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(Science Technology Engineering Mathematics) ONDERWIJS

MET DE MICRO:BIT.

De Maqueen is een uitgebreide robotauto. Hij kan geheel
zelfstandig rijden, objecten detecteren en vermijden of

automatisch over een
luidspreker, 4 RGB neopixel led

liin rijden. Ook heeft hij een

s en een IR- ontvanger

Kijk wat jij kunt programmeren!

De Maqueen is een super leuke
programmeerbare robot. Je kunt
op internet vele leuke voorbeelden
vinden. De Maqueen wordt
bestuurd door een Micro:bit. Deze

microcontroller kun je
programmeren met makecode
(makecode.microbit.org). De

robotauto is klein en erg flexibel.
Je kunt de motoren laten doen wat
jij wilt (door bijvoorbeeld een
micro:bit gamepad te koppelen) of
automatisch over een lijn te laten
rijden. Ook heeft hij een ultrasone
sensor om objecten te detecteren.

Daarnaast heeft de Maqueen 4
RBG Neopixel leds, gericht op
de grond om echt coole
effecten te maken. De twee
rode LEDS aan de voorkant
kun je gebruiken om richting
aan te geven. Er zit een
luidspreker op die je melodién
kunt laten spelen. Andere leuke
sensoren zijn een lichtsensor
(de auto gaat alleen rijden als
er licht is) en een IR ontvanger.
Daarmee kunt je met elke
afstandbediening de Maqueen
besturen.

Joystick - gamepad

Maak het project nog leuker door de Maqueen robotauto aan te sturen met

: een joystick die je ook zelf programmeert. Alle toetsen van deze joystick of
. R & gamepad kun je in de micro:bit gebruiken. Maar denk ook aan het kantel-
N sensoren van de micro:bit. Als je dan de gamepad naar rechts draait, slaat
- O, A £ de Maqueen ook rechts af. Oneindeloos veel mogelijkheden dus, die je stap
\“’\‘1" : voor stap kunt ontdekken en je project verder kunt uitbouwen. Ook heel leuk

)8

om met een groepje aan te werken, waarbij iedereen een ander onderdeel
voor zijn rekening neemt.



Inhoud

1Y Yo (O =Y=Y e =T o (U] =Y o PSSR 3
Maqueen uitbreiding INSTAIEIEN ... 3
De Maqueen programmeEerbIOKIES. ... ... 4
AN 0 (= S 6

V40T 5 o 7T o = o PSP 7
DireCte MOTOr CONTIOL ... .ttt e e e ettt e e e e e e e e eeannn e e e as 7
RGB NEOPIXEI LEDS ... ..ottt e e e e e et e e e e e e e e e e e e s e e e e e eeeeeessnnnnaeeeeas 8
Rode LED lampen en de IUIASPIrEKEr ...... oot e e e e e eennas 9
Automatische afstandSAEIECHE ...........uu i nnnne 10
IR (infrarood) afstandbediening gebruiken............ ... 11
Automatische routegeleiding, lijN VOIGET .........u i eeeeeeeeees 12

N o) 5] 1o [ G- 1o 1= o 7o TSP 13
(3 g o] o] o =T g e 1=Y {10 =Y = o P 13
B [0} VE] (e 1o 1= T a1 =T =Y o PSP 14
VariabeIEN VEISTUMEN ... et e e et et e e e e e e e eeenennaans 15

Variabelen ONVANGEN ... ..ottt e e e e e et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e aennnaaaan 16




Maqueen gebruiken

De Maqueen is een robotautootje dat je kan besturen met een micro:bit. Om hem te programmeren
zZijn er speciale Maqueen programmablokjes. Deze zitten in een uitbreiding die je eerst moet
installeren. Je leest nu:

e Hoe je de Maqueen uitbreiding installeert
o Welke programmeerblokjes er zijn

Maqueen uitbreiding installeren

Ga naar https://makecode.microbit.org/

Klik op Geavanceerd

v Geavanceerd

Klik op Uitbreidingen

© Uitbreidingen

Voer de URL van de uitbreiding in:
https.//github.com/MKleinSB/maqueen ‘ https://github.com/MKleinSB/maqueen Q

en druk op [Enter]

maqgueen

Tinkercademy package for
ElecFreaks maqueen receiver
module



https://makecode.microbit.org/

De Maqueen uitbreiding is nu toegevoegd
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De Maqueen programmeerblokjes

Hiermee laat je de motor draaien. Je kan

Motor M1 v richting Met de klok mee v snelheid o aangeven welke motor moet gaan draaien en in

5top motor M1 *

Stop alle motoren

Sensor eenheid com

welke richting:

= Met de klok mee

= Tegen de klok in
Met snelheid stel je de snelheid in tussen 0 en
255

Hiermee geef je aan welke motor moet stoppen.

Hiermee stoppen alle twee de motoren.

Hiermee lees je de door de Ultrasone sensor
gemeten afstand tot een object. Je kan twee
dingen meten:
= cm: De afstand in centimeters
= us: De tijd die het ultrasone geluid
onderweg is geweest




LED LED links =+ LED schakelaar LED Aan w

Lees route geleiding Routelinks

Lees infrarocod

fﬁﬂ op oblog ontvangen message v

Hiermee zet je de rode leds aan of uit.
= De led aan de linkerkant is aangesloten op
P8.
= De led aan de rechterkant zit op P12.

Je kan de linkerled ook aanzeten met het
‘gewone’ blokje:

schrijf digitaal pin P8 * naar o

Hiermee lees je de infrarode lijnsenors aan de
onderkant van de Maqueen. Dit blokje kan deze
twee numerieke waardes geven:

= 0: Ik zie wit

= 1: Ik zie zwart

De sensor links zit op P13, de seonsor rechts zit
op P14.

Deze blokjes lezen de informatie die binnenkomt
via de infraroodsensor. Je gebruikt ze in
combinatie met een afstandsbediening.

Let op. maak eerst de variabele *message” aan
voordat je dit blok selecteert.




Neopixel
Onderop de Maqueen zitten vier Neopixel leds op pin P15. Dit zijn leds die je verschillende kleuren kan

geven. Om deze leds aan te sturen gebruik je de uitbreiding Neopixels.

Met dit programma geven de Neopixels om de beurt groen licht:

bij opstarten

stel neopixels + in op NeoPixel at pin P15 »+ with ° leds as RGB (GRB format) =

de hele tijd

voor index wvan @ tot o

doe
neopixels + set pixel color at index * to green v

neopixels v+  show

pauzeer (ms)

neopixels v clear




Voorbeelden

Directe motor control

DOEL: de basis leren om de motoren direct in een programma aan te sturen. Je kunt hiermee proberen
een programma te schrijven zodat de Maqueen een route kan rijden (misschien kan een klasgenoot de
route uitzetten die jij dan moet programmeren)

de hele tijd
Motor M1 * richting
Motor M2 * richting
—
Motor M1 v richting
Motor M2 v richting

e (e

Motor M1 +* richting

Motor M2 + richting

—

Motor M1 + richting

Motor M2 * richting

P




RGB neopixel LEDs

DOEL: leer hoe de neopixel LEDs aangestuurd worden. Kijk eens wat leuker is, alle 4 de LEDs
dezelfde kleur of met verschillende (rainbow) kleuren te werken.

bij opstarten

stel strip* in op MNeoPixel at pin P15 =+ with e leds as RGE (GRE format) -

stel
stel

stel

verander Rood + met o
verander Blauw + met o

strip * show color red Rood * green Groem * blwe Blauw +

pauzeer (ms) @

@ keer herhalen
verander Groem * met o
verander Rood * met o

show color red Rood * green Groen * blwe Blauw =

verander Blauw * met o
verander Groem ¥ met o

show color red Rood * green Groen * blwe Blauw *




Rode LED lampen en de luidspreker

DOEL: Hoe kun je de LED lampjes en de luidspreker gebruiken. Kun je de LEDs zo aansturen dat ze
een knipperlicht zijn bij het afslaan? En dat de luidspreker een ontzettend gave melodie geeft als je

zou toeteren?

de hele tijd

LED LED links * LED schakelaar LEH) Aan *

LED LED rechits * LED schakelaar LED Uit +

Midden C JRV 7T BE N 75

LED LED links + LED schakelaar LED Uit =

LED LED rechis + LED schakelaar LED Aan +

Midden E JRV %7 BE N 75 s




Automatische afstandsdetectie

DOEL: lees de afstand van een object voor de Maqueen en stop de motoren. Zou je ook kunnen
programmeren dat de Maqueen omdraait?

de hele tijd

toon nummer Sensor eenheid
als Sensor eenheid om »

Stop alle motoren
anders

Motor M1 » richting Met de klok mee -

Motor M1 » richting Met de klok mee + snelheid {l=

pauzeer (ms)
®




IR (infrarood) afstandbediening gebruiken

DOEL: Het eerste programma laat de code die de IR ontvanger leest in het display zien. Dit is een
twee-cijferig nummer, bijv. 25 of 12. Dan kun je opschrijven welke knop welk nummer heeft en dit kun
je in programma twee gebruiken om de Maqueen te besturen. (elke afstandbediening kun je hiervoor
gebruiken!)

Let op: maak eerste de variabele “messaqge” aan, voordat je verder gaat

IR codes aflezen op de LED matrix van de microbit:

ﬁ' op obloq ontvangen message ¥

toon nummer Lees infrarood

Maqueen besturen met de IR afstandbediening:

op obloq ontvangen message w
als message ¥
Motor M1 * richting Met de klok mee * snelheid
Motor M2 * richting Met de klok mee * spelheid
anders als message ¥

Stop alle motoren

anders

toon pictogram

®




Automatische routegeleiding, lijn volger

DOEL: De Maqueen automatisch een lijn laten volgen. Kun je experimenteren met verschillende
parcours en snelheden van de Maqueen. Wanneer werkt de Maqueen niet meer?

De dikte van de zwarte lijn moet ongeveer 20mm zijn, omdat een van de sensoren altijd een deel van
de lijn moet zien. Anders (beide sensoren zijn 1) gaat de Maqueen achteruit.

bij opstarten

stel snelheid + 1in op Qi)

de hele tijd
als Lees route geleiding Routelinks = = Lees route geleiding RouteRechis = = o dan

Mmotor M1+ richting #Met de klok mee + snelheid snelheid =

Motor M2 » richting HMet de klok mee » snelheid snelheid =
anders als Lees route geleiding Routelinks « =w o Lees route geleiding RouteRechis

Motor M1 » richting Met de klok mee + snelheid o

Motor M2 » richting HMet de klok mee » snelheid snelheid
anders als Lees route geleiding RoutelLinks - Lees route geleiding RouteRechis = w o

Motor richting ®Met de klok mee » snelheid snelheid -
Motor richting Met de klok mee v snmelheid o

anders
Motor richting Tegen de klok in + snelheid snelheid -

Motor richting Tegen de klok in + snelheid snelheid «

@®




Joystick — Gamepad

DOEL.: gebruik de gamepad om de Maqueen aan te sturen. Eerst moet je elke knop een code
(nummer) geven om over te sturen. De gamepad die we gebruiken heeft een joystick voor x- en y-
richting (horizontaal en verticaal) en 6 knoppen.

6 knoppen definieren

We beginnen met de 6 knoppen. Deze zijn aangesloten op P2 en de analoge waarde (tussen 0 en
1024) bepaald welke knop is ingedrukt. De knoppen staan op de gamepad (let op knop F en E in de
tabel).

bij opstarten

stel knopWaarde ¥ in op lees analoog pin P2 v

stel knopID * in op o

als knopWaarde

stel knopID * in op o

A 1 0 <A<256
B 2 256 < B <597 stel knopID + in op o
c 3 597<C<725 anders als knopllaarde »
D 4 725<E<793
F 6 793 <F< 836 stel knopID * in op o
E 5 836 <E<938
geen 0 938 < geen anders als knopkaarde »
stel knopID v+ in op o
p - anders als knopllaarde =
" X+
+—>
+ stel knopID * in op o
Yy

anders als knopllaarde =

stel knopID * in op o

anders

stel knopID * in op o

Gebruikte joystick: DIYmall, modelnummer FZ3253




Joystick definieren
Nu gaan we de joystick definieren.

1. Je hebt hier twee richtingen, de x-richting en de y-richting.

2. Beide richtingen kunnen tussen de 0 en 1023 op de analoge ingangen PO (x-richting) en P1 (y-

richting) geven.

3. Omdat het “midden” niet helemaal het midden is (dus niet precies 1024 / 2 = 512), doen we bij

de waarden tussen 475 en 550 de motoren laten stoppen.
4. De motor kan tot een snelheid van 255 ingesteld worden, dus moeten we ook de waarden
vertalen van 0 t/m 1023 tot -255 t/m 255.

bij opstarten

stel X-positie * in op o
stel Y-positie* in op o

fmcee

stel X-positie + in op lees analoog pin PO w

als X-positie * < - @ of = X-positie *

stel X-positie * in op °

anders

®

stel Y-positie * in op lees analoog pin P1 ¥

als Y-positie = < @ Y-positie = > @
stel Y-positie » in op e

anders

stel Y-positie® in op map Y-positie * from low o high @ to low @ high @




Variabelen versturen

Nu is het tijld om de gegevens te versturen. Dit doen we met de radio (bluetooth). Dit blok bestaat uit
verschillende stukken:

bij opstarten de hele tijd

Radio instellen groep o functie aanroepen XY-joystick »

stel X-positie + in op o

Radio verzend waarde (Sl - Y-positie »

stel Y-positie * in op o

stel knopWaarde + in op o

stel knopID * in op o

Radio verzend waarde o = X-positie =

functie aanroepen 6_knoppen =

Radio verzend waarde m = knopID =

Het begint bij opstarten, waar de radiogroep instellen. Ook worden alle variabelen op 0 gezet.

Nadat de functies, zoals in de vorige hoofdstukken is beschreven, zijn aangeroepen, versturen we de
variabelen via de radio.




Variabelen ontvangen

Op de micro:bit van de robotauto moeten natuurlijk ook het ontvangst programmeren. Dat kan met de
volgende code:

de hele tijd

bij opstarten . .
stel M1+ in op LinksRechts = + v VoorAchter »

Radio instellen groep o
stel M2+ in op e x w LinksRechts « +w VoorAchter »

als M1 ¥ > w ° LEL

Motor M1+ richting Met de klok mee * snelheid M1 w

stel LinksRechts + in op o

stel VoorAchter v in op o

anders
wanneer de radio ontvangt name v value =

als vergelijk name v met “ = o dan

stel LinksRechts * in op value w

anders als vergelijk name v met 0 = o dan @

Motor richting Tegen de klok in v+ snelheid absolute waarde van M1 »

richting Met de klok mee v snelheid M2 »

stel VoorAchter v in op value »

anders als vergelijk name v met W =w o dan @

stel knop * in op value v

®

richting Tegen de klok in * snelheid absolute waarde van M2 w

Als er iets over de radio wordt ontvangen, controleert de code welke variabele is verstuurd, en stelt de
locale variable dan op de waarde (value) in.

In het blok de hele tijd wordt het wat ingewikkelder. De snelheid van motor 1 en 2 worden hier
berekend door zowel linksrechts als voorachter bij elkaar op te tellen. Maak zelf maar eens een tabel
en Kijk of je begrijpt wat er staat.

Kun je nu zelf een code maken voor de knoppen? Bijvoorbeeld dat de lampjes onder de maqueen
aan gaan als je een knop indrukt?




