Bevezetés

A micro: bit megjelenése 6ta egyszer(l és praktikus programozasi médjat a gyartok, a
hallgaték és a tanarok széles korben szeretik. Mintavazlata, rengeteg tUforrassal
parosulva, végtelen lehetéségeket kinal. Ez a bdvitdkartya nemcsak 9 micro: bit
beépitett GPIO interfészhez vezet, hanem négyutas motoros meghajtokkal és 8 szervo
interfésszel is rendelkezik, amelyek kozil a 4-utas motoros hajtasok
Ujrafelhasznalhatok kétutas Iépteté motoros meghajtoként.

A Micro: bit meghajtobovitd kartya IIC kils6 meghajtod chipet fogad el a motor és a
szervomotor vezérléséhez, csak két IIC csapot foglal el, és kiegészitheti a motor és a
szervo kett6s vezérlését anélkil, hogy mas eréforrasokat foglalna el. A HR8833 motor
meghajto hasznalataval a maximalis folyamatos tGzemi aram 1,5A, képes meghajtani a
kozonseges kis motort és az N20 mini fém motort. Minden motorport tartalmaz egy
pozitiv és negativ forgasjelzét a motor futasi iranyanak kényelmes azonositasahoz,
amely nagyon alkalmas a hallgatok és a készitbk szamara kis projektek
készitésére. Mind a kiterjesztett GPIO, mind a szervo interfész a DFRobot _ Gravity
standard interfészt hasznalja, nagy szdmu modult és érzékelét tdamogat. A szervo
interfész kdzvetlenil csatlakozik a Vin tapegységhez, novelve ezzel a tapfesziiltséget,
amely tdmogatja tobb szervd egyidejd mikodését.

Ez a bodvitokartya tamogatja a 3,5-55 V-os tapellatast. DC 2.1 csatlakozot és
vezetékkivezetést biztosit, amely kozvetlenll csatlakoztathatd harom széraz
akkumulator dobozhoz. USB-DC 2.1 adapterkabellel van ellatva, amelyet az
energiabank mUkodtethet, gazdasagosabb és kdrnyezetbaratabb.


https://www.dfrobot.com/product-1738.html

Leiras

o Tapfesziltség: 3,5 ~ 5,5V DC

» Digitalis kimeneti feszultség: OV / 3.3V

o Analég kimeneti fesziiltség: 0 ~ 3,3 V DC

e Normal gravitaciés interfész

e Mikro: bit interfész: 9 (PO P1 P2 P8 P12 P13 P14 P15 P16)
e Szervo interfészek x 8

e Motor interfész: DC motor x 4 / |épteté motor x 2

e Meéret: 63x58mm / 2.48x2.28in

Tabla attekintése

| Motor Interface
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Bemutato

MakeCode bemutaté grafikus blokk
szoftverkonyvtar: https://github.com/DFRobot/pxt-motor



https://github.com/DFRobot/pxt-motor

Hajtomotor

22 forever

Eredmény: Az M1 és M2 motor pozitiv iranyban forog 150 sebességgel 2
masodpercig, majd 2 masodpercig hatramenetben, végtelen

® on button [(YE) pressed

@ Motor (D dir (D speed

6 Motor stop

® on button [EJEY pressed
& Motor (D dir (T speed
6 Motor stop

@® on button YD pressed
E} Motor Stop All

hurokban.

Eredmény : Az A gomb megnyomasakor az M1 elére fordul és M2 leall; a B gomb
megnyomasakor az M2 eldre fordul, és az M1 megall; az A és a B gomb egyidejl
megnyomasakor az 6sszes motor leall.

Hajtas Szervo



® on button [[YEY pressed

degree 188

@® on button [EJE) pressed

& Servo degree ﬂ

Eredmény : Az A megnyomasakor allitsa a szervo szégét 180 ° -ra, a B megnyomasakor
allitsa a servo sz6gét 0 ° -

Hajtas lépteto motor

2 forever

& Stepper 42 [N dir (7D degree B KL

138

Eredmény : Bekapcsolt allapotban a Iéptetdmotor az 6ramutato jarasaval megegyezd
iranyban 180 ° -kal forog, majd 180 ° -kal az 6ramutaté jarasaval ellentétes iranyba,
végtelen hurokban.



22 forever

Stepper 42 [[INPIED dir [P turn *:l

Eredmény : Bekapcsolt allapotban a Iéptetbmotor az dramutato jarasaval megegyezd
irdanyban forog 2 fordulatig, majd 2 fordulattal az dramutatd jarasaval ellentétes irdnyba
forog végtelen ciklusban



