Robot BBC Micro:bit kodovani v PXT Editoru

Ze softwarového hlediska je robot dalkové ovladany. Sklada se z kddu béziciho na BBC
mikro:bit a aplikace nazvané micro:bit blue. Bé€zi na Androidech, smartphonech ¢i
tabletech. Oba pfistroje komunikuji pomoci specialnich zprav, které jsou pfenaseny
z aplikace pro chytré telefony na BBC mikro:bit pomoci technologie Bluetooth, cozZ je
technologie bezdratové komunikace. Aplikace odesila ruzné typy udalosti, z nichz kazdy
ma svUj vlastni kod v zavislosti na tlaCitku, které je na dotykové obrazovce gamepadu.
Aplikaci micro:bit blue si mizete stahnout z obchodu Google Play.

Ovladani

BBC mikro:bit je pomoci konektoru zapojen do Kitronik motor drive. Konektor je
rozdélen do nékolika samostatnych elektrickych pinl. Mikro:bit software mize kontrolovat,
zda ma pin vysokou elektrickou hodnotu nebo nizkou hodnotu (logickou 1 nebo logickou
0). Z digitalniho hlediska to mGzeme povazovat za zapnout nebo vypnout. Motory, které
fidi kola robota, miizeme pohybovat kazdym oddélené, coz vyuzivame pro pohyb
dopfedu, dozadu, do stran nebo k zastaveni. VSechny piny maji Cislo, které funguje jako
identifikator, kterym se na ného v programu mizeme odkazovat. Pro ovladani robota,
pouzivame piny 0, 8, 12 a 16. V nasledujici tabulce je uvedeno, jak se kazdy z nich da
pouzit v riznych kombinacich.
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Nyni pfejdéme k PXT editoru. Kliknéme pravym tlacitkem do plochy pro program a
zvolte ,Odstranit vSechny bloky“. Tim vymazeme veSkeré automaticky vytvorfené bloky.
BaliCek bluetooth neni k dispozici ve vychozim nastaveni, takze nasim prvnim ukolem je
baliCek pfidat. Existuje vice moznosti, jak bali¢ek pfidat. Jednou z nich je pfidani
pres bali¢ky, kde staci kliknout na ,+ RozSifeni“ a poté si vybrat bali¢ek. DalSi moznosti
jak pfidat bali¢ek je kliknuti do pravého horniho rohu na ozubené kolecko, dale ,RozSifeni®
a opét si vybereme pozadovany bali¢ek. V naSem konkrétnim pfipadé (pfidani balic¢ku



bluetooth) budeme upozornéni na nekompatibilitu balicku bluetooth s balickem radio.
Zvolenim moznosti ,Remove extension(s) and add bluetooth” nekompatibilni bali¢ek (ktery
jiz je v naSem programu — radio) smazeme a pfidame nami vybrany baliCek. Je obvyklé
zacit tim, Zze zobrazime informativni zpravu na nasi desku mikro:bit. V ramci zakladniho
baliCku, kliknéte na ,ukazat fetézec” bloku. Zménme jeho hodnotu na ,Robot". V pfipadé,
Ze aplikace smartphonu vyuziva Bluetooth pro vyménu dat s mikro:bitem, se s nim musi
nejprve sparovat. Kdyz je navazano nové spojeni, tak musime obnovit proménné tykajici
odpoji komunikaci. K tomu muze dojit, pokud je smartphone a micro:bit velmi daleko

od sebe nebo pokud jste opustitili micro:bit blue ovladaci aplikaci fadi¢e. Pokud bychom
tuto akci neudélali, robot by se i nadale pohyboval a my bychom nebyli schopni ho ovladat.

Kodovani S PXT

Pokud je sparovano bluetooth zafizeni se smartphonem a inicializovano proménnou
s nazvem ,drive“, mizeme pravé tuto proménnou vyuzit ke sledovani pohybu robota: 0 —
stoji, 1 — jede dopfedu, 2 — jede dozadu.

Kdyz se micro:bit blue aplikace odpoji od mikro:bitu, jak muzete vidét nize, piSeme
hodnotu nula na vSech kontrolnich pinech robota, takZe pokud je v pohybu, zastavi se.
Pfi pfipojeni ukazuje ,Pfipojeno“ a ,Odpojeno®, kdyz se odpoji.
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Coz znamena, Ze chceme pfijimat udalosti z aplikace pro chytré telefony a vytvofit
misto pro bloky, které budou reagovat na tyto udalosti a nastavené piny, které ovladaji
naseho robota. Pouzijeme blok ,pfi udalosti®, které jsou v bali¢ku ,,Ovladani®. Udalosti maji
dva dily; ID pfedstavujici typ udalosti, ktera nas zajima a hodnotu, cozZ je libovolné €islo
od 1 nahoru. 0 je zvlastni hodnota, coz znamena, Ze ,kazdy“ PXT ma preddefinované ID
udalosti s hodnotami, které miZzeme pouzit nebo si mizeme vytvofit viastni.
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ID udalosti MES_DPAD_CONTROLLER _ID je ID, kam jsou v8echny udalosti zaslané.
Aplikaci micro:bit blue uz mame stazenou. Mame jej indikovanou pfes specialni hodnotu
udalosti MICROBIT_EVT_ANY, kde chceme zvladnout vS8echny hodnoty z této skupiny
udalosti. Existuje 8 dotykovych tlaCitek ovladani, 4 v levém a 4 v pravém panelu.
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Budeme pouzivat pouze dvé tlaCitka z kazdého bloku. Pouzivame dvé z levého bloku
tlaCitek pro Fizeni doleva a doprava. Dale dvé tlacitka z pravého bloku pro jizdu vpfed a
vzad.

PXT ma proménné (ready-made) hodnoty pro nase tlacitka, které maiji rizné hodnoty
udalosti pro indikaci, ze bylo stisknuto tlacitko (DOWN) nebo uvede, ze jsme nestikli /
sundali prst z tlaCitka (UP).

Hodnoty jsou nasledujici

MES DPAD BUTTON_1 DOWN | = | prava strana, horni tlacitko, stisknuto
MES _DPAD_BUTTON_1_UP = | prava strana, horni tla€itko, nestisknuto
MES DPAD_BUTTON_2 DOWN | = | prava strana, tlaCitko dole, stisknuto
MES _DPAD_BUTTON_2 UP = | prava strana, tlaCitko dole, nestisknuto
MES DPAD _BUTTON_C DOWN | = | leva strana, levé tlacitko, stisknuto
MES_DPAD _BUTTON_C_UP = | leva strana, levé tlacitko, nestisknuto
MES DPAD BUTTON_D DOWN | = | leva strana, pravé tlacitko, stisknuto
MES_DPAD_BUTTON_D_UP = |leva strana, prave tlacitko, nestisknuto




Nyni musime pfidat blok kédu kontrolujici typ udalosti, ktera byla pfijata. Jinymi slovy
kontroluje, ktera tlaCitka byla stisknuta na mikro:bit blue aplikaci. Dale rozhodneme, jaké
hodnoty by kazdy kontrolni pin mél mit, aby se pohon toCil ve sméru, ktery je urCen. Také
zkontrolujeme, pfipadné aktualizujeme, proménnou drive, ktera nam fika, jakym smérem
se motor toCi. To vSe je provedeno ve dvou blocich. Podivejme se na kazdy z nich.

pri udalostiz MES_DPAD_CONTROLLER_IDw s hodnotou MICROBIT_EVT_ANYw
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NasSe bloky jsou umistény uvnitf blok( udalosti, protoZze chceme zpracovavat jen akce,
které dostaneme pres bluetooth. Prvni blok na testy hodnoty udalosti
MES_DPAD_BUTTON_1_DOWN v jednoduché angli¢tiné fika:

,Pokud uzivatel smartphonu stiskl horni tlacitko na pravé strané gamepadu, pak hodnota
proménnych pin12 a pin16 bude nastavena na 1. Kdyz takto nastavime piny a proménnou
drive nastavime na 1, tak se robot rozjede dopredu.

V pfipadé, Ze uZivatel nema stisknuto horni tlaitko na pravé strané, prejdeme na dalSi
blok, ktery testuje hodnotu udalosti MES_DPAD_BUTTON_2 DOWN. Tento kod fika:
,Pokud ma uzivatel smartphone stisknuto tlacitko dolt na pravé strané gamepadu, pak
hodnota proménnych pin0 a pin8 bude nastavena na 1. Kdyz takto nastavime piny a
proménnou drive nastavime na 2, tak se robot rozjede dozadu.

Pokud neni ani jedno z téchto tlagitek stisknuté (horni pravé nebo dolni pravé), tak
prejdeme na tfeti blok. V ném budou hodnoty proménnych pin0, pin8, pin12, pin16 a
drive nastaveny na 0. S takto nastavenymi proménnymi se robot zastavi.



Nasledujici blok rozhoduje, jakym smérem robot musi cestovat v pfipadé, zZe uZivatel
stiskl jedno ze dvou tlacitek na pravém panelu. Tento blok se zabyva kontrolou, ktera
tlacitka na levé strané podloZky jsou stisknuta a pfifazuje proménnym hodnoty.
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Prvni blok testuje proménnou drive. Pokud ma hodnotu vétsi nez 0, tak se robot
pohybuje. Ve ostatni se vyhodnocuje pouze pokud je robot v pohybu (dopfedu nebo
dozadu). PFisti dva ,bloky testuji hodnoty udalosti MES_DPAD_BUTTON_C_DOWN a
MES_DPAD_BUTTON_D_DOWN. Testuji, jestli uzivatel stiskl levou nebo pravou klavesu
na levé klavesnici gamepadu.

V kazdém pripadé se kontroluje smér jizdy, pfi€emz hodnota 1 v proménné drive
znamena, Ze robot jede dopredu, jinak jede dozadu. Nasledné se nastavi pinové
proménné tak, Ze jedno z koleCek robota bude pokraovat v ota€eni a druhé se bude tocit
v protisméru, aby se robot efektivné otocil doleva nebo doprava smérem dopredu Ci
dozadu.

Zaveérecné testy pro jedno ze dvou tlaCitek na levém gamepadu jsou nezbytné nutné.
V tomto pfipadé nastavi piny tak, aby robot zastavil otaceni pohont v jedné pfimce, a to
bud dopfedu nebo dozadu v zavislosti na hodnoté proménné drive. Timto jsme zpracovali
udalost, ktera pfisla na micro:bit pfes bluetooth a nastavila proménné pro kazdy z pina,
ktere fidi naseho robota.

Dosud jsme nezménili samotné piny. TudiZ naSe posledni prace je udélat nasleduijici:
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