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----------------------------------------------------------------------------------

» Microbit poate §i folosit cu orice computer care ruleaza Windows,
: YETHMALAVER NE_va e : Linux (inclusiv Raspberry Pi) sau MacOS si dispozitive mobile care
(D Computer personal sau tableta cu acces la internet,  : 1jea24 Android sau I0S. Consultali microbit.org pentru detalii
un cablu Micro-USB, doua bateril litiu-ion : actuale. Ai nevoie doar de un browser web pe computer. MakeCode
reincarcabile 18650 si o placa BBC micro:bit [V2]. : si Python Editor sunt bazate pe browser asa ca nu trebuie sa instalati

e e o : niciun software suplimentar pentru a utiliza microbit.




INFORMATII DE SIGURANTA

Aceasta jucarie este destinata utilizarii numai de catre

i copii cu varsta peste 8 ani, datoritd componentelor

¢ electronice accesibile. Instructiunile pentru parinti sau
ingrijitori sunt incluse si vor fi urmate. Pastrati ambalajul i
si instructiunile decarece contin informatil importante, E

#dh
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AVERTIZARE
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:  Nueste potrivit pentru copii sub 3 ani. Pericol de sufocare :
i Piesele mici pot fi inghitite sau inhalate.
Pericol de strangulare - cordoanele lungi se pot infasurain :
F jurul gatului.

Compartimentul bateriei trebuie deschis cu un instrument
special. Vezi pagina 7.

Nu lasati materialul de experiment si modelele finalizate la ]
indeména copiilor mici.

S Ed e E i b

Siguranta pentru experimentele cu baterii

»»» Nu efectuati niciodata experimente folosind curentul de uz
casnic! Tensiunea inalta poate fi extrem de periculoasa sau fatala!

»= Pentru a opera modelele, veti avea neveie de doud baterii litiu-ion
reincarcabile 18650 (3,7 voltl) care nu sunt incluse in kit.

»>»» Evitati scurtcircuitarea bateriilor. Un scurtcircuit poate cauza
supraincalzirea firelor 51 explozia bateriel.

>= Bornele de alimentare nu trebuie scurtcircuitate. Un scurtcircuit
poate cauza supraincalizirea firelor sl explozia bateriilor,

»> Oifarite tipuri de baterii sau baterii noi si uzate nu trebuie
amestecate.

>> Nu amestecati baterii alcaline, standard {carbon-zinc) sau
reincarcabile (nichel cadmiu).

»>>> Bateriile trebule introduse cu polaritatea corecta(+ sl -). Apasati-
le usorin compartimentul bateriel (vezl pagina 7). Bateria trebule
introdusa de un adult.

== Baterille nereincarcablle nu trebuie reincércate. Ar putes explodal
>> Bateriile reincarcabile trebuie incarcate numai de persoane cu
varsta de cel putin @ anl.

>» Bateriile reincarcabile trebuie scoase din jucérie inainte de a fi
incarcate (sau trebule incarcate conferm instructiunilor).

»» Bateriille epuizate trebuie scoase din jucarie (de exemplu, daca nu
sevor efectua experimente cu ele pentru o perloada prelungita de
timp).

>>Bornele de alimentare nu trebule scurtcircuitate.

>> Aruncati bateriile uzate in conformitate cu prevederile de mediu, nu
la gunoiul menajer.

>> Asigurati-va ca nu aduceti bateriile in contact cu monede, chej sau
alte oblecte metalice.

»» Evitati deformarea bateriilor.

=» Nu expunetl jucaria la caldura extrema sau perioade lungl de lumina
directs a soarelul; protejati-| de ploais abundenta si persistantéa side
inghet.

»»[eoarece toate experimentele folosesc baterii, cereti unui adult sa
verifice modelele imainte de utilizare pentru a va asigura ca sunt
asamblate corect: Utilizati intotdeauna modelele motorizate sub
supravegherea unui adult.

Note privind eliminaraa componentelor electrice si electronice

Componentele electronice ale acestui produs sunt reciclabile. De
dragul mediului, nu le aruncati la gunoiul menajer la sfarsitul duratei de
viata. Acestea trebuie sa fie livrate la o locatie de colectare a deseurilor
electronice.

Instructiuni de siguranta pantru BEC micro:bit

Nu asezati oblecte metalice peste priza baterlel BEC micro: bit.
Muagezatl oblecte metalice peste placa de cireult Imprimat gl
componentele placil, decarece acest lucru poate duce la defectarea
placll.

MWu folositl micro BEC Tn apa sau cu mainile ude.

Mu [asati BBC micro: bit conectat la un dispozitlv USE nesupravegheat.
Va rugam sa manipulatl micro-ul dvs. BBC: cu atentie avénd grljs
deoseblth cind este conectat la o sursd de alimantare.

Toate cabluriie si accesorlile utllizate cu BBC micro; bit trabuie sa
indeplineasch standardele locale relevante.

Va rugam sa utilizati produsele sl accesorille dela tertl cu precautie,
aslgurdndu-va ci le revizuitl inalnte de cumparare pentru a aslgura
compatibilitatea gi cititl toate informatille de siguranta asociate.

Vi rugam sa nu lasatl BBC micro:bit laindemana coplilor sub 8 anil.
Canectati-va BBC micro:bit doar fa o sursa de allmentare de 3 volti DC.
Curentul maxim furnizat'in slgurants unul elrcult extern folosind plnul de
SV pe conectorul marginii este de 200mA.

Varugam sa nu depozitati gi nu utilizati micro:bit-ul dvs. BEC in medil
extrem de calde sau reci.

Alimentare DC

Este necesar un adaptor de alimentare USE de tipC
pentru aincarca baterlile lithu-lon,

== Transformatorul, o sursa de slimentars sau
incarcatorul de baterle utflizat cu jucarla trebule sa fie
verificate in mod regulat pentru a detecta deteriorarea
cablulul de alimentare, stecherulul, carcasel saua altor
plese, larin caz de deteriorare, nu va fl folosit péné cénd
deteriorarea nu & fost eliminata. fost reparak.

=» Jugaria trebule utilizatad numai cu un trensformator
pentru jucarll sau o sursa de-allmentare pentru Juearil.
=22 Transformatorul nu este o jucarie,

Acpasia jJucarie trabule conectata numal la echipamente
care poarta oricare dintre urmatoarele simbolur:

O -




IMPORTANT INFORMATION

Dragi pdrinti, profesori si adulti

supraveghetori,

F_’Cnpiii vor sa exploreze, sa ’fn;e]eagﬁ 1 sd creeze lucruri noi. Vor sa

Inainte de a construi s1 de a experimenta,
citifi instructiunile impreuna cu copilul
sau studenti1 dvs. §1 discutati
instructiunile de siguranti. Sustine copiii
cu sfaturi si o mand de ajutor, mai ales in
timpul asamblarii dificile sau a pasilor sau
experimentelor de codare. Unii pasi de
asamblare necesitd mail multa rezistenta,
pe care poate fi necesar sa o oferiti.

® SFATURI DE ASAMBLARE

wﬂl@f’”

UITATI-VA CU ATENTIE LA DIFERITELE
COMPONENTE DE MONTAJ. CAND ASAMBLATI
MODELELE, ESTE IMPORTANT SA LE UTILIZATI PE
CELE CORECTE.

CONECTOR UNIVERSAL

ACEASTA PIESA POATE Fl UTILIZATA PENTRU
A CONECTA PIESELE DIN ACEST KIT LA ALTE
SISTEME DE CONSTRUCTI, CA LEGO.

UTILIZATI ACEST INSTRUMENT
PENTRU A DEMONTA MODELE.

SISTEMUL DE CONSTRUIRE CONTIME AXE (NUMITE S5I
'ARBORI) DE DIVERSE LUNGIMIL. CAND ASAMBLATI
MODELUL, ASIGURATI-VA INTOTDEAUNA CA TL
FOLOSITI PE CEL CORECT. MASURATI IMPOTRIVA

GRAFICULUI DIN DREAPTA DACA NU SUNTETI SIGUR. L

incerce lucruri sl sd le facd singuri. Vor sa dobandeasca cunostinte!
Ei pot face toate acestea cu kiturile de experimente Gigo. Cu fiecare

experiment, ei devin mai inteligenti si mai cunoscatori.

Pentru a preveni deteriorarea suprafetei de
lucru pe care copilul dumneavoastra
construieste $i experimenteazi, asigurati-i
un covoras sau altd protectie a suprafetei.
Copiii trebuie supravegheati atunci cand se
joacd cu trusa de experiment.

Speram sd vi distrati mult construind si
codiand cu Robotics Workshop compatibil
cu micro:hit!

10 mm

| 80 mm




BUTON RESETARE MICROBIT

FORT MICROUSHE
Acest sistem are cinci componente functionale BUTGNUL B
principale care permit robotilor sa e
functioneze: N

A. Cutia de control micro:bit (SMART
CONTROLLER) detine micro:bit si bateriile.
Are porturi pentru conectarea celorlalte
componente (senzori si motoare) la micro:bit.
B. SENSORUL ULTRASONIC foloseste sunetul
pentru a detecta obiectele din fata sa. O unda
sonord este trimisa si primita din nou dupa ce

_ PORTUR] PENTRL MOTOARE 51 SEMTGR

COMUTATOR

PINI ADITIOMNALL

COMPARTIMEN-
a sarit de obstacole. . TUL BATERIEI
C. CUTIA DE VITEZE PLANETARA 50X (x2) e s
sunt motoare cu cuplu mare care rotesc e e S UNEALTA
angrenajele si rotile pentru a activa modelele FARA (IR LB BORECIR s
dumneavoastra. Puteti controla atat viteza, PORY OE INCARCARE (USB-C)__ :

ct si directia de rotatie.

D. SERVOMOTORUL 180 (METAL GEAR) poate
fi programat sa se roteascd la un unghiintre
0-180. Datorita sensibilitatii sale, nu rotiti
servomotorul manual; retiti-l numai prin cod.
E. Micro:bitul contine multe intrari (senzor
tactil, senzor de luming, senzor de
temperatura, accelerometru, magnetometru)
si iesiri (matrice LED, difuzor). Este, de
asemeneaq, ,creierul” robotului tau, folosind
feedback-ul de la senzori impreuna cu
instructiuni programate pentru a controla G
modelele. Veti scrie cod pentru microzbit

folosind o aplicatie web numité MakeCode,

apoi descarcati programele in micro:bit

pentru a da viata creatiilor dvs. robotice.

UN DIFUTOR (Trig) EMITE SUNETE ULTRASONICE A g
SIMICROFOMUL |Echo) LE PRELA. SENTORUL i y

MASOARA DEFERENTA DINTRE BMISE 51 RECEPTRE
PENTRA A ESTIMA DESTAMNTA WHNUI SBECT.

- SEMSUL ACELOR DE CEASORMIC
1 - SEME INVERS ACELCR DE CEASORNIC

A ;{3
Aceste elemente, in combinatie cu toate 3 / 5
piesele mecanice - tije, angrenaje, osii, cadre g@ﬁ?ﬁ Eg(j}ﬂ
si asa mai departe - v permit sa construiti si Sl N

s@ programati roboti mecanici care pot simti
si raspunde la mediul lor.

(]
.

[w]=}#x =]

Mu rotiti motorul serve
manual. Scanati acest
cod QR pentru o
QCCEsa un program
care sa va gjute sa

ajustati unghiul.

o FATA SPATE

FORT MICRO USE AMTEMA RADID

SENZOR TACTIL MICROFON

LEDURI BUTOM DE PORMIRE ———

51 RESETARE

BUTOM A
PROCESOR

MICROFON

BUTON B DIFUTOR
MAGHETOMETRU &
ACCELEROMETRU

PINURI PENTRY 1. M

ACcEsenll CONECTOR BATERIEE
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PREZENTARE GENERALA A PROIECTELOR

Acest manual este doar inceputul.
0 multime de continut pentru

atelier poate fi gasit online. '-I [
Pentru fiecare proiect, veti gasi: - ..-:|: :

Ingtructiuni de asamblare ﬁ%&?

Ingtructiuni detaliate de codare "In":.' oo
Figiere de cod degcarcabile

@I-IL Intrari legiri

FIECARE PROIECT ARE UN TARGET DE ; G :

INVATARE CONCEPUT PENTRU A 3 w
INTRODUCE COMPONENTELE ROBOTICE E % . E
QI CONCEPTE DE CODARE. 8 5 £ 5
e — e Q3
Rl A, MERGI - E & © @ E S g0y
ASEMENEA, RECOMANDA D 2 8 8 2a v 58 £8 S
il =i s ks = ] s = 8 & 8 S
MAI DEPARTE ! S ® = & = © 2 o2 Po = N
N © @ N S H 5 == a2 =5 o
Etichetd le Pot crea ¢i degcérca cod
1 wasimiiibdalioy in micro:bit-ul meu. ‘/ \,
Pot defini ¢l modifica
2 Joc de numdrare VATt v v v
3 Cadran golar 'otdtectocned o v 4 v
. ﬂgﬂ:ﬁﬁgrﬁu Pot programa un serve 4 IV 4 v
i Pot programa un motor
- Mixer cu actionare directa, ‘/ ‘/
Yentilator intefigent Pot zorul
: bl A v v v
Baterigtul Bot  Pot programa lumina
? Hd v vv
if dini Pot crea o parold
8 Qeif digital X o v 4 v 4 v 4
; ' Pot programa o maging
s Camion de fware Pot programa 0 mati v Vv v Vv
10 POARTAAUTO Pot programa senzorul v V4
_ Obstacol- Pot programa un
" e rovotul oo tooand functi, W Y vvv
Bot bionic cu
12 S Eatgﬂmngger!da un robot ¢ ‘/
Banda Lrancport Pot programa o
= i i functionare din fabrica. ‘, ‘, «
: Pot construi un brat cu
16 BratulRobotic  yro; grade de libertate. v v v v Vv v
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INSTALAREA BATERIILOR

of @ |
X =

Compartimentul
bateriei trebuie
deschis cu o
unealta speciala,

o Inserati cu grija doua baterii 18650
Litiu-ion, respectand polaritatea (+ si -).

nu trebule
incarcate.

INSTALAREA MICROBITULUI

Bateriile alcaline

\— Acumulator 3.7 volti, 18650 — de explozie!

o Apasati si glisati in jos simultan.

Pericol

Asigurati-va ca
micro:bitul este instalat
cum trebuie. Baza pinilor
nu ar trebui sa fie vizibila,
lar micro:bitul ar trebui
sd stea drept.




PROIECTUL 1: ECUSON

_ | ) Scop: creare Si
Asiqurati-va ca bateriile deecarcare cod catre

eunt introduse ¢i incarcate. micro:bit.

Conectati dispozitivul micro:bit la calculator
fologind cablu micro-USB. Daca folositi aplicatia
mobila, apasati pe "Manage Connections™ pentru
a conecta micro:bit via Bluetooth.

Deschideti un browser pe calculator _

o tastati "makecode.microbit.org’” e i (e
Puteti de asemenea descarca —
aplicatia micro:bit din App Store sau L me "a‘*m
Google Play. Pentru mai multe —
informatii despre configurare,
scanati codul QR din coltul dreapta-
sug al paginii

@) cick pe "Download” in coltul stanga-jos al
ecranului. Puteti fie sa conectati micro:bitul,
fie ¢a ﬂﬂgﬂﬂrﬁﬂti fiﬂiﬂf“l hex catre calculator,
iar apoi sal inl::ﬁmﬂti catre micro:bit.

Daca folositi un browser web, apasati pe "New Project”.

Din aplicatia mobila, selectati "Create Code™ gi apoi "New
Project”. Apoi numiti-va proiectul.

o E jectati micro:bit din calculator, Asigurati-va ca

O controllerul inteligent. este pornit. Apoi testati
Mo Projact codul apagand butoanele de pe micro:bit.

\0 PENTRU PROIECTUL 1 Butonul A——> 4Ry

S = : Butonul B
Faceti "drag and drop” la blocurile de codare pentru

a va crea codul. Daca nu gunteti deigur cum, vizitati
webgite-ul nostru pentru un video explicativ.

Buton de pornire

on button A = presSed BN

guman_ele paunt fq{paitg
: . ; E2e0ri ¢ca ispozitive de §.
sl - intrare. Micro:bitul are é
- doud butoane: A ¢i B @ N
P N .
**In programare, etring-urile I -
on button B * pressed sunt gecvente de caractere EXPER'MENTA"
care pot r:nn;ine
litere, cifre, simboluri, g i itul i i -
epatil, Acestea trebuie {.Micro:bitul include un difuzor. Programati-|
¢d fie in interiorul ghilimelelor ¢d redea muzica Ia apasarea unui buton.
pentru a fi recunoscute. 2. Transformati controllerul inteligent intr-un
S At % brtsasd zar digital care genereaza numere aleatorii.

8. Creati animatii simple fologind ecranul LED al
clear screen miﬂrﬂ'hitului
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PROIECTUL 2: JOC DE NUMARAT | et
Scop: CONTINUT ONLINE

Pot defini si
modifica
variabile.

Agitati controlerul inteligent de zece ori pentru a castiga
jocul, apoi apasati butonul A pentru a il reseta.

PR T Variahilele sunt esentiale pentru
codare, Acestea stocheazd

ShE ahaks Sanaitie o a infarmatii care se pot modificain
functie de intrari, ceea ce permite

unui robot sa reactioneze la

instructiunile si mediul sau.

|::Ir‘_ sm h-t =  GEEEEEREEEE LIRS E SRR .

: Accelerometrul
change shaoke_omount = by n TR incorporat al

micro: bit-ului
functioneaza prin
masurared

forever modificarii vitezei
micro:bit-ului (viteza
show string shake_omount » sl directial

@) EXPERIMENTATI

1. Puteti realiza un pedometru? Lf shoke_omount =
2.Ce altceva mai poate deteca accelerometru in
afara de scuturat? show nusber §0)

ploy melody power up = in background =

pause (as)
fet shoke_omount = to ﬂ

#*)

PROIECTUL 3: OROLOGIE

- Buclele "pentru totdeauna”
retin datele atat timp cat
SRURSERON, T P eEEey robotul este pornit, Acest
o i R o lucru p?err'nite“ xiariabilelnr sa
se schimbe fara a reseta
codul.

FROIECTUL 3
CONTINUT ONLINE

Pot folost magnetometrul
pentru a detecta campul
magnetic al Pamantului.

Orientati cadranul solar astfel incat sa fie indreptat spre

Pasii completi de asamblare si codare pot fi gasiti : s S . o o
0 PUEl £6 a3 ?! UMD F e nord, apoi folositi-l pentru a indica ora intr-o zi insorita.

online. Veti gasi, de asemenea, un link pentru a
descdrca o placa de cadran imprimabila pentru
latitudinea dvs. aproximativa.

@ EXPERIMENTAT!! . “\

1.Schimbati codul pentru a face busola mai precisa.

2. Adaugati alte puncte la busola (Est, Vest si Sud)
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PROIECTUL 4: TEMPORIZATOR (@) saqi it

= Continut Online

Pot programa
LN motor servo.

For loops repeat
sequences of code a
certain number of times.
in Blocks and Python, t .
variable is automatically

incremented by 1at the \/

end of gach sequence.

 EXEMPLU DE PROGRAM

Gand butanul A este apasat, incepe numaratoarea inversa.
Foloseste aplicatia Makecode Dupa 5 secunde, cronometrul ridica un steag.
pentru a ajusta motorul servola
un unghi de 0 grade_ u rotiti cu
mdna, s-ar putea sa il stricatl.

Buclele repetd secvente de
- ¢od de un anumit numar de

e

sﬂﬂam Pﬂg[![g‘ntglaiﬂ servo write pin P1 » to o ﬂfi.lm _IHI][:HE i Python,
’ . Variabila este
. incrementata automat cu 1
o O st - lastérsitul fiecrel
for 1ndex Ffrom @ to o ...... EEEHE"IE.

do
if index - CR o than
play tone EETHITES for 1 + beat until done =

show number o - w index =
else if index = - o then @
SEFVO WPELtE pin Pl = '

Flll.ﬂ':p' e 1 ':-'Ij'!l' entertolner - 1N bﬂ-l'_h:gl'"ﬂ'l.lﬂlj -

repeat o times

& Servomotorul roteste la un unghi
show icon concretintre 0 5i 180. Acestea

sunt folosite pentru miscari

show icon 35T - precise, repetate.

on button B + pressed
| 180° SERVOMOTOR |
[METAL GEAR])

5™c| (@ bxperimenteazd '
. . >

L Fﬂﬂlu temporizatorul 53 numere deé |a10. HI[E{I sall Iﬂ]l s numera pdnd de la 107

A 0w oz 8
vl o) Qi) Sl

o - 2. Sehimbati pozitia finald a steagului.

= bt




PROIECTUL 5: MIXER

Acast angrenaj CONIC 02 viveiresrsirasrsnsersanssrmarnan
schimba axa de rotatie.

Doud angrenaje, numite transmisie, se rotesc
intotdeauna in directii opuse. Cand unadin ele se
roteste in sensul acelor de ceasornic, cealaltd se va
roti invers,

Lamele mixerului trec prin aceeasi
zona, dar nu se ating niciodata.

@ EXPERIMENTEAZA!

1. Schimbati viteza si
directia de miscare.

2. Adaugati un cod pentru a face
motorul sa functioneze pentru o
anumita pericada de timp.

3. Ce alte masini motorizate
poti realiza

Urmati acesti pasi pentru a accesa blocurile de codare
de care aveti nevoie ca sa programati CUTIA DE VITEZE
PLANETARA 50X si senzorul ultrasonic.

o Cu un nou proiect deschis in MakeCode, faceti clic
pe "Extensions”.

I 0 Extensions

Introduceti
"https://github.com/gigotoys/RoboticsWorkshop"

TR (el ey Lol W hahe s o |
Ligghelin @il Display Bafbaern S lanos Bribakics
QarFeg Himuhing

Faceti clic pe caseta de mai jos, apoi veti avea
RoboticsWorkshop in panoul dvs. de blocuri de codare.

I P35~ RoboticsWorkshop

PROIECTUL 5
CONTINUT ONLINE
Scop: Pot programa

un motor cu
actionare directa.

Spre deosebire de un
servomotor, cara se roteste
la un anumit unghi, o CUTIE
DE VITEZE PLANETARA 50X
i5i roteste axa intr-o anumita
directie {in sensul acelor de
CEASOMMIC SauU In Sens INvears
acelor de ceasornicl lao
viteza data, pentru o durata
data

Real=n, ., |
- PROJS
Apasati butonul A pentru a porni mixerul la viteza mica.

Apasati butonul B pentru a porni mixerul la viteza
medie. Apasati A si B impreuna pentru a opri motorul.

on button A = pressed

motor channel A -

speed (8-100) @R
. . . . Aceasta parte a
rotation directionce-1) ()-SR
directia de rotatie. ,0"
gste in sens invers
acelor de ceasarnic;
1" este in sensul

acelor de ceasarnic.

on button § = pressed

motor channal A «

E_ﬂ-!&d .ra_._lm} @HIIIIIIIIII'II
rotation direction(@~1) o

Aceastd parte a codului
controleaza viteza de
rotatie.

on button A+8 * pressed

motor channel A =

speed (3-100) )

rotation direction(®-1) o




PROIECTUL b6 VENTILATOR INTELIGENT

R : i.earning Target}zI

- EXEMPLE | can program the
EXEMPLE \ temperature sensor

and the ultrasonic

Modul 1: Ventilator automat
Se porneste automat cand temperatura Sensor.
creste peste un anumit prag.

forever

show number temperature L“C) A Tl g P ot e e L B e

if temperature (*C) i = 9

set Spesd * to e
else if temperature [°C) > - a then E)

set apeed * tTo @

motor channel A =

Micro:bit are un

speed (8~100) Speed v termometru digital _
incorporat care ofera

citiri in centigrade.

rotation direction(B-1) o

Modul 2: Ventilator de siguranta
Cand un obiect se apropie de
ventilator, paletele se opresc automat.

on button A * pressed

SENSORUL ULTRASONIC
set Status * to o :+=+= include un difuzor (trig) si
: microfon {eco). Trig
emite unde sonore care nu
pot fi auzite de oameni.
Aceste unde se reflecta in
: oblecte si sunt detectate de
on button B + pressed E ecou, IlJC"- Un proCescr

caleyleaza distanta
obiectului fata de senzor.
set ototus = to o

Pasii completi de asamblare si codare pot fi gisiti online.
forever

trig pin PB =

set Distonce = to echo pin P13 = @

unit com =
- el
b | e Experimenteaza
: Distance + (<= @) status ~ =~ () 1. Faceti un ventilator care
economiseste energie care se
set Speed » to o aprinde numai cand obiectul se

afla intr-o anumita distanta.

else if Distance » | > = @ and = Status = == n

2. Faceti un ventilator cu viteza
reglabild care foloseste senzorul

set Speed + to () tactil al micro:bit pentru a creste
viteza putin cate putin. (Asigura-
® te ca setezi o viteza maxima.

motor channel A - 3. Adaugati o functie la codul dvs

pentru a converti temperatura in
Fahrenheit.

speed (B-108@) Speed =

rotation direction(@-1) a




Proiectul 7: Robot Tobosar

Scop: PROIECTUL 7 SENZORUL

CONTINUT ONLINE ULTRASONIC
_ : este folosit doar
Programarea unui : pentru decorare

senzor de lumina. in acest model.

@ EXPERIMENTEAZA!

1. Incorporati SENSORUL ULTRASONIC in
functionalitatea robotului.
2. Reglati bratele pentru a schimba ,ritmul” tobei.

F - : i - il y
- — === %

Utillza{i o lanterna pentru a controla intensitatea
batailor. Cu cat aduci mai aproape lanterna de

LED-uri, cu atat bateristul va merge mai repede. Pagii completi de asamblare gi codare pot fi gasiti online.

forever

if light level 5> = @ and - light level <= @ then

motor channel A =

*Randul de sus de lumini LED de pe micro:bit
SPORC CO-T. a actioneaza ca un senzor de lumina ambientala.
rotation direction(@-1) o Asta inseamna ca LED-urile pot fi fie un
dispozitiv de intrare, fie un dispozitiv de iesire.

show icon e+ =

eglse 1f light level >+« Bl and = light level < = gl then E}

motor channel A =
speed (B-~108) @

rototion direction(B-1) °

Ll
show icon s "» =

else if light level »> = @ and » light level == @ then (=

motor channel A =

speed (0-100) @
rotation direction{@-1) a

L

- .
I
L .
L |

else (=)

motor channel A =

speed (2-100) ({J)

show 1icon

rotation direction{@-1) e

clear screen

®



. MODELUL 8
Scop: Crearea unei CONTINUT

parole digitale.

EXEMPLE

Setati parola preferata din doua cifre in timp ce gcrieti
codul. (Parola din acest exemplu este 2 5). Apasati butonul
A pana cand ajungeti la 2 ¢i butonul B pana cénd ajungeti
ajunge Ia 5. Incuietoarea ge deechide automat. Apacati
butoanele A ¢ B impreuna pentru a rebloca geiful.

on start
Fiecare cifra din
- codul de acces
este setat la
propria sa
variabila.

Pagii completi de azamblare gi codare pot fi gasiti online.

& forever

if digit A > = e

set digit A+ to 9
else if  digite~ >+ (@) then @

- Alegeti parola introducand cifrele
set digit 8 v to () alese in aceste doud locurl

@ --..--.---.--..--..-..-----.E
if digit Av =+ @@ and~ digitBv =+ &

servo write pin Pl = to LT T

clear screen

on button B » pressed

change digit_B = by o

show number digit B «

Daca este introdus codul
=sid corect, motorul se va
set digit,A = to a

actiona la 100 de grade.
set digit B + to 9

@ clear screen

EXPERIMENTEAZA

Foloseste litere in loc denumere

]J'Eﬂtrll a va face Pﬂl‘ﬂ[& mai on button A+B = pressed

gigurd, pentru cd in loc de 100

combinatii de 2 numere, sunt servo write pin P1 + to o
676 combinatii cu 2 litere.

Daca utilizati atat litere cat gi
cifre, aceagta care la 1.296

pogibile parole!

clear screen

®




PROJECT g: DELIVERY TRUCK @

N

PREOQIECTL

N, 'i b |
SCO} CONTINUT

-

Programarea
camionului sa
LTI CLC O ATIEITEE
ruta.

Modul 2: Camion de livrare care urmareste traseul
Motorul conectat la portul A livreza marfa.
Motorul conectat la portul B deplaseaza camionul
redirectiona. Un servomotor conectat la pinul O
vireaza rotile din fata.

9 on bwtton A+ preficd R on stort

Pagii complefi de asamblare i codare pot fi gisifi online.
motor chaonmel 0 -

serve write pin M = to m

p— — e ] speed [(B=1D2% @
. | rotation direction@-1) n Setarca servomotorului la go
i by . de de ind i ile.
i - S—_ i p———— | - S i sause (as) : Corade marcapia ronie
Modul r: Camion cu detectare 31 obstacolelor SeFvo write pin M+ to @ :
Motorul conectat la portul B deplaseazd camionul inainte. = “*Apdsafl butonul A pentru a
Un SENSOR ULTRASONIC, conectat la portul C, detecteazi SR, S| | porni traseu preplanificat.
abiecle pe un tragseu drept §i opreste camionul. speed (B-100) m

rotation directionl@=1) n

pouse (ns) () [RRSETISRETESR Pauzele sunt ca nigte goluri in
cod, Robotul executd
gerve write pin PE = &b ﬂ 5 & = .
instructiunile sale anterioare
aotor channel B = pe durata pauzei.
Deci ,pauzi™ nu inseamna
spood (B=1087 m o 4 | ie o
oprirea camionului; ci motorul
rotation direction{d-1) u merge la valoarea datd

. Apdsati butonul A pentru a permite camionul
pentru a incepe. Va incepe abia sa se miste pouse (ms)
daca nu e nimic in fata
EEMYD WrltE pin FR T 10 m

motor channel B =

e Apasati butonul B pentru a opri camionul, cpeed (0-100) (D

directia 51 viteza pentru
timpul indicat in pauzi.

rototion direction{B=11

paune (s B

sirve wrike pin PR = &b m
motor chomnnel B =
speed (0-100) )

rotation directiond®=-1) n

pause (m3)

motor chonnel 0 =

speed (0-100) P

rotation directionB-1) n

IFig pin Fid =
wilm ple FiY =

EALE

Robotii opercazd dupa o logicd cu
doar doua posibilitati.

Pl Laa @R L 1 n

e Aceastd pauzd opreste camionul
POUEE LmE) m """"""" decarace vitera motorului este 0.

ElaE 4 haess] B =

npeEd [ 18 n
rotal lon direyE lons-1 ) '

TR i A m

*l

motor chonmal A +

speed (B-100° ﬂ
Matarul & Tn

rototion direction{i-1) s )
n alfl.jl]sﬁlﬂ\iﬂﬁ ﬂtlﬂlﬂé de EE‘F?L;I:.'II'I‘IIIL:
e attorima de marta.
— R

motor chonnel A =

Bipiact: CR=LNE) m Wotorul & In ;
rotation direction{®-1) u S Ty senzul acelor de ceasornic coboara

platforma de marfa,
pouss (81

motor chonnel A =
speed [B-1087) ﬂ """" = -Platforma de marfa se opresie

rototion directiondB=1) n




1 3 1 |
PROIECTUL 1o: POARTA AUTOMATA R

Scupj programarea CONTINUT ONLINE
senzorului
ultrasonic sa
detecteze cand un
obiect de apropie,

Unitiajile vierme transferd migcarea de
rotatie citre migcare liniara. Viermele
este un angrenaj in formd de surub care
ge rotesie i antreneazd migcarea de

angrenajul care se imbina cu el. Acest ¥
lucru 1l face ideal pentru . oo LELR
magini cu cuplu mare. :

E SUNT ULTRASUNETELE?
Ultrasunetele sunt o undi sonori care are o
frecventd mai mare decit ceea ce oamenii pot
auzi. Oamenii pot auzi unde sonore in

Pasi completi de asamblare si codare

Lte fi gAsitonline intervalul de frecventd de 20 hertzi (care
po | gasi Ine.

inseamnd cicluri pe secundd) pani la z0.000
Smeiall L= hertzi (20 kilohertzi).

a - U Hi &0 g d MHz 200 MHE

Apropiati-vd de poartd cu 0 masind. Poarta va

se¢ deschide automat apoi se inchide.

I lanfrasoumd Aconstic | I|ru:-.'||mi I

Creaéi_ o variabila pentru a stoca
istanta masurata de la
trig pin P1 = SENSOR ULTRASONIC.

SONAR ANIMALE
pifltia in lumea naturala, liliecii, balenele si unele pasari
folosesc unde sonore Pentru a detecta obiectele
din jurul lor. Acest lucru este util in special
~pentru vanatoare in intunericul noptii sau sub
apa. Acest tip de detectie se numeste ecolocatie
sau biosonar. Animalul emite unde sonore care
se deplaseaza spre exterior in toate directiile.
Cand undele sonore lovesc un obiect, ele sar de

HPALE e ™

if It gEncE = = W n Q] = M Ltance = & W m
.

motor chonnel B =

“+++ Daca SENSORUL ULTRASONIC
spoed (0-100) (D detecteaza un obiect (masina)
rotation direction(d-1) () intre z 51 20 cm distanta, acesta va

T declansa deschiderea si i cal3 * 2 L hil
pouss (ma) e A : XSG : PE E‘EEEIE | calatoresc INapail la urecnite
incluceras podyl: Lenvor] aste animalului. Undele sonore ajung la cele doua
sotor chonnel § = capabil sd detecteze obiecte cu o

urechi in momente usor diferite, permitand
animalului sa perceapa dimensiunea, directia de
miscare si viteza obiectelor.

gamid de distanje de la 2 1a z00 cm,
Orice distan{a in afara acestui
interval va fi recunoscutd ca o.)

wd r_"'l“l‘ o LA R R TP Eora i

rotation directionte-1) ()
paute (ms)
motor chammel B =

spead [B-108)

rotation directiondB=17 u vimma

-

motor chonnsl B =

speed (0-100) ) .
rotation direction(s-1) ) @ Experimenteazi . i*

£and viteza motorului este setatd la o
asta inseamna ca motorul este oprit.

- . R R B 3
Dnrectia motorului se schimba astfel

incit poarta si se poatd inchide.

-'.i-r

sotor channel § = 1. 5chimbati constructia si codul pentru a
utiliza un servo in loc de un
Cutie de viteze planetara 50X. Care

speed (0-100) )

rotaticn directionlB-17 n funCtTDﬁEE.Eﬁ IT'IE.I_ biﬂ% =
@ entru aceasta situatie si de ce? .
. . Creati un robot care navigheaza ca un liliac.




PROIECT 11: ROBOTUL CE EVITA OBSTACOLE SCOP PROTECTUL 11

CONTINUT ONLINE

o xz ﬁ xz Pot programa un

robot folosind

functii.




Folositi aplicatia Makecode

pEntru & ajusta moto n
poditia Lui initala, a
Aacasar:




cd se imbina.

Asigurati-va




160° SERVO MOTOR
(METACGERRY ]

50X

Aranjati firele.

ULTRASONIC
SENSOR-——

a0x

PLANE

GEARBOX L

Aranjati firele.




Robotul care evitd obstacolele este capabil ¢a ge miste gi

¢a evite obiectele simtind fologind SENSORUL ULTRASONIC. Cand
acesta detecteaza un obiect, igi migca capul la stanga gila
dreapta ¢i determind cea mai buna cale de urmat.

e k=) - Incepeti prin a scrie patru functii

e S pentru robot. Functiile eunt
module autonome de cod

spocd (3-150) () care indeplinesc o anumita sarcina.

rolal o direcilon]e-1) ° Fumt.iﬂ "m_ rﬂﬂﬂ' E.E: rﬂhﬂtul EE dﬂ'ﬂﬂﬂﬂ'ﬂlﬂ

soter channal € ® inainte prin rotire, motorul drept in sensul

speet (0100 (D) lauelnr de :I:e-af]mn g n::turul sténg in sens
nvere acelor de ceasornic, 2

rotation dirsctiono-1) () robotul va inainta pana cand acesta E::ﬂwmutpm?;rﬂ“::rﬁ?ﬂ{:ia; 90"
primegte o alt comandd, on start |

astfel incat eenzorul cu
L Ry <o R Ultracunete 88 fie orientat in fata.

ranction (NG @ Functia .stop” le epune ambelor st Check = to (D) (EEEEER Creati variabila ,Check” pentru a
motor chassel § ¥ motoarele ¢a nu ge mai roteasca pentru a UG- comuta intre diferite puncte de control,
: : jumdtate de gecunda (500 me). : Creati variabila .ON/OFF pentru a
speed (o-100) () . ardta daca robotul este pornit (1) sau
rotation directiom{i=1) o [II]'H'_ [ﬂ}
solor chanme]l C =
wpeed o-100) (@) .. Gand butonul A este apéasat,

- ON/OFF ge echimba Ia 1 g robotul
rotation direction(s-1) () incepe ¢d ge migte nainte.
T STy - (:dnd butonul B este apdeat, ON/

— (OFF ecte echimbat la 0, iar functia
it ey 5 @9 call stop” face ca robotul g3 ge
runc tion [[HEEE @ Apéeati butonul A pentru a Il 3 opreacca din miscare.

wou string () permite camionului &

porneasca. Va incepe 94 ge
T migte doar dacd nu este nimic
in fata,

... Dupa ce ge intoarce la
dreapta. robotu va inainta,

- Functia .sténga” le spune

R—— . | amhelurﬂn‘mtnare % oo
roteascd in eeneul acelor de

ceasornic pentru o jumatate

sotor chanme] B w

et (e00) @) de secunda, astfel incat

ratation directionco-1) (ff) robotul se va intoarce gpre

sibor Sl € EItHI'IQH.' Ecranul LED va afiga gi
girul L,

Dupd ce se intoarce la
stanga, robotul ge va inainta.




Thiz forever loop containe the logic for the robot. When the
program ig running. the robot checks for obstacles and
chooses the best path.

The code containg three nested if-elee statements,
trig pin Pis v which are read by the robot from top to bottom. The first
st Ultrasonic » 1o schopin PO O R e if-elee statement eaye, if the robot ie on (“ON/OFF" = 1)
: and “Check” =0, then the function “go” will be called, The

: robot's ULTRASONIC RENSOR alzo beging meaguring
14 vitrasenic » sw ) amte  witrasonic o cw @) reen SEEE distancee Lo send data back to the robot,

call stop T The reading from the ULTRASONIC SENSOR is stored a2 @
§ veriable called "Ultrazonic”. The data iz multiplied by 1.5
verve write pin 02 = to () g0 that the robot can detect objecte with a higher accuracy,

pamse [(mu) i a
S "“"When the gengor genges tomething in Front of it. the
telg pin PIE = ; program calls the function "stop” and the robot stops.

el BT e eihko pln PR =

: “The 180° SERVO MOTOR (METAL GEAR) turns the robot's
it o head to the right.
i~ ~ J S The ULTRASONIC SENSOR s now pointed to the right side,
v et i o1 e 1o (D) (R and data from the gensor iz now stored as a variable "R".
pamse (ms) e g 100 GERYO MOTOR (METAL GEAR) turns the robot's

head Lo the left.

trlg pin Fi§ =

ol d - ermrrreesrasnenssanne s ssneesnte 0 The 180° SERVO MOTOR (METAL GEAR) turng the robot's
head Lo Lhe left, The ULTRASONIC SENSOR [z now pointed
to the left gide, and data from the gengor iz now stored ag a

pamse | ] St
- G2 variable "L".

serve eite e 1+ 1o () S A T Y SR A P e The 180" SERVO MOTOR (METAL GEAR) turne the robot's
pusse (05) () head back to center. The variable "Check” ie eet to 4. g0
- suis ol that the robot can run the next part of the code sequence.

ie L w 5 - [ ]

ek« [IS=I)S thn CUTTTUUUUUUUUF there is more space to the left, the robot will turn left.

s "Check” ig get back to 0 o that the robot will run the first
part of the if-else statement again.

1] Chrch w I:-'.-o

Elie 0F [ |

W coeseeennnns Iy there o more gpace to the right, the robot will turn right.
“Check” iz eet back to 0 go that the robot will run the firet
part of the if-else statement again.

call right

8l Chaik = o o

®
(O]

b

WAS THAT A CAT?

Robotic vacuume are increasingly using obstacle-
avoidance technology to improve performance,

@ GO FURTHER! % > Mostly these vacuume uge lacer beame to detect and

1. Add sounds to your robot as It navigates the world. even identify ob Jecte in their path,

9. Program your robot to move backwards under a Thege robots are able to
certain circumstance. create real-time maps -
of their environment. /o
8. Teach your robot a dance. Algo because they ';
4. Make yourself a butler bot. Rebuild your robot so uge fagers, they _—

that it can carry ob jects for you. are able to work

5. Add capabilitiee to your robot uging the micro:bit'e In the dark.

built-in gensors, like the microphone,




Irig pln PiE w

i Htraionle = Lo wiha pia PO =

s . 2

- @

k3 Uitrpisnip = Thatin IR .

ing =

Ultrasgpmie = i - o

call stop

servo write pin Pl o+ to o

pamse [(mu) i
tely pln PIE =
wer 'l E* Ls

eihko pln PR =

it om -

e ) D
wVD WrilEe piR Fl v To n
—

trlg pin Fi§ =

1A L™ T&

echo pln PR =

Y- -
werve wrile pin P = 6 o
— - -

el Check = Ea .

it L w & -

call Lsin

i Chec w I:-'.-o

Elie 0F [ |

- = =

call right

8l Chaik = o o

®
(O]

b

@ MERGE MAI MULT!

1. Adauga sunete robotului tau in timp ce navigheaza prin jume,

2. Programeaza-ti robotul ea ge migte inapoi intr-
0 anumita circumstanta.

9. nvata-ti robotul eé danseze.

4. F3-ti un bot ma jordom. Reconstruieste-ti robotul
astfel incat ea poath transporta obiecte pentru tine.

6. Addugati capabilitati robotului dve. fologind genzorii
incorporati ai micro:bitului, cum ar fi microfonul,

Aceastd bucla contine logica robotului. Cand programul
ruleaza, robotul verifica obstacolele ¢i alege calea cea ma
buna,

Codul contine trei elemente if-elze, care sunt citite de
robot de gue in joe. Prima declaratie if-elee epune, dacé
robotul este pornit ("ON/OFF™ = 1) ¢ “Verificare™ = 0,
atunci functia "go” va fi apelatd. SENSORUL ULTRASONIC al
robotului incepe. de agemenea, 8 mécoare distante pentru
g Lrimite date inapoi catre robot.

Citirea de la SENSORUL ULTRASONIC este stocata ca o variablla
numita ,Ultrasonic”, Datele sunt inmuitite cu 1.5, astfel incat
robotul && poata detecta obiecte cu o precizie mai mare,

“‘(dnd senzorul simte ceva in Fata lui. programul
apeleazd functia .stop” gi robotul se opregte.

* "SERVOMOTORUL 180" (METAL GEAR) intoarce capul
robotulul zpre dreapta.

""" SENSORUL ULTRASONIC este acum indreptat spre partea dreaptd,

iar datele de |a senFor sunt acum stocate ca variabild R

- SERVOMOTORUL 180" (METAL GEAR) Intoarce capul
robotului spre stinga.

'SERVOMOTORUL 180" (METAL GEAR) intoarce capul robotului
gpre sténga, SENSORUL ULTRASONIC este acum indreptat gpre
partea ¢tanga, iar datele de la senzor sunt acum octocale ca
variabild .L".

SERVOMOTORUL 180° (METAL GEAR) intoarce capul robotului inapol
in centru. Variabila Verificare” este setatd le 1, astfel incat
rabotul ¢ poatd rula urmatoares parte & secventei de cod.

*7" Daca epte mal mult epatiu k& tténga. robotul va intoarce la etanga

Merificare” aete cetat inapol la 0, astfal incét robotul &8 ruleze primul
parte din declaratia if -elee din nou.

sazed) Dacd este mai mult spatiu la dreapta, robotul va intoarce la

dreapta. . Verificare™ este setat inapoila O, astfel incat robotul 5@
ruleze prima parte comanda if-elze din nou.

| FOST 0 PISICA?

Acpiratoarele robotizate fologesc din ce in ce mai
mult tehnologie de evitare a obstacolelor pentru a
imbunatéti performanta. In cea mai mare parte,
aceste agpiratoare fologesc raze laser pentru a
detecta gi chiar a identifica
obiectele in calea lor.
Acesti roboti sunt
capabili ¢a creeze
harti in timp real
ale mediului lor,
De agemenea, pent
cd fologesc lagere,
gunt capabili ¢4
luereze in intuneric.




PROIECT 12: BOT BIONIC PATRUPED

PROIECT 12 Eﬁﬁﬁ-‘?hﬁi '

SCOP CONTINUT ONLINE _ 1

Pot comanda un

sobot i Strate: Acest program permite robotului si efectueze diferite

actiuni n functie de nivelul sunetului detectat de microfon,
oferind un comportament interactiv de bazd cu mediul.

faraver

if jound Level E - m - fours] Leval q - then
Bt BEAbaE n ....................................
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Motorul A alumenteszd axa de sub robotul bionie,
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motor channel A = a0 ivelul sunetulul™ aste unul dinre

spasd (B=108) @ ; ; s
mcorperat al microibit, Valovile variazd

rotation direction{d-1) o : de la o {sunet scdzut) la 255 {sunect

puternie), B interioral bucled, micrefonul

mokar channel A -

Viermii activeazd deschiderea 51
inchideres aripilor. Acestea sunt
controlate de motorul B din cod.

comenzile de mtrare pentru microfonul

detecteazd nivelurile de sunct

=am

speed (0-100) ()

rotation direction{i=1) n

paute (M) R . Dacd microfonul detecteazid un

sunet puternic, motorul A va

L - ‘ s - " - -

il i b4 ﬂ deplasa robotul inainte timp de
trei secunde, apol sc va opri.
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motor charmmal A =

spend (B-100) ﬂ

retation direction{d-1) 'n' * #Dacd microfonul detecteazd un

sunet mai slab, motorul A nu se va
. ) } L . repeat E Limes isca. d i 1B v i
Pasii completi de asamblare §i codare pot i gasiji online. Gy EAT IO T Th M e
o aotor iharwal: ‘B aripile 1n sus §i in jos de doud ori,

apol 8¢ va opri.
speed (B-108) @

rototion direction{B=1) “
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pouse (mi) LY

motor chonnel A =
1. Variati pozitia initiala a fiecirui picior pe speed (3-100) ()
robot. Care sunt avantajele fiecirui tip de roration direction(e-1) ()
mers? Ce se intdmpld daci fiecare picior
atinge solul in acelasi timp?

poude (me) @S

2. Lungimea piciorului este un factor in motor chonnel B =
lungimea pasului. ifm:erca;i sd variati spesd (8-100) )
dimensiunea §i constructia picioarelor
robotului dvs., existd o configurafie care se
mijcd mai eficient decat celelalte?

rotation direction{@=1) 'ﬂ'

pause (e R

... Daca microfonul nu

. + . A 1 detecteazd un sunet,
3. Addugati mai multe intrari si/sau iesiri R motoarele nu se vor migca.

la robot.
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speed (0-100) )

a i rotation direction{®=1}
4. Transformi botul bionic intr-un o

robot ce eviia obstacole. mator channel

speed (8-100) )

rotation directionl@-=1) 'n
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Pagii completi de asamblare gi codare pot fi gasiti online.

(63) MeRGE MA| LT i\

1 Creati o modalitate de a livra articolele pe banda.

2. Productia moderna se bazeaza pe multe
aplicatii robotizate. Modelati unul dintre
procesele de fabricatie ale unui produg pe care
il utilizati in viata de zi cu zi.

Cand acest program este rulat, banda transportoare se
migca, Pe masura ce plaga'ji articole pe banda
transportoare, SENSORUL ULTRASONIC numara articolele care
trec, iar dupa ce au trecut trei articole, caruciorul muta
automat articolele in urmétoarea zona a liniei de productie.

*Acest program e bazeaza
pe trei variabile: .ON/OFF",
.Count” gi ,Distance”.

motor chormel B =

speed (8-108) (ED)

Pozitia caruciorului este controlata

rotation directione-1) @) de motorul B. Deoarece pozitia ¢a se
= poate migca ugor atunci cand
praise. () alimentarea este pornitd, acest bit
e de cod corecteaza pozitia
: caruciorului.
speed (0-100) ()
rototion direction{B-1}) n
mn Button A prested
gt [(LIFF =+ To ﬂ
Cand butonul B este apdeat,

codul va rula o functie de
resetare care reia programul,
Codul .la pornire” va rula din
nou, iar motorul ge va opri.

Datele sunt trimize de senzorul cu

trig pin Pl4 =

PROIECT 19
aCOoP CONTINUT ONLINE

Pot programa o [=
functionare din '
fabrica.

---erialul permite micro:bitului
=== ¢d trimitd date catre un

- computer extern,
1 ¥ ONTOFF = - W n

mobor chomnel A =

speed (0-100) ()
rotation direction(B-1) ﬂ
fistance = 2 = n and = Pistonce = H ¥ u then
- o ) R SENSORUL ULTRASONIC detecteaza un articol.

- n ongd = Mistonie + & ¥ ﬂ then {_;,I

SR ¢ B |lterior, dacd SENSORUL ULTRASONIC nu
detecteaza un element, Verificare” ecte cetat

Sl cin nou la 0, iar Numar® creste cu 4. (Senzorul
w0 - J  Oetecteaza prezenta urmata de absenta.)

alee if [t »  F & n' then 'E.l

motor channel A =

speed (0-100) )

retotion directioni-1) n

povte () EED
moytor chanrel B =
weed (-100) §D)

retotion direction{ib-1) u-

----- Cand ,ON/OFF" este setat la 1,
motorul A este activat i banda
trangportoare ge migca.

glze if hich =

- (data ce Mumaratoarea” ajunge la 3,
centura se opregte. Motorul B este activat
pentru a livra caruclorul la o altd statie.
Apoi  Numdr™ este setat din nou la 0.
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i ESTE IMPORTANT
St A Sk LASATI CEVA
e QPATIU INTRE
e ARTICOLE, ALTFEL,
s SENSORUL

s o ULTRASONIC S-AR
A = PUTEA NU LE

e ) €D DETECTEZE CA
O OBIECTE SEPARATE.

rotation @rectionB=1) n'
iEt BNt * B n
]

ele (=l

mOtoF chormel A =
. +=Dacd .ON/OFF" nu este getat
tooud (u-180) @ la 1, ambele motoare vor fi

rokokion directioniB=17% [
: oprite.

motor Ccharne |

ultrasunete la fiecare 50 de milisecunde,
reducand probabilitatea de a trimite
informatil incorecte deepre distanta.

speed (0-100) ()

echa pin PLS =

rotation direction(e-1) I

unit om =
]




PROIECTUL 14
CONTINUT ONLINE

Pot programas.
un brat robotic
cu 3 programe.,




Aceaszta parte ar trebui =3
se imbine cu viermil,
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Bratul robotizat este capabil sa se miste in sus si in jos, sa se
roteasca si sa isi deschida si sa inchida gheara. Cand SENSORUL
ULTRASONIC detecteaza Tncarcdtura in pozitie Tn fata ei, o poate
ridica automat si o poate muta Tn alta locatie.

CUTIA DE VITESE PLANETARA 50X
B antreneaza angrenajul, miscand
bratul Tn sus:si in jos.

_SERVOMOTORUL 180° (METAL GEAR]
. deschide si inchide gheara.

SENSORUL ULTRASONIC
recunoaste obiectele din fata
bratului, care initiaza un
program automat.

TRANSMISIA PLANETARA 50X roteste
angrenajul roz de 20T in jurul
angrenajului mare galben de 80T,
permitand bratului sa se roteasca.



Programul de brai robotizat foloseste trei variabile:

.ON/OFF", unde 1 indica pornit si 0 indica oprit, .,Stare”, care

indica daca incarcatura este in pozitia corecta in fata
SENSORULUI ULTRASONMIC si .Distanta”, care stocheaza
distanta detectata de SENSORUL ULTRASONIC.

on start
set OMNOFF = to B
servo write pin P8~ to o
repeat 'ﬂ times

B TIN5 o

clear screen

on logo touched =

ot DMNOFEE =  #0 o

motor chamnel & =

soeed [B=108) @

rotation & rection{B=1% “
SR - -

sotor charmel B+

speed (=180 ) u
ion dirsction(d-1) n

poirtE s )

BOTOE i

speed (0-100) )

EOE oty on d-.r-en::l-nnl__ﬂ-]] o
pouse (ma]) Bkl R

eotor chomnmel § -

speed (0-100) ()

rotation directiond-1) o

pause (=) (Cod

Actiune pentru clip

1. Bratul coboard, se opreste
2. Gheara se inchide

3. Ridica bratul, se opreste

proces de liune.

oratul robotizat.

aste gata de ulilizare,

QTR Botate Action Qi

motor chonnel A =

spead (0-=1060) m

rototion dlrection{d-1) n

motor channal A =

speed (8-100) D)

rotation directlon{i=1) u

motor channel A =

speed (-100)

rotation direction(®-1) )

Activng de ratalie:

1. Bratul se roteste in sens invers
2. Bratul incetineste

3. Bratul se opreste

Braful robotizat isi incepe initializarea

Ecranul LED afiseara o scurld
animalie care arata cum se misca

Céand se atinge sigla micro:bit,
JON/OFF® este satat 1a 1, iar bratul

function (R ld At el (~
motor Cchannel B+
ipeed (0-1007% ﬂ'
paotation JrectionlB-1) n
SRR -
motor chanral B ™

e 0= 108 o
Fotat {on directionl@-11 n

patE o m

et

motor chanmel B =

speed (0-100) )

retatiem @l rect ol B=1 0 ﬂ

sotor chaomal B =
wpesd (D-1007) n

ratation directionii-1) n

Actiune inferioara:

1. Bratul coboara, se opreste
2. Gheara sa deschide

3. Kidica bratul, se opreste

showw Leds

nhow |eds

AT mal ol Heturn Action l-il

motor chormel & =

speed (B=180) m

rotation directicnB=1% o
pouse

mytor
peed

rotation direction{i-1) “

pause (ns)

motor chanmal A =

speed (2-100) ()
rotation directloniB=1) ﬂ

Actiune de returnare:
1. Bratul se roteste in
Sens invers

2. Bratul incetineste
3. Bratul se opreste




UL R Ll e iytonu) A ridica bratul, on button B = pressed Butonul B coboara

bratul.
motor chonnel B = motor channel B ~
speed (0-100) () speed (0~100) ()
rotation direction{@-1) ° rototion direction(@-1) o
pause [ms) pouse (ms) R
motor channel B = motor chonnel B8 =
speed (0-109) a speed (0-109) G
rotation direction(@-1) ﬂ rotation direction(@-1) a
function ©) Aceastd functie filtreaza orice citiri de la SENSORUL ULTRASONIC care
T s eunt prea aproape cau prea departe. Daca distanta detectats ecte
Loiipr intre 2 ¢i 10 cm, ,Stare” va fi setat |a 1, semnalénd c@ incércatura se
it oo afla in pozitia corecta, iar bratul robotizat este gata de activare.
Rt £m *
DL Etance
BB SEOCUE * TO0 o
@
Acest bloc scurt este codul care reunecte totul. Functia Filtru

rli"'“"d'r"' |||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||

de semnal al ¢enzorului cu ultrasunete” este intotdeauna in
functiune. Dacd SENSORUL ULTRASONIC detecteaza incarcdtura in
fata ¢a, va rula celelalte patru functii in ordine: .Actiune de
clipare”, .Actiune de rotire”, .Actiune de jog™, .Actiune de
intoarcere”

call UMlkrasonic Sensor Signal Fileer

coall Clip Action

call Rotate Action
coll Lower Action

call Return ACtion
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