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Makecode programozasi példa

Motorvezérlés
e Tanulasi cél: A motoros vezérlés alapveté mddszerének elsajatitasa.
e Hatasa: Az auté 1 masodperc elére, jobbra 1 masodperc, balra 1 masodperc,

hatra 1 masodperc, hatra és jobbra 1 masodperc.



allandodan

Motor M1 + dir CW + speed

Motor M2 + dir CW + speed

sziinet (ezredmp.)

Motor M1 »+ dir CW =+ speed

Motor M2 + dir CW + speed

sziinet (ezredmp.)

Motor M1 + dir CW = speed

Motor M2 + dir CW = speed

sziinet (ezredmp.)
Motor M1 + dir CCW + speed @
Motor M2 + dir CCW » speed @
sziinet (ezredmp.)
Motor M1 »+ dir CCW » speed @

Motor M2 =+ dir CCW - 5peed°

sziinet (ezredmp.)

RGB kérnyezeti fény ( a robot aljan lévé 4 db RGB LED hasznalata)

Tanulasi cél: Ismerje meg a kornyezeti fény hasznalatanak alapveté maodjat.
Hatas: A Maqueen aljan talalhaté RGB LED sokféle szint mutat.



allanddan inditdskor

RED v legyen o item *+ legyen MNeoPixel at pin P15 + with o leds as RGB (GRB format) +

GREEN = legyen o
BLUE + legyen @
ismétlés @ alkalommal

ismételd
RED + nivelése o értékkel

BLUE = ndvelése o értékkel

item + show color red RED + green GREEM = blue EBLUE

szilinet (ezredmp.) o
ismétlés @ alkalommal

ismételd
GREEN » nivelése o értékkel

RED = nivelése o értékkel

item + show color red RED v gEreen GREEM + blue BLUE w

sziinet (ezredmp.) o
ismétlés @ alkalommal

ismételd
BLUE = ndvelése o értékkel

GREEN = nivelése ° értékkel

item + show color red RED + gEreem GREEN + blue BLUE w

szilinet (ezredmp.) o

LED-es villogtatas (elsé piros)

e Tanulasi cél: Ismerje meg a LED-es fény és a hangjelz6 hasznalatat.
e Hatas: A bal és a jobb LED lampak felvaltva villognak, és a hangjelzé két kilonbozd
hangfrekvenciat bocsat ki 500 ezredmasodpercenként.



allanddan

led LEDLeft » ledswitch turnOn =

led LEDRight » ledswitch turnOff =

szo6ljon a hang eddig 1 = iitem
sziinet (ezredmp.) @

led LEDLeft + ledswitch turnOff -

led LEDRight + ledswitch fturnOn w

szo6ljon a hang eddig 1 = iitem
sziinet (ezredmp.) @

Ultrahangos tavolsag mérés

e Tanulasi cél: Tanulja meg az ultrahangos tavolsag mérés leolvasasat, hogy késébb
ezeket az adatokat rugalmasan felhasznalhassa.

e Hatas: Az ultrahang érzékeli az ellilsé akadalyt, és a tavolsag centiméterben jelenik
meg a pontmatrixos képernyon.



allanddan

szam kiirdsa sensor unit om w

Az Infravérés tavirdnyité haszndlata

e Tanulasi cél: Tanulja meg az infravoros taviranyitd funkcidit, hogy késébb ezeket az
adatokat rugalmasan lehessen hasznalni.

e Hatas: Ha az infravoros taviranyitd barmelyik gombjat megnyomja, helyezze az
infravoros vevot az infravords taviranyito felé. A lenyomott billentylinek megfeleld

billenty(kiosztasok a pontmatrixon jelennek meg, tizedesjegyben a gomb utolsé két
szamjegye megjelennek a hozzarendelések.




@) on obloq received message w

szam kiirdsa read IR

IR taviranyité és kulcskiosztasai Az alabbi tablazatban szerepld kulcs hozzarendelések
hexadecimalis formaban vannak megadva.

Key Key Assignments
Power 0xffo0
VoL Oxfe01

FUNC/STOP Oxfd02

Left Oxfd04
Pause Oxfa05
Right Mf906
Down Oxf708
VOL- 0xfe09
Up Oxf50a
0 0xf30c
EQ Oxf20d
ST/REPT 0xf10e
1 Oxef10
2 Oxeel1
3 Oxfa05
4 Oxeb14
5 Oxeal5
6 Oxe916
7 Oxe718
8 Oxe619

g Oxe51a



IR taviranyito

e Tanulasi cél: Tanulja meg az IR tavvezérlé hasznalatat az auté iranyitasahoz.

e Hatas: Vezesse az autdt elére, balra, jobbra, hatra az IR taviranyit6 4, 2, 4, 6, 8
gombjaval.




on ohlog received message »

Motor ML = dir OW * :p:cdm
Motor M2+ dir OO = :p:cdﬂ
led LEDLeft » ledswitch turnDff =

led LEDRight » ledowitch turnDff «

mESSagE ¥ -T@ aldeor

Fh'hrm.-ﬂirl:l-:pmdn

Wﬂ-ﬂirl:l-:-pmd@

led LEDLeft » ledmedtch turnin «

led LEDRight » ledowitch turnDff -
®

hem WESSAgE Y = ¥ @ aickar
Motor Ml v dir O = :-p:cdm

Motor M2+ dir Of + speed ()

led LEDleft = ledswitch turnff =
led LEWight « ledwedtvch twrnin =
(#)

hau MESS3EE ¥+ = ¥ E aickor
Motor Stop ALl

led LEDLeFt = ledmeitrh turnDfF =

led LEDRight » ledmeitch turndff =
()




Vonalkévetés

e Hatasa: Az aut6 a fekete vonal mentén kozlekedik (kdveti).

——

AN TreMap of Patrol-Une



1 1anddan
ha Read Patrol Patrolleft =

FMotor Ml » dir O « speed 3
FMotor M2 » dir O v spesd 3

killanben
ha Read Patrol Futralicft = == ()

wotor ML w dir ou e speed )

Wotor M2 v dir G+ speed (R

ha Read Patral Patrolieft > =+ ) &~

M dir i+ speed )
M2 e Hr oM :p:ad@

Read Patral Patrolieft+ =+ () &
ru.-.ﬂruu-speud@
v dir o+ spead {fJ)

ha head Patrol Patralieft + =+ ) &~

Motor MLx dir i+ speed (EE)

Wotor W2+ dir O+ speed )
IE_:I

ha head Patrol Patralleft = --.ﬂ. .

mn-.ﬂ:m-w@

icli 1nben

mm-.ﬂ:m-wﬂ

Ultrahangos akadalyok elkertilése

e Hatas: Az ultrahangos tavolsagmeéré érzékeli a tavolsagot az autd és az eldtte allo
akadaly kozott. Ha a tavolsag kisebb, mint 35 cm, az autd véletlenszer(ien Ugy dont,
hogy balra vagy jobbra fordul, hogy elkertilje az akadalyokat.



allandodan
ha sensor unit om - sensor unit cm

item » legyen wvéletlenszeriien igaz vagy hamis

ha item = igaz -

Motor M1 » dir CW w speed@

Motor M2 =+ dir CW = speede

®

ha item w hamis w

Motor M1 » dir CW » speedo

Motor M2 » dir CW w speed@

sziinet (ezredmp.)

kiilénben

Motor M1 » dir CW + speed

Motor M2 » dir CW v speed

®




Fény érzékelése és a mozgas
e Hatas: Az autdé nem mozog sotétebb megvilagitasban, és ahogy a zseblampa

megvilagitja a LED-et, a jarmu haladasi sebessege novekszik, ahogy a fény intenzitasa
novekszik.

allandodan

ha fényerdsség > w» e akkor

Motor M1 dir CuW speed fényerdsség

Motor M2 dir CuW speed fényerdsség
kiilénben

Motor M1

Motor M2

®




Servo vezérlése

A program eredménye: Az S1 és S2 csatlakoztatott szervok ismételten 0 és 180 fok
kozott forognak, majd ismét 180 fokrol 0-ra fordulnak.

Szerelvények: csatlakoztassa a 9g szervot az S1 és S2 interfészekhez (a Maqueen
tamogatja a 9g normal szervot és a fém szervét)

dllanddan

Servo S1 + angle o
Servo 52 v angle o
sziinet (ezredmp.)

Servo S1 =+ angle
Servo 52 + angle
sziinet (ezredmp.)




