KeMTeK

KOPING

Micro:bit och servomotorer

Servomotorer som beskrivs har ar sa kallade micro servos och har beteckningarna:

FS90 FS90R

En servomotor har tre kablar. En brun som kopplas till GND, en réd som ar for
stromforsorjning (3-5volt) och en orange som ar signalkabeln. Servomotorer anvands i
manga olika sammanhang dar en kontrollerad rorelse behovs. Inuti holjet finns en liten
motor, en vaxelldda, en potentiometer och en styrkrets.
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En vanlig servomotor (har FS90) kan rotera 180 grader. Om den anvands till en robotarm
och utgangslaget ar 0 grader (hangande nedat) sa kan armen bara flytta sig upp 180
grader och tillbaka till utgangslaget.

&= =D &= =D

En servomotor har en mycket exakt lagesaterkoppling, det vill sdga motorn kan beratta
for ett dverordnande styrsystem exakt hur manga grader motoraxeln roterat.

Koppla servo FS90 till micro:bit med kopplingskablar och krokodilklammor. For att skydda
micro:bit sa rekommenderas att en extern kraftkalla anvands for att driva servon och
endast signalkabeln (den orangea) och GND kopplas direkt till micro:bit.

Brun kabel fran servon till GND pa en separat batterikalla och till GND pa micro:bit, rod
till plus( 3V) pa separata batterikallan och orange till pin 0 pa micro:bit. Micro:bit
behéver dven den vanliga 3V kraftkdllan inkopplad (syns ej pa bild). Viktigt hér dr att
hdlla iséir alla kablar sG att ingen kortslutning sker. FOr att prova kod med servomotorer
gar det ocksa bra att anvanda simulatorn i editorn. Senare visas en produkt som
underlattar att arbeta med servomotorer, en Servo:lite board (se sida 4).
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on button A+«B + pressed

servo write pin PO - tﬂ@ servo write pin P8 » tne

on button B » pressed

servoe write pin P8+ to @

Blocken servo write finns i blockgruppen Pins

Koden gor att servomotor roterar till 180 grader nar knapp A trycks in, tillbaka till
utgangslaget nar knapp B trycks in och till ett mellanldage nar knapp A+B trycks in.

Hur servomotor FS90R (continuous rotation servo) fungerar.

Den andra servomotorn, som tas upp har, har andra egenskaper. Den kan rotera helt
runt, kontinuerligt. Den fungerar alltsa mer som en vanlig motor och roterar framat och
bakat beroende av signal in.

Satter man signalen, till den, till vardet 0 gar den pa max-hastighet at ett hall, 180 max at
andra hallet. Vardet 90 gor att servon inte ror sig (stopp). Vardena mellan ar stegvis
minskad /6kad hastighet

Full fart Langsammare Langsammare Full fart
f— dm—m—mm—m—— S ——me——— | 2 —l
|
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) 90 180

Det ar inte nagon storre precision pa de har micro-servomotorerna. Ibland ger inte vardet
90 ett stopp men det gar att justera (till viss grans) genom att anvanda trimskruven pa
motorns undersida.

For att testa om servon stannar vid ratt varde kan denna kod anvandas.

servo write pin PO » tﬂ@

| koden anvands pin 0. Om servomotor ar kopplad till Servo:lite board ska pin 1
respektive pin 2 anvandas beroende av vilken av pinnarna servomotorn kopplats till. Om
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servon roterar vid vardet 90, skruva lite pa trimskruven pa undersidan av servon sa att

motorn stannar.

Servo:lite board

Ett enklare satt att koppla micro:bit och servo ar att koppla med ett Servo:lite board.

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

Till en Servo:lite board kan tva servomotorer kopplas. Servomotor kopplas pa de pinnar
som finns pa baksidan av boarden. Brun kabel pa 6versta pinnen. Servomotorer kopplade
till Servo:lite board ar kopplade till pin 1 (hoger sida, sett fran sidan dar batterier sitter)
och pin 2 (vanster sida).

Pa boarden finns ocksa fem programmerbara neopixlar. En neopixel dr en
programmerbar RGB Led. Neopixlarna ar kopplade till pin 0.

Koppla en FS9O0R till Servo:lite.

Testa kod pa en servomotor och se hur den fungerar. Lagg in pauser i programmet sa att
varje hastighet pagar viss tid.
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on button A » pressed

servo write pin P1 -

pause (ms)

servo write pin P1 =

pause (ms)

servo write pin P1 -

pause (ms)

servo write pin P1 =

pause (ms)

on button B = pressed

servo write pin Pl »

e e

servo write pin Pl +

s (e

2000 -

2008 -
servo write pin Pl -
2000 w pause (ms) QiR

servo write pin P11 =

2808 -

Micro:bit och Servo:lite board

For att programmera neopixel raddan pa servo:lite behovs fler kodblock importeras:

| menyn for blocken, scrolla ner och valj Advanced och klicka sen pa Extensions:

I @ Extensions

Klicka pa bilden av neopixel.

neopixel

neopixel

A Neo-Pixel package for pxt-
microbit

Nu finns denna I Neopixel bland valbara block
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Lamporna pa Servo:lite &r numrerade som pa bilden nedan. Forsta lampan ar lampa 0.

Skapa koden:

set strip v to NeoPixel at pin P8 v Hi‘l:llolfdsas RGB (GRB format)

Den koden betyder att pin 0 ar kopplad till 5 led vilka kan variera i farg enligt RGB (rod,
gron, bld) format. Koden behover finnas med om pixelraddan ska anvandas.

Kod nedan gor att alla lampor lyser rott nar knapp A trycks in. Nar knapp B trycks pa
kommer forsta lampan att andra farg till gront. Kodblocken i B finns under more

on button A~ pressed

strip » show color red «

on button B » pressed

strip = setpimlcnlu‘atotn green v

Blocket show sander andringar till pixelraddan.
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Kod for att scrolla farger over pixel raddan

set stripv to Meopixel at pin pov with () leds as re (RB format) ~

strip + rotate pixels by o

strip » show

pause (ms) RR:R

For varje LED kan farg bestammas individuellt genom att ange vilken position som det
galler.

set strip» to NeoPixel at pin Po = uitnoledsas RGB (GRB format) =

on button A » pressed

strip + set pixel color at o to Iindigo -

strip + set pixel color at o to purple =
strip » set pixel color at o to orange -

strip » show
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Servomotorer kopplade till Servo:lite.

Material som behovs: Tva servo FS90R, tva hjul, Servo:lite board och micro:bit.
Anvand det 3D printade chassit for att bygga en robot (inga fastelement behdvs).
En kod for att kora roboten.

| 6vergangar mellan att motor gar at ett hall och sen ska ga at andra hallet sa fungerar
det battre om ett litet stopp laggs in. Om roboten drar at nagot hall beror det nog pa att
de har motorerna inte ar speciellt precisa. Kompensera i koden sa att roboten kor pa
onskat satt.

on button A v pressed

oo Servo write pia Pl »
servo weite pia P2 v
e
serve write pia Pl »
servo weite pia P2 »
s o
servo write pia Pi v
servo write pla P2 =
e o
sarvo write pian Pl »
servo welite pin P2 »

e ) DD

servo weite pia M v

servo write pia P2 *

e ) CD

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

| det har projektet ska en micro:bit anvandas som remote for att styra en robot vilken ar
byggd med en micro:bit som ar kopplad till tva servomotorer (FS90R) och en servo:lite
board. Nar micro:bit for remote vickas sa att accelerationen antar negativa varden ska
roboten koéra bakat. Nar accelerationen antar positiva varden ska robot koras framat.
Hastighet pa roboten ska variera beroende av storlek pa accelerationsvarden.

Accelerationen pa micro:bit antar varden mellan -
1023 till 1023.

show mumber acceleration (mg) x -
Nar den har koden anvands sa ser man pa led-
displayen vilka varden som galler for lutning i x-led

0 1023

De servomotorer som anvands ar kontinuerligt roterande och roterar enligt bild nedan.

Full fart Langsammare Langsammare Full fart
p— mmmmm—-— 2 .- - > —

0 90 30

Det accerelationsvarde som fas vid vinkling av micro:bit maste omvandlas sa att de
stammer med de varden som ska anges for servomotorerna. For att kora full fart bakat
maste -1023 omvandlas till 0. Ingen acceleration ar 0 pa micro:bit men 90 for
servomotorerna. Full fart framat ar 1023 pa micro:bit men 180 for servomotorerna.

Har kan en riktning i taget omvandlas. Det behovs en formel for att fa -1023 att bli 0 och
0 att bli 90.

Anta en tallinje for servomotorerna. 0 90.
Antal hela steg pa den ar 90 st

En tallinje for accelerationen -1023 0
Antal hela steg for den ar 1023
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For att fa samma antal steg kan 1023 delas med nagot. Om 1023 delas med 90 fas en
kvot. Kvoten talar om hur manga ganger storre 1023 ar jamfort med 90.

Kvoten ar 11,366666. Eftersom micro:bit inte anvander decimaltal anvands avrundat
heltal, 11.
| programmet skapas en variabel med namnet kvot och vardet 11.

Att anvénda programmeringen fér att testa dr véldigt bra. Kod
kan dndras odindligt mdnga gdnger och resultatet ér synligt hela
set Kwot * +to o tiden.

Eftersom den beraknings som gjorts ar for varden for
acceleration pa mellan 0 och -1023 sa skapar vi ett block som
sker bara nar vardet ar under O.

Har star nu att for alltid, OM accelerationen ar
mindre an eller lika med 0 da ska det som satts
in i blocket (vid then) koras.

acceleration (mg) x -

Dar vill vi att speed pa motorerna ska fa vardet
av acceleration delat med 11.

Skapa en variabel med namnet speed och
satt den till acceleration delat med kvot
(vilken har vardet 11). For att kunna testa
programmet och se varden sa anvands
show number speed, och en pause for att
if inte en odndlig radda med nummer ska
scrolla over displayen.

Dags att testa och titta pa simulatorn i
programmet vilka varden som speed antar
nar micro:bit vinklas.

set Kwot + +to o

show mumber speed v

T — @ igenme e NP microzbit vinklas till vénster far vi vardet -93 For

_____________

i att berdakna hur -93 ska bli 0 anvands en ekvation

) 9 180

-93+x=0

Loser vi ekvationerna ser vi att x = 93. Vi behover lagga till 93 i algoritmen for att ratt
varden ska ges for max hastighet bakat.
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Ett math block anvands for att lagga till 93. Math blocket laggs underst. | den forsta rutan
laggs (acceleration + kvot) och efter + laggs 93 in

acceleration (mg) x - Lw o then

set speed v to acceleration (mg) x + B

show number speed

pause (ms) QEtlERES

®

Nu ska koden for acceleration 6éver 0 omvandlas. Ett if-block till skapas. Det gar att
kopiera hela det if-block (med innehall) som finns i koden genom att hogerklicka pa det
och valja duplicate. Har ska det sta OM accelerationen ar storre an 0 ska 87 adderas till
(acceleration + kvot).

Testa koden pa simulatorn
sa att vardet 180 ges nar
micro:bit vinklas helt at
hoger

acceleration (mg) x = £w o

set speed *+ to acceleration (mg) x -

show number speed »

pause (ms) (ELERS

®

if acceleration (mg) x w »w o

set speed * to acceleration (mg) x -

show number speed »

pause (ms) (ELERS

®
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Koden som har skapats ska anvandas pa den micro:bit som ska vara remotekontroll. For
att den ska sanda till annan micro:bit behdver den kopplas till en radiogrupp Ett block for
det laggs i startblocket

Har ar radiogrupp 55 vald. Vilket varde som helst mellan 0 och 255 gar att valja.

Koden i sin helhet
Pause har tagits bort for att fa en snabbare respons pa nar micro:bit vickas.

Vardet for variabeln speed ar det som ska sandas till roboten Lagg in de blocken och sand
koden till en micro:bit.

forever
on start

radio set group e if acceleration (mg) x
e ) o set speed v to acceleration (mg) x ¥

radio send number speed =

if acceleration (mg) x =

set speed v to acceleration (mg) x ¥

radio send number speed =

®
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Kod for micro:bit pa roboten

FOr micro:bit pa roboten maste samma radiokanal valjas. Da det ar nummer som sands
mellan de tva micro:bitsen sa anvands blocket on radio received receivedNumber (pa
radio mottaget mottagetNummer) och dar satter vi in att de vardena ska sandas till pin
P1 och pin P2 vilka ar kopplade till servomotorerna. Variabel receivedNumber anvands for
varde att sanda till motorerna. Da motorerna ar monterade pa sidan av roboten behdver
de snurra at olika hall for att roboten ska rora sig framat respektive bakat. En av
motorerna (den kopplad till pin P2) ska alltsa fa vardet 180 nar 0 sands och 0 nar 180
sands

Lagg till ett math block i koden som gor det.

Fardig kod fér micro:bit pa roboten

on start

radiusetgrn.pe

on radio received receivediumber -

servo write pin Pl = tn - receivednumber

servo write pin P2 » 0 receivediumber «

Detta ar en "grundkod” som gar att forbattra pa massa satt.
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