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Ez a készlet els6sorban a reka:bithez lett optimalizalva, de természetesen jol lehet
hasznalni mas eszkozokkel is.

A reka:bit a Edu:bit kistestvére, sokkal kisebb tabla mérete tokéletes az iskolak és versenyek
innovécios projektjeinek épitéséhez.
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A Reka:bit adatlap:

A REKA:BIT az EDU:BIT kistestvére, sokkal kisebb tablamérete tokéletes iskolak és
versenyek innovacios projektjeinek épitésére.

TETR AT 1380 8]

Emellett a REKA:BIT be-/kikapcsolas jelz6vel is rendelkezik,
valamint beépitett alacsonyfesziiltség és tulfesziiltségi LED-
ekkel is rendelkezik, amelyek megfelelo figyelmeztetést adnak,
® ha barmilyen probléma adddna a tapellatassal. A tapellatas
torténhet a szamitogép USB csatlakozdjabol, de lehet hordozhato

A REKA:BIT tarsprocesszorral rendelkezik a
tobbfeladatos feladatok hatékonyabb kezelésé¢hez. A
REKA:BIT szdméara nem jelent problémat a
zenelejatszas akar 4x szervomotor és 2x egyenaramu
motor vezérlése kozben, a micro:bit LED matrix
animalasa ¢és akar az RGB LED-ek kiilonb6z6
szinekben torténd megvilagitasa is.

Ez a képesség mar nagyon komoly projektek megvaldsitasara is alkalmas, de hogy egyszertibb
legyen a tervezés és megvaldsitas, 1étrehoztunk egy lego kompatibilis néhany elembdl allo
készletet, amihez otleteket is biztositunk ebben a jegyzetben.

A reka:bit csatlakoztathatd a 16*16-o0s alaplaphoz és marad hely épiteni, de azt is lehet, hogy
kiilon épitiink.



http://www.kickstarter.com/projects/cytrontech/edubit-project-kit-for-children-to-code-play-learn
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1. A fények és jelentésiik.

Csatlakoztassuk a reka:bitiinket a szamitogéphez, abban a pillanatban kigyulladnak bizonyos
fények:

Informacid a tapellatas erésségérol.

Micsoda segitség lehet ez, ha majd meriilnek az elemek!

A kék led-ek a hasznalt PIN allapotar mutatja, amelyek segitik a
kédolast és a hibaelharitast.

A piros led a motor meghajtérol szolgaltat informaciot, ebbd négy
darab van.

Ezeknek a LED-eknek a figyelésével konnyen ellendrizhetd a program és az aramkor
kapcsolata.

Van még két szabadon felhasznalhato led-tink (neopixel, zip, intelligens), ezek
alapértelmezésben nem viladgitanak, de programozhatok, késobb értékes elemei lehetnek
projektjeinknek.

‘Neopixel [0]

Ha szeretnénk hasznalni akkor, inditsuk el a makecode szerkeszt6t és adjuk hozza a reka:bit
kiterjesztést.

Q
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Egyszeriibbé teszi a kodolast ez a kiterjesztés.

M serve 51 * peaitian te ebvm

Amit szeretnénk hasznalni az RGB LED-ek.

RGS LD

tlar w11 nm piaewls

St BE pleels bl ghiness u°

soT ALl SOl phesls e

At Bon plssl ° 11

red -

- € @

Inditaskor toroljikk a led-eket, majd villogtatjuk a
z01d és piros szint.

dllanddan

s&1 RGE planl ° ) .
i ) (O) (Fontos: a reka:bit legyen bekapcsolva, mert
" kiilonben nem vilagit az RGB led!)
s v et @) () A késébbiekt’)en“ majd 'létni fo'gjulf, hogy
~ csatlakoztathatdo tobb neopixel led is, és azt is
el e tudjuk vezérelni.

A* gk leoyoees o

Ha az A gomb akkor kéken vilagit, ha B gomb
akkor sarga.
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NeoPixel 1 x 8 RGB LED

A készlet tartalmaz egy neopixel ledsort amit kétoldalas ragasztoval rogzitettem egy lego

@ elemre (természetesen ragaszthatjuk mdshova is!)

= Vonozox Ha szeretnénk hasznalni az eszkozt, akkor
& Matek +Kiterjesztések ¢és valasszuk a Neopixel
bévitményt (a reka:bit parancsai csak a sajat
': Neopixe! 2. lépés ledjeit képesek vezérelni)

esztések 1. lépés

I Vv Halado
=

Csatlakoztassuk a P14-re , a strip nevii valtozot hagyhatjuk, de at is nevezhetjiik.

strip -

legyen  NooPixel at gin M4 = with o leds an NGe (Gan farmat) =

Felkapcsoljuk az dsszes ledet piros szinnel, rettenetes élmény, nagyon erds a fény,
inditaskor

strip v lepyen [NeoPixel at pin P14 v with o leds as RGB (GRB format) v

strip *+ show color red =

ezért csokkentsiik a fényerdsséget.

Inditaskor
strip v legyen NeoPixel at pin P14 » with o leds as RGB (GRB format) +

strip + set brightness @

strip v show color red -

strip v show




Természtesen lehet a 8 ledet akéar kiilon egyesével is cimezni:

inditaskor

strip v lsgyea  NecPixel st pin P14 + with ° lads as RGE (GRB fermat) »

strip v set beightness @

strip v+ set pixel color ot ° to yellow =

strip * set pixel color at ° 1o black +

Egy futofény, nagyon sok lehetdség rejlik az eszkdzben és feldobja a projektjeinket.

inditdskor

strip * set brightness @

allandéan

ciklus index ©-todl ° e 1

ismételd )
strip + set pixel color at index + to green v

strip v show

ms szinet

strip + clear

strip v show

strip v legyen NeoPixel at pin P14 v with o leds as RGB (GRB format) =
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2. A DC motorok vezérlése.
Kettd darab DC (egyendramu) motort tudunk

vezérelni (meghajtani) lehet kézi vezérléssel ill.
programbdl is

)
x|
=1
5‘6!
'l!

(MoToR 1

i ° Kézi vezérlés esetén a két csatlakozohoz van négy darab
'“ gomb amelyekkel a forgasiranya allithatdo be. Tartozik
™M= négy darab led is, amely mutatja a forgasiranyt. Ha
csatlakoztattuk a motort akkor ezeket csak meg kell

nyomni.

A forgasirany szabalyozasédhoz csak a motoron at vezetett aram irdnyat kell megvaltoztatnunk,
¢és ennek leggyakoribb modja a H-hid hasznalata. A H-Bridge-aramkor négy kapcsoloelemet,
tranzisztort vagy MOSFET-et tartalmaz. Ha két kiilon kapcsolot aktivalunk egyszerre,
megvaltoztathatjuk az aram irdnyat, ezaltal megvaltoztathatjuk a motor forgasi iranyat is.

51 53

‘Y

Egy DC motor sebességét/fordulatszamat egyszerlien szabalyozhatjuk ugy, hogy a
bemenetén valtoztatjuk a bemeneti fesziiltséget, valamint PWM jel segitségével. De mi
is az a PWM jel?

Vin

Bemend fesziltség

12v

ov
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PWM DC motor vezérlés

A PWM (Pulse Width Modulation ) vagy masképp nevezve impulzus szélesség modulacid
olyan technika, amely lehetové teszi szamunkra, hogy az elektromos eszk6zhoz tartozo
fesziiltség atlagértékét gyors sebességgel bekapcesolva és kikapcsolva allitsuk be. Az atlagos
fesziiltség fiigg a miikodési ciklustol (Duty Cycle), vagy attdl az id6tartamtol, ameddig a jel be
van kapcsolva, szemben a jel kikapcsolasaval egy peridodus alatt.

Pulse Width Modulation

Duty Cycle
25%
12V
ov ~ —--H——ﬂ-—ﬂ-—ﬂ ----- f’t‘:f”fr;
=
Duty Cycle
50%
12V
ON | OFF
ov
l y r
Periodus
Duty Cycle
904%
12v
— e ——f f - fef o — - fef - R - ———— — - 0.8V atlag
ov

Tehat ha ezt a két metddust (PWM, H-hid) kombindlni tudjuk, akkor teljes uralmunk lesz a DC
motor felett. A reka:bit biztositja ezt a lehetdséget.

Az elsO utasitas ledllitja a kivant motort, vagy mind
a kettdt.

A masodik utasitds elinditja, ahol is lehet

brake mot: , . ;o . , rog
S valtoztatni a forgasiranyt ill. a fogas sebességét is.

run motor M1 v forward v atspe’ed@

A led kezelésére megirt alkalmazast bovitsiik ki a motor vezérlésére szant utasitasokkal:




inditaskor 311anddan
clear all RGB pixels ha a{z) A+ gomb lenyomva akkor

set all RGB pixels to

run motor M1 * forward * at speed @

kiilonben ha a(z) B * gomb lenyomva akkor @
set all RGB pixels to .
run motor M1 + backward + at speed @
kiilonben
set all RGB pixels to I

brake motor all =

®

Egy masik példa a sebesség novelésére, ill. csokkentésére:

(a seb nevii valtozot hozzuk létre!)

inditaskor

seb » legyen o

amikor a(z) A * gomb lenyomva

ha seb w <" @ akkor

seb v nivelése o értékkel
allanddan @
seb + szam kiirasa

run motor M1 v forward v at speed

amikor a(z) B * gomb lenyomva

ha seb w > w o akkor

seb v nivelése e értékkel

®




Ha rendelkeziink micro:bit V2-el, akkor hang vezérelt motor:

inditaskor

allanddan

hangerd szam kiirasa

run motor M1 » forward + at speed hangerd

Egy kapcsolds vezérlés:

Indftdskor 411anddan
ha logd megnyomva ; seh w»

run motar Ml v forward v at smd@

seb * legyon G

5600 » NCEEFINI

logd megnyomva

brake motor M1 w

seb v degyen o
=y srimet

C)
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3. A szervo motorok vezérlése.

Az 1960-as években a Yaskawa innovativ egyendramu szervo motorok sorozatat fejlesztette ki,
majd 1983-ban piacra dobtak az AC szervomotort, ami 0j hullamot inditott el az autdiparban.
Napjainkban, kozel 40 évvel késébb, pedig a gyari automatizalds majdnem 100%-a szervo
motort hasznal.

Mi az a szervo?

Eddig a motorjaink csak pordgtek. Erre is sokszor van sziikség, de ettél még gyakrabban van
sziikség arra, hogy egy motor valamit egy adott sz6gben elmozditson.

Gondold csak végig, hogy Neked is vannak mozgd részeid, de nincs olyan ¢éldlény az
univerzumban, aki barmi részét folyamatosan forgatni tudna. Az emberek minden egyes iziilete
egy adott kicsi tartomanyu elfordulasra képes. Amikor iilsz, akkor 90 fokban behajlik a
térdiziileted, amikor felallsz, akkor pedig kiegyenesedik. Esetleg guggolaskor akar 180 fokban
is be tudod ezt az iziiletet hajlitani, és ez a 0..180 fokos elfordulas teljesen elegendé mindenre.

Probald meg kinyujtani a kezed, és megvizsgalni, hogy a csuklod mekkorat tud fordulni!
Nekem ugy 220 fok jott ki: lehet a tenyerem feliil, €s a tenyerem alul, és egy kicsit kifacsarva
tovabb forditva a tenyerem kifelé néz. Tehat ez az iziilet ennyit tud fordulni.

Ha azt kérik t6led, hogy tartsd a kezed tenyérrel felfelé, akkor az agyad a tenyered mostani
allapotabdl kitalalja, hogy merre felé és mennyit is kellene még forditani a csuklodnak, hogy a
tenyered legyen felfelé. Ez remek dolog: hiszen ez teszi lehetévé, hogy dolgokat meg tudjunk
fogni, hogy tudjunk sétalni, tdncolni!

Az ipari robotokban pontosan ezeket az iziileteket modellezik egy olyan motorral, ami:

v' lasst de er8s elfordulasra képes, ahelyett, hogy porogne

v" komoly driver van hozza

v’ tudja, hogy most hol van

v’ tudja, hogyan jut el leggyorsabban a kivant elfordulasi pozicidéba

Modell-szervd

Az ipari szervo-hajtdsok szuper-pontosak, és szuper-dragdk. Nekiink sokkal kevesebb
elvarasunk van, nem baj, ha a motor nem tud 0.01 fok pontossaggal mozdulni, viszont minden
mas szempont az fontos. Nem akarunk fogaskerekekkel meg driver &ramkdrokkel vacakolni.

Ezért gondos kezek ezt az egész dolgot 6sszeraktak egy hetyke kis dobozkéba, ami igy néz ki:

w180 Fok

Cserélhetd "szarv"
-ez fordul

Nszervé motor

\/\ Csatlakozd
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Ha belekukkantunk, ott van benne minden:

A szervo-hajtas azt jelenti, hogy a mikrokontroller csak parancsot ad, hogy hova kell fordulni,
¢s az elektronika elintézi a motorral, a fogaskerekekkel, és a motor tengelyének a mérésével,
hogy a motor a lehetd leggyorsabban a kivant helyre forduljon.

Azt hogy most hol van (és hogy elérte-e e kivant helyet) egy potméter érzékeli. (A potméter
egy forgathat6 ellenéllas: az elforditasaval aranyos fesziiltséget fog érzékelni az elektronika)

Tobbféle szervo motort hasznalunk 180°-270°-360° utébbit szokas folyamatos szervonak is
nevezni.

A mi készletiinkben egy 270°-0s szervé motort talalunk, de a reka:bit kiterjesztése miatt csak
0-180° tartomanyban fogunk hasznalni. Viszont akéar négy darabot is hasznalhatunk egyszerre,
hurra akar egy robotkar is vezérelhetd mar ennyi szervoval.

® 4x Servo V+ = VIN

GND

A csatlakoztatasnal kiilonosen iigyeljiink a helyes szinsorrendre, forditva karosithatjuk a
motort.
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A kovetkezd programban A és B gombokkal ( kapcsolokkal) mozgatjuk a szervot 10 fokonként.
(A mi szervé motorunk 270 fokos, tehat az utasitas hatdsara tobbet fog mozdulni, viszont
gyonyoriien csatlakozik a lego elemekhez, tehat ha pontosan akarunk dolgozni be kell szerezni
egy 180 fokos szervot, vagy at kell szamolni.)

Hozzunk létre egy seb valtozot és probaljuk ki az értékeket:

inditdskor

seb » legyen o

allanddan

amik B b 1 :
amikor a(z) A * gomb lenyomva amikor a(z) v eom Tenyomva

ha seb » <. akkor

seb * novelése @ értékkel i R @ ertekkel

seb * szdm kiirdsa

seb * szdm kiirisa

t <1 v ition t b set servo 51 + position to seb » degrees
set servo position to seb =

® ®
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4. Sorompo vezérlése.

Epitsiink egy sorompot, az egyszeriiségre torekedtem, ill. annak igazolasara, hogy megépithetd
a rendelkezésre allo alkatrészekbdl:

Felhasznaljuk a neopixel ledsort amit kétoldalas ragasztoval rogzitettem és a PIN14-re
csatlakozik, a szervo motor az S1-re, de természetesen ezek mas PIN-re is kothetok.

(A sorompo mérete esetleg egy szivoszallal kiegészitve egészen komoly méreteket olthet")
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A reka:bitbe helyezett micro:bittel tudjuk vezérelni az A ill. B gomb megnyomaéasaval amikor is
valtozik a szervo helyzete és a neopixel szine.

inditdaskor

strip * legyen MNeoPixel at pin P14 * with o leds as RGB (GRB format) =

strip * set brightness @

strip * show color red =

strip v  show

amikor a(z) A = gomb lenyomva
set servo S1 v position to e degrees
strip * show color red »

strip *+ show

dllanddan

amikor a{z) B +* gomb lenyomva
set servo 51 * position to @ degrees
strip * show color green =

strip + show

Ez a modell teljesen jol miikodik, ha van egy portds bacsi aki nyomogatja a gombokat, talan
¢letszerlibb, ha a gépjarmiiben van egy taviranyitd és azzal tudom vezérelni a sorompo

mitkodését.

A soromp6 taviranyitdja (radids kapcsolat!), ahol kiildhettiink volna szamot is, de igy

érdekesebbnek gondoltam:

inditaskor

radid: csoport legyen @

amikor a{z) A + pomb lenyomva

radio: sziveg kiildése o
ms sziinet

allandoan

rddid: szdveg kiildése 0

amikor a(z) B = gomb lenyomva

radid: szoveg kiilldése o
ms sziinet




A vev6 oldalt is atalakitottam

inditdskor

radié: csoport legyen e

strip v legyen MNeoPixel at pin P14 v with ° leds as RGB (GRB format) =

strip ¥ set brightness e

strip *+ show color red + radiés adat vételekor receivedString

strip v show rr ¥ legyen receivedString

strip v+ show color red v

strip v show
kiilldnben ha

hivds fut

set servo S1 + position to e degrees

strip ¥+ show color green ¥

strip ¥ show

®

Erdekessé teszi ez a fut fiiggvény, de nélkiile is miikodik.
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ciklus index ©-t6l ° -ig

ismételd

strip v set pixel color at index v to yellow v

strip »

ms sziinet

strip v clear

strip =

ciklus index
ismételd
vv ¥ legyen 6 - - index ¥

strip v set pixel color at vw v to yellow ¥

strip »

LR ms sziinet

clear

Természetesen lehetne még fokozni az élményeket (infra taviranyito, rfid kartya, V2 esetén
akar fiittyre is) lathatjuk mennyire egyszertii csatlakoztatni a grove termékeket, amelyekbdl tobb
szaz rendelkezésre all. Erdekes lehet automatizalni pl. tavolsagérzékelével, infra kapuval vagy
a mesterséges intelligenciat (Al) segitségiil hivni és akar a rendszam azonositasaval miikodtetni.
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5. Allithat6 sebességii ventilator

Mar foglalkoztunk a motorok vezérlésével, épitsiink egy egyszerti ventilatort, amelynek
tudjuk valtoztatni a forgasi sebességét.

Epitéelemek dsszeszerelési lépései




Kisérleti jelenségek:

A program sikeres letdltése utan a micro:bit képernydjén megjeleniti a ventilator sebességét.
Ha megnyomjuk az A gombot , a hangjelzé jelez és a ventilator gyorsitja a sebességét a B gomb
megnyomasaval az el6zdek forditottja jatszodik le.

Létrehoztunk egy jel nevii valtozot, nyilvan tobb megoldasa is 1étezik a feladatnak mi most ezt
gondoltuk. Még érdekesebbé tehetd a projektet, ha hasznaljuk a neopixel led-eket vagy
kijelz6vel szenzorokkal egészitjik ki.




ind{t3skor amikor a{z) A v gomb lenyomva

ha jel = < v ° akkor

jel * ndvelése ° értékkel

széljon a hang 1 v iitem -ig

allanddan

jel ¥ szdm kiirasa amikor a(z) B * gomb lenyomva

ha Jel = t g o akkor ha jel = > v o

run motor M1 v forward v at speed e jel ¥ ndvelése o értékkel

killnben ha széljon a hang 1 v {item -ig

run motor
kiillGnben ha
run motor
killGnben ha
run motor
kiilénben ha

run motor

kiilénben

®

21
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r

6. Allithato forg

I tilator .

7

asiranyu ven

Tanulasi célok:

Ebben a leckében elsdsorban azt mutatjuk, hogyan vezérelhetd a szervo és egy ,,sima” DC

motor.

A sziikséges alkatrészek:

Epités:

Tekintve, hogy a szervo az als6 részen épitheté akar ez a 1épés ki is maradhat, tudjuk
csatlakoztatni az alaplapra. A szinhiiséget sajnos nem tudjuk garantalni, teljesen eseti, hogy

milyen szinben sikertil beszerezni az elemeket.
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A csatlakoztatas és kodolas:
A DC motor a Motorl, a szervo motor az S1 vezérlore

Rendelkezésre all még a reka:biten 2 db intelligens LED, ill. a micro:bit belsé szenzorai, ez mar
bdséges lehetdséget biztosit, hogy élvezetes és latvanyos projekteket készitsiink.

Nagyon egyszerli program:

A ford - fordulas szoge 1étrehozunk egy valtozot, a szervo ezt a pozicidt veszi fel, valtoztatni
az A ill. B gomb lenyomasaval lehet ( célszerli lesz majd rakérdezni egy max. ill. min. értékre,
hogy ne lehessen értelmetlen adat pl. -20, 290), a motor forgasi irdnyara, ill. a LED-ek szinét is
lehetne valtoztatni.

inditdskor

4llanddan

ford » logyon e

set servo S1 v position to ford v degrees

set all RGH plaels to O

amikor a(z) 8 + goab lenyomva

ford v novelése ° értékkol

amikor a(z) A v gowdb lenyomva

ford v névelése Q értékkel
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A motor forgasi sebességének hangvezérlése (V2 esetén!)

inditdskor

ford » lvwvﬂa set serve S1 v position to ford v dogrees

motsed «»  legyen ° run mator K1 v forsard w4t speed  huangerd

amikor 8(z) 0 * goab lenyomva

ford v, novelfse ° drtikkel ford » niivelése o drtékkel

A hangvezérlés segitségével (siivitd sz¢€l!) akar modellezhetjiik a szélerdmii mitkodését is.

7. Forgasszog mérése

Forgathat6 potenciométer (ellenallas) nem tal bonyolult elektronikai eszk6z, viszont nagyon
széles a felhasznalasi teriilete

1

Csatlakoztassuk pl. az els6 grove csatlakozoba és forgassuk lassan el
; valamelyik irdanyba és figyeljik a led-et, lathatd, hogy valtozik a
fényerdssége.

Valtoztathato ellenéllas, tehat ha elforgatom valtozik az ellendllds igy a fesziiltség is amit
analog bemeneten tudok mérni. Nézziink egy példa programot:

inditdskor

allanddan

analdg olvasds, 1ib: PP szam kiirdsa
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Lathato, hogy 0 és 1023 kozott valtozik az érték. Sajnos az 5*5-6s kijelz6 nem a legalkalmasabb
ennek a megjelenitésére, de azért leolvashatdk az értékek.

Talan szemléletesebb és érdekesebb a kovetkezo utasitas:

dllanddan

analdog olvasds, lib: Po +

értéke grafikonon, legnagyobb érték: @

Fokozzuk az élményt, csatlakoztassuk a neopixel oszlopot a P13-14-hez.

Ind friskoe

strip » legyen NeoPixel st pin Pi4 » with ° leds as NGO (GRE formal) =

strip v set brightness @

A1 landdan

strip + show bar graph of analdg olvasds, léb: PR up to

A forgasi szog fliggvényében gyulladnak fel a fények.

Kossiink be egy motort az M1-be és l1athato lesz, hogy szabalyozzuk a motor sebességét is.

inditiaskon

steip »  legyes  Neadlxel at pisa P4 » with ° lods s NGE (GRN forsat) =

strip » set brightness @
jel = logyen °

illandooan

strip = show bar graph of  analdg olvasas, 1db: Mo » w to m

jel * legyen amaldy olvasds, ldb: Pa » ;. °

run wotoe ML v forsard * 4t apeed el v

Remélem, hogy nagyon sok projektbe sikeriil majd beépiteni.

ég:z
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8. Tavolsagmérés
Ultrahangos tavolsagérzékelé (HC-SR04) 5

i

Hanghulldmokrol

Hanghullam w—TrizPin

EchoPin

Tételezziik fel, hogy egy objektum 10 cm-re van a szenzortdl. A hang sebessége 340m/s
(méter/szekundum) vagy 0,034 cm/ps (centiméter/mikroszekundum), tehat ekkor a
hanghulldmnak koriilbeliil 294 ps kell haladnia. De az a hullam, amit kapsz majd az Echo pint6l
az kétszeres érték mivel a hanghulldm elér az objektumhoz majd visszapattanik réla. Tehat
annak érdekében, hogy a tavolsagot cm-ben kapjuk meg, meg kell szoroznunk a visszaérkez6
utido értékét (EchoPin) 0.034-gyel (hang sebessége) és osztanunk kell 2-vel.

A hagyomanyos HC-SR04 ultrahangos modulokhoz képest a Grove - Ultrasonic Distance
Sensor egy egychipes mikroszamitogépet integral, és az ado és a vevo jel egy érintkezén
osztozik id6osztasos multiplexeléssel, igy csak egy I/O érintkezd van elfoglalva. Egy masik
kiilonbség az, hogy a HC-SR04 csak 5 V fesziiltséget tamogat, mig a Grove - Ultrasonic
Distance Sensor 5 V és 3,3 V fesziiltséget. Nekiink pontosan erre van sziikségiink, hiszen a
reka:bit (micro:bit) is 3,3V fesziiltséget szolgaltat.
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C Ciklusok

o (B A Grove - Ultrasonic Distance Sensort

= Vvéhozok szeretnénk programozni, az elsd 1épés, hogy
B Matek megkeressiik a megfeleld kiterjesztés.

© Kiterjesztések

Vv Halado

Itt valaszthatunk, hogy v1 vagy v2-el akarjuk hasznalni a tdvosdgmérdt. Nincs, tul sok utasités
donthetiink, hogy cm-ben vagy inch-ben akarjuk az eredményt.

A grove csatlakozon a sarga vezeték csatlakozasat kell figyelni, a masodik aljaztba dugtam

tehat a P1-et hasznalom.

inditaskor

allanddan

{V2)Ultrasonic Sensor (in cm) at P1 » szdm kiirdsa

ms sziinet

1-2 cm-es pontossaggal mér, ami nagyobb tavolsagnal teljesen jo, 10 cm alatt megfeleld.

Erdemes egy vonalzd mentén tapasztalatot szerezni, de figyeljiink, hogy nagyobb kiterjedésii
targyat hasznaljunk pl. telefon.

Ismét egy szuper eszk6z (szenzor) amivel a projektjeinket feldobhatjuk pl. sorompd!




A& VIGUARI

9. Hangszer készitése
Dalok atirasa kottabol

Ha Gjra szeretnénk létrehozni kedvenc dalainkat a micro: bit-en, eldszor a kottak alapvetd
ismeretére van sziikségilink.

Miel6tt belevagnank érdemes néhany dolgot tisztazni:

inditaskor

szdljon a hang eddig 1 w iitem

Ahol k6zéps6 C = hang és 1 iitem = id6tartam.

inditdaskor

sz6ljon a meddig 1 w iitem

Magas B

Minden az ido6zitésrol szol.

Notes Name Value | Code
Semibreve 4 beat
O Whole note
Minim 2 beat Rl e Notes Name Value |Code
Half note Dotted Semibreve | 6 beat
; Crotchet 1 beat e = _0- i 7\”‘“., note =
o Quarter note : 5 ::3‘ 3 beat
<. 4
Quaver 1/2 J Crotchet 1%
Eighth note beat | G g | cOanwen | be
Quaver 3/4
Semiquaver 1/4 J\ D Eighth note beat
Sixteenth note | heat el N Semiquaver 3/8

.. Sisteenth note beat

Notes —~ teachwithict.com Dotted notes — teachwithict.com




Erdforrasok
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Three octave Treble Clef scale — teachwithict.com
jatszania micro:bit-en.

Ha ezeken atragjuk magunkat nagyszerli moka kovetkezik, hiszen a legtobb kottat letudjuk

Boci, boci, tarka
Svab mudal
h\-—ﬁ_=—_¥"= i e i B B
- " & ¥ 4 4
Boci, boei, tarka, sefiile,se farka, o.damegyiinklak-ni, aholtejetkapni.
http-dalok theisz hu?page=songdid=BociBoci Tarka
Hogy lesz a micro:bitbdl hangszer?
van) megfeleletek hangjegyeknek.

Egyszerli tavolsagméréssel, bizonyos tavolsag értékeket (annal pontosabb minél messzebb

ha

taval »

toval v legyen  (V2)Uitranowic Seasor (in ow) M PE -

»'° éa e

a2l jon » m hang 1/2 v e

Pl.10cm —C; 20 cm — D; 30 cm — E...és igy tovabb, igy tudok egyszer(i dalokat lejatszani.

AGlDnben ha

tavol » .

weitjon o (CILSERD Sing

tavel
Milnben S

tanl »

ISTASTEEE foaiped £

tavul
hilomben s

tavol =

r v

srdljon a m Mag 1/ v ites

hilimben ha

tavel »

sedljon » BN

[ hang 172 = Gtews




10. Zene_Metroném
Programozzunk zenét és szolgaltassuk a ritmust.

Epitdelemek dsszeszerelési lépései:

Vs ViGvAR
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A lényeg megépithetd, de javaslom rogziteni, mert a lendiilet nagy erékkel mozgatja.

Erdekes lehet kiegésziteni fényjatékkal akar egy LED szalagon.

Ha én cica volnék
Magyar népdal

Haéncica volnek, szaz e-geret fognek, de éncicanem vagyok, e-geretsem foghatok.

httpdalok. theisz. hu?page=song&id=HaEnCicaVolnek

Probaltam a ciklusokkal rovidebbre irni, hat ennyire sikertilt.
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11. Hajitogép

A hajitogép avagy katapult mechanikus szerkezet, allvanyra helyezett hidegléfegyverfajta. A

16por feltalalasa eldtt az dkor és a kozépkor meghatarozo ostromgépe illetve tabori tiizérsége
volt.

Epitdelemek dsszeszerelési lépései:
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Kisérleti jelenségek

Az A gombot megnyomva dobhatjuk ki az objektumot, a B gombbal visszatériink.

Az 0sszeszerelés 1ényegesen nehezebb, mint a szerkezet programozasa.

Lehetne folytatni a projekteket, de ez csak a figyelem felkeltése, néhany lehetdség reményeim
szerint a felhasznalok sokkal jobbakat talalnak majd ki.




allanddan

inditaskor

L]
s * ikon megjelenitése
-

amikor a(z) A +* gomb lenyomva

amikor a(z) B v pgomb lenyomva

pE A ms sziinet

set servo 51 » position to @ degrees set servo 51 + position to o degrees

Nagyon remélem, hogy sikeriilt felkeltenem az érdeklédést a készlet irant és sok hasznos percet
toltenek majd vele. Ha tudok segiteni, nagyon szivesen teszem:

Vigvari Gyorgy

vigvari.gyorgy@vigvari.hu

www.vigvari.hu
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