7+ CODIPLAY . =
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LED1 D13 LszlZ@@@ Light A0
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8 PO‘I' Dll.VCC S RX[© “ ”
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90 B © == 3 “C
SW1 D16 Ooanoa 8
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RESET =
w g 220000006 g
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Algoritma /
Langkah-
langkah

BANGUN PAGI
GOSOK GIGI

TEH




MULA

/PSAERL'JA‘[I)_'(ZFNOD Ambil berus gigi

TEKS Letak ubat gigi pada berus gigi

MUDAH Berus gigi selama 5 minit
Kumur dengan secawan air
Buang air kumuran ke sinki
Senyum pada cermin

Hari persekolahan
MAKA, Pakai baju sekolah
JIKA TIDAK

Pakai baju harian

TAMAT




- Ry -

Carta Alir '

'

Struktur kawalan jujukan

Struktur kawalan pilihan

y e
¥, ~ Cuba fikirkan? }
-~

- —

¢ ' Bagaimana kaitan psuedokod yang

. dipelajari dengan carta alir yang
Tidak akan direka?

9"
{ /AN
-
* *' ¥ Tahukahanda? |

¥ v ———
Carta alir tiada bentuk tertentu
semasa membina algoritma dan

ianya bergantung penuh pada si

pengaturcara.
Struktur kawalan ulangan

!

Rajah 1.4 : Jenis struktur kawalan >



IR
?

Perbezaan 1250 1 Ll —s3lv
. --\/) \ ™ 5 Peegy
Algoritma, Y =y w
Pseudokod r. —
da n Ca rta ) Jadi} bagaimana cik lebah hendak buat algoritma mengira rakan-
Al i r rakannya- \
Vg, MULA
5 Setkan bilangan lebah L = 0 ~)
PSEUDOKOD UNTUK setiap lebah ada dalam sarang = _~-
Setkan bilangan lebahL=L+1 ©—,
TAMAT '>7r-
7

SetL=L+1

/ CARTA ALIR



Apakah Mikropengawal?

-Komputer yang kecil untuk mengawal litar atau komponen elektronik.
-Kita harus muat turun program supaya ia tahu akan tugasnya!

T °

micro:bit-- e

ACCELEROMETER
PINS.

-Kita perlukan Bahasa pengaturcaraan untuk berkomunikasi dengan
mikropengawal.
-Bahasa Pengaturcaraan seperti C, C++, Pyton, Arduino IDE dan lain-lain!



Apa itu

Perisai/Shield?

-penderia dan komponen telah siap
dipasang pada papan untuk memudahkan

kerja.
SCLSDAVCCQD
”“l@@ 500 @-@@@ 00000000
SCLSDAVCCGD 6 nghf AO
© ©| 8 O (©
e UL B
o 0
o B ok
lo o RXO)
5 12 x|o
@00
swz D17 \"uol|[e]
RS <0
1 SW1 D16 1080
B':'ODR ASCO-MAKE ROBOT SHIELD §
i:p@:) 14 ©0000000 __ s
O , F J U8
=ws o= 0 00000000 F2 g o 8l
@@@Eﬂ-m s ® O
nnnnlftof o000 HO0O0O0O

13

11

No

Nama

Jenis

Label

Label | Komponen Fungsi komponen input/output F'; a::n No Pin
. Mengesan sentuhan L SW1 D17 17
1 S Input Digital
s apabila suis ditekan LR SW2 D16 19
Output LED1 D13 13
2 LED M ki h
emancarikan cahaya Analog/Digital | LED2 D12 12
Penderia Mengesan suhu dan s
2 DHT11 kelembapan sekitar Ll 2 =] DHT11 s .
Perintang
4 boleh laras Mengawal voltan keluaran Input Analog POT Al 15
5] Pembaz Mengeluarkan bunyi Output Digital | Buzzer D9 &)
6 LDR Mengesan cahaya Input Analog |  Light AD 14
persekitaran
GND GND
7 Penyambung :::vgl;n;unagnkepada Input/Output VCC 5V
12¢ men" unak‘;n |gzc Digital SDA Ad 18
- scL A5 19
Menyambung komponen D10 D10 10
P |
8 en;:al;rtl:;mg luar input atau output npthi/?tl;put VCC 5V
= digital / Motor Servo . GND GND
Menyambung komponen D11 D11 | 11
P b Input/Output
9 en;ia';:alu"g luar input atau output np':)ij it:Ipu VCC 5V
g digital / Motor Servo & GND GND
Penyambung :‘:f::&arz?g:glsor;gtnen Input Analog / GND GND
10 | Analog/ e Input /Output | VCC 5V
Digital output digital / Motor Digital
igita Servo igita AL 18
Penyambung ::':::::T?::glgorzt';?en Input Analog / GND GNO
11 | Analog/ et Input /Output | VCC 5V
Digital output digital / Motor Digital
. Servo g A5 A5 19
Menyambung komponen XD b1 1
Penyambung DEILIE LM Input/Output RXD DO 0
12 .. | komunikasi seperti modul L
komunikasi Bluetooth Digital VCC 5V
GND GND
13 Penyambung | Menyambung komponen outoun MA IN1/2  IN2/4 | EN1/3
Motor L293D | motor P MB | IN3/5 IN4/7 | EN2/6
14 Suis set Mengeset semula sistem RESET
semula




PERKAKASAN / HARDWARE

Bahagian Penerangan
Merupakan bahagian yang disambungkan SUIS TEKAN DAN
dengan pelbagai jenis penderia seperti >
Input suis, penderia cahaya, penderia suhu dan PENDERIA / DERIA
sebagainya.

PEMPROSES MIKRO DI

Merupakan bahagian yang memproses

S PAPAN MIKROPENGAWAL

Proses maklumat dari input dan mengawal
output. / OTAK
Merupakan bahagian yang bertindak
\\uq balas dari arahan yang diberikan oleh LAMPU LED DAN
. W, j Output bahagian proses. Output terbahagi > BUZZER/ PERGERAKAN
kepada 3 jenis iaitu output cahaya, output
o bunyi dan output pergerakan. DAN SUARA

Contoh:

Pemproses Output >>

(Mikropengawal) Pembaz (Buzzer)




~

@

2

’ Fahamkan situasi Bina satu
yang perlu psuedokod bagi
. diselesaikan. situasi tersebut.

Bina satu carta alir jepion Bina aturcara blok
P RO S ES I berdasarkan perkakafsan yang berdasarkan carta
0 psuedokod. perludigunakan alir dan perkakasan

bagi situasi.

3 4 Sy
e 9

Muat naik dan uji Bentangkan projek
aturcara sehingga kepada rakan dan @ 2 Q
memenuhi situasi guru

6 7




MUAT TURUN APLIKASI!

€I¢1¢ COD'PLAY CodiPlay for Global

App support v

More games to play

Download dari Google Playstore:
“Codiplay for Global”

What's new

Ada dua cara untuk menjalankan aturcara:
1. Melalui Aplikasi ( Codiplay for Global)
2. Menggunakan Laman Web (www.editor.trymake.co)



Paparan Muka Aplikasi Codiplay for Global

a MAKE Membership All ProjeCts Create Project
SN Like ... v
\ = ke
o
r Event
My M t‘x
. ’
¢ : j ' 027820
s i s Project Sharing with ¢ Free
Learn Arduino
Learn Arduinc Explore People Techlympics Ass
simpan kerja
Butang muat naik
4 ke papan arduino » 1 Upload H
e Events
Events

Isi nama aturcara
sebelum simpan!

-
©
Control
Conitrol

Operators i 1 b

Variables @
Tttt Tt T T T T T T T T T T T T |
. : | Riiano keria npencaturcaraan |
My Blocks { L 5 N | C ’ s5dil ac -! @

|



Buka pelayar web Buka laman sesawang:

(Edge, Chrome _
etc.) www.editor.trymake.co

Muat turun dan

pasang (Install)
perisian “Make Tekan butang MENGGUNAKAN LAMAN

Link” “Unconnected” WEB UNTUK
MENJALANKAN ATURCARA

Setelah membuka perisian
tersebut, sila “minimize”. Perisian “driver” CH340 jika
ini digunakan untuk komputer and tidak
menghubungkan Mikropengawal dapat mengesan
Uno kepada komputer anda napan UNO

Sila muat turun




QIMAKE @& ~

Operators

Variables

My Blocks

Serial

Pin

Control

-
1)
o ‘./" " \n
<

-

8

-

b _ammmmmmn

editor.trymake.co

i Arduino Uno \‘. Unconnected

WO~ hE WM

E User guide line L. Upload B Save now

// make.education block-editor

void setup() {

void loop() {
}

signin

o


https://editor.trymake.co/

Pilih “UNCONNECTED”

‘\_JMAKE @ v #E Arduino uno '\* Unconnected

Operators
P Control
@ -
Variables (l j,"

. \_/ |

My Blocks  go  cnmmm

LTS



Pilih “Make Link for(MacQS) /

“ 1))
Make Link for(WindowsOS) kemudian tekan |eave .

Ll MAKE Link - X

| Leave site?

]y Changes you made may not be saved.
f Cancel
ake.

*="" Arduino Uno

- o Make sure you have MAKE Link installed and running ¢
' o If you are a Mac user, click the macos button.
: MAKE Link

o Lfyou are a Windows user, click the windowQS ||
' utton.

Version 1.1.1
Electron 8.5.5
eeoe
N~ 1
Muat turun dan pasang

(Install) perisian “Make

Link” dan Minimize




Sila muat turun “driver” CH340

jika komputer and tidak dapat
mengesan papan UNO

X, Upload B Save now signin

for Window ch340 board Install driver
// Try Everything! Happy |
for Mac ch340 board Install driver

void setup() {
}

void loop() {
}

W oo~ uU kWl

t Arduino Uno ‘\{ Unconnected = File E User guide line &, upload H Save now sigr in

QIMAKE @ ~
()

Ev\éﬁts Events

C(gol @
OPHQMS Control

Van'gles
Mygcks

Serial

®

WO ~NOUh WN R

// make.education block-editor

void setup() {
}

void loop() {
}

0o

o



<
O

Events

O

Control

Operators

Variables

My Blocks

Events

Control

fariables

SCO 9inl
shield

EXTENSION

Choose an Extension
~

Joystick

It is a control device mainly used in
games. Divide the movement into the x-
axis and y-axis and receive input and
button clicks.

g8
—

Jikko Animal Keyring
(Arduino Nano)

Lab for various projects utilizing 9
sensors

Selepas menekan butang Asco 9 in 1 shield sila tekan butang “back”

28BYJ-48 Stepper

A stepper motor is a motor operated by
a pulse signal and is controlled by the
number of input pulses and the rotation
angle of the motor.

Techlympics FC-1 Bot

This is a robot module for Techlympics
FC-1 Competition.

untuk kembali ke ruang kerja.

4

ASCO 9in1 shield

write digital pin Q to HIGH »
wiite Pwh pin () to @B (0~ 255)

read digital pin o
read analog pin A o

LED turn -

photoresistor (AO o ) value

ultrasonic sensor (trig e ,echo Q ) distal

tact switch (pullup) (pin @ )is PRESSED I

buzzer pin ° play tone @ (hz)

Q

v
RC522 RFID module

Itis a sensor module capable of
wirelessly recognizing close RFID
signals.

G-Bot
G-Bot is an educational robot teaching
tool that produces and codes robots

DS3231 RTC module

It is a module that can measure real-
time time flow and can continue to store
time information when external power is
lost using its own battery.

ASCO 9in1 shield

This is an Arduino Uno shield that can
use 9 modules made by ASCO edutech.




Projek Output Cahaya: LED

BUKA APP "S:,IA[-FIRII_ING PILIH “CREATE NAMARAN
MAKE PROJECT”

PROJEK ANDA
WITH PEOPLE” DAN SIMPAN

Penyataan Masalah MULA

Bina satu projek yang menyalakan LED 1 .\\ SETKAN pembilang =0
berkelip-kelip selang satu saat sebanyak 10 0 SELAGI pembilang < 10
kelipan dan kemudian ianya akan berhenti
menyala. @O:’ LED1 menyala untuk satu saat
LED1 padam untuk satu saat

SETKAN pembilang ditambah 1
TAMAT PSEUDOKOD

1 saat

SET pembilang

LED1 padam

- 1 saat
: !

pembilang +1

pembilang
<10

Tidak

TAMAT

wait o seconds

Aturcara



Projek Output Cahaya: LED

SCL SDA VCC GND

m

SCL SDA VCC GND

f POTAI o
a@a/ g &
sw2 D17 @ © I 'E Gm
o|:l @3
SW1 D16 O Od

R  ASCO-MAKE ROBOT SHIELD .
il:l@ Rp ©©©©©©©o

GND VCC A5 vaccm
O @le o] [@lo 9] [T © @

N n =|= @]@-Fk D |:|

%miE‘H:.HiB; e @@@@@@@*ECZ © o
GND +M EHEJ

© © © - EXT=FHi

nonnli9 0000000 TOOOOO

Input >> Pemproses

aturcara/automatik (Mikropengawal) Quigpuié == LEY



Aturcara Suis (Input) dan Pembaz (Output)

BUKA APP HIE PILIH “CREATE NAMARAN

“SHARING ” PROJEK ANDA
MRS WITH PEOPLE” FROJECT DAN SIMPAN

MULA

Penyataan Masalah SEACIE PSEUDOKOD

Pembaz mengeluarkan bunyi nyaring
TAMAT JIKA
JIKA Suis 2 ditekan
Pembaz mengeluarkan bunyi mendatar
TAMAT JIKA
TAMAT SELAGI

TAMAT
Carta Alir
Aturcara
when started
Ya

forever
. Ya
Suis 1
ditekan?

Tidak if tact switch (pullup) (pin @ )is PRESSED « then

Suis 2 N buzzer pin lay tone hz

Tidak

Bina satu projek yang mengeluarkan bunyi
nyaring apabila satu suis ditekan dan
mengeluarkan bunyi mendatar apabila satu suis
yang lain pula ditekan.

if tact switch (pullup) (pin e )is PRESSED = then

pembaz bunyi buzzer pin o play tone @ (hz)

nyaring

Pembaz bunyi
datar




Aturcara Suis dan Pembaz (Buzzer)!

buzzer pin o play tone @ (hz)

tact switch (pullup) (pin e Jiz CTSCEN w

buzzer pin o play tone @ (hz)

tact switch (pullup) (pin @ ;s FRESSED w

buzzer pin o play tone @ (hz)

S —
4 ‘
=

Input >>
suis/penderia
sentuh

LT

SCL SDA vCC GhND
Q 000000000 00OOOO0OMD
SCL 30A vee O LED2 D13 LED1 D12 Light A0
@5%+ S o+ QOO IH
D10 VCC GND
% % EE'A_ \_>
EEH ™|©
@ © GN:@
swz2(017, I 3
C O I:
swa b walun 30
C’R ASCO-MAKE ROBOT SHIELD . é
OO Rp ©O©O©©OO m%
L 4
Slo
g
O

4o

O BRRAR - 0 0
..MAE‘H.‘.H;.. Bl Doo000000 *E2 gmom
GND +M EHEJ
© © © - EXT-PAR
nonnli9 0000000 TOOOOO
Pemproses>> O =2

Mikropengawal

Pembaz
(Buzzer)




Aturcara Projek Pergerakan: Servo Motor

No Pin: D10

©00O0O0O0OMQ
Light AO

H © Pastikan warna
wayar yang betul!

C Motor
motor that generates rotational
orce by changing the direction of
he current flowing through the
armature.

Servo Motor
It is a motor designed to operate
accurately in response to
commands of frequently changing
position or speed.

RGB LED

Unlike ordinary leads that use 2
pins, itis a lead that can emit
various co lors usi ing 3 pins.

LED

Itis referred to as a light emitting
diode. A semiconductor device
that emits light when a voltage is
applied in the forward direction.

Author
MAKE

Author Author
MAKE MAKE



Aturcara Projek Pergerakan: Servo Motor

MULA
Penyataan Masalah SELAGI (BENAR) PSEUDOKOD

Bina satu projek yang menggerakkan motor Sl St U el

servo kepada kedudukan 180° apabila satu suis LIBIETSETT BETETE S R UL
ditekan dan menggerakkan motor servo kepada TAMAT JIKA
kedudukan 0° apabila suis yang lain pula JIKA Suis 2 ditekan
ditekan. Motor servo bergerak ke 0°
TAMAT JIKA
TAMAT SELAGI
TAMAT

Aturcara

BENAR?

TAMAT

tact switch (pullup) (pin o )is PRESSED + then

Motor servo

bergerak ke 180" set servo pin @ angle as @ (0~180)

Suis 1
ditekan?

tact switch (pullup) (pin @ )is PRESSED + then

Motor servo

hergerak ke 0°
set servo pin o angle as @ (0~180)

Suis 2
ditekan?




Projek Gabungan: Input Suis; Output -
Cahaya (LED), Bunyi dan Gerakan

Anda perlu membina sebuah projek di mana jika anda
menekan butang suis 1, servo motor akan bergerak 90
‘ darjah, LED 1 akan menyala dan pembaz akan berbunyi
~ pada nada tinggi selama 5 saat.
Jika anda menekan butang suis 2, servo motor akan
setservopin (@) angleas @) 0~ 150 bergerak kembali ke tempat asal, LED 2 akan menyala.
LED @ turn on -

buzzer pin o DIEVAGHER 1047 Mk

-

buzzer pin o no tone
LED @ turn off -




Projek Gabungan: Palang Keselamatan
(Penderia Ultrasonik)

Anda perlu membina sebuah projek di mana jika penderia ultrasonik Penyataan Masalah

mengesan sebuah objek pada jarak 10cm, servo motor akan bergerak
90 darjah, LED 1 akan menyala dan pembaz akan berbunyi pada nada
tinggi selama 5 saat.

Selepas 5 saat, servo motor akan bergerak kembali ke tempat asal, LED

2 akan menyala dan pembaz akan berhenti berbunyi.
Gambar Projek




Projek Gabungan: Palang Keselamatan
(Penderia Ultrasonik)




Projek Gabungan: Palang Keselamatan
(Penderia Ultrasonik)

©00©
LED1 D13

A\
\

/@)
©Q
A
©Q
©

_— SW2 D17

|_TRG g TRG

VCC > vCC




Projek Gabungan: Robot Penggera
Tanaman (Penderia Ultrasonik)

Anda perlu menghasilkan sebuah robot
Penggera tanaman. Robot ini berfungsi
sebagai sistem Penggera untuk
memberitahu kita mengenai air di dalam
bekas hidroponik telah kurang dan perlu
ditambabh. Jika air berada pada paras lebih
daripada 5cm daripada penderia ultrasonik,
maka tangan robot akan bergerak 90 darjah
berulang kali dan lampu LED 1 dan LED 2
akan berkelip-kelip, pembaz akan
mengeluarkan bunyi yang nyaring. Jika air
ditambah dan melebihi paras yang
ditetapkan, hanya LED 1 akan menyala

Penyataan Masalah

Contoh Robot



Projek Gabungan: Robot Penggera
(Penderia Ultrasonik)

Aturcara

T

ultrasonic sensor (trig e secho @ ) distance (cm) | = e
buzzer pin a playtone (EEER (hz)

set servo pin o angle as o (0 ~180)

set servo pin o angle as @ (0 ~180)

buzzer pin o no tone
LED e turn on *




Projek Gabungan: Penderia suhu dan

Skrin LCD

Anda perlu membuat pembaca suhu.

Apabila penderia suhu mengesan suhu
cpsetcursor o @) y: @) ) orint (2D sekitar, Skrin LCD akan memaparkan suhu
cosetarsoric @) v @) tersebut. Sebarang perubahan suhu akan
ILCDsetcursor[x: © Qi oot @) temperature Q) v value juga dipa pa rkan.

et 2C LD oddress 0227 = column @) ,row @) Anda perlu membuat pembaca suhu.
Apabila penderia suhu mengesan suhu
sekitar, Skrin LCD akan memaparkan suhu
tersebut. Jika suhu melebihi 28.5 darjah
celcius, LED 1 akan menyala dan Jika suhu
di bawah 28.50 darjah celcius LED 2 akan
menyala. Sebarang perubahan suhu akan
juga dipaparkan.

tep setcursor (. () ,y: @) ) print
LCD set cursor (x: ° LY o )

LCD set cursor (x: ° A o }print DHT11 (out e ) temperature (°C) = walue

DHT11 (out o ) temperature (°C) *+ value = @

LED e turn on v
(1] e turn  off =
ten @) tum on~
(1] e turn  off =

N




Aturcara Projek Cahaya: Skrin LCD

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

L
mm

LED "
_] r® 1'—7"5‘

TR
N

vbiaaaa

IR 555

‘ oapass\&\« / EE' EE

Nota : Sila pusing perintang boleh laras ini
menggunakan pemutar skru kecil sekiranya
aksara pada paparan kurang jelas atau
malap.

SCL SDA VCC GND

Eoool ()

SCL SDA VCC GND

DHT11 D8

e

SW1 D16

RESET

=t

OHHHEQ—Q

o= MA =

© © © @

I I o O |

DO0O0CO0OO0OO0OOO0 DOODOOOCOML

LED1 D13 LED2D12

65

o B
o B

G‘«D-M

ASCO-MAKE ROBOT SHIELD

==
"

£5- Ooo

D10 VCC GND

POT Al D11 vCC

@ of &
° | H

00 O]

BUZZER D9

@@@@@@@@

vo/ U
@@@@@@@@ ECZ%H

EXT-PWR
DOOCOO0O0O0 [QOOO

Y EE:

Light AO

e
E} l!![

O e o] @ 9| [ © O

©  GNDVCC AS GNDVCC A4




1010101
0101010
1010101
0101010

rekanikai Dan
pengaturcdracdn

APAKAH ITU ROBOT?

Robot merupakan satu mesin yang dipasang oleh manusia dan
boleh meniru beberapa pergerakan manusia dan berfungsi secara
automatik.

Bahasa mudahnya adalah mesin yang memudahkan kerja manusia
yang berfungsi secara automatik. Robot ini dipasang pada mana-mana
sistem dalam kehidupan seharian manusia yang dapat mengurangkan
beban kerja manusia.

Robot sudah diperluaskan penggunaannya dalam kehidupan
seharian manusia kerana ianya membantu manusia dalam beberapa
tugasan yang boleh diserahkan sepenuhnya kepada mesin.

Asas Sistem Robotik



Pemasangan Minibot V3.0

DC Motor Left >> MB

Nota: Jika motor bergerak terbalik walaupun aturcara ditulis untuk
bergerak ke hadapan, tukar posisi wayar. Wayar hitam <> Wayar merah!



set Motor MA pins IN1 (€3 ,iv2 @) .ev1 € ) B
n set Motor MB pins (IN3 () ,ina @) .en2 @) ) S

Stop Motor

Asas Pergerakan DC Motor

MA =

Penetapan Motor dan Pin
(Tidak perlu menukar
nombor jika menggunakan
Asco Make Shield).

Untuk memberhentikan motor.
Boleh memilih Motor A atau
Motor B

Untuk mengerakkan motor.
Boleh memilih Motor A atau
Motor B dan menukarkan
kelajuan (speed)




Proses Kalibrasi Minibot -

Set Motor MA pins (IN1 o ., IN2 o ,EMI ,e )

Set Motor MB pins (IN3 o ,inNd o ,EN2 o )

Set Motor MA » direction Forward + speed @ (0~255)

Set Motor MB = direction Forward v speed @El} | )~255)

wait e seconds

Stop Motor MA +

Jika pergerakan tidak lurus,
kurangkan sedikit dan muat
turun kembali. Cuba beberapa
kali untuk mendapatkan

wait o seconds pergerakan yang lurus

Stop Motor MB =

Pergerakan Lurus

Pastikan aturcara mengikut nombor terminal;
MA >> Motor Kanan dan MB >> Motor Kiri

Fungsi kod ini adalah untuk menggerakkan
Minibot selama 3 saat dan berhenti

Boleh kurangkan kuasa (“power”) mengikut
kesesuaian. Contoh jika robot bergerak ke
kiri (tidak lurus) sila kurangkan kuasa di
motor kanan




Proses Kalibrasi Minibot (Jarak) _—
: aju.=jara masa
- Semak jarak pergerakan Laju = 22¢m/s

Untuk memastikan robot bergerak
15cm:

Masa = jarak (15cm / laju 22cm/s)
Masa = 0.68s

| Set Motor MA pins (IN1 o ,IN2 o ,EN1 e )
Set Motor MB pins (IN3 o ,IN4 o ,EN2 o )

SetMotor MA = direction Forward + speed @ (0~255)

*Sila masukkan masa diatas pada aturcara
anda untuk memastikan pergerakan robot
15cm

SetMotor MB + direction Forward * speed (@K (0~255)

(1) set Motor MA pins (11 (@) .iv2 @) .en1 @ )
Stop Mot MA .
op Motor - Set Motor MB pin‘ (IN3 o ,IN4 o ,EN2 o )

Stop Motor MB ~
SetMotor M? = direction Forward v speed @ (0~255)

SetMotor 'AB v direction Forward v speed @ (0~255)

Stop Motor MA =

Stop Motor MB ~

Contoh: dalam 1 saat




Pusingan Robot ke Kiri 90° / Lawan Jam

Set Motor MA ins (IN1 o , IN2 o ,EN1 o )
Set Motor MB pins (IN3 o ,IN4 o ,EN2 o )

Set Motor MA = direction Forward * speed @ (0~255)

Set Motor MB + direction Backward » speed @ (0~255)

Boleh kurangkan atau tambah
masa mengikut kesesuaian
untuk memastikan pusingan
yang tepat

Stop Motor MA =

Stop Motor MB =




Pusingan Robot ke Kanan 90°/ lkut Jam

Set Motor MA pins (IN1 o .

Set Motor MB pins (IN3 o .
Set Motor MA = direction

Set Motor MB = direction

Stop Motor MA ~ Boleh kurangkan atau
tambah masa mengikut

Stop Motor MB + kesesuaian untuk
memastikan pusingan
yang tepat




Pergerakan robot mengikut situasi
set Motor MA pins (N1 (] . m2 @) .0 @) )
Set Motor MB pins (N3 () . ins @) .oz @€)

(Pemikiran Komputational)

SetMotor MA+ direction Forward » speed () (0-255) DEPAN
; - 15CM
Situasi: SetMotor MB v direction Forward v speed (B (0-255)
Buat sebuah aturcara untuk menggerakkan Minibot V2 yang
berada di Grid Al kepada Grid B3. Setiap Grid berukuran 15cm x E Stop Motor MA
15cm. Grid A3 merupakan sebuah halangan yang tidak boleh
. . . . . .. H Stop Mot MB =
dilalui. Setiap pergerakan haruslah disusuli dengan Minibot SRR
berhenti selama 1 saat D 1
rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr | SetMotor MA~ direction Forward ~ speed () (0-255)
C SetMotor MB ~ direction Backward = speed (0~255) K”E'
90
B Stop Motor MA =
: Stop Motor MB «
SetMotor MA + direction Forward + speed @ (0~255)
DEPAN
SetMotor MB = direction Forward = speed @ {0~255) 15CM
0.68
Stop Motor MA =

Stop Motor MEB =

Sila sambung aturcara ini!




HC-SR0O4

Minibot V3 dan

Penderia Ultrasonic

,’ & Upload

. ASCO 9in1 shield

My Blocks gl‘ AV
wite digital pin @) to HiGH @ I_gl O @@@@
Senal SCL SDAVCC GND
LED1 D13 |
Pm ultrasonic sensor (trig @ ,echo @ distance (cm) @ @ @ @
e @ . DHT11 D8 * ¢
o L
value @ @
tact switch (pullup) (pin @ )is PRESSED w = @ m‘
[Q]
I
Trig = pin A4 (analogue) = pin 18 (dalam mswz D17
aturcara/digital)

Echo = pin A4 (analogue) = pin 19 (dalam
aturcara/digital)




Aturcara

Echo = pin A5 (analogue) = pin 19 (dalam
aturcara/digital)

Trig = pin A4 (analogue) = pin 18 (dalam

aturcara/digital)

Set Motor MA pins (IN1 o IN2 o ,EN1 o )

set Motor M pins (N2 (@) .1 @) .ev2 @) )

ultrasonic sensor (trig @ ,echo @ ) distance (cm) [= @ then

SetMotor MA = direction

SetMotor MB + direction
else

SetMotor MA = direction

SetMotor MB + direction

Forward + speed @ (0~255)

Forward * speed @ (0~255)

Forward + speed @ (0~255)

Forward * speed @ (0~255)

Situasi:

Minibot V2 akan sentiasa bergerak ke hadapan
dengan kuasa motor sebanyak 150. Jika
terdapat halangan pada jarak 15cm kebawah,
Minibot V2 akan bergerak ke kanan dengan
memperlahankan motor kanan kepada kuasa
90.

MULA
Selagi (BENAR)
JIKA (Halangan kurang dari 15cm)

Motor Kiri akan bergerak kehadapan pada kuasa
150

Motor Kanan akan bergerak kehadapan pada
kuasa 90

JIKA TIDAK

Motor Kiri dan Kanan akan bergerak kehadapan
pada 150

TAMAT




Cuba Sendiri: Projek Gabungan: Cahaya (LED),
Bunyi dan Pergerakan Robot

Penyataan Masalah

Anda perlu membina sebuah projek di mana jika anda
menghidupkan minibot, robot tersebut akan bergerak ke
hadapan pada kelajuan 150, LED 1 akan menyala dan
pembaz akan berbunyi pada nada tinggi selama 5 saat
sebelum berhenti.



Cuba Sendiri: Projek Gabungan: Input — Penderia
Cahaya dan Output: Cahaya (LED), Bunyi dan

Pergerakan Robot

Penyataan Masalah

Anda perlu membina sebuah projek di mana jika anda
menghidupkan minibot, robot tersebut akan bergerak
lurus ke hadapan pada kelajuan 150. Kemudian pada lokasi
yang gelap (mungkin sebuah kotak) Minibot akan berhenti,
LED 1 dan LED 2 akan menyala dan pembaz akan berbunyi
pada nada tinggi selama 5 saat. Selepas itu minibot akan
bergerak ke hadapan selama 2 saat.

when started

forever

if photoresistor (AO o Jvalue | = @ then

Sila gunakan blok seperti ini!
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