
})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 70)

})

input.onButtonPressed (Button.AB, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServoList.S1, 90)

})

Maximalne otacky bu ste dosiahli nastavenim hodnot

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServoList.S1, 180)
})

input.onButtonPressed (Button.B, function () {

wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 0)

})

Skasime jednoduchy program ktory urobi pri pohybe dopredu niekolko zatoceni na jednu, alebo
druht stranu
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O micro:bit @& Home  «§ share

on start

on button A v pressed

Set servo S1 v angel to @

repeat o times

do

show icon

Set light mode to BREATH v

Set servo SO v angel to m

Set servo SO v angel to @

Set servo S@ v angel to @

il Radio Set servo S1 v angel to @
ol

C' Loops
3G Logic pause (ms) @ULLR4

= Variables
@ Math
&

wuKong

Set servo S1 v angel to @

:"* Neopixel

basic.showIcon (IconNames.Square)

wuKong.setLightMode (wuKong.LightMode.BREATH)
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S0, 90)
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 90)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {

wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 70)

for (let 1 = 0; 1 < 4; i++) {
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S0, 70)
basic.pause (1000)
wuKong.setServoAngel (wuKong.ServoList.S0, 110)
basic.pause (1000)

}

wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList.S1, 90)

})

Program mozete upravit tak, aby auti¢ko ,autonémne” zactvalo na parkovacie miesto vymedzené
dvomi papierovymi Skatulkami a podobne.

V modeli auti¢ka v priklade sme nepouZili jednosmerny motor. Ak by ste ho chceli pouZit namiesto
kontinualneho serva, pripaja sa na konektor urceny pre motory. Rychlost otdcania sa riadi pulzne
Sirkovou modulaciou s parametrom 0 — 100 a smer otacania sa ovlada znamienkom

O micro:bit @ Home  «§ Share

h...
s @ on start on button A v pressed
22 Basic
show icon set motor M1 speed o M2 speed (@[]
® Input
) Set light mode to BREATH v pause (ms) QLI
@ Music
Set servo S@ v angel to set motor M1 speed M2
© Led oet to €@ 2]
. pause (ms) QU4
.l Radio Set servo S1 v angel to @
C' Loops set motor M1 speed G M2
23 Logic pause (ms) @LILEd
Variables set motor M1 speed o M2

on button B ¥ pressed

@ Math TR CON 1000
Stop all motor
& wuKong set motor M1 speed o M2 100

speed

:** Neopixel

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.setAllMotor (0, -100)
basic.pause (1000)
wuKong.setAllMotor (0, -50)
basic.pause (1000)
wuKong.setAllMotor (0, 0)
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basic.pause (1000)
wuKong.setAllMotor (0, 50)
basic.pause (1000)
wuKong.setAllMotor (0, 100)
)
input.onButtonPressed (Button.B, function () {
wuKong.stopAllMotor ()
)

Velmi zaujimavé je radiové ovladanie modelu druhym Micro:bitom. Tato téma aj s prikladmi je
podrobne popisana v kapitole Joystick na ovladanie zariadeni s Micro:bitom

Program pre Micro:bit v joysticku moZe zostat bezo zmeny avsak vzhladom na iny princip pvladania
modelu musite modifikovat program Micro:bitu ovladajuci servomotory.
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K modulu Wukong moézete pripajat akékolvek prislusenstvo, ktoré sa pripaja pomocou troch vodic¢ov
GVS. Napriklad zo supravy Smarthome:kit.

Robotika — robot s kolesami Mecanum sa méze pohybovat vsetkymi smermi
Video https://www.youtube.com/watch?v=7Ezes6fPYXo

Dosial' sme predstavili dva spdsoby manévrovania robotickych podvozkov. Robotické podvozky ktoré
maju dve samostatne pohanané kolesa + opornt gulicku a robot meni smer zmenou rychlosti a
smeru ich otacania a auticko z Lega doplnené o serva a Micro:bit, ktoré meni smer zatacanim
prednych kolies.

K dispozicii su vsak aj dalSie moZnosti, napriklad malé bagre maju styri kolesa bez moznosti natacania
a smer menia zmenou smeru a rychlosti otacania, pricom niektoré z kolies preklzuju. To si vSak na
niektorych povrchoch vyzaduje znacny kratiaci moment. V ¢lanku ukaZzeme esSte zaujimavejsi spdsob
manévrovania Stvorkolesového podvozku so Styrmi kolesami Mecanum, ktoré su upevnené tak, ze
nemaju moznost zatacania a napriek tomu ma podvozok bohaté mozZnosti manévrovania. Tieto
kolesa si pravom zasluzia privlastok vSesmerové. Princip najlepsie pochopite z videa.
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Kolesd Mecanum maju priemer 64 mm a po obvode maju Sikmo umiestnené otoc¢né valceky. Kolesa
su kompatibilné so stavebnicou LEGO Technic, maju otvory pre hriadele v tvare kriza takze sa daju
nasadit priamo na Geek serva urcené pre stavebnicu LEGO . V baleni st vsak aj redukcie aby bolo
kolesd mozné pohanat jednosmernymi motormi TT alebo kontinudlnymi modelarskymi servami
SG90. Aby podvozok mohol manévrovat, potrebujete mat moznost otacat vsetkymi Styrmi kolesami
a to obidvomi smermi.

Koleso Mecanum vynasiel inZinier Svédskej firmy Mecanum AB Bengt Erland llon a v roku 1972 bol
princip kolesa patentovany v USA. Je to koleso s radom valcov pripevnenych k jeho obvodu. Kazdy z
tychto valcov ma os rotacie pootocenu o 45° Striedanim kolies s lavymi a pravymi valcami tak, ze
kazdé koleso posobi silou zhruba kolmo na diagonalu razvoru kolies je vozidlo stabilné a méze sa
pohybovat v [ubovolnom smere a otacat sa zmenou rychlost a smeru otacania kazdého kolesa. Pohyb
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vsetkych sStyroch kolies v tom istom smere sp6sobuje pohyb vpred alebo vzad, beh kolies na jednej
strane v opacnom smere ako na druhej strane spOsobuje rotaciu vozidla a beh kolies na diagonale v
opacnom smere ako na kolesach na druhej uhlopriecke spésobuje pohyb do strany. Kombinacie
tychto pohybov kolies umoznuju pohyb vozidla v flubovolnom smere s akoukolvek rotaciou.

Na ovladanie vyuZijeme rozsirujuci modul Wukong popisany v predchadzajucej stati. Je konstruovany
tak, Ze sa da zabudovat do platformy LEGO vybavené Standardnym rameckem 7 x 5. Vo vnutri
platformy je 400 mAh akumulator. Wukong dokaze ovladat dva jednosmerné motory a osem serv.
MozZete taktieZ pouzit dalSie moduly s moZnostou pripojenia cez GVS, Cize tri vodice: G — elektricka
zem, V — napadjacie napatie 3.3 V a S — signal z portu. Pripojit mozZete aj OLED modul, pripadne rozne
snimace. Priamo na doske Wukong su 4 RGB LED diédy navytvaranie farebnych efektov, 8 modrych
LED na vytvorenie efektného podsvietenia a bzuciak napriklad pre funkciu tribenie. Na pohon kolies
Mecanum vyuZijeme Styri kontinualne 360° serva kompatibilné s Legom. Pripomenieme, Ze servo je

k riadiacej jednotke pripojené pomocou troch vodicov. Na ¢ervenom vodici je kladné napajacie
napatie, na ¢iernom (niekedy hnedom) vodici je zem a na oranzovy vodic sa privadzaju signaly.
OranZovy vodic je vo vnutri serva pripojeny na riadiacu elektroniku, nema velky pradovy odber, takze
ho mozete pripojit priamo na port. Ovlada sa pomocou PWM. Frekvencia impulzov privadzanych na
oranZovy vodic je 50 Hz, ¢o je ¢as trvania periédy 20 ms. Kontinualne servomotory funguju tak, ze
zmenou $irky impulzov v rozsahu 0.5 aZ 2.5 ms sa meni rychlost otacania. Pri Sirke 1.5 ms sa servo
neotdca. Pri kratsSich impulzoch sa otaca na jednu a pri dlhsich impulzoch na druhd stranu.

Servomotory kolies su v nasej konstrukcii k doske Wukong pripojené takto:

e [avé predné koleso — S0
e Pravé predné koleso —S1
e [avé zadné koleso — S2

e Pravé zadné koleso — S3

Do prostredia MakeCode, je potrebné doinstalovat rozsirujicu kniznicu funkcii Wukong. Najnovsia
verzia kniznice Wukong ma aj podzlozku Mecanum a v nej funkcie na ovladanie kolies. V dalsich
prikladoch budeme tieto funkcie pouzivat, ale prvy priklad urobime vseobecny tak, ze budeme
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ovladat priamo serva, aby kolesd Mecanum mohli pouzit aj ti, ¢o pouZiji ini dosku, ktora ma GVS
vystupy na serva, napriklad Motor:bit, Robit, ale aj dosku zo supravy Smart Home Kit

Priklad s priamym ovladanim servomotorov

V prvom priklade sa budu vsetky kolesa otacat rovnakym smerom, aby sa roboticky podvozok
pohyboval dopredu. Kontinudlne servo sa z hladiska knizni¢nych funkcii ovlada ako normadlne, Cize sa
zadava uhol v rozsahu 0 — 180°. Kludovy stav bude pri nastavenom uhle 90°. Pri uhloch vacsich ako
90°sa bude servo otacat na jednu stranu a ¢im bude uhol vacsi, tym bude pohyb rychlejsi. Pri
hodnote 180°sa bude servo otacat najrychlejsie. Pri uhloch mensich ako 90°sa bude servo otacat na
jednu stranu a ¢im bude uhol mensi, tym bude pohyb rychlejsi. Pri hodnote 0°sa bude servo otacéat
najrychlejsie.

Nakolko smer otacania hriadela serva zavisi na tom ako a kde je servo namontované, bude potrebné
zistit pri akych hodnotéch sa otaca kazdé koleso dopredu a pri akych dozadu a podla toho napisat
funkciu na ovladanie motorov. Funkciu na zastavenie vSetkych $tyroch motorov mézete napisat
hned, staci pre vSetky servomotory nastavit uhol 90°. Pomocou jednoduchej programovej
konstrukcie, kde nechame servo otacat pri zadani uhla napriklad 45°, aby sa neotacalo prilis rychlo
vyplnime tabulku
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Set servo SO v angel to °

LU PN 500 »

call ServoStop

function ServoStop () |
wuKong.setServoAngel (wuKong
wuKong.setServoAngel (wuKong
wuKong.setServoAngel (wuKong
wuKong.setServoAngel (wuKong

}

.Servolist.
.Servolist.
.Servolist.
.Servolist.

wuKong.setServoAngel (wuKong.ServolList. SO,

basic.pause (500)
ServoStop ()

S0,
s1,
s2,
s3,

43)

i laa Ml ServoStop

Set servo S@ v angel to @

Set servo S1 v angel to @
Set servo S2 + angel to @

Set servo S3 + angel to @

e lavé predné koleso - 180° maximum dopredu, 0° maximum dozadu
e Pravé predné koleso - 0° maximum dopredu, 180° maximum dozadu
e [avé zadné koleso - 180° maximum dopredu, 180° maximum dozadu
e Pravé zadné koleso - 0° maximum dopredu, 180° maximum dozadu

Podla toho napiseme funkcie a priklad ich volania, aby sa vSetky kolesa pohybovali smerom dopredu

LIS AGLN PohybMotorov 1p pp 1z pz

Set servo SO v angel to -
Set servo S1+ angel to pp
Set servo S2 v angel to -

Set servo S3 v angel to pz

function PohybMotorov (lp: number, pp: number,
.Servolist.
Servolist.
Servolist.
Servolist.

wuKong.setServoAngel (wuKong

wuKong.setServoAngel (wuKong.
wuKong.setServoAngel (wuKong.
wuKong.setServoAngel (wuKong.

}

function ServoStop () {

wuKong.setServoAngel (wuKong.
wuKong.setServoAngel (wuKong.
wuKong.setServoAngel (wuKong.
wuKong.setServoAngel (wuKong.

}

PohybMotorov (45, 45, 45, 45)
basic.pause (500)
ServoStop ()

{44t Ll ServoStop

Set servo SO v angel to @
Set servo SO v angel to @

Set servo SO v angel to @

Set servo SO v angel to @

ServoList.
ServoList.
ServoList.
ServoList.

S0,
s1,
s2,
s3,

S0,
s1,
s2,
s3,

on start

call PohybMotorov @ @ @ @

pause (ms) @lLAd4

call ServoStop

lz: number, pz: number) {
180 - 1p)

rp)
180 - 1z)

pz)
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Priklady vyuzivajuce kniznicu Wukong s podporou pre kolesa Mecanum
Pripomenieme, Ze servovomotory kolies su v nasej konstrukcii k doske Wukong pripojené takto:

o lavé predné koleso — SO
e Pravé predné koleso —S1
e lavé zadné koleso — S2

e Pravé zadné koleso — S3

Podla toho je potrebné nastavit inicializacnu funkciu v bloku on start. Vyskisame pohyb vietkymi
smermi. Po spusteni zistite, Ze roboticky podvozok pri pouziti funkcii left a right sa natoci
pozadovanym smerom

OO micro:bit @ Home & Share

Search.. Q
22 Basi on button A~
s=: basic
Do something when a button (A, B or both A+8)

® Input 5083 L) sl is pushed down and released again. '
© Music Left Front SO v
© Led Left Rear S2 v Set Mecanum car Stop
.l Radio Right Front S1 + (LT CON 100
C' Loops Right Rear S3 Set Mecanum car runs direction i«
G Logic pause (ms) (ELRS
= Variables Set Mecanum car Stop
E Math pause (ms)

wuKon
& 9 Set Mecanum car runs direction « v
:"* Neopixel

LU N 500 v

A Advanced Set Mecanum car Stop

fw Functions T RCDN 100 «

i= Arrays . .
Set Mecanum car runs direction » v
T Text
pause (ms) EILR4
o® Game
@ Set Mecanum car Stop
Images
Pins

wuKong.mecanumiheel (
wuKong.ServoList. SO,
wuKong.ServoList.S2,
wuKong.ServoList.S1,
wuKong.ServoList.S3

)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.Front)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (100)
wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.rear)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (100)
wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.left)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (100)
wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.right)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()

})
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Podla toho aka je vasa konstrukcia velka a tazka je potrebné nastavit pauzu po zastaveni pohybu
uréitym smerom, aby sa podvozok prestal pohybovat zotrvacnostou. Len vtedy budu na seba
nadvazujlce pohyby presné. Na zvysenie presnosti odporicam obcas odistit gumené valceky na
kolesach.

V nasledujucom priklade nahradime funkcie left a right funkciami spin s parametrami left a right.
Teras sa roboticky podvozok bude pohybovat kolmo doprava a dolava, ¢ize pohybom, ktory je snom
vsetkych, ¢o chcl zaparkovat do medzeru kam sa vase auto zmesti s toleranciou niekolkych
centimetrov

O micro:bit

Search... Q

on button A~ pressed

on start

888 Basic

Set Mecaum wheel Set Mecanum car spin Left »

® Input '
Left Front SO ~ pause (ms) @IL'R4
@ Music
Left Rear S2 » Set Mecanum car Stop
© Led {
X Right Front S1 » LU 100 ~
.l Radio
Right R S3 Set Mecanum car spin Right »
C' Loops = St = [ a d
> Logic pause (ms) @IL/R4
ad .
» B = Variables Set Mecanum car Stop
J @ Math

wuKong.mecanumiheel (
wuKong.ServoList. SO,
wuKong.ServoList.S2,
wuKong.ServoList.S1,
wuKong.ServoList.S3

)

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.mecanumSpin (wuKong.TurnList.Left)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (100)
wuKong.mecanumSpin (wuKong.TurnList.Right)
basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()

})

V dalSom priklade nahradime funkciu spin funkciou drift, opat ju spustime postupne s parametrami
left a right. Tentoraz sa bude roboticky podvozok otaéat na mieste
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O micro:bit @A Home o share

on start on button A~ pressed

Set Mecaum wheel Set Mecanum car drift Left

Input
Left Front SO + pause (ms) @144

Left Rear S2 = Set Mecanum car Stop
Led

. Right Front S1 ~» pause (ms) QU1 A4
Radio

Right Rear S3 ~ Set Mecanum car drift Right »
Loops

®©
@ Music
©
all
(64
. pause (ms) @ELR4

G Logic

Variables Set Mecanum car Stop

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.mecanumDrift (wuKong.TurnList.Left)
basic.pause (2000)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)
wuKong.mecanumDrift (wuKong.TurnList.Right)
basic.pause (2000)
wuKong.mecanumStop ()

1)

wuKong.mecanumiheel (

wuKong.ServoList. SO,

wuKong.ServoList.S2,

wuKong.ServoList.S1,

wuKong.ServoList.S3

)

V zaverec¢nom priklade skombinujeme pohyb dopredu, dozadu, kolmo do obidvoch stran a napokon
rotdciu podvozku na mieste okolo svojej osi obidvomi smermi.
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micro:bit @ Home  «§ Share

on start

Basic
Set Mecaum wheel

Input
Left Front SO v

Music

Left Rear S22+

Led
Radio Right Front S1 v

Loops Right Rear S3 ~
Logic
Variables
Math

wuKong

:*« Neopixel

A Advanced

@ m 8

<
=
(+]

Functions
Arrays
Text
Game
Images
Pins
Serial
Control

Extensions

on button A~ pressed
Set Mecanum car runs direction 1«
pause (ms)
Set Mecanum car Stop
pause (ms) @{lRd
Set Mecanum car runs direction i v
pause (ms)
Set Mecanum car Stop

pause (ms) @{lRd

Set Mecanum car spin Left v

Set Mecanum car Stop

pause (ms) E{URd

Set Mecanum car spin Right »
e

Set Mecanum car Stop

pause (ms) EI1RS

Set Mecanum car drift Left v
=

Set Mecanum car Stop

pause (ms) E{lRd

Set Mecanum car drift Right v

pause (ms)

Set Mecanum car Stop

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.Front)

3]

basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)

wuKong.mecanumRun (wuKong.RunList.rear)

basic.pause (500)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)

wuKong.mecanumSpin (wuKong.TurnList.Left)

basic.pause (1000)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)

wuKong.mecanumSpin (wuKong.TurnList.Right)

basic.pause (1000)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)

wuKong.mecanumDrift (wuKong.TurnList.Left)

basic.pause (2000)
wuKong.mecanumStop ()
basic.pause (200)

wuKong.mecanumDrift (wuKong.TurnList.Right)

basic.pause (2000)
wuKong.mecanumStop ()

wuKong.
wuKong.
wuKong.
wuKong.
wuKong.

)

mecanumiWheel (
ServolList.SO,
ServolList.S2,
ServolList.S1,
ServolList.S3
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V nasich jednoduchych prikladoch boli ukdzané mozZnosti pohybu robotického podvozku s kolesami
Mecanum. V priklade sme Umyselne nepoutzili funkcie, ani cykly, to nechdme na vasu tvorivost ked' si
osvojite zakladné pohyby. V budicom pokracovani ukdZzeme dialkové ovladanie podvozku s kolesami
Macanum pomocou druhého Micro:bitu, ktory bude komunikovat radiovo s Micro:bitom v module
Wukong, ktory riadi roboticky podvozok.

Micro:bit ako riadiaca jednotka populdarneho robota mBot
Video https://www.youtube.com/watch?v=JT2gJBT2iMU

Najskor sa budeme venovat originalnej zostave robota mBot s propertidarnou riadiacou jednotkou
mCore, ktora je kompatibilna s Arduino UNO, takZe aplikacie pre robota mézZete vytvarat v prostredi
mBlock, alebo Arduino IDE. Na pohon robota sliZia dva jednosmerné motorceky s prevodovkami.
Motoréeky nemaju spatnu vazbu, takze riadiaca jednotka nedokaze zistit uhol pootocenia. Na
riadiacej jednotke su dva konektory typu JST na pripojenie motorov a Styri konektory typu RJ-25 aké
sa pouzivaju aj na pripojenie telefénnej linky. Riadiaca jednotka ma aj konektor na pripojenie
komunika¢ného modulu. Stavebnica sa dodava v dvoch variantoch s modulom Bluetooth, takze robot
je mozné ovladat a programovat zo smartfénu, alebo tabletu, alebo s modulom radiovej komunikacie
v pasme 2,4 GHz, ktory komunikuje s USB dongle, ktory sa zasunie do PC, takZe robot sa programuje
z pocitaca. Sucastou stavebnice je aj dialkové ovladanie infraéerveny modul na sledovanie Ciary

a ultrazvukovy merac vzdialenosti.

Riadiaca jednotka mCore je predprogramovana na tri Ulohy, ktoré sa aktivuju tlacidlami:
A —manualne ovlddanie (nedaju sa pouzit dva tlacidla smeru sucasne)

B — vyhybanie sa prekazkam

C - sledovanie Ciary (plagat s Ciarou v tvare osmicky je pribaleny)

Po naprogramovani vlastnej aplikacie sa tato preloZi do binarneho kédu, ktory sa zavedie do
procesora.

l‘!

Sucastou robotickej stavebnice mBot od firmy MakeBlock je riadiaca jednotka s procesorom ATmega
328 kompatibilna s Arduinom.
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K dispozicii je aj modul, ktory ako alternativnu riadiacu jednotku umozriuje pouzit modernd a velmi
populdrnu mikropocitacovu dosku BBC Micro:bit, pouzivanu v mnohych nasich Skolach na vyucbu
programovania a robotiky

.

O

¥

|
i
l '

Pomocou dosky ROBIT od firmy Elecfreaks je mozné pouZit ako riadiacu jednotku dosku Micro.Bit,
ktora ma mikrokontrolér s ovela vacsi vykonom a kapacitou pamati. Dosku samozrejme mobzete
pouzit aj ako riadiacu jednotku vlastného robota, pripadne robota z akejkolvek stavebnice
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Modul ROBIT ma rovnaké konektory ako origindlna riadiaca jednotka mCore a je s fou aj mechanicky
kompatibilny vratane rozmerov a polohy upeviiovacich otvorov. NavySe ma dva dalSie konektory pre
jednosmerné motory, plus dva konektory pre krokové motoréeky. Dalej modul obsahuje 8
konektorov typu GVS (Ground-Voltage-Signal), ktoré maju PWM signaly na ovladanie servomotorov.
Dalich 8 GVS konektorov GVS je na pripojenie modulov a snimacov. Tieto porty umozZfiuju pripojenie
aj 5 V logiky. Piny P1, P2, P3 a P4 su Specialne uréené len na Citanie dat z 5 V analégovych senzorov.

Battery Indi
Power Indicator

= - o——————  Power switch

USB Charge ——————————+  _ il ROBIT V1.4

purc)

=
=

g7 R ER R Em - G

Porovnanie konektorov dosky ROBIT s originalnou riadiacou jednotkou mCore

Na doske je umiestneny aj reproduktor, RGB LEDky, snimac osvetlenia, IR prijimac / vysielac, napajaci
konektor a samozrejme konektor pre dosku Micro:bit. T4 sa do modulu ROBIT vklada kolmo a jej LED
displej, ktory umoznuje aj snimanie intenzitu osvetlenia smeruje dopredu.
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Robot sa programuje na rovnakom principe ako dvojkolesovy roboticky podvozok zo stavebnice
Ring:bit
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Pripojenie Micro:bitu na WiFi a komunikacia s cloudovou loT sluzbou
Populdrna mikropocitacova doska Micro:bit ma na Cipe integrovany modul na bezdrétovu
komunikaciu, avsak ten umoznuje ,len” prepojenie viacerych (aj niekolko desiatok) dosiek Micro:bit
medzi sebou, takZe je mozné napriklad vytvorit viacznakovy displej tak, Ze kazdy Micro:bit zobrazuje
jeden znak. Pripadne mdzete radiovy modul nakonfigurovat tak, aby ste mohli komunikovat zo
smartfénom cez bluetooth. Pripojenim na WiFi doska Micro:bit nedisponuje.

K dispozicii je vSak modul loT: bit pre Micro:bit, ktory umozZiuje pripojenie k WiFi, takze z Micro:bitu
sa stane plnohodnotna platforma pre internet veci (IoT). Budete mdct na dialku ovladat rézne
zariadenie alebo merat pozadované veli¢iny a posielat ich do cloudu na dalSie spracovanie.

M2 M1
CR1220

17]1
.,.,.:3.,':
| 5 (=

Takze v redlnom loT rieseni budete riesit tri okruhy problémov: ,,€éo budete posielat”, ,ako to budete
posielat” a , kam to budete posielat”.

Co — potrebujete ziskat pozadované tdaje, napriklad pomocou senzorov pripojenych na zbernicu
mikropocitacovej dosky.

Ako — potrebujete vytvorit pripojenie mikropocitacovej dosky k internetu

Kam — potrebujete mat pouZivatelsky ucet vo vhodnej cloudovej sluzbe, kde sa budu udaje
spracovavat, ukladat a analyzovat
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AND ANALYTICS

LJThingSpeak"
MATLAB

Ll
e

ALGORITHM DEVELOPMENT
SENSOR ANALYTICS

4

V prvych prikladoch moézete pre jednoduchost redlne Gdaje simulovat napriklad generatorom
nahodnych Cisel nastavenym na vhodny rozsah. Po odladeni méZete zacat posielat readlne udaje
napriklad z integrovaného akcelerometra, ¢idla na meranie teploty, ktoré meria teplotu
mikrokontroléra, alebo z externych senzorov.

K dispozicii je aj modul pre IoT siet LoRa

Na pripojenie do internetu pouzijeme modul loT: bit pre Micro:bit, ktory umoziuje pripojenie cez
integrovany WiFi modul ESP12F. Tento modul vyuZiva popularny obvod ESP8266, ktory mimochodom
je mozné samostatne programovat a vyuzit tak WiFi modul na riadenie jednoduchych zariadeni.

V kratkosti pripomenieme, Ze ESP8266 je 32bitovy mikrokontrolér s RISC jadrom, ktory je primarne
urcéeny na doplnenie Wi-Fi konektivity k existujucim zariadeniam riadenym inymi mikroprocesormi,

117



ktoré komunikuju cez sériové rozhranie pomocou AT prikazov. To je presne nas pripad, kedy ESP8266
zabezpecuje WiFi konektivitu pre Micro:bit.

Platforma ESP

My to v prikladoch v tejto publikacii nevyuZijeme, ale je uZitoéné vediet, Ze ESP8266 vdaka svojim
pinom rozhrani moze aj sam fungovat ako mikrokontrolér. MozZnost bezdrotovej komunikacie, cena
¢ipov pod jeden dolar a vyvojovych dosiek s cenou 3 — 5 dolarov a taktiez moznost programovat
tento mikrokontrolér vo vyvojovom prostredi pre Arduino rychlo vystrelilo tento Cip na vrchol
rebrickov popularity u hobby konstruktérov. Staéi doplnit firmvér pre WiFi komunikaciu o ovladanie
vstupno — vystupnych pinov a mdZete ovladat rézne konstrukcie a zariadenia. Do ESP8265 sa da
nahrat aj interpreter jazyka Micro Python a potom moézete tuto dosku programovat aj v Pythone. Cip
ESP8266 vyuZiva Standardne taktovaciu frekvenciu 80 MHz, ale Uspesne funguje aj pri takmer
dvojnasobnom pretaktovani, samozrejme za cenu vyssej spotreby. Tento Cip vSak vie byt aj velmi
energeticky Usporny, samozrejme program musi spravne vyuzivat prechody do rezimov s nizkou
spotrebou. K dispozicii je 11 digitalnych vstupov a vystupov a 1 analdgovy vstup s 10 bitovym
prevodnikom. Takmer vsetky piny maju alternované funkcie pre komunikacné rozhrania K dispozicii
su komunikac¢né rozhrania 2 x SPI, 12C, 2 x UART

D12/M1S0 |
D11.M0SI

D13./SCKD5 |

D14.,50A,04 |

D16.SCL/D3 |
D2

N O
QQ
g8
§H

b =
3|8
B3

K dispozicii je vela dosiek s obvodom ESP8266, napriklad aj klon Arduina s nazvom D1

Na uloZenie programu je k dispozicii kapacita pamati typu flash 4 MB. Kapacita RAM je 96 kB, avsak
na program sa da vyuzit menej ako polovica, pretoze zvy3ok vyuziva firmvér pre WiFi. Aplikacie sa
daju programovat v jazyku C, Pythone, pripadne v programovacou jazyku Lua. Pri vyvoji kddu si
musite uvedomit, Zze sa o mikrokontrolér delite s WiFi modulom preto je nutné stale odovzdavat
riadenie programu firmvéru pre WiFi. Tento je implementovany ako BLOB, CiZe ako blok binarneho
kodu, takZze nemate moznost ho modifikovat. Od tejto starosti vas viak aspon spodiatku, kym
programovanie ESP 8266 nezvladnete bravirne odbremenia kniznice.
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Modul loT: bit pre Micro:bit

Vratme sa vsak k modulu 10T: bit pre Micro:bit, ktory ma este jednu délezitd funkciu obvod redlneho
Casu. Uz pri prvom pohlade na dosku zistite, Ze ma drZziak na miniatturnu batériu. Ta nenapdja
Micro:bit, ale obvod redlneho ¢asu DS1307 RTC. Batéria CR1220 je potrebna len ak chcete zalohovat
obvod realneho ¢asu. Ostatné funkcie dosky vratane WiFi pripojenia funguju aj bez nej.

4 N

RTC DS1307

Pro nastaveni aktualniho
\éasu (rok, mésic, den, ¢as)

/ USB napajeci konektor\

SlouZi pro napajeni desky
a microbit z USB micro

4 Hlavni vypinaé
Pro spinani napajeni loT:bit
LED Indikace
- J
4 ™

Rozhrani GVS
Pro pfipojeni rozsifujicich
moduld OCTOPUS

.
-

aaaaaa

\

12C rozhrani

Konektor pro pfipojeni
zafizeni sbérnice 12C

- J

Drzak baterie CR1220 \

SlouZi ke vioZeni zaloZni
baterie CR1220 pro RTC

AN

Buzzer

Pro vytvafeni zvukd
a melodii

;
(

WiFi modul ESP12
Pro pfipojeni k WIFi siti

J

Konektor pro micro:bit \

SlouZi pro vioZeni desky
micro:bit. LED matrix nahoru

aaaaaaa

N

Rozhrani GVS

Pro pfipojeni rozsifujicich
moduld OCTOPUS }

Na doske je aj bzuciak, konektory GVS a taktiez konektor zbernice 12C na pripojenie displeja, snimaca
barometrického tlaku BME280, pripadne inych 12C zariadeni. Montdzne otvory na skrutky su

kompatibilné s platformou LEGO Technic 7 x 5.

M WU UUWN YV

e
.
—e

3V

~ LEDCol1
© LED Col2
~ LEDCol8

. LEDCol7

-

Priradenie portov na GVS vstupy dosky loT:bit

SR

MUV YWY YN

10113141516/1920

SrnAnrnARA~N

TT1T1111]

He

Aby ste mohli vyuZit funkcie modulu 10T: bit pre Micro:bit, je potrebné do online vyvojového
prostredia MakeCode doplnit rozsirujicu kniznicu Enviroment-and-Science-loT.
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V prvom priklade otestujeme modul realneho ¢asu

Search Q

on button A~ pressed
2 Basic

set year @{2%]
® Input

@ Music month o

© Led forever day e

O3 OLED show number  second v hour@

.all Radio minute 9

= ESP8266_loT secnnd
" o 9 % O« !

C' Loops

3 Logic

= Variables

B Math

® RTC1307

input.onButtonPressed (Button.A, function () {
RTC DS1307.DateTime (
2019,
8,
31,
11,
31,
0
)
})

basic.forever (function () {
basic.showNumber (RTC_DS1307.getTime (RTC DS1307.TimeType.SECOND))
})

Cloudova platforma ThingSpeak

Skér nez zacnete posielat cez WiFi Udaje, musite si vytvorit konto vo vhodnej cloudovej platforme,
kam budete Udaje posielat. Kniznica pre modul 10T :bit podporuje cloudovu platformu ThinkSpeak
https://thingspeak.com.

I:IThingSpeak“‘ Channels  Apps  Community  Support ~ CommercialUse  HowtoBuy  Signin  SignUp

Understand Your Things

The open loT platform with MATLAB @nalytics.

Get Started For Free | -“Learn More |

1 Collect "l Analyze N Act

Send sensor data privately to the cloud. Analyze and visualize your data with MATLAB. Trigger a reaction.
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Na bezné Gcéely vam stadi bezplatné konto. To umozriuje poslat roéne az 3 miliény sprav, ¢o je 8 200
sprav denne. Interval na update spravy je 15 sekind. MézZete vyuzivat 4 kanaly a 3 MQTT subskripcie.
Na bezZné projekty su to viac neZ dostatocné parametre

FREE HOME

For small non-commercial projects For personal use only®

Scalable for larger projects x V
No. Annual usage is capped.

Number of messages 3 million/year 33 million/year per unit
(~8 200/day)? (~90 000/day per unit)®?!
Message update interval limit Every 15 seconds Every second
Number of channels 4 10 per unit
MATLAB Compute Timeout 20 seconds 20 seconds
Number of simultaneous MQTT Limited to 3 50 per unit
subscriptions
Private channel sharing Limited to 3 shares Unlimited
Technical Support Forum Forum

Porovnanie bezplatného konta a konta pre domdcich pouzivatelov. Cena zavisi od objemu
predplatenych sluzieb

Po uspesnej registracii si vytvorite novy kanal a vhodne ho pomenujete, napriklad Microbit meranie
1. V rovnakom formulari eSte vyplnite ndzvy jednotlivych poli, napriklad: Teplota °C, Zrychlenie X

a podobne. Po potvrdeni sa zobrazi Write API key, ktory pouZijete ako parameter v prikaze setdata() .
Postup bude ukazany v nasledujucich prikladoch.

|:.| ThingSpeak“‘ Channels Apps Community  Support ~ CommercialUse  HowtoBuy  Signln  SignUp

Sign up for ThingSpeak

It is free to sign up for ThingSpeak. Free accounts offer a fully functional experience on ThingSpeak with limits on certain functionality. Commercial users may sign up for a
time-limited free evaluation. To send data faster to ThingSpeak or to send more data, consider our paid license options for commercial, academic, home and student usage.
To start using ThingSpeak you must create a new MathWorks account, or, click cancel and log in using an existing MathWorks account.

Create MathWorks Account

Email Address

[ llacko@pcrevue.sk ] l

H To access your organization's MATLAB license, use your
school or work email

DATA AGGREGATION

E—Wﬂﬁon } = AND ANALYTICS
Slovakia c -_l CJThingSpeak-
First Name ? NIA[‘LAB
[ Luboslav [] } f~) l /';‘\
L —
Last Name |- | ¢ > /_\,. . I
Py
[ Lacko o] 0 SMART CONNECTED DEVICES
T | ALGORITHM DEVELOPMENT
SENSOR ANALYTICS
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Priklady - meranie a posielanie udajov do cloudu ThingSpeak

Na praktickych prikladoch ukdZzeme ako sa daju merat r6zne veliciny a posielat idaje do cloudu.
Vyuzijeme interné senzory na doske Micro:bit. Tie umozZfiuju merat teplotu pomocou senzoru priamo
na Cipe, zrychlenie pomocou akcelerometra a dokonca aj intenzitu osvetlenia s vyuZitim diod
maticového displeja. Podla skusenosti je teplota okolia spravidla o 4 °C vyssia nez teplota okolia.

V prvom priklade budeme merat teplotu a intenzitu osvetlenia a nasledne posielat namerané udaje
do cloudu, v druhom zrychlenie v osiach X, Y a Z. M6Zete samozrejme vyuzit aj externé senzory na
presné meranie teploty, intenzity osvetlenia, pripadne dalsich parametrov. MézZete vyuzit napriklad
senzory zo supravy Smart Science loT Kit, pripadne aj zo supravy Smart home Kit, ktoré sa pomocou
trojvodicového kabla pripdjaju na porty GVS (Ground, Voltage, Signal) dosky loT:bit. Na zobrazovanie
pouzijeme OLED displej z niektorej zo spominanych suprav, pripojeny k doske loT:bit cez rozhranie
I2C. Pripojenie displeja nie je pre fungovanie prikladov potrebné.

Efjmeermenns | STETR

micro:bit
smart home Kit

Create your own intelligent home system
using simple modules and programming

Pripominame, Ze aby ste mohli vyuzit funkcie modulu IoT: bit pre Micro:bit, je potrebné do online
vyvojového prostredia MakeCode doplnit rozsirujicu kniznicu Enviroment-and-Science-loT. T4
obsahuje aj podporu OLED displeja pripojeného cez 12C. Pri vyhladavani rozsireni staci zadat loT.

Zobrazovanie na OLED displeji (ak nemate displej mdZete vynechat)

Zacneme meranim a rozsirenim moznosti zobrazovania pri ladeni. Maticovy jednoznakovy displej

s moznostou rolovania textu je efektny, no na ladenie nie prili$ prakticky. Preto ako prvy krok (ktory
je mozné vynechat) pripojime k doske loT:bit displej cez rozhranie 12C. PouZijeme displej zo stpravy
Smart home Kit, zasunuty do Stvorpinového konektora dosky loT bit. Na generovanie signalu SCL sa
vyuZiva port P19 a na generovanie signalu SDA port P20.
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Nasledujuci kéd zobrazi na pripojenom OLED displeji Udaje o teplote a intenzite osvetlenia ziskané zo

senzorov, ktoré su priamo na doske Micro:bit.

pocas spustenia

initialize OLED with width @B height @

clear OLED display

show (without newline) string

show (without newline) number teplota (° CO)

show (without newline) string

insert newline

insert newline

SRR LT ALY RS e TN * Svetlo (@ - 255)

show (without newline) number droven osvetlenia

pozastavit (ms) @LLR4

OLED.init (128, 64)

basic.forever (function () {
OLED.clear ()
OLED.writeString("Teplota ")
OLED.writeNum (input.temperature())
OLED.writeString (" stupnov.")
OLED.newLine ()
OLED.newLine ()
OLED.writeString("Svetlo (0 - 255) ")
OLED.writeNum (input.lightLevel())
basic.pause (2000)

m

am

VRN WRD
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Primarnym zamerom prikladov je meranie Udajov a ich posielanie do cloudu. Zobrazovanie hodnét na
displeji je len sekundarnou funkcionalitou, ktord ak nemate k dispozicii OLED displej pripojitelny cez

zbernicu 12C nemusite riesit. Vytvorime na tento Ucel funkciu, ktorej odovzdame (daje o teplote

a intenzite osvetlenia. Ak nemate displej tak definiciu funkcie zobrazHodnoty a jej volanie v hlavnej

slucke

basic.forever (function () {

zobrazHodnoty (nTeplota, nSvetlo)

mozete vynechat

Edit Function

Add a parameter T Text X Boolean

@ Number

4 LedSprite

a8 zobrazOLED j teplota

Dialég na vytvorenie funkcie

Modifikacia predchadzajiceho prikladu s vyuZitim funkcie na zobrazovanie nameranych Udajov

pocas spustenia

initialize OLED with width @) height @@

vzdy

nastavit nTeplota v na teplota (° O

nastavit nSvetlo v+ na droven osvetlenia

call zobrazHodnoty nTeplota » nSvetlo v

pozastavit (ms) @dLLR4

function

OLED.
OLED.
OLED.
OLED.
OLED.
OLED.
.writeString ("Svetlo
OLED.

OLED

zobrazHodnoty (teplota:

clear ()

writeString ("Teplota ")

writeNum (teplota)

writeString (" stupnov.")

newLine ()
newLine ()

writeNum(0)

(0 - 255)

number,

")

clear OLED display

show (without newline) string

show (without newline) number teplota

show (without newline) string

insert newline

insert newline

N TTRCOR LT ARG Y S G TN ' Svetlo (0 - 255) "

show (without newline) number 0

svetlo:

number)

WLl ¢al-l zobrazHodnoty [EREIANNL

{
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let nSvetlo = 0
let nTeplota = 0
OLED.init (128, 64)

basic.forever (function () {
nTeplota = input.temperature ()
nSvetlo = input.lightLevel ()
zobrazHodnoty (nTeplota, nSvetlo)
basic.pause (2000)

Na displeji by sa mala zobrazit teplota v stuprioch Celzia priblizne o 4 stupne vicsia, nez teplota
v miestnosti a Uroven osvetlenia v intervale Ciselnych hodnét 0 — 255.

Posielanie Udajov do cloudu

Po uspesnej registracii v cloudovej platforme Thing Speak i si vytvorite novy kanal a vhodne ho
pomenujete, napriklad Microbit meranie interne. V rovnakom formulari este vyplnite nazvy
jednotlivych poli, v nasom pripade Teplota °C a Svetlo (0 - 255)

Q ThingSpeak" Channels ~ = Apps~  Support ~ CommercialUse  HowtoBuy  Account~  SignOut

New Channel Help

Channels store all the data that a ThingSpeak application collects. Each channel includes eight
fields that can hold any type of data, plus three fields for location data and one for status data.
Once you collect data in a channel, you can use ThingSpeak apps to analyze and visualize it.

Name Microbit meranie interne

Description

p Channel Settings

Channel Name: Enter a unique name for the ThingSpeak channel.

Field 1 Teplota (°C)
* Description: Enter a description of the ThingSpeak channel.
Field 2 Svetlo (0255} * Field#: Check the box to enable the field, and enter a field name. Each ThingSpeak
channel can have up to 8 fields.
Field 3 e Metadata: Enter information about channel data, including JSON, XML, or CSV data.
Field * Tags: Enter keywords that identify the channel. Separate tags with commas.
ield 4
e Link to External Site: If you have a website that contains information about your
. ThingSpeak channel, specify the URL.
Field 5
® Show Channel Location:
Field 6 o Latitude: Specify the latitude position in decimal degrees. For example, the
latitude of the city of London is 51.5072.
Field 7 o Longitude: Specify the longitude position in decimal degrees. For example, the
longitude of the city of London is -0.1275.
Field 8 o Elevation: Specify the elevation position meters. For example, the elevation of
the city of London is 35.052.
Metadata e Video URL: If you have a YouTube™ or Vimeo® video that displays your channel
y information, specify the full path of the video URL.
® Link to GitHub: If you store your ThingSpeak code on GitHub®, specify the GitHub
Tags repository URL.

Po potvrdeni sa prepnite do zadlozky API Keys. Tu ndjdete identifikator Write APl key, ktory pouZijete

v programe pre Micro:bit ako parameter v prikaze setdata()
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Q ThingSpeak” Channels ~ ~ Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

Microbit meranie interne

Channel ID: 862722
Author: lubolavko
Access: Private

Private View Public View Channel Settings Sharing API Keys Data Import / Export

Write API Key Help

API keys enable you to write data to a channel or read data from a private channel. AP
keys are auto-generated when you create a new channel.

key  zHUTMI252 oD

API Keys Settings

. : * Write API Key: Use this key to write data to a channel. If you feel your key has
iXanhs ‘ been compromised, click Generate New Write API Key.

* Read API Keys: Use this key to allow other people to view your private channel
feeds and charts. Click Generate New Read API Key to generate an additional
read key for the channel.

Rea d A Pl Keys * Note: Use this field to enter information about channel read keys. For example,
add notes to keep track of users with access to your channel.

Key  SDU1GD3MVNQAQ3XP APIR t
equests

Write a Channel Feed
Note

:Ezfri\:{z:;;/api.thingspeak.com/update?api_key:ZHUTMJZ523RN29

Teraz vytvorime zakladnu Sablénu kédu na posielanie Udajov do cloudovej platformy ThinkSpeak. Ako
prvy krok je potrebné iniciovat pripojenie Micro:bitu k WiFi sieti. Je potrebné zadat porty priradené
signadlom RX a TX. Priradenie najdete v pravom hornom rohu dosky loT:bit. Signal RX je pripojeny na
port P8 a TX na port P12.

Ako parametre funkcie connectWifi sa zadava identifikator siete a pristupové heslo. Nasleduje
pripojenie do cloudovej platformy ThingSpeak, vytvorenie spravy a jej odoslanie. Sprava obsahuje
api_key a osem udajov. Samozrejme nemusite vyuzit vsetkych osem, mébzete posielat len napriklad
dve ako v tomto priklade

pocas spustenia
initialize OLED with width height ) nastavit nTeplota~ na teplota (° C)

set ESP8266 RX P8 + TX P12 v Baud rate 115 200 v nastavit nSvetlo v na droven osvetlenia

connect Wifi SSID = QELEBUTEN YN

call zobrazHodnoty nTeplota v nSvetlo v

connect thingspeak

set data to send ThingSpeak

Field 1 = nTeplota +»

funkcia EOLLLFOGELGISE teplota  svetlo

clear OLED display

show (without newline) string @RI I< NN

show (without newline) number teplota

show (without newline) string

insert newline

Field 2 = nSvetlo v
Field 3 =
Field

Field
insert newline

show (without newline) string @731 NCEEEFAT) NN

show (without newline) number svetlo

Field
Field
Field
Upload data to ThingSpeak

pozastavit (ms) @UII R4
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function zobrazHodnoty (teplota: number, svetlo: number) {
OLED.clear ()
OLED.writeString("Teplota ")
OLED.writeNum(teplota)
OLED.writeString (" stupnov.")
OLED.newLine ()
OLED.newLine ()
OLED.writeString("Svetlo (0 - 255) ")
OLED.writeNum(svetlo)
}
let nSvetlo = 0
let nTeplota = 0
OLED.init (128, 64)
ESP8266 IoT.initWIFI (SerialPin.P8, SerialPin.P12, BaudRate.BaudRatell5200)
ESP8266 IoT.connectWifi ("TP-LINK A471", "xxx")
basic.forever (function () {
nTeplota = input.temperature ()
nSvetlo = input.lightLevel ()
zobrazHodnoty (nTeplota, nSvetlo)
ESP8266 IoT.connectThingSpeak ()
ESP8266 IoT.setdata (
"ZHUTMJ2523RNxxx",
nTeplota,
nSvetlo,
0,

4

~

O O O oo
~ ~

)
ESP8266 IoT.uploadData ()
basic.pause (10000)

TR
m s El OER

s L DA
41616/19,20

IO 1)
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Zobrazovanie Udajov v sluzbe ThingSpeak

Na webovom portdli sluzby ThingSpeak sa prepnite do zalozky Private View, kde méZete sledovat
graf hodn6t posielanych z dosky Micro:bit do cloudovej sluzby

I:‘ ThingSpeak" Channels ~ ~ Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

Private View Public View Channel Settings Sharing APl Keys Data Import / Export

[ © Add Visualizations

Add Widgets { Export recent data MATLAB Analysis MATLARB Visualization
Channel20of2 < >
Channel Stats
Created: 30 minutes ago
Entries: 9
Field 1 Chart Z o & x Field 2 Chart g o s x

Microbit meranie interne Microbit meranie interne

200 \
100 \/

18:09 18:10 18:11 18:09 18:10 18:11
Date

28

Teplota (°C)

Svetlo (0-255)

Date
ThingSpeak.com ThingSpeak.com

Okrem grafov mdZete aktualne namerané Udaje zobrazovat aj formou analdgovych, ¢i digitdlnych

ukazovatelov, pripadne formou kontrolky typu zelena — ¢ervenad. V zalozke Private View aktivujte
tlacidlo Add Widget.

Click on a widget to add it to the Channel

Nasledne modzete pridat vhodny typ ukazovatela. V nasom pripade analégovy ukazovatel pre teplotu

a digitalny pre Uroven osvetlenia. Pre kazdy ukazovatel nastavte interval hodnét, napriklad pre
izbovu teplotu rozsah 0 —50 °C
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D ThingSpeak'“ Channels~ = Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account v

Field 1 Chart Z o ¢ x Field 2 Chart Z o & x

Microbit meranie interne Microbit meranie interne
%) " 200
< a
g e
: 28 S ——t—e
e ¢ 100
wv
18:10 18:12 18:14 18:10 18:12 18:14
Date Date
ThingSpeak.com ThingSpeak.com

Teplota o & % Intenzita svetla o & %

e 127

afew seconds ago
28
°C

Meranie, posielanie do cloudu a zobrazovanie Udajov z akcelerometra

V druhom priklade vyuZijeme akcelerometer na doske Micro:bit a budeme merat zrychlenie v osiach
X, Y, a Z. Najskor v cloudovej platforme vytvorte novy kanal na posielanie udajov, vtomto pripade
zrychlenia v osiach X, Y a Z a skopirujte si do schranky jeho Write API Key, ktory potom vloZite do
kodu v Micro:bite.

G ThingSpeak“‘ Channels ~ = Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

New Channel Help

Channels store all the data that a ThingSpeak application collects. Each channel includes eight

Name Microbit zrychlenie
fields that can hold any type of data, plus three fields for location data and one for status data.
Once you collect data in a channel, you can use ThingSpeak apps to analyze and visualize it.
Description
2 Channel Settings
Field 1 Zrychlenie X e Channel Name: Enter a unique name for the ThingSpeak channel.
e Description: Enter a description of the ThingSpeak channel.
Field 2 Zrychlenie Y e Field#: Check the box to enable the field, and enter a field name. Each ThingSpeak
p . channel can have up to 8 fields.
Field 3 ‘ Zrjchlenie

e Metadata: Enter information about channel data, including JSON, XML, or CSV data.

Upravime aj funkciu na zobrazovanie hodnét na OLED displeji a prikaz na vytvorenie bloku udajov,
nakolko sa budu zobrazovat a posielat tri hodnoty
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Hladat... Q

pocas spustenia vzdy
2 Zakladné - . . .
initialize OLED with width @ height @ nastavit zrychlenieX v na akcelerdcia (mg) x v

® Vstup
® set ESP8266 RX P8 v TX P12 v Baud rate 115 200 v nastavit zrychlenieY v na akcelerdcia (mg) x v

Hudba
© LED connect Wifi SSID - (QUERLISIEY KEY =@ nastavit zrychlenieZ v na akcelerdcia (mg) z v

call zobrazHodnot zrychlenieX zrychlenieY zrychlenieZ

J OLED y Y ~ Y © Y 7
..|I| Radio connect thingspeak

LULISST N zobrazHodnoty
=

= ESP8266_loT

clear OLED display .
Octopus Write API key =

set data to send ThingSpeak

o
show (without newline) strin
C' Cyklus « ) - m Field 1 zrychlenieX «
. show (without newline) number aX
3G Logika ¢ ) Field zrychlenieY «
= 4 insert newline
= Premennd Field zrychlenieZ »
ﬁ Matematika insert newline
Field
® RTC1307 show (without newline) string .
Field
A Pokrogilé show (without newline) number aY Field
i insert newline
fw Funkcie Field
fom . o o
= Pol insert newline
i= rolla Field
T Text show (without newline) strin
- Y m Upload data to ThingSpeak
o® Hra show (without newline) number aZ
pozastavit (ms) @UILR4
[za) Obrazky
Koliky

function zobrazHodnoty (aX: number, a¥Y: number, aZ: number) {
OLED.clear ()
OLED.writeString("X: ")
OLED.writeNum (aX)
OLED.newLine ()
OLED.newLine ()
OLED.writeString("Y: ")
OLED.writeNum (aY)
OLED.newLine ()
OLED.newLine ()
OLED.writeString("Z: ")
OLED.writeNum (az)

let zrychlenieZ = 0
let zrychlenieY 0
let zrychlenieX 0
OLED.init (128, 64)
ESP8266 IoT.initWIFI (SerialPin.P8, SerialPin.P12, BaudRate.BaudRatell5200)
ESP8266 IoT.connectWifi ("TP-LINK A471", "10215449")
basic.forever (function () {
zrychlenieX input.acceleration (Dimension.X)
zrychlenieY = input.acceleration (Dimension.X)
zrychlenieZ = input.acceleration (Dimension.Z)
zobrazHodnoty (zrychlenieX, zrychlenieY, zrychlenieZ)
ESP8266 IoT.connectThingSpeak ()
ESP8266 IoT.setdata(
"3APKROESNGIMNIWX",
zrychlenieX,
zrychlenieY,
zrychlenieZ,
0,

4

4

4

[eNeoNeoNe)

)
ESP8266 IoT.uploadData ()

basic.pause (1000)
})
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Interval posielania Udajov sme skratili na 1 sekundu. Teraz mozZete pohybovat doskou microbit
v réznych smeroch a ak mate pripojeny OLED displej tak na fiom sledovat hodnoty zrychlenia. Casovy
priebeh zrychlenia v jednotlivych osiach mdzete sledovat na grafoch

D ThingSpeak” Channels ~  Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

Field 1 Chart Z o ¢ % Field 2 Chart g o s x
Microbit zrychlenie Microbit zrychlenie
0
x > 0
M v
] 2
o o
% 500 ‘E"
2 2 200
19:42:00 19:42:30 19:43:00 19:42:00 19:42:30 19:43:00
Date Date

ThingSpeak.com ThingSpeak.com

Field 3 Chart g o s x

Microbit zrychlenie

0
-500
-1000

19:42:00 19:42:30 19:43:00
Date

Zrychlenie Z

ThingSpeak.com

Ako napoveda nazov zélozky Private View, Udaje v tejto zalozke mozete vidiet len vy. Ak ich chcete
zdielat, je potrebné parametre zdielania nastavit v zalozke Sharing.

Ak chcete niektory graf vloZit do svojej webovej stranky aktivujte v prislusnom grafe v zahlavi ikonu
s bublinou a ziskate kod ktory vlozite do stranky v tvare:
<iframe width="450" height="260" style="border: lpx solid #cccccc;"

src="https://thingspeak.com/channels/862833/charts/1?bgcolor=%23ffffffacolor=%23d62
020&dynamic=true&results=60&type=line&update=15"></iframe>

Field 1 Chart IFrame

<iframe width="450" height="260" style="border: 1px solid #cccccc;"
src="https://thingspeak.com/channels/862833/charts/1?bgcolor=%23ffff
ff&color=%23d62020&dynamic=true&results=60&type=1ine&update=15"></if
rame>
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Udaje z prisluéného kandla cloudovej platformy ThingSpeak mozete vyexportovat vo formatoch
JSON, XML a CSV.

|:| ThingSpeak"‘ Channels ~+ ~ Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

Microbit zrychlenie
Channel ID: 862833

Author: lubolavko
Access: Private

Private View Public View Channel Settings Sharing AP Keys Data Import / Export

Import Help
Upload a CSV file to import data into this channel.
Import
File Vybrat sibor Nie je vybrany Ziadny stibor
The correct format for data import is provided in this CSV Import Template File. Use the field
names field1, field2, and so on, instead of custom field names.
Time Zone (GMT+00:00) UTC B
CSVImport Format
Upload datetime, fieldl,field3, field4, field8,elevation
2019-01-01710:11:12-05:00,11,33,44,88,10
Other Import and Export Options
EXpO rt You can also use MATLAB, the REST API, or the MQTT API to import and export channel data.
Download all of this Channel's feeds in CSV format. Read Data
Write Data
Time Zone (GMT+00:00) UTC N

CSV je textovy subor, v ktorom st hodnoty oddelené ciarkou. Nazvy atributov su v prvom riadku. Je
tam doplneny aj ¢as a ako zatial prazdne atributy su zemepisné suradnice a stav.

created at,entry id, fieldl, field2,field3,latitude,longitude,elevation,status
2019-09-12 17:41:01 UTC,1,-112,4064,-880,,,,

2019-09-12 17:41:17 UTC,2,176,352,-704,,,,

2019-09-12 17:41:32 UTC,3,32,-16,-1008,,,,

2019-09-12 17:41:47 UTC,4,48,-32,-1008,,,,

2019-09-12 17:42:03 UTC,5,32,-32,-1008,,,,

2019-09-12 17:42:18 UTC,6,-160,80,160,,,,

2019-09-12 17:42:33 UTC,7,48,-16,-1008,,,,

2019-09-12 17:42:48 UTC,8,48,-32,-1008,,,,

2019-09-12 17:43:04 UTC,9,-832,-304,-544,,,,

Tento format dokazZe naditat aj aplikacia Excel. Niekedy budete musiet atributy oddelené ciarkou
rozdelit do stipcov manudlne.

Automatické ukladanic @° @A H © v A feeds

Domov  VloZif  Kreslit  RozloZenie strany  Vzorce Udaje Revizia  Zobrazit

B B o@m oo rEYLT. S BB

Vlastnosti

7 Z  Novy databazovy Obnovit 5 Akcie Geografia Zl Zoradit Filter . Text na Dynamické Odstranif Overenie ZIG&it
HTML textu taz vietko Upravit prepojenia A ﬁ Spresnit stipce dopliianie duplikaty udajov
H13 = Fx

A B C D E F G H | J K L M N

1 created_at entry_id fieldl field2 field3 latitude longitude  elevation  status
2 2019-09-12 17:41:01 UTC 1 -112 464 -880

3 2019-09-12 17:41:17 UTC 2 176 352 -704

4 2019-09-12 17:41:32 UTC 3 32 -16 -1008

5 2019-09-12 17:41:47 UTC a4 48 -32 -1008

6 2019-09-12 17:42:03 UTC 5 32 -32 -1008

7 2019-09-12 17:42:18 UTC 6 -160 80 160

8 2019-09-12 17:42:33 UTC 7 48 -16 -1008

9 2019-09-12 17:42:48 UTC 8 48 -32 -1008

10 2019-09-12 17:43:04 UTC 9 -832 -304 -544

11 2019-09-12 17:43:19 UTC 10 48 -32 -1008

12 12019-09-12 17:43:34 UTC 11 48 -32 -992

13 |2019»09-12 17:43:50 UTC 12 48 -32 -1008 .

14 12019-09-12 17:44:05 UTC 13 48 -32 -1008

15 12019-09-12 17:44:20 UTC 14 48 -32 -1008

16 12019-09-12 17:44:36 UTC 15 48 -32 -1008

17 2019-09-12 17:44:51 UTC 16 48 -16 -1008
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Jednoducha automatizacia s vyuZzitim IFTTT

Nametom tohoto pokracovania je jednoduchda automatizacia s vyuzitim IFTTT. Skratku v nadpise asi
poznate, znamena “If This Then That”, CiZze po nasom ,,ak toto, potom tamto“ alebo inak povedané,
ak nastane takato situdcia, urob takuto akciu. IFTTT je rieSenie, ktoré vam umozni vytvarat si akési

,recepty” (recipes), prostrednictvom ktorych si jednoducho nadefinujete akciu a reakciu.

Akcia sa mo6Ze tykat nejakej veliciny, napriklad Ze teplota v danom priestore klesla pod 15 °C,
pripadne to mozZe byt vSeobecna akcia, napriklad vam pride e-mail od konkrétneho odosielatela,
dostanete do telefénu SMS spravu a podobne.

Reakcia moze byt poslanie e-mailu, alebo SMS, Ze hodnota sledovanej veli¢iny prekrocila stanovenu
uroven, zapnutie osvetlenia, vykurovania, prikaz robotickému vysavacu aby povysdval konkrétnu
miestnost a podobne.

Tychto akcii a reakcii je k dispozicii velké mnozstvo. Ich aktudlny zoznam néajdete na oficidlnom webe
https://ifttt.com/services. IFTTT je rieSenie zamerané skor na bezné, domace pouzivanie, Ci
Studentské projekty, nez na priemyselnd automatizaciu. S tym suvisi aj jeho jednoduché rozhranie

a skutocnost, Ze sluzba je pre bezného pouzivatela zadarmo. Stadi si vytvorit konto a aplikaciu je
mozné zacat pouzivat okamzite s tym, Ze ovladanie je velmi intuitivne. K dispozicii je webové
rozhranie, ako aj aplikacia pre Android a iPhone.

Takto mdzete programovat naprie¢ loT senzormi a akénymi ¢lenmi, cloudovymi sluzbami,
internetovymi, ¢i mobilnymi aplikaciami, mailovymi sluZzbami, sluzbami na posielanie sprav

a podobne. IFTTT je silnym nastrojom s jednoduchym pouzivanim, ktory dokaze prepojit desiatky
internetovych sluZieb, aplikacii... a usetri vdm vela opakovanej rutinné prace. Jednotlivé prepojenia
sa nazyvaju recepty a mbZete si ich vytvorit sami, alebo pouzit recepty od inych uZivatefov. Pomocou
IFTTT sluzieb mbZete automatizovat a ovladat prvky inteligentnej domacnosti Google Home, Apple
Homekit, Amazon Echo ..

V priklade pouzijeme meranie intenzity svetla. MdZete pouzit bud senzor na doske MicroBit, ktory
vyuZiva vlastnosti LED didd maticového displeja, alebo ako v nasom pripade externy senzor zo Smart
Science loT Kit, pripadne zo sipravy Smart home Kit, ¢i akykolvek iny senzor, ktory viete softvérovo
obsluZit. Externy senzor sme pouZzili nielen preto Ze je presnejsi, ale aby bolo video nazornejsie.
Nametom bude poslanie spravy pri udalosti otvorenia skrinky, ked do nej prenikne svetlo.

Budeme postupovat systematicky. Najskor vytvorime a odladime aplikaciu, ktora zobrazuje intenzitu
osvetlenia na displeji

= Microsoft

pocas spustenia

initialize OLED with width height @ nastavit nSvetlo v+ na (value of light intensity(@~100) at pin Pl =+

pozastavit (ms)

call zobrazHodnotu nSvetlo v

LGN zobrazHodnotu EESVIAEY

clear OLED display

RIS NG S U TN * Svetlo (0-100): *

show number svetlo

function zobrazHodnotu (svetlo: number) ({
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OLED.clear ()
OLED.writeString("Svetlo (0-100): ")
OLED.writeNumNewLine (svetlo)

}

let nSvetlo = 0
OLED.init (128, 64)

basic.forever (function () {
nSvetlo = Environment.ReadLightIntensity (AnalogPin.P1)
basic.pause (1000)
zobrazHodnotu (nSvetlo)

})
Nasledne doplnime aplikaciu tak aby posielala Gdaje do sluzby ThingSpeak.

Vytvorime v sluZzbe novy kanal a skopirujeme do schranky jeho API Key, ktoré pouzijeme v aplikacii
pre microbit.

O micro:bit @& domov & Zdietat

Hradat. Q pocas spustenia
£ Zakladné initialize OLED with width EEZ) height @
® Vstup set ESP8266 RX P8 + TX P12+ Baud rate 115 200 v nastavit nSvetlo v na (value of light intensity(0~100) at pin P1~
@ Hudba connect Wifi SSID - (B SYEE pozastavit (ms) QLI
© LED call zobrazHodnotu nSvetlo =
J oLED connect thingspeak
il Rédio t data t d ThingSpeak
= ESP8266_l0T funkcia svetlo SEE GARA €0 SEH iz
A & Octopus clear OLED display LIAICO (5 [y =
1 c Cyklus show (without newline) string ek & = 0
23 Logika show number svetlo field 2 = o
= Premennd Field 3 - @)
B Matematika AORICC e
© RTC1307 Field s - @)
A Pokrocilé A5 =()
fey  Funkcie A7 = o
i= Polia Field 8 - @)

T Text Upload data to ThingSpeak

® Hra pozastavit (ms) (ELLRd

[sa) Obrazky

function zobrazHodnotu (svetlo: number) {
OLED.clear ()
OLED.writeString("Svetlo (0-100): ")
OLED.writeNumNewLine (svetlo)

}

let nSvetlo = 0

OLED.init (128, 64)

ESP8266 IoT.initWIFI (SerialPin.P8, SerialPin.P12, BaudRate.BaudRatell5200)
ESP8266 IoT.connectWifi ("TP-LINK A471", "102xxxx")

basic.forever (function () {

nSvetlo = Environment.ReadLightIntensity(AnalogPin.P1)

basic.pause (2000)

zobrazHodnotu (nSvetlo)

ESP8266 IoT.connectThingSpeak ()

ESP8266 IoT.setdata (

"HE2 FNQ63XXXXX" ,

nSvetlo,

0,
0,
0,
0

4
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~

[eoNeNe]
~

)

ESP8266 IoT.uploadData ()
basic.pause (5000)

Ak chcete realizovat IFTT scendr, v nasom pripade poslanie mailu v pripade ak Grover osvetlenia
(teploty, vlhkosti... jednoducho akejkolvek veli¢iny) prekroci stanovanu Uroven potrebujete sluzbu
IFTTT. Prihlaste sa do sluzby IFTTT https://ifttt.com Ak nemate Ucet, musite si ho vytvorit. Prihlasit sa
mozZete aj cez svoj Google, ¢i Facebook ucet.

IFTTT

Appkettle

GE APPLIANCES

Najskor je potrebné vytvorit aplet, Cize predpis pre akciu a reakciu.

Q Search

For business Signin m

Q Filter services

Appliances

GE APPLIANCES

GE Appliances

,/)

GEA NCES

REFRIGERATOR

vlavo hore a z ponuky vyberte Create.

8

GE APPLIANCES CRIARET R NCHS

DISHWASHER
DRYER

GE Appliances q
Dishwasher GE Appliances D

HOome HOome
connecTt connecTt

COOKTOP DISHWASHER

Kliknite na ikonu pouZivatela
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IFTTT Home Q Search lubolacko @

Account

Start connecting your world. “*”
My Applets
My services
@ @ s
. C—=—= Help
G

Get more

V dialdgu If This Then That ktory sa zobrazi, kliknite na slovo This.

IFTTT Home Q search

Create your own

If 0 Then That

Build your own service on the IFTTT Platform [2

Nasledujuci postup je rozdeleny do Siestich krokov.

V prvom kroku najdite sluzbu webhooks. Ta umoziiuje reagovat na udalosti z inych webovych sluzieb,
v nasom pripade zo sluzby ThingSpeak. Voci sluzbe Webhooks sa autentifikujete pomocou mailovej
adresy. Zadate svoju mailovu adresu a sluzba vam mailom posle PIN kéd, aby bolo potvrdené, Ze je to
skuto¢ne vasa mailova adresa.
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IFTTT Home Q search . m

Choose a service

Step 1

Webhooks

V druhom kroku je potrebné vytvorit trigger, Cize spust. Je to definovanie podmienky pri ktorej sa
spusti nadefinovana akcia, v nasom pripade poslanie mailu. Udalost pride z inej webovej, alebo
cloudovej sluzby, v nasom pripade z ThingSpeak. Takze kliknite na pole Receive web request.

IFTTT Home Q Search . m

Choose trigger

Receive a web request

This trigger fires every time
the Maker service receives a
web request to notify it of an

event. For information on

triggering events, go to your
Maker service settings and
then the listed URL (web) or
tap your username (mobile)

Pomenujte trigger, napriklad microbit_svetlo_mail. Prepojenie na IFTTT nadefinujete neskor cez
portal sluzby ThingSpeak.

IFTTT Home Q search . m

S Complete trigger fields

Event Name

microbit_svetlo_mail

The name of the event, like "button_pressed" or
"front_door_opened"

Teraz budete definovat akciu, ¢ize ¢o sa ma stat ak nastane definovana situdcia. V dialégu If This
Then That tentokrat kliknite na slovo That.
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Home Q Search Get more
IFTTT

Choose action service

Step 3 of 6

Q  email

Email Digest

V kroku 3 vyberte sluzbu email.

IFTTT Home Q Ssearch

ﬂ Choose action

Send me an email

This Action will send you an
HTML based email. Images
and links are supported.

Nasledne kliknite na pole Send me an email.

Zobrazi sa vam Sabldna spravy. V poli Subject zadajte nazov udalosti, v naSom pripade
microbit_svetlo_mail. V poliach v zatvorkach {{}} je mozné extrahovat Udaje s rovnakymi atribitmi,
ktoré pridu z webovej sluzby, v naSom pripade zo sluzby ThingSpeak.

E Complete action fields

Subject

The event named " EventName "
occurred on the Maker Webhooks
service

Add ingredient

What: | EventName <br>
When: = OccurredAt <br>
Extra Data: Value1 , Value2 ,

Value3 ,
Add ingredient
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V poslednom dialdgu sa zobrazi sumarizacia. Zapnite prepinac¢ Receive notifications when this

Applet runs.

Na prepojenie so sluzbou ThingSpeak potrebujete ki

Review and finish

Step 6of 6

&S 4

If Maker Event

“microbit_svetlo_mail®, then
Send me an email at
llacko@pcrevue.sk

by lubolacko

Receive notifications
when this Applet runs

A

uc pre we

b request. Ten zistite v dokumentacii

o nastaveni sluzby Webhooks. Dostanete sa tam cez menu svojho U¢tu — polozku Services a nasledne
vyberiete sluzbu Webhooks.

IFTTT tome

IFTTT tome

Q Search

S M

If Maker Event
"microbit_svetlo_mail",
then Send me an email
at llacko@pcrevue.sk

By lubolacko

Q Search

&S

Webhooks

Integrate other services on IFTTT with your DIY projects. You can create
Applets that work with any device or app that can make or receive a web
request. If you'd like to build your own service and Applets, check out the

IFTTT platform.

If Maker Event
"microbit_svetlo_mail",
then Send me an email
at llacko@pcrevue.sk

By lubolacko

O Connected

Activity # Settings

lubolacko

Account

My Applets
My services
Create
Help

Sign out

Documentation # Settings
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V nasom pripade je web request
https://maker.ifttt.com/trigger/{event}/with/key/ISe_ZSbKx51PykzBxxxx
doplnite do retazca nazov udalosti microbit_svetlo_mail. Ziskate adresu v tvare

https://maker.ifttt.com/trigger/microbit svetlo mail/with/key/ISe ZSbKx51PykzBxxxx

Your key is: ISe_ZSbKx51PykzB54B3D

Back to service

To trigger an Event
Make a POST or GET web request to:

https://maker.ifttt.com/trigger/ {event} /with/key/ISe_ZSbKx51PykzBSus
With an optional JSON body of:

{ "valuel" : " ", "value2" : " ", "value3" : " "}

The data is completely optional, and you can also pass valuel, value2, and value3 as query parameters or form
variables. This content will be passed on to the Action in your Recipe.

You can also try it with curl from a command line.

curl =X POST https://maker.ifttt.com/trigger/{event}/with/key/ISe_ZSbKx51PykzB54B3D

Textovy retazec s URL adresou v poli Make a POST or GET web request to: si skopirujte do schranky.
Budete ho potrebovat pre ThingSpeak.

Vo webovom rozhrani sluzby ThingSpeak pre prislusny kanal V menu Apps aktivujte polozku
ThingHTTP.

m Things peak“' Channels ~  Apps~ = Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut
All Apps
Microbit svetlo MATLAB Analysis

MATLAB Visualizations
Channel ID: 863483

Author: lubolavko Plugins
Access: Private ThingTweet
TimeControl
React
Private View Public View Channel Si TalkBack Keys Data Import / Export
ThingHTTP

Add Visualizations ]

Export recent data

Channel Stats

Created: less than a minute ago
Entries: 0

Field 1 Chart g o ¢ x

Microbit svetlo

Add Widgets MATLAB Analysis MATLAB Visualization

Channel4of4 < >

Do pola ULR zadajte adresu zo schranky

140



V poli Method nastavte POST.

Do pola Content Type zadajte: application/json. Verziu HTTP nechajte nastavend na 1.1

{“valuel”:"%%channel_138112_field_1%%"}

[ ThingSpeak™ nels - Apps -

Support v

Commercial Use HowtoBuy  Account~  SignOut

Apps | ThingHTTP | Request 113128 | Edit

Name SvetelnyAlarm
API Key BXT83SONEO2HZVEQ
URL https://maker.ifttt.com/trigger/microbit_svetlo_n
HTTP Auth
Username
HTTP Auth
Password
Method POST N
Content application/json
Type
HTTP 4, .
Version
Host
HTTP 11 s
Version
Host
Headers
Name
Value
remove header
add new header
Body {“valuel”:”%%channel_863483Lfield_1°/o°/o”)
Parse
String

Save ThingHTTP

V menu Apps aktivujte poloZzku React.

Zadajte nazov, nastavte typ podmienky ako numerickl. Nastavime, Ze trigger sa ma aktivovat ak
hodnota intenzity svetla prekroci 50. Nastavte aby sa akcia vykonala zakazdym, oznacte pole Run

action each time condition is met.

Help

ThingHTTP Settings

Name: Enter a unique name for your ThingHTTP request.

API Key: Auto generated API key for the ThingHTTP request.
URL: Enter the address of the website you are requesting data
from or writing data to starting with either http:// or https://.
HTTP Auth Username: If your URL requires authentication,
enter the username for authentication to access private channels
or websites.

HTTP Auth Password: If your URL requires authentication,
enter the password for authentication to access private channels
or websites.

Method: Select the HTTP method required to access the URL.
Content Type: Enter the MIME or form type of the request
content. For example, application/x-www-form-urlencoded.
HTTP Version: Select the version of HTTP on your server.
Host: If your ThingHTTP request requires a host address, enter
the domain name here. For example, api.thingspeak.com.
Headers: If your ThingHTTP request requires custom headers,
enter the information here. You must specify the name of the
header and a value.

Body: Enter the message you want to include in your request.
Parse String: If you want to parse the response, enter the exact
string to look for in the response data.

e Headers: If your ThingHTTP request requires custom headers,
enter the information here. You must specify the name of the
header and a value.

e Body: Enter the message you want to include in your request.

e Parse String: If you want to parse the response, enter the exact
string to look for in the response data.

Example

Send an HTTP GET request to MarketWatch and parse the response for
an element corresponding to the S&P 500 current price change for the
day.

-

. Enter https://www.marketwatch.com inthe URL field

2. Enter GET inthe Method field

. In the Parse String field, enter
/html/body/section[1]/div([2]/div/div([1]/div[2]/d
iv[1]/table/tbody/tr[2]/td[4]/bg-quote

. Save and attach the HTTP request to a reaction you set up in the
React, TimeControl, or TweetControl apps.

w

FS

Learn More
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:I ThlngS peak'“ Channels +  Apps~  Support ~ CommercialUse  HowtoBuy  Account~  Sign O

Apps | React / New Help

React Name

Alarm React Settings

* React Name: Enter a unique name for your React.
Condition Numeric Condition Type: Select a condition type corresponding with
Type your data. A channel can hold numeric sensor data, text, strings,
status updates, or geographic location information.
Test Frequency: Choose whether to test your condition every

“
.

Frequ:::; OnDataInsertion v time data enters the channel or on a periodic basis.
e Condition: Select a channel, a field and the condition for your
React.
Condition If channel * Action: Select ThingTweet, ThingHTTP, or MATLAB Analysis to run
Microbit svetlo (863483) $ when the condition is met.

e Options: Select when the React runs.

field Learn More

1 (Intenzita svetla)

«

is greater than

«

50

Action ThingHTTP

«

then perform ThingHTTP

SvetelnyAlarm :

Teraz spustite aplikaciu pre Micro:bit, ktord bude merat intenzitu svetla a posielat hodnoty do
cloudu ThingSpeak.

Ked intenzita svetla prekroci hodnotu 50, alebo hodnota inej veli¢iny prekroci hodnotu nastavenu
v podmienke, budete na tuto skutoénost upozorneni mailovou spravou.

Q ThlngS peak'“ Channels ~ = Apps~  Support ~ CommercialUse ~ HowtoBuy  Account~  SignOut

Add Visualizations

l Add Widgets

I B Export recent data MATLAB Analysis MATLARB Visualization

Channel4of4 < >

Channel Stats

Created: 39 minutes ago
Last entry: less than a minute ago
Entries: 35

Field 1 Chart g o s x

Microbit svetlo

Intenzita svetla

13:18 13:20 13:22 13:24
Date
ThingSpeak.com
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