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Micro:bit och servomotorer 

Servomotorer som beskrivs här är så kallade micro servos och har beteckningarna: 

FS90    FS90R 

   
En servomotor har tre kablar. En brun som kopplas till GND, en röd som är för 
strömförsörjning (3-5volt) och en orange som är signalkabeln. Servomotorer används i 
många olika sammanhang där en kontrollerad rörelse behövs. Inuti höljet finns en liten 
motor, en växellåda, en potentiometer och en styrkrets. 
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En vanlig servomotor (här FS90) kan rotera 180 grader. Om den används till en robotarm 
och utgångsläget är 0 grader (hängande nedåt) så kan armen bara flytta sig upp 180 
grader och tillbaka till utgångsläget. 

   

En servomotor har en mycket exakt lägesåterkoppling, det vill säga motorn kan berätta 
för ett överordnande styrsystem exakt hur många grader motoraxeln roterat. 

 

Koppla servo FS90 till micro:bit med kopplingskablar och krokodilklämmor. För att skydda 
micro:bit så rekommenderas att en extern kraftkälla används för att driva servon och 
endast signalkabeln (den orangea) och GND kopplas direkt till micro:bit. 

 

Brun kabel från servon till GND på en separat batterikälla och till GND på micro:bit, röd 
till plus( 3V) på separata batterikällan och orange till pin 0 på micro:bit. Micro:bit 
behöver även den vanliga 3V kraftkällan inkopplad (syns ej på bild). Viktigt här är att 
hålla isär alla kablar så att ingen kortslutning sker. För att prova kod med servomotorer 
går det också bra att använda simulatorn i editorn. Senare visas en produkt som 
underlättar att arbeta med servomotorer, en Servo:lite board (se sida 4). 
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Blocken servo write finns i blockgruppen             

Koden gör att servomotor roterar till 180 grader när knapp A trycks in, tillbaka till 
utgångsläget när knapp B trycks in och till ett mellanläge när knapp A+B trycks in. 

 

Hur servomotor FS90R (continuous rotation servo) fungerar. 

Den andra servomotorn, som tas upp här, har andra egenskaper. Den kan rotera helt 
runt, kontinuerligt. Den fungerar alltså mer som en vanlig motor och roterar framåt och 
bakåt beroende av signal in. 

Sätter man signalen, till den, till värdet 0 går den på max-hastighet åt ett håll, 180 max åt 
andra hållet. Värdet 90 gör att servon inte rör sig (stopp). Värdena mellan är stegvis 
minskad /ökad hastighet 

 

Det är inte någon större precision på de här micro-servomotorerna. Ibland ger inte värdet 
90 ett stopp men det går att justera (till viss gräns) genom att använda trimskruven på 
motorns undersida. 

För att testa om servon stannar vid rätt värde kan denna kod användas. 

 

I koden används pin 0. Om servomotor är kopplad till Servo:lite board ska pin 1 
respektive pin 2 användas beroende av vilken av pinnarna servomotorn kopplats till. Om 
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servon roterar vid värdet 90, skruva lite på trimskruven på undersidan av servon så att 
motorn stannar. 

 

Servo:lite board 

Ett enklare sätt att koppla micro:bit och servo är att koppla med ett Servo:lite board. 

 

Micro:bit och Servo:lite skruvas ihop enligt bilden ovan. 

Till en Servo:lite board kan två servomotorer kopplas. Servomotor kopplas på de pinnar 
som finns på baksidan av boarden. Brun kabel på översta pinnen. Servomotorer kopplade 
till Servo:lite board är kopplade till pin 1 (höger sida, sett från sidan där batterier sitter) 
och pin 2 (vänster sida). 

På boarden finns också fem programmerbara neopixlar. En neopixel är en 
programmerbar RGB Led. Neopixlarna är kopplade till pin 0. 

Koppla en FS90R till Servo:lite. 

Testa kod på en servomotor och se hur den fungerar. Lägg in pauser i programmet så att 
varje hastighet pågår viss tid. 
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Micro:bit och Servo:lite board 

För att programmera neopixel raddan på servo:lite behövs fler kodblock importeras: 

I menyn för blocken, scrolla ner och välj Advanced och klicka sen på Extensions: 

 

Klicka på bilden av neopixel. 

 

Nu finns denna bland valbara block 
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Lamporna på Servo:lite är numrerade som på bilden nedan. Första lampan är lampa 0.  

 

 

Skapa koden: 

 

Den koden betyder att pin 0 är kopplad till 5 led vilka kan variera i färg enligt RGB (röd, 
grön, blå) format. Koden behöver finnas med om pixelraddan ska användas. 

 

Kod nedan gör att alla lampor lyser rött när knapp A trycks in. När knapp B trycks på 
kommer första lampan att ändra färg till grönt. Kodblocken i B finns under more 

 

Blocket show sänder ändringar till pixelraddan. 
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Kod för att scrolla färger över pixel raddan  

 

För varje LED kan färg bestämmas individuellt genom att ange vilken position som det 
gäller.  
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Servomotorer kopplade till Servo:lite. 

Material som behövs: Två servo FS90R, två hjul, Servo:lite board och micro:bit. 

Använd det 3D printade chassit för att bygga en robot (inga fästelement behövs).  

En kod för att köra roboten.  

I övergångar mellan att motor går åt ett håll och sen ska gå åt andra hållet så fungerar 
det bättre om ett litet stopp läggs in. Om roboten drar åt något håll beror det nog på att 
de här motorerna inte är speciellt precisa. Kompensera i koden så att roboten kör på 
önskat sätt. 

 

Skapa kod för neopixlar och motorer 
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Styra robot med annan micro:bit och acceleration 

I det här projektet ska en micro:bit användas som remote för att styra en robot vilken är 
byggd med en micro:bit som är kopplad till två servomotorer (FS90R) och en servo:lite 
board. När micro:bit för remote vickas så att accelerationen antar negativa värden ska 
roboten köra bakåt. När accelerationen antar positiva värden ska robot köras framåt. 
Hastighet på roboten ska variera beroende av storlek på accelerationsvärden. 

Accelerationen på micro:bit antar värden mellan -
1023 till 1023. 
 
När den här koden används så ser man på led-
displayen vilka värden som gäller för lutning i x-led 

 

-1023       0   1023 

       

 

De servomotorer som används är kontinuerligt roterande och roterar enligt bild nedan.  

 

Det accerelationsvärde som fås vid vinkling av micro:bit måste omvandlas så att de 
stämmer med de värden som ska anges för servomotorerna. För att köra full fart bakåt 
måste -1023 omvandlas till 0. Ingen acceleration är 0 på micro:bit men 90 för 
servomotorerna. Full fart framåt är 1023 på micro:bit men 180 för servomotorerna. 

Här kan en riktning i taget omvandlas. Det behövs en formel för att få -1023 att bli 0 och 
0 att bli 90.  
Anta en tallinje för servomotorerna. 0    90. 
Antal hela steg på den är 90 st 

En tallinje för accelerationen     -1023    0 
Antal hela steg för den är 1023 
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För att få samma antal steg kan 1023 delas med något. Om 1023 delas med 90 fås en 
kvot. Kvoten talar om hur många gånger större 1023 är jämfört med 90. 

Kvoten är 11,366666. Eftersom micro:bit inte använder decimaltal används avrundat 
heltal, 11. 
I programmet skapas en variabel med namnet kvot och värdet 11.  

Att använda programmeringen för att testa är väldigt bra. Kod 
kan ändras oändligt många gånger och resultatet är synligt hela 
tiden. 

Eftersom den beräknings som gjorts är för värden för 
acceleration på mellan 0 och -1023 så skapar vi ett block som 

sker bara när värdet är under 0.  

Här står nu att för alltid, OM accelerationen är 
mindre än eller lika med 0 då ska det som sätts 
in i blocket (vid then) köras. 

Där vill vi att speed på motorerna ska få värdet 
av acceleration delat med 11. 

Skapa en variabel med namnet speed och 
sätt den till acceleration delat med kvot 
(vilken har värdet 11). För att kunna testa 
programmet och se värden så används 
show number speed, och en pause för att 
inte en oändlig radda med nummer ska 
scrolla över displayen.  
Dags att testa och titta på simulatorn i 
programmet vilka värden som speed antar 
när micro:bit vinklas. 

 

 

När micro:bit vinklas till vänster får vi värdet -93 För 
att beräkna hur  -93 ska bli 0 används en ekvation  

-93 + x = 0 

Löser vi ekvationerna ser vi att x = 93. Vi behöver lägga till 93 i algoritmen för att rätt 
värden ska ges för max hastighet bakåt.  

. 
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Ett math block används för att lägga till 93. Math blocket läggs underst. I den första rutan 
läggs (acceleration ÷ kvot) och efter +  läggs 93 in  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Nu ska koden för acceleration över 0 omvandlas. Ett if-block till skapas. Det går att 
kopiera hela det if-block (med innehåll) som finns i koden genom att högerklicka på det 
och välja duplicate. Här ska det stå OM accelerationen är större än 0 ska 87 adderas till 
(acceleration ÷ kvot). 

 

Testa koden på simulatorn 
så att värdet 180 ges när 
micro:bit vinklas helt åt 
höger  
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Koden som har skapats ska användas på den micro:bit som ska vara remotekontroll. För 
att den ska sända till annan micro:bit behöver den kopplas till en radiogrupp Ett block för 
det läggs i startblocket 

 

Här är radiogrupp 55 vald. Vilket värde som helst mellan 0 och 255 går att välja. 

 

Koden i sin helhet 

Pause har tagits bort för att få en snabbare respons på när micro:bit vickas. 

Värdet för variabeln speed är det som ska sändas till roboten Lägg in de blocken och sänd 
koden till en micro:bit. 
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Kod för micro:bit på roboten 

För micro:bit på roboten måste samma radiokanal väljas. Då det är nummer som sänds 
mellan de två micro:bitsen så används blocket on radio received receivedNumber (på 
radio mottaget mottagetNummer) och där sätter vi in att de värdena ska sändas till pin 
P1 och pin P2 vilka är kopplade till servomotorerna. Variabel receivedNumber används för 
värde att sända till motorerna. Då motorerna är monterade på sidan av roboten behöver 
de snurra åt olika håll för att roboten ska röra sig framåt respektive bakåt. En av 
motorerna (den kopplad till pin P2) ska alltså få värdet 180 när 0 sänds och 0 när 180 
sänds  
Lägg till ett math block i koden som gör det.  

 

Färdig kod för micro:bit på roboten 

 

 

Detta är en ”grundkod” som går att förbättra på massa sätt. 

  


