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Struktur Mekanikal Pergerakan mekanikal

= £
Elemen Pada Robotik

Perkakasan Elekironik
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Apa itu perkakasan elekironik?

qm Mengesan Mengawal atau @
., danmerasa bertindak balas
> Z pada pada X5
w  persekitaran persekitaran 2
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Apa itu pengaturcaraan perisian?

Pengawal Perkakasan

e — T T

Set arahan ditulis - Berfungsi
menggunakan

bahasa tertentu @ e @ @»

(ECRATEH] G|e¢" python
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Robot Berautonomi

Robot direka dan dibina khas untuk mengesan dan bergerak secara automatik atau berautonomi mengikut garis putih-dan
hitam. Selain ifu. robot juga direka untuk fungsi lain. Sebagai confoh. mengesan halangan dan menggerakkan objek.

Gambar 1. "Mikrobotik" Robot Berautonomi
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Kandungan di dalam kotak

1x kabel USB

Ix Pengecas

1x Mikrobotik

1x Modul Bluetooth
1x Litar

Bambar 2: Set Mikrobotik

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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“Mikrobotik™ Robot Berautonomi

Lampu LED Sensor Pengesan Garisan

Penyambung Pengecas Bateri LiPo

Penvambuna Kuasa Suis Kuasa

Penvambuna Kuasa Robot
Pot Terbuka

Pot Terbuka

Motor kiri ‘u ="F

Lambu Indikator
Suis Pendduna

Pot Bluefooth

Pandangan Atas

Indikator Kuasa

Sensor
Pengesan
Barisan

Indikafor Bateri

Motor kanan

Lampu
Indikator L2

Suis Pengguna

Pembaz

Arduino NANO

Pandangan Bawah
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Mikropengawal Arduino Nano

Mikropengawal Arduino Nano pada

© 2023 Copyright Micro Concept Tech

Mikrobotik

Version 1.3

Mikropengawal adalah peranti yang mengendalikan fungsi feras seperti mengawal
penggunaan perkakasan elekironik lain yang bersambung dengannya. menganalisis
data dan melaksanakan logik.

Mikrobatik menggunakan mikropengawal Arduino Nano yang berperanan sebagai
otak untuk mengawal seluruh perkakasan dan pergerakan robot.
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Bateri LiPo

Bateri polimer litium (LiPo) adalah bateri cas semula feknologi lithium-ion yang menggunakan
elekirolit polimer berbanding elekfrolit cecair. Tanya berfungsi dengan menyediakan fenaga
spesifik yang lebih tinggi daripada jenis bateri litium yang lain dan digunakan dalam aplikasi
dimana berat adalah ciri yang penting.

Mikrobotik menggunakan bateri LiPo 111V untuk memastikan pergerakkan dengan tahap
kelajuan maksima dapat dicapai.

Batteri LiPo pada Mikrobotik

:.-%P Mc © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
MICRO CONCEPT TECH
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Indikator Bateri Rendah

Indikafor bateri rendah akan menyala warna merah. /!\ \ Pengguria perlu berhent
Semakin rendah nilai voltan dalam bateri. semakin menggunakan IMikrobotik dan perly
terang indikator menyala mengecas [Mikrobotik apabila indikator
Vottan operasi minimum: 110 V (Indikafor baferi rendah S T S
di kecerahan maksima)

Indikatfor batferi rendah
kefika bateri rendah.

Indikator batferi rendah
kefika bateri penuh.

L
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Pemasangan petisian mBlock v5

| Langkah 1 | Perisian mBlock v5 boleh didapatkan daripada:
Link: https://mblock makeblock com/en-us/download/ @ QR: =

| Langkah 2 | Muat turun versi ferkini mBlock v5 berdasarkan sistem pengendalian komputer-

@ “fe Dow Download for Mac
| Langkah 3 | Klik mBlock v5 pada lokasi muat turun anda.

& V540 22/9/2022 £33 PM Application 251,230 KB
i:e:s"e"mg‘a\t while mBlock is being installed @
| —

| Langkah 4 | Tunggu sehingga pemasangan mBlock v5 selesai.
10
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[Langkeh5 | Kik INSTALL. — ®7== B

Device Driver Install / UnInstall

Select INF |[2H3!I1SER.INF ~

UCH.CH
INSTALL
I—I |_ USB-SERIAL CH3u@

|_ e1/38/2819, 3.5.2819

UNIMSTALL

HELP

| Langkah 6 | Kiik OK dan keluar DriverSetup o

o The drive is successfully Pre-installed in advance!

& mElock Setup -

Completing mBlock Setup

| Langkah 7 | Tandakan “Run mBlock"
Klik *Finisty.

Click Finish to close Setup.

l [ Rrun mBlack

<ok o

L
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M'RROBOTIK
Cara untuk menambah Mikrobotik

| Langkah 1

| Perisian Mikrobotik boleh didapatkan daripada:

Link: https://www.microconcept.commy/stem-robotic/download/

| Langkah 2

| Langkah 3

e 00 o EEEEET) @
o  Buagsthe file and-&iop here.

| Langkah 4

| Sekarang, anda boleh menikmati menggunakan mBlock v5!

12

:.-%P M c © 2023 Copyright Micro Concept Tech
MICRO CONCEPT TECH

Version 1.3


https://www.microconcept.com.my/stem-robotic/download/

M'RROBOTIR
Proses kalibrasi

Proses kalibrasi adalah proses penting untuk robot mengenalpasti diantara garisan putih dan garisan hitam. Proses kalibrasi
unituk robot Mikrobotik ini boleh dilakukan secara manual mahupun secara aufomatik. Proses ini perlu dilakukan sefiap kali
sebelum robat boleh bergerak secara berautonomi mengikuti garisan dan menyelesaikan litar.

Susunan blok (Kalibrasi Automatik):

| Langkah 1 | Masukkan blok then Mikrobotik Starts dan gabungkan dengan blok Arepare _ Robot Prepare

| Langkah 2 | Seferusnya. gabungkan blok ulang dengan blok 7ank Turn (Wheel LeA-Forward. Speed-50. theel Right-
Backward, Speed-50) di bawah blok Ropof Prepare

Roda kanan bergerak ke
Roda kiri bergerak belakang Kelajuan roda kanan

s Kelgjuan roda kiri

- Robot Prepare

- Tank Turn — Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @) — Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @)

13
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M/RROBOTIR

| Langkah 3 | Selepas itu. gabungkan blok Repeat dengan blok Calibrate Sensor:
Gabungkan blok ini dengan blok di Langkah 2.

| Langkah 4 | Kemudian, masukkan blok Sfop dan blok tait (I second) di bawah blok Repeat

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

- Tank Turn - Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

| Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

——— Mikrobotik berhenti selama 1 saat

14
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Langkah Proses Kalibrasi Automatik

| Langkah 1 | Letakkan Mikrobotik di atas litar.
Pastikan semua pengesan berlabel TR1 (LED L1) hingga ke
TR5 (LED L5) betrada di afas garisan hitam.

| Langkah 2 | Hidupkan suis Mikrobotik
Lampu LED] berwarna merah dan LED2 berwarna biru akan
menyala. Robot akan berpusing secara automatik untuk
menjalankan proses Kalibrasi.

© 2023 Copyright Micro C t Tech Version 1.3 =00
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Susunan blok (Kalibrasi Manual):

When Mikrobotik starts
Robot Prepare
Turn On LED —-Status Onv LED #1 w
Turn On LED - Status Onv LED #2w

repeat

Calibrate Sensor

wait @Il seconds

Tumn On LED - Status Off v+ LED #1 v

Turn On LED -- Status Off v LED #2 w

16
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Langkah Proses Kalibrasi Manual

| Langkah 1

| Hidupkan suis Mikrobotik.

Lampu LEDL berwarna merah dan LED2 berwarna biru akan menyala.

Lampu LED biru
(LED 2)

Suis fekan futup

| Langkah 2 | Gerakkan semua pengesan bermula daripada
pengesan berlabel TR1 (LED L1) hingga ke TR5 (LED
L5) dan kembali semula ke TRL

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3 - Mc
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M/RROBOTIR

| Langkah 3 | Ulangi pergerakan di Langkah 2 sehingga lampu LED1

dan LED2 terpadam

Se Pastikan semua pengesan dapat mengesan garisan

 hitam dengan cara LED pada pengesan fersebut akan
menyala jika pengesan fersebut mengesan garisan

hitam. Confohnya LED L1 akan menyala jika pengesan
TR mengesan garisan hitam pada litar-

18
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Algoritma PID Robot Berautonomi

Algoritma PID adalah strafegi kawalan robot berautonomi yang sesuai untuk membanitu menentukan arah kemudi dan kelajuan
robot yang bergerak secara aufomatik mengikut garisan. Algoritma PID akan memastikan robot tidak tersasar dari litar kefika

membelok dan bergerak lurus mengikuti garisan.

Kp

Kd

Nilai Kp Tinggi

Kemudi fertalu bersungguh

Nilai Kd Tinggi

Kemudi balas awal

Nilai Kp Rendah

Kemudi ferlalu lemah

. AR

Nilai Kd Rendah

Kemudi balas lewat

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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MKROBOTIK
Apa jenis—jenis Litar?

CEJc

Garisan Hitam Garisan Putih Garisan Hitam Nipis

(Anggaran 20mm) (Anggaran 20mm) (Anggaran 10mm)

::-%P Mc © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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Jenis-jenis Persimpangan

Snmpang kiri

*‘-

S|mpang kiri kanan / Snmpang‘rengah Jalan mati

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3 =00
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MKROBOTIK
Objekfif 1: Viroom Viroom

Robot akan menggunakan pembaz untuk menghasilkan bunyi ringkas. Ta hanya boleh menghasilkan safu nada pada satu
masa. Kod blok ini boleh digunakan untuk menghasilkan nada yang berbeza bagi mencipta satu corak bunyi yang menarik.

Pengenalan Mudah Pembaz
T | 3| 'f: = Pembaz ialah sejenis peranti suara yang menukar model audio kepada isyarat
G .' o~ bunyi. Ta biasanya digunakan untuk penggera.

Langkah-langkah susunan blok - |

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare. mﬁ
>

Blok ini adalah untuk menyediakan robot dengan /ibrary tertentu dan
untuk mengkonfigurasi nombor pin dan nombor pot keluar masuk untuk
sefiap sensor dan kelvaran yang dipasang pada robot.

22
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Pilih 5
sebagai nota
muzik

Double v

Double »

Double »

Pilih “qouple”
sebagai
rentak

Double v

Double »

Double v

Double »

23

| Langkah 2 | Seferusnya. gabungkan blok Affer
Mikrobotk starts dengan blok Pay LT e
NMusic (Note-C5, Beat-Double). (Note- - Robot Prepare
D5, Beat-Double). (Note-£5, Beat-
Double), (Note-F5, Beat-Double),
(Note-G5, Beat-Douple). (Note-A5, S
Beat-Douple). (Note-B5, Beat-Double)
- Play Music - Note
- Play Music — Note
- Play Music -- Note
- Play Music -- Note
| Langkah 3 | Seferusnya. gabungkan blok repeat - Play Music — Note
until (false) dengan blok stop. - Play Music - Note
Gabungkan blok tersebut dengan R
blok di Langkah 2.
repeat until false v
| Langkah 4 | Setelah program dimuat naik. robot akan menghasikan bunyi atau hada yang anda telah masukkan.,
© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3 ' M c
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Cabaran !
Dalam cabaran ini. anda perlu memasukkan not muzik yang disediakan dan cuba untuk meneka nama muzik yang dihasilkan.

c O O O O O

24
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Objektif 2: Tolong Hidupkan Lampu!

Diod Pemancar Cahaya (LED) pada robot digunakan sebagai penanda. LED pada robot boleh dilihat pada indikator kuasa,
indikafor baferi rendah. lampu indicafor L1 and L2, Arduino NANO dan LED sensor pengesan garisan.

Pengenalan Mudah Diod Pemancar Cahaya (LED)

Diod Pemancar Cahaya afau LED berfungsi menukarkan arus elekirik kepada
cahaya dan memancarkan cahaya. Digunakan sebagai aplikasi bagi indikafor
dan sumber cahaya.

Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare.

25
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M/RROBOTIR

| Langkah 2

| Gabungkan blok Affer Mikrobotik starts dengan blok Turm

On LED dengan pilihan Stafus On dan LED #1 dan blok wait
1 second Letakkan blok tersebut di bawah blok di Langkah
L Program ini akan menyalakan lampu LED.

Robot Prepare

s

- Turn On LED - Status Onw LED #1 »

| Langkah 3

| Tambah satu lagi blok 7urm On LED dengan pilihan Status

Off dan LED#1 dengan blok wait 1 second dan gabungkan
dengan blok di Langkah 2 unfuk memadamkan lampu LED. & iiieniie i S o il o oo

| Langkah 4

| Yang terakhir. muat naik program tersebut. Setelah program dimuat naik. LED 1 akan menyala dalam.

26

masa safu saaf dan akan terpadam dalam masa satu saat. Program ini akan ferus berjalan sehingga
robot dimafikan oleh pengguna.

::-%P M c © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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(Cabatranl!

Mula
Lampu LED menyala
selama tiga saaf

|

Lampu LED terpadam
selama tiga saat

]

Tamat

Program di atas akan menyala selama figa saaf dan akan terpadam selama tiga saat. Program ini akan berterusan sehingga
Mikrobotik dimatikan.

© 2023 Copyright Micro C t Tech Version 1.3 =00
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Objekiif 3: Mulakan Pengembaraan Kita (Pergerakan Bebas)

Robot digerakkan menggunakan kod blok “fank furri untuk bergerak tanpa mengikuti garisan. Kod blok ini sesuai digunakan

untuk menyelesaikan litar labirin (maze). Robot akan bergerak bergarntung kepada kelajuan serta arah motor kiri dan kanan
yang difetapkan.

Pengenalan kepada Motor

Terdapat 2 motor pada Mikrobotik boleh dikawal secara berasingan. boleh
berputar mengikut putaran arah jam dan lawan jam secara berterusan. Motor
ini juga boleh digunakan untuk menggerakkan afau memacu projek. Kelajuan
dan jangka masa juga boleh ditetapkan.

28

:.-%P Mc © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
MICRO CONCEPT TECH
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Pengenalan Mudah Pergerakan Asas Robot

Berhenti

Motor kiri berhenti. motor kanan
berhenti

Gerak maju Gerak undur

Motor kiri kehadapan, motor kanan kehadapan | Motor kiri kebelakang, motor kanan kebelakang
Kelajuan mator kiri = kelajuan motor kanan kelajuan motor kiri = kelajuan motor kanan

© 2023 Copyright Micro C t Tech Version 1.3 =00
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Belok ke kanan Belok ke kiri

Motor kiri kedepan. motor kanan ke hadapan Motor kiti ke hadapan. motor kanan ke
Kelajuan motor kiri > Kelajuan mator kanan hadapan
Kelajuan motor kiri < Kelajuan mator kanan

Belok tajam ke kanan Belok tajam ke kiri

Motor kiri ke hadapan. mator kanan
berhenti

Motor kiri berhenti. motor kanan ke
hadapan

:._%P Mc © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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Pusing ke kanan

Motor kiri kedepan, motor kanan kebelakang
Kelajuan mator kiri = kelajuan motor kanan

Pusing ke kiri

Motor kiri kebelakang, motor kanan kedepan
kelajuan motor kiri = kelajuan motor kanan

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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Langkah-langkah susunan blok
) Maju

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare.

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok Tank Turn (Wheel Left ~Forward, Speed-100. Wheel
Right-Forward, Speed-100), blok waif (3 seconds) dan blok sfop. Letakkan blok fersebut di bawah blok di

Langkah 1
Motor kiri dan kanan akan bergerak ke hadapan dengan kelajuan yang sama.

+.* Robot Prepare

Roda kiri bergerak  Kelajuan roda
ke hadapan kiri

Roda kanan bergerak
ke hadapan

Kelajuan roda
kanan

.- Tank Tum — Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @) -- Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) ()

.~ Stop

32
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok wait blok repeat until (flse)) dan blok st Dan gabungkan blok fersebut
dengan blok di Langkah 2.

.~ Robot Prepare

- Tank Turn - Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) (i) — Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) (&)

wait o seconds

Mikrobotik bergerak selama 3 saat dan berhenti selama 1 saat
wait 0 seconds

repeat until . false v
L Mikrobotik berhenti selepas 1 pergerakan

| Langkah 4 | Selepas memuat naik program. Mikrobotik akan maju kehadapan selama 3 saat dan berhernti

Langkah untuk undur ke belakang adalah serupa dengan langkah untuk maju ke hadapan. Anda
hanya perlu menukar arah wheel left kepada backward dan arah wheel right kepada backward.

© 2023 C ight Mi C t Tech Version 1.3 -gp
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) Belok ke kiri
| Langkah 1 | Gabungkan blok When Mikrobotik starts dengan O ‘
blok Robot Prepare . Robot Prepare Mikroboik
- belok ke kiri
| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotik starts dengan blok
Steer (Direction -LefT Speed-50). Kemudian. . Steer—- Direction Left v Speed (0~ 255) (@D
tambahkan blok wait (3 second’s) dan blok sfap. Motor
kiri akan berhenti dan motor kanan akan bergerak ke
hadapan dengan kelajuan yang ditetapkan. Kelajuan belok
| Langkah 3 | Akhirnya, gabungkan blok waif (1 second) repeat @ —
) ikrobotik
until (false) dan blok sfgp. Dan gabungkan blok | perherfi selepas 1
tersebut dengan blok di Langkah 2. ” pusingan
| Langkah 4 | Selepas memuat naik program. Mikrobotik belok ke kiri selama 3 saat dan berhenti.
@ Langkah untuk belok ke kanan adalah serupa dengan langkah urtuk belok
ke kiri. Anda hanya perlu menukar Direction kepada right.
34
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) Pusing ke kiri

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare.

+.- Robot Prepare

| Langkah 2 | Gabungkan blok Afer Mikropotik starts dengan blok Tank Turm (Wheel Left -Backward. Speed-100,
Wheel Right-Forward Speed-100). blok waif (3 second’s)dan blok sfop. Letakkan blok fersebut di bawah
blok di Langkah 1. Motor kiri akan bergerak ke belakang dan motor kanan akan bergerak ke hadapan

dengan Kelajuan yang sama.

Roda kiri Roda kanan
bergerak ke Kelajuan roda

hadapan kanan

. Robot Prepare
bergerak ke Kelajuan roda
belakang ki

. Tank Turn — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) — Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) ()

wait o seconds
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| Langkah 3

| Akhirnya. gabungkan blok wait (1 second) repeat unti (False) dan blok stop. Dan gabungkan blok

tersebut dengan blok di Langkah 2.

.~ Robot Prepare

. Tank Turn - Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) @) - Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) (i)

———  Mikrobotik bergerak selama 3 saat dan berhenti selama 1 saat

wait o seconds

repeat until . false v
———  Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4

| Selepas memuat naik program. Mikrobotik pusing ke kiri selama 3 saat dan berhertti

36

Langkah untuk pusingan ke kanan adalah serupa dengan langkah untuk pusingan ke kiri. Anda
hanya perlu menukar arah wheel left kepada backward dan arah wheel right kepada forward.
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Cabaranl|
Dalam cabaran Kali ini. anda perlu memastikan Mikrobotik bergerak mengikut laluan yang telah disediakan dengan
menggunakan pengefahuan yang telah dipelajari.

e
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M/KROBOTIR
Objektif 4: Ayuh Ikuti Garisan Itu

Robot akan bergerak secara berautonomi mengikuti gatisan (Hitam atau Putih) secara berferusan. Robot akan sentiasa
bergerak walaupun ia berfemu dengan simpang kiri afau simpang kanan.

Pengenalan mudah Pengesan Garisan

Terdapat 5 pengesan garisan akan memancarkan cahaya infrared dan mengesan permukaan
berwarna hitam atau putih. Nilai bacaan analog akan tinggi jika permukaan hitam dikesan
manakal bacaan analog akan rendah apabila permukaan putih dikesan.

Pengenalan Line Tracer Time dan Mekanismanya
Line Tracer Time digunakan untuk Mikrobotik bergerak secara berautonomi mengikuti garisan sama ada Hitam atau Putih
sehingga mencapai fempoh masa maksimum (dalam ms).

Apabila Mikrobotik mencapai fempoh masa maksimum, Mikrobotik akan berhenti. Mikrobotik akan bergerak secara berferusan
tanpa melalui persimpangan kiri. persimpangan kanan dan persimpangan fengah.

38
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Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

- Tank Turn —- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

o oo Mikrobotik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

Mikrobotik berhenti selama 1 saat

39
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| Langkah 2 | Seferusnya. masukkan blok AAter Mikrobotik Starts dan gabungkannya dengan blok Line Tracer Time.

Robot Prepare

- Tank Turn -- Wheel Left Forward » Speed (0 ~ 255) (@) - Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @)

Kelajuan motor kiridi = 50: Kelajuan mofot apabila menyimpang dari garisan
afas garisan < 50: Saaf pada kelajuan maksimum

Line Tracer Time Turn Speed (0~255)

~\__/
After Mikrobo.V, starts

Line Tracer Time -- Line Format Black »  Left Speed (0~255) (€l Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (F) Sensor Threshold (0~1000) () Time Period ms (0~10000) (ED

/\

Line Format Black v Right Speed (0~255) @
Robot secata aufonominya mengesan Kelajuan motor kanan di
garisan hitam atau putih atas garisan
40
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Sambungan

Kepekaan mengesan garisan
Mengawal nilai Kp ~ (lebih Tinggi nilai bermaksud lebih sensitif)

Kp (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) @
—~

Line Tracer Time -- Line Format Black »  Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) (D) Kp (0.00~1) kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) ) Time Period ms (0~10000) (L)

Perafusan pecutan Mengawal nilai K4~ Masa maksimum (ms) untuk robot
(Kd mesti lebih >Kp) bergerak ke hadapan
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat until (false) dan blok sfap. Dan gabungkan blok tersebut
dengan blok di Langkah 2.

- Line Tracer Time -~ Line Format Black +  Left Speed (0-255) (€ mwp&s@mmmmmmmmmmmn@mmmuumhumm@mmnmm@

m - Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4 | Selepas memuat naik kod, Mikrobotik akan mula bergerak ke hadapan buat sementara wakiu.

Lakukan proses kalibrasi pada pengesan garisan. Selepas ifu. Mikrobotik akan mengikuti garisan sama
ada Hitam atau Putih sehingga mencapai fempoh masa maksimum (dalam ms).
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M/RROBOTIR

Gunakan Line Tracer Time untuk menyelesaikan litar di bawah.

© 2023 Copyright Micro Concept Tech
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M’KROBOTIR
Objektif 5: Apa Yang Peru Dilakukan Kefika Di Persimpangan?

Robot akan bergerak secara berautonomi dan membuat keputusan sama ada perlu belok kiri, belok kanan ataupun berherti di
persimpangan. Teknik yang digunakan adalah dengan menggunakan pergerakan belok ( Steer 7urn Method).

Pengenalan Paith Finder dan Mekanismanya.

Path Finder digunakan untuk menggerakkan Mikrobotik bergerak secara berautonomi mengikuti garisan putih atau hitam
sehingga Mikrobotik menemui persimpangan (kanan atau kiri atau tengah atau jalan mati atau ofsef.

Di persimpangan. Mikrobafik akan berfindak untuk belok (kiti atau kanan atau berhenti) untuk fempoh yang difetapkan atau
sehingga robot menjumpai garisan seferusnya dan akan berhenti.

Robot akan belok dengan menggunakan pergerakan belok Steer Turn Method.
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Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

- Tank Turn —- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

. Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf
- Calibrate Sensor

Mikrobotik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Akhirnya. gabungkan blok A#ter Mikrobotik Starts dan blok Path Finder (Line Format-Black. Junction-
Left Action-Turn Left Left Speed-50. Right Speed-50. Turn Speed-200. Rampljp Perc-100. Kp-0.02.
Kd-0:2. Sensor Threshold-20. Junction Speed-50. Forward Delay-50. Turn Petiod ms-300).

Robot Prepare
Tank Turn - Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) () — Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) (@)

- Calibrate Sensor

Robot secara autonominya Aksi robof apabila menemui
mengesan garisan hitam afau putih persimpangan

Line Format Black v /Action Turn Left v

Robot menjejak ke hadapan Kelgjuan motor kiri
sehingga menemui di afas garisan
persimpangan
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Sambungan

Mengawal nilai Kd

Kelgjuan mafar kanan di Perafusan pecutan (Kd mesti lebih >Kp)

afas garisan

Right Speed (0~255) ()
: —
Path Finder  Line Format Black v Junction Left v Action TumLeft v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (D) Tum Speed (0-255) () RampUp Perc (0-100) (IED Ko (000-1) kd (0.00-1) B Sensor Threshold (0-1000) () Junction Speed () Forward Delay () Turn Period ms (0-10000) (ET)

kd (0.00~1) (O

RampUp Perc (0~100) (T80

l ‘
Tum Speed (0~255) Kp (000~1)
= 50: Kelajuan motor apabila menyimpang Mengawal nilai Kp
dati gatisan

< 50: Saat pada kelagjuan maksimum
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Sambungan

Masa untuk robof terus
bergerak ke hadapan sebelum
membelok

Kelajuan membelok di
persimpangan (lebih finggi nilai.
lebih tajam belokan)

Path Frdar L Format Bsck ¥ Juncton Lek e Acion TumLeft v Lok Speed (0-255) () Riht Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) () RampUp Pre (9-100) (D ko 0.00-1) (T e (0.00-1) B Sonsor Thrshold (0-1000) ) Juncion Spsed () Forward Dy (Y Tum Period ms 0-10000) ()

Sensor Threshold (0~1000) @ Turn Period ms (0~10000) @

Kepekaan garisan (lebih Masa tepat (ms) robat membelok
finggi nilai bermaksud lebih atau sehingga menjumpai
sensitif) Aavican (N)
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat unti (false) dan blok sop. Dan gabungkan blok tersebut
dengan blok di Langkah 2.

Falh Fchr L Fermal Black + bortiers Lo » Action Tum Lot » Lo Spne 0-255) ) e S 0-25) ) T St 255 (EER) s P (0500 ATRD s ) D vt 0ty D S Thvashetd 01000 D) Dt St () i Dy s D Tu Pl s 010030

[ Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas ifu, Mikrobotik akan mengikuti garisan hitam dan jika robot menemui persimpangan kiri,
Mikrobotik akan bergerak ke hadapan dan kemudian belok memasuki simpang kiri sehingga Mikrobotik
menemui garisan lain.
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Cabaranl!

i) Path Finder persimpangan Kiri, belok di persimpangan kiri

Tamat

e —h

Mula
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i) Path Finder persimpangan kanan, belok di persimpangan kanan

Tamat

R S —

i) Path Finder persimpangan fengah. berhenti

Mula

(] Mula
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MKROBOTIK
Objektif 6: Apa Lagi Boleh Dilakukan Kefika Di Persimpangan?

Robot akan bergerak secara berautonomi dan membuat keputusan sama ada petrlu pusing kiri. pusing kanan ataupun berhenti
di persimpangan. Teknik yang digunakan adalah dengan menggunakan pergerakan pusing ( 7ank Turn Method).

Pengenalan Path Finder Tank dan Mekanismanya.

Mikrobotik bergerak secara berautonomi mengikuti garisan (Hitam atau Putih afau Hitam Nipis atau Putih Nipis) hingga
menemui persimpangan (Kiri atau Kanan atau Tengah afau Jalan Mati atau Offsen.

Di persimpangan. Mikrobofik akan bertindak (Pusing ke kiti atau Pusing ke kanan afau berhenti) untuk sekurang-kurangnya
Durasi Minimum Pusingan (/in Turn Petiod) dan berterusan berpusing sehingga mengesan garisan dan berhenti

Mikrobotik akan berpusing menggunakan pergerakan pusing ( 7ank Turn Nethod).
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Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

- Tank Turn —- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

o oo [ Mikrobotik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

Lwait o .. [ Mikrobotik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Gabungkan blok AAer Mikropotik starts dengan blok Path Finder Tank (Line Format- Black Junction-
Right Action-Turm LefT. Left Speed50. Right Speed-50. Turn Speed-200. RampUp Pere-100. Kp-0.02.
Kd-0.2. Sensor Threshold-20. Junction Speed-50. Forward Delay-50. Min Turn Petiod ms-200).

Robot Prepare

- Tank Turn -- Wheel Left Forward » Speed (0 ~ 255) (J) - Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @)

Robot secara autonominya Aksi robot apabila menemui
mengesan garisan hitam afau putih persimpangan

Line Format Black »

e T4 _—

- Path Finder Tank - Line Format Black v Junction Leftv Action Tum et v Left Speed (0-255) (D) Right Speed

T
- Path Finder Tank

(0-255) @) Tum Speed (0-255) EZE) RampUp Perc (0-100) (Y Kp ©.00-1) Kd (0:00-1) (D Sensor Threshold (0-1000) (X)) Junction Speed (G Forward Delay (D) Min Tum Period ms (0-10000) EED)

—

Left Speed (0~255) (€

Robot menjejak ke hadapan sehingga Kelajuan motor kiri
menemui persimpangan di atas garisan
54
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Sambungan

Mengawal nilai Kd
Perafusan pecutan (Kd mesti lebih >Kp)

Kd (0.00~1)

—
Kp (0.00~1)

= 50: Kelajuan motor apabila menyimpang Mengawal nilaii Kp
dari garisan
< 50: Saat pada kelagjuan maksimum

Kelajuan motor kanan di
afas garisan

Right Speed (0~255) €)

——

RampUp Perc (0~100) (D)
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Sambungan

Kelajuan membelok di persimpangan Masa untuk robot ferus bergerak ke
(lebih tinggi nilai. lebih tajam belokan) hadapan sebelum membelok

Sensor Threshold (0~1000) D) Min Turn Period ms (0~10000) (Ei%)

Kepekaan garisan Masa minimum (ms) robot berpusing
(lebih finggi hilai bermaksud lebih sensitif)
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat unti (false) dan blok sop. Dan gabungkan blok tersebut

dengan blok di Langkah 2.

orred Back + hnction Lahe Aciom Tumbeh v Lt Speec 0-255) iGN Bigh Spmet 0255 (G Tuem Spust 1255 (RN Mgl P 100% DD - ) (D vt D)
= Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi
Selepas ifu. Mikrobofik akan mengikuti garisan hitam dan jika robot menemui persimpangan kiri,
Mikrobotik akan bergerak ke hadapan dan kemudian pusing untuk sekurang-kurangnya Durasi
Minimum Pusingan (Mlin Turn Perioq) dan berferusan berpusing sehingga mengesan garisan dan
berhenti.
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Cabaran!!
i Path Finder Tank persimpangan kanan. pusing di persimpangan kanan
i) Path Finder Tank persimpangan Kiri, pusir® di persimpangan kiri
Tamat
Mula
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i) Path Finder Tank persimpangan fengah. berhenti.

© 2023 Copyright Micro Concept Tech
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M’KROBOTIR
Objekiif 7: Salah Jalan? Buat Pusingan-U

Mikrobotik boleh membuat pusingan-U pada garisan yang dilaluinya pada paksi robot dan berpusing mengikut arah kiri atau
kanan selama Durasi Pusingan Minimum (Min Turn Period) dan bersambung sehingga berfemu garisan (Hitam afau Putih)

Pengenalan 7urn at Centre dan Mekanismanya

Mikrobotik akan membuat pergerakan pusing (#ank furn) ke arah (Kiri atau kanan) untuk Durasi Pusingan Minimum (/lin Turm
Petiod) sehingga robot menemui garisan dan akhirnya berhenti.

Teknik ini berguna untuk mempuat pusingan-U.
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Langkah-langkah susunan blok

| Langkah1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

Roda kiri pusing ke Roda kanan pusing ke

When Mikrobotik starts hadapan Kelajuan roda kiri belakana Kelajuan roda kanan

- Robot Prepare

.~ Tank Turn -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

. Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa
- Calibrate Sensor

L Mikrobotik berhenti selama 1 saaf

| Langkah 2 | Gabungkan blok Find Lind (Line Format- Black Direction-Forward. Left Speed-100. Right Speeq-100.
Ramplp Pere-100. Sensor Thresholg-20. Forward Delay-0) dengan blok wait (1 secondl) Gabungkan blok
tersebut dengan blok di Langkah 4.

6l
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When Mikrobotik starts
Robot Prepare

Tank Turn -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

Calibrate Sensor

wait o seconds

Pengguna menekan butang S1

R Kepekaan sisihan garisan
repeat until - User Button - Button #S1 » Ke\q]uan roda (|eb|h Tlhggi nilai bermaksud Masa minimum. (ms)
lebih sensitif) robof berpusing

Blink All LED — Time (ms) Semua lampu LED

~ Turn At Centre —- Line Format Black v Direction Turn Left ¥ Speed (0~255) @ Sensor Threshold (0~1000) @ Min Turn Period ms (0~1000) @

repeat until false »

Robot secara autonominya
mengesan garisan hitam atau
putih

Arah pusingan robot

Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan
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| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi
Selepas ifu. Mikrobofik akan membuat pusingan-U mengikut arah yang difetapkan dan akan berhenti
sefelah dapaf mengesan garisan hitam.

Cabaranl!
i) Pusing di fengah. arah kiri.
(anak panah biru ke anak panah kuning)
i) Pusing di fengah. arah kanan.
(anak panah biru ke anak panah kuning)
© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3 . Mc
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M/KROBOTIK
Objektif 8: Ayuh kawal Mikrobatik

Bluetooth ialah feknologi tanpa wayar jarak dekat yang digunakan untuk bertukar-tukar data antara peranti fetap dan mudah
alih dalam jarak dekat dan membina rangkaian kawasan peribadi. Bluetooth membolehkan Mikrobofik bertukar data yang
dikehendaki dengan peranti lain secara langsung.

Pengenalan Bluetooth dan Mekanismanya

Mikrobotik boleh dikawal dalam jarak dekat menggunakan pendekatan Bluetooth kerana ia senang didapati dan
senang mengawalnya. Modul Bluetooth itu dimasukkan pada pot yang disediakan pada Mikrobotik. Modul Bluetooth
ini mengandungi 4 kaki. RXD, TXD. GND DAN VCC.
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Langkah-langkah susunan blok

When Mikrobotik starts

| Langkah 1 | Masukkan blok then Mikrobotik Starts dan gabungkan
dengan blok Ropot Prepare - Robot Prepare

| Langkah 2 | Gabungkan blok Afer Mikropotik starts dengan blok i#yang telah digabungkan dengan blok Bluefooth
Data Check Letakkan blok tersebut di bawah Blok di Langkah 1

When Mikrobotik starts

~ Robot Prepare

After Mikrobotik starts

if Bluetooth Data Check _ then
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M’KROBOTIK

| Langkah 3

| Di bawah blok AAer Mikrobotik starts, gabungkan S blok Bluetooth Data Control Data (F. B L. R X)dengan

66

5 blok #dan di bawah blok 7en gabungkan dengan 5 blok 7ank Turn untuk mendapat pergerakan maju.
undur. pusing Ke kiri, pusing ke kanan dan berhenti.

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

After Mikrobotik starts

if Bluetooth Data Check - then

: Data untuk pergerakan maju
if Bluetooth Data Control Data F » then

Tank Tum — Wheel Left Forward » Speed (0 ~ 255) @{1l)) — Wheel Right Forward » Speed (0 ~ 255) ()

Bluetooth Data Control Data Bv = Data untuk pergerakan undur
Tank Turn - Wheel Left Backward » Speed (0 ~ 255) — Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) ()
else

if — Data untuk pusing ke kiri

Bluetooth Data Control Data R* _ihen Data untuk pUSiY\Q ke kanan

else

Data untuk berhenti
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| Langkah 4 | Untuk blok seterushya. gabungkan 6 blok Bluetooth Data Control Data (T, S, E Q. €. Z)dengan 6 blok i#dan

di bawah blok 7hen gabungkan dengan 2 blok Play Music (Nofe-C3 Beat Half dan Nofe-£4. Beat Half) dan
4 blok 7ank Turm untuk mendapat pergerakan maju dan belok kanan. maju dan belok kiri, undur dan
belok kiri dan undur dan belok kanan.

Bluetooth Data Control Data T v DaTa UY]TUk bUl'\yi p embaz 03
Play Music -- Note C3 + Beat Half v

Bluetooth Data Control Data S » _— DaTa UhTUk buny-‘ Pembaz E4
- Play Music -- Note E4 v Beat Half v
else

if Bluetooth Data Control Data E v Data untuk pergerakan maju dan belok kanan

Tank Tumn -- Wheel Left Forward » Speed (0 ~ 255) @) - Wheel Right Forward » Speed (0 ~ 255) (@)

Bluetooth Data Control Data Qv _*5=o Data UnTuk pergerakan maju dan be‘ok k|r|
Tank Turn — Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) (&) - Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) ()
else

Bluetooth Data Control Data C v e Data untuk pergerakan undur dan belok kiri
Tank Turn — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) () — Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) (@)
else
if Bluetooth Data Control Data Z ¥  —+oen Data UnTUk pergerakan Ul’ldUr dan be\ok kanan
Tank Tum -- Wheel Left Backward * Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward * Speed (0 ~ 255)
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| Langkah 5 | Untuk blok seterusnya. gabungkan 5 blok Bluetooth Data Control Data (1 2. 3 4. 5)dengan S blok #dan di
bawah blok 74en gabungkan dengan 4 blok 7urn On LED (#1 On. #1 OfF #2 On. #2 Off)and 1 blok
Flay Musie (Nofe-A3, Beat Whole)

Tank Turn - Wheel Left Backward » Speed (0 ~ 255) @) - Wheel Right Backward » Speed (0 ~ 255)
— —— 2\

if Bluetooth Data Control Data 1 — Da"'a UnTUk nyalakan LED #1
Turn On LED -- Status Onw» LED #1w

else
i Bluetooth Data Control Data 2 v aur Data untuk padamkan LED #1
Turn On LED - Status  Off v LED #1 v
else
if Bluetooth Data Control Data 3% siwe Data untuk nyalakan LED #2
Tum On LED - Status Onv LED #2v
else
Bluetooth Data Control Data 4 v oo Data untuk padamkan LED #2

Tum On LED —Status Off » LED #2w

else

if Bluetooth Data Control Data 5 « than DaTa UnTUk bunyi pembaz A3
Play Music - MNote A3 v Beat Whole »
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| Langkah 6 | Selepas memuat naik kod. pasangkan modul Bluetooth pada Mikrobotik dan padankan dengan peranti
anda dan Mikrobotik akan bersedia untuk dikawal oleh peranti. Pastikan semua PIN pada Bluefooth
disambungkan pada pot Bluetooth (RXD-RX, TXD-TX. GND-GND, VCC-VCC)

) sv;w -

o =R0 *.
l.fVEl.J.;W... 22

. cqmGD) P
Power.J.6V--6V. quyc: ~—
P a
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M’'KROBOTIK
Penggunaan Peranti Pintar Mikrobotik

—
| Langkah 1 | Muat turun aplikasi Mikrobotik daripada: ?V 1
hitps://www.microconcept.commy/stem-robatic/download/

MIKROBOTIK

| Langkah 2 | Buka aplikasi dan Kiik pada “Bluetooth connection”. Pilih berdasarkan nombor sii pada modul Bluetooth.

| Langkah 3 | Pastikan terfera * Connected". Anda sekarang boleh mengawal Mikrobotik secara pergerakan bebas.
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Cabatranl!

Dalam cabaran kali ini. anda perlu memastikan Mikrobotik bergerak mengikut laluan yang felah disediakan dengan

M/RROBOTIR

menggunakan peranti yang felah dipadankan dengan modul Bluetooth pada Mikrobofik
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M/KROBOTIR
Objektif 9: Kita Perlukan Peronda Kawasan |

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada satu blok untuk melengkapkan tugasan seperti “robot peronda kawasan'.
Untuk meronda sesuatu kawasan. robot perlu bergerak mengikut garisan dengan kelajuan yang berbeza-beza dan urituk jarak
afau masa yang ferfentu. Selain ifu, sewaktu mengikut garisan. robot perlu membuat pusingan kearah bertentangan.

Susun Atur Stretegi dan Teknik Pergerakan

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Line Tracer Time dan Turn at Centre

Robot bergerak secara berautonomi mengikuti garisan dengan menggunakan blok Line Tracer Time dengan kelajuan yang
tinggi dan kemudian dengan kelajuan rendah untuk masa yang tertentu. Selepas selesai berbegerak. robot membuat pusingan
ke arah bertentangan dengan menggunakan blok 7urs AT Centre. Akhirnya robot bergerak semula secara berautonomi
dengan menggunakan blok Line Tracer Time dengan kelajuan yang tinggi.

Berikut disediakan lakaran pergerakan “robot peronda kawasan™ dengan masa dan kelajuan yang ditefapkan dan membuat
pusingan untuk melengkapkan tugasan.

12
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) Robot bergerak secara berautonomi dengan menggunakan Line Tracer Time dengan Kelajuan finggi selama 3
saaf (anak panah merah) dan kemudian dengan kelajuan rendah selama 3 saaf (anak panah kuning)

Mula

i) Robot membuat pusingan di tengah. ke arah kiri. (arah anak panah kuning ke anak panah hjjau) menggunakan
Turm At Centre.

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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M/RROBOTIR

Robot bergerak secara berautonomi ke tempat famat menggunakan Line Tracer Time dengan Kelajuan yang tinggi

selama 4 saat.

Vo~ — N
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M’KROBOTIR
Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.
Roda kiti pusing ke Roda Kanan pusing ke
When Mikrobotik starts hadapan Kelgjuan roda kiri belakang Kelajuan roda kanan

- Robot Prepare

- Tank Turn -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

. Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil berderak selama bebeberapa saaf
- Calibrate Sensor

IMikrobotik berhenti selama 1 saat

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat until Selepas itu. tambahkan blok Line Tracer
Time dengan fetapkan kelajuan kepada 80 dalam masa 3 saat. Kemudian. tambahkan lagi blok Line
Tracer Time dengan menetapkan Kelajuan kepada 30 dalam masa 3 saaf.

5
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repeat until

Blink Al LED) = Time (ms)

Lime Tracer Time == Line Format  Black v  Left Speed {0-255) Right Speed (0-255) ) Turn Speed (0-255) Ramplip Perc {0-100) Kp {0L.00-1) kd 0.00-1) Sensar Threshaid (0-1000) §EZ) Time Period me [B-10000)
Line Traces Time -~ Line Format Black v Left Speed y0~255) @) Right Speed (0~255) ) Turn Speed (0~255) Rampip Perc {0100} Kp (0.00-1) Kel [0.00~1) Sensar Threshaid (0-1000) €8 Time Period ms [0~10000)

| Langkah 3 | Tambahkan blok 7urm At Centre dan tetapkan urituk membuat pusingan Kearah kiri. Tambahkan satu lagi
Line Tracer Time dengan tetapkan Kelajuan kepada 80 dalam masa 3 saat. Kemudian, fambahkan lagi
blok Line Tracer Time dengan menetapkan kelajuan kepada 80 dalam masa 4 saat.

After Mirobotik starts
repeat until User Bution -- Bution #51

Blink All LED = Time ¢ms) (T

Line Tracer Time - Line Format Black *  Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) () Turn Speed 0-255) (T Rampup Perc 0~100) QR xps00~1) Y ke 00~1) @B Sensar Threshold (0~1000) ) Time Period ms (B-10000)
Line Tracer Time == Line Format Black *  Left Speed (0~255) ) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) Famplip Perc 10-100) EERY ¥p 0.00~1) (R o 10001y (Y Sensor Threshoid (0~1000) @R Time Period ms (0-10000)
Turn At Centre +» Line Format Black »  Direction Tum Left + Spoed (9-255) @I Sensor Thresheld (-1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) )

Line Tracer Time - Line Format Black *  Left Speed (0~255) ) Right Speed m~255) (€N Tum Spesd (0-255) Ramplip Perc {0-100) Kpih00-1) ted 01001 () Sensor Threshoid (0-1000) @) Time Feriod ms (0-10000)

| Langkah 4 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas ifu. Mikrobofik akan membuat semua pergerakan mengikut masa yang ditetapkan dan akan
berhenti setelah famat masa yang ditetapkan.
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M/KROBOTIK
Objektif 10: Mari Mencati Harta Tersembunyi.

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada satu blok untuk melengkapkan tugasan seperti “robot mencari hatta
tersembunyi”. Unfuk mendapatkan kesemua lima harta fersmbunyi. robot perlu lalui banyak persimpangan yang antaranya
ialah simpang kiri. simpang kanan dan simpang tiga. Adakalanya robot perlu membelok dengan Kelajuan yang berbeza untuk
memasuki simpang.

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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M/KROBOTIK
Pengenalan Butang Tekan / Suis dan Mekanismanya

Butang tekan adalah sejenis suis yang berfungsi mengawal sesuafu mesin secara
langsung melalui senfuhan tangan atau jari daripada pengguna atau permukaan
komponen. Mikrobotik mempunyai butang gtekan S1 dan S2. Nilai bacaan analog akan
kurang daripada 400 apabila S1 ditekan manakala bacaan analog akan kurang daripada
500 apabila S2 ditekan.

Susun Atur Stretegi dan Teknik Pergerakan.

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder dan Path Finder Tank

Dengan menggunakan blok Path Finder atau Path Finder Tank robot akan bergerak secara berautonomi mengikuti garisan
hitam atau putih sehingga menemui persimpangan dan kemudian robot akan berpusing ke arah simpang yang ditentukan.

Untuk mendapatkan harta fersembunyi pertama, robot bergerak menggunakan Path Finder sehingga menemui persimpangan
kiri dan berpusing ke arah kiri. Kemudian. robot meneruskan pergerakan menggunakan Path Finder sehingga menemui
persimpangan Kanan dan berpusing ke arah kanan untuk harta tersembunyi kedua. Seferusnya, robot meneruskan
pergerakan menggunakan Path Finder sehingga menemui simpang tiga dan berpusing ke arah kiri untuk harta tersembunyi
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Kefiga. Sefelah itu, untuk mendapatkan harta tersumbunyi keempat robot perlu menggunakan Path Finder Tank sehingga
menemui persimpangdan Kiri dan berpusing ke arah kiri dan akhir sekali untuk mendapatkan harta fersumbunyi ferakhir robot
perlu menggunakan Path Finder Tank sehingga menemui persimpangan kanan dan berpusing ke arah kanan

Berikut disediakan lakaran pergerakan robot mencari harta tersembunyi dengan melalui simpang - simpang yang berbeza
untuk melengkapkan fugasan.

) Robot bergerak dari fitik mula untuk mencari simpang kiri dan membelok menggunakan Path Finder ke arah kiri
untuk mengambil harta fersembunyi pertama.

79
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M/RROBOTIR

Robot bergerak mencari simpang kanan dan membelok menggunakan Path Finder pusingan ke arah kanan untuk
mengambil harta tersembunyi yang kedua.

Robot bergerak mencari simpang figa dan membelok menggunakan Path Finder Ke arah kiri urtuk mengambil
harta yang fersembunyi kefiga.
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) Robot bergerak sekali lagi untuk mencari simpang kiri dan membelok menggunakan Path Finder Tank ke arah kiri
untuk mengambil harta tersembunyi keempat.
V) Robot feruskan bergerak mencari simpang kanan dan membelok menggunakan Path Finder Tank Ke arah kanan
untuk mengambil harta tersembunyi ferakhir dan lalu berhenti.
@& -
81
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MKROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

: : Roda kanan pusing ke
(g e e Roda ki pusing ke Kelgjuan roda kiri belakang KB g
hadapan

- Robot Prepare

- Tank Turn -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

MMikrobotik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotik starts dengan blok repeat until Selepas itu. tambahkan blok Path Finder

Dan fetapkan (Junction — Left. Action — “Turn Left. Speed — 60" Turn Speed — 200" Junction Speed -
200 Forward Delay — 400" and Turn Petiod - 400°).

P Frr - Lives Fiwrrridl Blick = Jumrfion Lot ¢ Acion Toss Lol o Lt Spiet 0 255) IR Wit Sqmnit 10255 B Tusen Sppaset 10-255) D M P 0 00 AGEEDD i et AEEEEED et e ) WD S Thusmsbstt (0 V00 WERD) s, Syt (D) ot vy WD) T Pt s (01 oy D)

| Langkah 3 | Tambahkan blok Path Finderyang Baharu dan tetapkan nilai kepada (unction — Right Action -
‘Tumn Right. Speed — 60" Turn Speed - 200 Junction Speed — 50" Forward Delay — 0"dan Turn
Petiod — 600°).

P Frilar — Lire Furrral Black v husefion Lt v Acion Toms lafl e Lidh Spased 0-255) (ER) Right Spssact D255 {EE) Tuen Spese i0-255) ETE) Rurlips Puric 0100} MDY K 00 1) IR et 1) () St Thosshesel D 10000 ) Bursction St (RN Frrwired Doy (N Turm Purient s (010000 (T
Pt Firsdr — LiraForrnan Black + Jusetion Fight = Arfion Tuen Fight +  Lef Speeet 10-255) S5 Fighe Spese (0--255) @I Tisrn Speset (0-255) {EE0) Rasrpdip Prne 0-<500h @) ip 0017 (D Ko st RN Sarvicw Thrashioded e 1000 ER) Rurection St ) Fosward Dlay ) Tioen Paricel ms 10000 (ET0)
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M/RROBOTIR

| Langkah 4 | Tambahkan blok Path Findler yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction — Mliddle: Action —
Turn Left: Speed — 60 Turn Speed — 200 Junction Speed - 100 Forward Delay — 250 dan Turn
Period - 300°).

Bk AN LEDY — Tima (] E

Pt Fraar — lipe P Bk v howction Laftw Acion Tum Lefl» L Sgsel i0-255) (EB) Right Spssect [0-255) {00 Tuen Spvisel 10-255) (EER) Ruarmpde P 10-100) Y ke a0 1) D et it 1) ) Sesrier Thrssbheid (0~ 100N () Jursetion Spmed (0 Fervired Doiry (R Torms Pt s (01 20000 (I
Pt P — i Pl Blak » Jumction Mights Action Tuen Fight = Lal Spese [0-255) i) Fight Spaset 10-255) D) T Spsiect 0 255) MR} sl P 0--500y (GTEOD i o001 TR et rao1 {E) S Thnssbusil 010000 W) urction Seaset D) Fesviarct Dy WY Tiorn Prizel erss 100000 (G
Pk Fralar — linaForman Back v Juection MidSle v Action Tum Lo v Lofh Speeed (0-255) (G2 Right Spseed (0-255) () Turm Spsmel 10255 {EEI Rt Pare 0900y EE) K e 1) ) e q0-1) () Sursser Thssheel 0100y 5] orwction Spsee EE) Frrwared Dutay (55 Tiam Pasical me 010000 €530

| Langkah 5 | Tambahkan blok Path Fingler Tank dan tetapkan nilai kepada (Junction — Left: Action — “Turn Left:
Speed - 70" Turn Speed - 100" Junction Speed — 100" Forward Delay — “350"dan Min Turn Period
- 200).

P Ftar — LinaFormat Black v Rusetion Laftw Asion Tum lefe L Speut (355 {GE) Might Spsseet 10-255) i) Tuen Spes 0-255) EEE) Murmpbips Pare: 10100y (RN K iru00= 1) (EEEED et en0ee1) () Sarsicr Thrashoe (0 10003 (D) Mursesion Syt ) Fewwardt Dy () Turm Parient e 01 000N (EIE)
P Frclar — Ui Forrriadl Black »  Rschion Fight »  Action Tuen Fight * L Spset [0-255) ) Pegh Sposset (0-253) () Tusrs S 10255) WEEED) el P (0-9000 @) K 0011 (TR el ety BN S Thsshisk 01000y ) Murction Spssed W) Fomwirel iy WY Tosrn Piice s g2-10000y (ED)
Fah Firclar — Linw Format Black = Rsction Mide v Action Tum el = Ll Soesed (0-255) () Right Spesd f-255) (G0N Turm Spssed {0255 (EEE) Ruerpalip Pare 0 001 IER) Wi 0007 (EEEEN i btiet) (N Sersior Thoshedel 01000 () hencsicen Spumec JERY Forward Dulay () Tisrm Pasicel s {10008y (EED)
P, Frolir Tk - Livws Pl Black + b Ll ® Aoy Tism L ®  Lisht Syt {0255 ) gt Syt (0--255) (D) Tioor St - 2525) QDN Rl P 0500 TR it ) RN 0t prunciety (D S bt 020y DD Musction St RN vt ki WEETDD Wit Taser Pt e (10000, ()
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| Langkah 6 | Tambahkan blok Path Finder Tank yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction — Right: Action —
Tumn Right” Speed — 40" Turm Speed - 100" Junction Speed — 100, Forward Delay — 150" dan /Min
Turn Petiod — 50°).

Bk Al LED) — Tirrw (el ()

P Frdtar — Lira Fosma Black  heefion Lot v Acsion Tums Lo s Ll Spuse (0255 (EE) Sight Spsect 0255 @) Tuen Sppese 10-255) (N Marmpdip Parc 0100 {ER) ke in00-1) (@D ket 0 1) (EE) Sarser Theashedet (010008 (R fnesion Spseset (EE) Frrwward! Doy ) Turm Puriext s (0--10000) (D)

P Firctar — L Format Black = hosction Fight = Acion TumFight s Leh Speseet D255) D) Right Spes (0255) (I Turn Speset (0255 (S0 Raeryalip Pams: 0200y RN Kp mu00-1) TR ket ooty () Servsce Thrushoid 010000 (D Aurction Spesct () Fosward Dkay W) Tisr Paricel s 010000y (XY

Puh Frtar — Lind Pl Black v hosction hddle v Action Tumlall > Lafh Spese (0-255) () Right Spassdt B-255) () Turm Spsid [0-255) () Rasvelis P 09000 (RN e 000, (R et gt ) () ‘Samsssy Thssiticiet (01000 () Aot Spuiset (R Fovonse Dl () Tisws Pricet s 0100008 (EED)

Pt Frhir Tk - Lisis Fermsal Black ¢ lowtion Ll o Action Ton Lt ® Lot St [0-255) (G Pt Spsasat 10355 ) Tistm Sl 0-255) WD) sl P (0900 WTERD s v TR et praent) TR S st 01000 D) Musvmtion Spmntd QETY Frsrosiet Dy (EEID Wi Tusems Piiset v (0100001 (EEEY
Pt Frtar Tak - Li Formal. Slack » _bction Bight + Action Tum Right v Laft Speed (0 255) {ER) Sigh Spd (0255 ) Tums Spet (0255) RN Rarnplip Pare (0100 ER) i 00e1) Y wtpo0wt) (R Semscr Thossteiet 100000 R Juncsom Spesa () Frrward Doty (RN s Turm Puriext mss 10000y (D)

| Langkah 7 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas ifu. Mikrobofik akan bergerak mencari persimpangan yang ditetapkan dan membuat pusingan
sehingga menjumpai harfa yang tersembunyi.
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M/RROBOTIR
Objektif 11: Pengasingan Bahan Kitar Semula.

Objekitif ini menumpukan kepada usaha pengasingan bahan kitar semula dengan menggunakan robot. Untuk membantu usaha
kitar semula. kita boleh menggunakan bartuan robot untuk mengalihkan ohjek bahan kitar semula dari safu fempat ke safu
tempat khusus yang tertentu. Untuk tyjuan ini. robot menggunakan alat pencengkam untuk memegang objek kitar semula
kemudian robot bergerak dari satu fempat ke satu tempat khusus fersebut dan akhirnya melepaskan objek.

e SV G
i 5 &

Mula
— A
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Pengenalan Pencengkam Tunggal dan Mekanismanya

Servo

Pencengkam funggal digunakan dalam Mikrobotik untuk mencengkam objek dan mengalihkan
(secara menyeret) objek ke lokasi yang dikehendaki. Pencengkam tunggal terdiri daripada
safu motor servo dan satu tangan pencengkam mekanikal.

Pencengkam tunggal dipasang pada Mikrobotik menggunakan skru dan nat manakala wayar
motor servo disambungkan pada pin pot servo sedia ada pada Mikrobotik berlabel "P1" atau
|lP2II.

Lebar bukaan fangan pencengkam boleh dilaraskan dengan menetapkan sudut motor servo.
Lebih besar sudut servo, lebih kecil bukaan tangan pencengkam. Biasanya apabila sudut
motor servo difetapkan pada 0 datjah. bukaan tangan pencengkam adalah pada keadaan
Tangan Pencengkam paling luas. Apabila sudut motor servo ditetapkan pada 180 datjah. bukaan tangan
pencengkam adalah pada keadaan paling kecil ataupun fertutup sepenuhnya.
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Pemasangan Pencengkam Tunggal pada robot.

Motor Servo
(Sudut kelebaran pencengkam)

\

Pot Pin P1 atau P2

Perang — GND
Merah - VCC
Kuning -7

88
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Berikut merupakan susunan langkah pemasangan Pencengkam Tunggal pada Mikrobotik:

1~ Longgarkan skru dan naf pada Pencengkam Tunggal. Dibawah robot Mikrobotik ferdapat dua lubang skru untuk
Pencengkam Tunggal. Masukkan skru dan nat kemudian ketatkan.
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2~ Pastikan posisi Pencengkam Tunggal selepas pemasangan adalah seperti ini.
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Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan.

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder. Grjpper Servo Portdan Turn atf Centre

Dengan menggunakan blok Path Finder: robot akan bergerak secara beraufonomi mengikuti garisan hitam atau putih sehingga
menemui objek yang pertama.

Untuk mendapatkan ohjek pertama (hijau). robot mencengkam objek itu menggunakan blok Grigper Servo Port Kemudian, robot
berpusing mendgunakan blok 7urn af Centre dan meneruskan pergerakan menggunakan beberapa blok Path Finder sehingga
menemui persimpangan kiri kanan di ruang khas dan berhenti untuk melefakkan objek ke dalam ruang khas menggunakan
Gripper Servo Port

Seterusnya, robot berpusing menddunakan blok 7urn at Centre dan meneruskan pergerakan menggunakan beberapa blok
Path Finder sehingga menemui persimpangan kiri kanan di ruang khas dan berhenti untuk mengambil objek kedua (merah)
menggunakan blok Gripper Servo Port

Setelah itu, robot berpusing menggunakan blok 7urn at Centre dan bergerak menggunakan beberapa blok Path Finder
sehingga menemui persimpangan kiri kanan di ruang khas lalu meletakkan ohjek kedua di dalam ruang khas menggunakan
blok Gripper Servo Port
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M/RROBOTIR

Berikut disediakan lakaran pergerakan robot mengangkat objek berasingan untuk disusun mengikut ruang yang dikhaskan.

) Menggunakan blok Path Finder: robot bergerak dari titik mula sehingga bertemu simpang kiri kanan dan-perhenti.
Kemudian. robot mencengkam objek pertama (hijau) menggunakan blok Gripper Servo Port(Pencengkam) dengan
tefapan sudut yang besar (bukaan tangan kecil).

—
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) Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urm at Centre. kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kanan dan pusing ke kanan. Seferusnya robot
bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan dan pusing ke kanan. Selepas
itu, robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kiri kanan dan berhenti. -Akhir
sekali melepaskan ohjek kedua (merah) itu ke dalam satu ruang disediakan menggunakan blok Grjpper Servo Port
dengan fetapan sudut yang Kecil (bukaan tangan besar).
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) Selepas melepaskan objek perfama, robot berpusing mernghadap arah bertentangan menggunakan blok 7urn af
Cenfre Kemudian robot bergerak menggunakan blok Aath Finger sehingga bertemu persimpangan kiri kanan dan
pusing Ke kanan. Selepas ifu. robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan
kanan dan pusing ke kanan lalu berhenti. Kemudian, robot mencengkam objek kedua (merah) menggunakan blok
Gripper Setvo Port (Pencengkam) dengan fefapan sudut besar (bukaan tangan Kecil).
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) Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urn at Centre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Findersehingga bertemu persimpangan kiri dan pusing ke kiri. Seterusnya, robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri dan pusing kiri. Selepas itu, robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kiri kanan dan berhenti. Akhir sekali. melepaskan
ohjek Kedua (merah) ifu ke dalam safu ruang disediakan menggunakan blok Gripper Servo Port dengan fefapan
sudut yang kecil (bukaan tangan besar).
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Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Ambil maklum wayar motor servo pencengkam tunggal disambungkan ke pot P1 atau P2.

| Langkah 2 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

Daya Cengkaman  Sudut Kelebaran Tempoh Jeda

When Mikrobotik starts Pt Pin P1/ On/Off Pencengkam

P2 |

Robot Prepare
- Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle o Pause Time o

Tank Turn -- Wheel Left Forward » Speed (0 ~ 255) () - Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) )

Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama

Mikrobatik berhenti
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| Langkah 3 | Gabungkan blok AAter Mikrobotik starts dengan blok repeat untildan wait 1 seconds

After Mikrobotik starts
repeat until - User Button -- Button #S1 »

- Blink All LED — Time (ms) )

wait o seconds

Tambahkan blok Path Finder dan tetapkan (Juction — Middle’: Action — Stop” Speed — 50" Turn Speed
— 50 Junction Speed — 50" Forward Delay — 0"dan Turn Petiod — ‘0). Tambahkan blok Gripperdan
Yefapkan (Bripper Servo Port = D7, Force hold - On’ Gripper Angle — 133’ Pause — 07 dilkuti dengan
blok 7urm At Centre (Direction Turn — Left: Speed — 50" MinTurm Period — 600),

repeat untl ‘mﬂmn--m sl

— —
Blnk All D - Time () ()

path inder - Line Formst Black * Jncton Middie » Acton Stop #  Lett Speed (0-255) () Right Speed 0-255) () Turn Speed 10-255) (@) rampup e 0-100) () e 00-1 (EEED) i 000-1) (@D Semsor Thveshoi 0-1000) () nanction speed (€ Famward ety () Tum peiod ms o-10000) )
Gripper Servo Port. D7  Force Hoid On v Gepper angie ({EE) pase ime )
Tum At Centre - Line Format Slack v Dection Tum Lok v Speed (0-255) () Sencor Threshold 0-1000) ) M Tun Period me (0-1000) ()
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Tambahkan 3 blok Path Finderdan fetapkan mengikut turutan blok (uetion — [ Right. iddle” Middle
Action - ["Turn Right Turm Right . ‘Stap ] Speed - 100" 100" 5071 Turn Speed - [100° 100: 5071
Junction Speed — 1100 1007 50°] Forward Delay — [50” 50 '07dan Turn Period - 600’ 600
07). Tambahkan blok Grjpper dan tetapkan (Gripper Servo Port — D7, Force hold — OFF. Gripver

Angle - 20’ Pause — 500°) dikuti dengan blok 7urm At Centre (Direction Turn — Left. Speed — 50
MinTurn Period — "300)

Right v Left Speed (0-255) ) Right Speed Tum Speed (0-255) @) RampUp Pere (0~100) Kp (0.00-1) Kd (0.00~1) Y Sensor Threshold (o-~1000) (&) Junction Speed Y Forward Delay (G Turn Period ms (0~10000) G
* Left speed (0-255) (@) Right speed (0~255) (@) Tum Speed (0-255) ) Rampup Perc (0~100) T Kp (0.00-1) d (0:00~1) (D Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed () Forward Delay ) Turn Period ms (0~10000) Y

Tum At Centre - Line Formst Black = Direction Tum Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (0~1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) D)
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Langkah 6 Tambahkan 3 blok Path Finderdan fetapkan mengikut turutan blok (uetion — [ Middlle . Right Middle ]
Action - ["Turn Right Tum Right. ‘Stop’] Speed - [100° 100" 507] Turn Speed - [100 100" 507]
Junction Speed - 1100 100 50°] Forward Delay — [50" 50" 07dan Turn Period - [600: 600
07). Tambahkan blok @ripper dan tetapkan (Gripper Servo Port — D7". Force hold — On’ Gripper
Angle - 133" Pause — 07) dikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn - Left. Speed — 50"
MinTurn Period - 300°)

After Mikrobetik starts.

repeat until User Button — Button #51 v

Blink All LED - Time (ms) @)

wait (fJ) seconds
Path Finder -- Line Format Black v Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) () RampUp Perc (9-100) ) Kp ©.00-1) Kd (0:00-1) Y Sensor Threshold (0~1200) (ER) Junction Speed ) Forviard Detay ) Tum Period ms (0~10000) €

Gripper Servo Port D7 v Farce Hold Onv  Gripper Angle (EE) Pauze Time ()

* Tum At Centre — Ling Format Black v Direction Tumn  Left v Speed (0~255) ) Sensor Threshold (0~1000) @) Min Turn Period ms (0~1000) (ER)
- Path Finder — Line Format Black  Junction Rightw Action Tum Right v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0~255) IEY) RampUp Perc (0~100) (D) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) §EE)) Junction Speed Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) (I
Path Finder — Line Format Black * Junction Middle » Action Tum Right v Left Speed (0-255) Right Speed (0~255) () Turn Speed (0-255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00-1) Kd (0.00~1) Y Sensor Threshold (0~1000) §E) Junction Speed Forward Delay (GE) Tum Pericd ms (0~10000) (EER)
Path Einder — Line Format Black v Junction Middle » Action Stop v Lsft Speed (0~255) () Right Speed (0-255) () Tum Speed (0~255) () RampuUp Pere (0~100) (Y Kp (0.00~1) (ETEED 1d 0.0~ 1) EED sensor Threshoid (0~1000) (Y unction Speed () Forward Delay ) Tum Period ms (o-10000) (R

Grippr Servo Port D7 v Forca Hold |OFf v Grpper Angle (D) Pause Tims G

Turm At Centre - Line Format Black + Direction Turn | Lof v Speed (0-255) ZD) Sensor Theeshold (9-1000) (@ Min Turn Priod ms 0-1000} ()

Path Finder -- Line Format Black * Junction Middle  Action Tum Right v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) ©00~1) EED Kd (0.00~1) {E Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed GTTY Forward Delay () Tum Periad ms (0~10000) ()

* Path Finder — Line Format Black v Junction Right = Action Tum Right » Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) R} Tum Speed (0~255) @Z) RampUp Perc (0~100) D) Kp (0.00~1) @

Kd (0.00~1) (@) Senser Threshold (0~1000) () Junction Speed ) Fornard Delay (G Tum Period ms (0-10000) (EED

* Path Finder — Line Format Black * Junction Middle » Action Stop v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) (€} Tum Speed (9--255) () RampUp Pere (0~100) (T Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) Junction Speed () Forward Delay ) Tum Period ms (0~10000) )
Gripper Servo Port D7 v Force Hold Onw  Gripper Angle Pause Time ()

Turn At Centre — Line Format. Black v Direction Tum Left v Speed (0~255) {5 Sensor Threshold (01000} @) Min Turn Period ms (0~100]
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Langkah 7 Tambahkan 4 blok Path Finder dan tetapkan mengikut turutan blok (Juefion — [Left: Middle Left:
Middle ] Action — ["Tur Left. Stap” ‘Turn Left: "Stogp’] Speed - [100. 100. 5071 Turn Speed -
[100: 100 507] Junction Speed — 1100 100" 100 507] Forward Delay — [507 507 507 07
dan Turm Period - [550° 0’ 600 0]). Tambahkan blok Gripper dan fetapkan (Bripper Servo Port
— D7, Force hold — “OFF Gripper Angle - ‘20’ Pause — 550’)

After Mikrobotix starts

repeat until User Button — Button  #S1 v

Blink AllLED - Time (me) @)

wait (§J) seconds

Path Finder — Line Format Black » Junetien Middle v Action Stopv Left Speed (0-255) @) Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0~255) () RampUp P 100) cp (0.00~1) (EE) Kd (0.00-1) (@) Sensor Threshold (0~1000) (XY Junction Speed () Forward Dalay (@) Tum Period ms (0~10000) ()
Gripper Servo Port D7 v Force Hold ©On v Gripper Angle Pause Time )
Turn At Centre - Line Format Black v  Direction Tum  Left v Speed (0-255) () Sensor Threshold (0~1000) ¢} Min Tum Period ms (0-1000) (G
Path Finder - Line Format Black» Junction Right'v Action Turn Right v Left Speed (0~255) Right Spes 255) () Tum Speed (0-255) RampuUp Perc (0-100) TR Kp (0.00-1) xd (0.00~1) (EE) Sensor Thrashold (5~1000) (ER) Junction Speed T Forward Delay @Y Turn Period ms (0~10000) (ET)
Path Finder -- Line Format Black » Juncton Middle v Action Tum Right v Left Speed (0-255) Right Speed (0~255) Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) I «p (0.00~1) kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) @) Junction Speed Forward Delay @) Turn Period ms (0~-10000} )
Path Finder - Line Format  Black » Junction Middle v Action Stop+ Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~ ©.00~ (000~ nsor Threshold (0~1000) @) Junction Speed () Forward Detay () Tum Period ms (0-~10000) @)
Gripper Seva Port D7 » ForceHold Off » Gripper Angle I Pause Time €

- Tum At Centre — Line Format Black v Direetion Tumn Left v Speed (0-255) {2 Sensor Threshold (0~1000) §EE) Min Turn Period ms (0-1000) XD
Path Finder — Line Format Black » Junction Middle v Action TumRightv Left Speed (0-255) ht Speed (0-255) Turn Speed (0-255) RampUp Perc (0100} (R Kp (0.00-1) kd (0.00~1) @) Sensor Thrashold (0~1000) ) Junction Speed Forward Delay () Tur Pariod ms (0~10000)
Path Finder - Lina Format Black » Junction Right'v Action TumRight v LeftSpaed (0~255] Right Speed (0-255) Tum speed (0~-255) ) Rampup Perc (0~100) I Kp (.00~1) EEEP Kd (000~1) Sensor Thrashold (0~1000) @) Junction Spead (EIE) Forward Delsy @) Tur Period -10000) ()
Path Finder -- Line Format Black = Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0~255) () Right Speed (0--255) @) Tum Speed (©~255) () RampUp Perc (0~100) ) kp ©.00-1) EIEEY kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0~1000) (ER) Junction Speed () Fonvard Delay () Tum Period ms (0-10000) )

- Gripper Seva Port D7 v ForceHold On » Gripper Angl Pause Time ()

* Tum At Centre - Ling Format Black v Direction Tum  Left v Speed (0-255) {€8) Sansor Threshold (0~-1000) R} Min Turn Period ms (0~1000) )
Path Finder — Line Format Black » Junction Left v+ Action Tum Leftv LeftSpeed (0~255) Q) Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0-255) tamplp Per 00) @D Kp 000-1) Kd (0. Sensor Threshold (0-1000) §EE) Junction Speed Forward Delay () Turn Pericd ooon) ()
Path Finder — Lina Format Black » Junction Middle v Action Stop ¥ Left Speed (0-255) ight Speed (0-255) () Turn Speed (0-255) RampUp Perc (0-100) T Kp (0.00-1) (B Kd 0.00-1) (B sen: -~1000) () Junction speed (T Forward Delay () Turn Period ms ©-10000) )

Path Finder — Line Format Black = Junction Left + Action Tum Left+ Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) (Jf) Tum Speed (0-255) ‘ampUp Perc (1 sor Threshold (0~1000) §E) Junction Speed Forward Delay () Tumn Period ms (0~10000) ET)

Path Finder - Line Format. Black = Junction Middle v Action Stop v Lsft Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) ) Tum Speed (0-255) €2 RampUp Perc (0-100) €IE) Kp 0.00-1) Kd 0.00-1) or Threshold (0~1000) @€ Junction Speed () Forward Delay () Tum Period ms (a~10000) @)

* Gripper Sevo Port D7 » ForceHold Off » Gripper Angle @I Pause Time @)
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Maklumat Tambahan

Force Hold (Daya Cengkaman)

- Apabila daya cengkaman dihidupkan (ON) pencengkam akan menahan sudut keleberannya daripada diubah.
- Apabila daya cengkaman dimafikan (OFF). pencengkam fidak akan menahan sudut kelebarannya daripada diubah.

Pause Time (Tempoh Jeda)

- Tempoh jeda hanya boleh digunapakai apabila daya cengkaman dimatikan (OFF).

- Fungsi waktu jeda digunakan untuk menghidupkan daya cengkaman mengikut nilai jeda yang ditetapkan. Sefelah
tempoh jeda tamat. daya cengkaman akan dimatikan.
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Objekiif 12: Penyimpanan Cekap Ruang.

Adakalanya kita perlu menyusun objek yang banyak secara bertindan agar ruang itu dapat digunakan dengan sepenuhnya. Di
sinilah pencengkam servo berganda digunakan. Sama seperti namanya. ia dilengkapi dengan dua motor servo.

/

-

Mula
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Pengenalan Pencengkam Berganda dan Mekanismanya

Servo

Motor servo pertama digunakan unfuk mengawal lebar pencengkam. Manakala mator
servo Kedua digunakan untuk mengawal sudut angkat pencengkam. Oleh itu, apabila
dipasang pada Mikrobotik. robot akan dapat mmbawa dan mengangkat objek. Wayar
servo disambungkan ke pin pengepala servo sedia ada berlabel "P1" dan "P2".

Tangan Pencengkam
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Pemasangan Pencengkam Berganda pada robof.

Motor Servo P1 Motor Servo P2
(Sudut kelebaran pencengkam) (Sudut kefinggian pencengkam)

Pot Pin P2
(Servo 2)

Pot Pin P1
(Servo 1)

Perang — GND Perang — GND
Merah - VCC : Merah - VCC
Kuning - 7 Kuning - 8
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Berikut merupakan susunan langkah pemasangan Pencengkam Berganda pada Mikrobotik:

1- Longgarkan skru dan nat pada Pencengkam Berganda. Dibawah robot Mikrobotik terdapat dua lubang skru untuk
Pencengkam Berganda. Masukkan skru dan nat kemudian kefatkan.
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2- Pastikan posisi Pencengkam Berganda selepas pemasangan adalah seperti ini.
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Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan.

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder: Line Tracer Time. Gripper Servo Port dan
Turn at Centre.

Dengan menggunakan blok Path Finder dan Line Tracer Time robot akan bergerak secara berautonomi mengikuti garisan
hitam atau putih sehingga menemui objek yang pertama.

Untuk mendapatkan ohjek pertama (hijau). robot mencengkam objek itu menggunakan blok Grigper Servo Port Kemudian, robot
berpusing mendgunakan blok 7urn af Centre dan meneruskan pergerakan menggunakan blok Path Finder sehingga menemui
persimpangan kiri dan robot akan membelok ke kiri. Kemudian robot akan terus bergerak menggunakan blok Path Finder
sehingga menjumpai simpang kiri kanan. robot akan pusing ke kiri. Seterusnya robot meneruskan pergerakan menggunakan
blok Path Finder sehingga menemui simpang mafi lalu berhenti untuk melefakkan objek ke dalam ruang khas menggunakan
blok Gripper Servo Port Seterusnya, robot berpusing menggunakan blok 7urm at Cenfre dan meneruskan pergerakan
menggunakan beberapa blok Path Finder sehingga menemui simpang kiri kanan, kemudian robot pusing ke kiri lalu bergerak
menggunakan Line Tracer Time untuk mengambil objek kedua (merahlmenggunakan blok Gripper Servo Port Sefelah itu, robot
berpusing menggunakan blok 7urn af Centre dan bergerak menggunakan beberapa blok Path Finder sehingga menemui
persimpangan Kanan dan kiri kanan dan robot pusing ke kanan. Seterusnya robot mengangkat objek menggunakan blok
Gripper Servo Port dan berderak menggunakan blok Path Finder sehingga menemui simpang mati lalu berhenti untuk
meletakkan ohjek kedua (merah) secara bertindan di dalam ruang khas menggunakan blok Gripper Servo Port Akhir sekal,
robot berpusing mendgunakan blok 7urn af Centre dan bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga menemui sehingga
menemui persimpangan kiri kanan lalu berhenti.

107

© 2023 Copyright Micro C t Tech Version 1.3 =00
opyrigl icro Concept Tec ersion = Mc
MICRO CONCEPT TECH



M/RROBOTIR

Berikut disediakan lakaran pergerakan robot mengangkat objek berasingan untuk disusun secara bettindan dalam safu ruang
yang sama.

i) Menggunakan blok Path Finder. robot bergerak dari titik mula sehingga berfemu simpang kiri kanan dan pusing ke
kiri. Kemudian robot bergerak menggunakan blok Path Finderdan menemui persimpangan kanan lalu pusing ke kanan
kemudian menggunakan blok Line Tracer Time dan mencengkam ohjek pertama (hijau) menggunakan blok Grjpper
Servo Port(Pencengkam) dengan tefapan sudut yang besar (bukaan tangan kecil).

d

Mula
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i Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urm at Cenfre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri dan pusing ke kiri. Seferusnya robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan dan pusing ke kiri kemudian bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu simpang mati lalu berhenti kemudian melepaskan objek pertama
(hijau) itu ke dalam satu ruang disediakan menggunakan blok Gripper Servo Port dengan fetapan sudut yang kecil
(bukaan tangan besar).
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ii) Selepas melepaskan ohjek pertama (hijau). robot berpusing menghadap arah bertentangan menggunakan blok 7urm
at Centre kemudian robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan dan
pusing ke kiri. Seferusnya. robot bergerak menggunakan blok Path Finger sehingga berfemu persimpangan kiri dan
pusing ke Kiri kemudian menggunakan blok Line Tracer Time dan mencengkam objek kedua (merah) menggunakan
blok Gripper Servo Port (Pencengkam) dengan tetapan sudut besar (bukaan tangan kecil).

d
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iv) Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urm at Cenfre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kanan dan pusing ke kanan. Seferusnya, robot
bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan Kiri kanan kemudian pusing ke kanan dan
berhenti lalu mengangkat objek kedua (merah) menggunakan blok Gripper Servo Port dengan tetapan sudut besar
(kefinggian tangan). Sefelah itu, robot bergerak menggunakan blok Path Finger dan bergerak ke persimpangan mati
lalu berherti. Selepas ifu. robot melefakkan dan melepaskan objek kedua (merah) secara bertindan menggunakan blok
Gripper Setvo Port dengan tefapan sudut besar (Kefinggian tangan) dan tetapan sudut kecil (bukaan tangan besar).

d
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Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7ur at Centre dan bergerak menggunakan blok
Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan lalu berhenfi

:.-%P Mc © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3
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M/RROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Pastikan wayar mator servo disambungkan ke pin pengepala servo P1 dan P2.
| Langkah 2 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.
Lebar bukaan Sudut angkat
. Daya Cengkaman
When Mikrobotik starts 8 °T/F;; Pl d oFeF/gn pencengkam pencengkam

- Robot Prepare

- Gripper Servo Port D7 * Force Hold Off ¢ Gripper Angle o Pavze Time @ Tempoh_]eda

Gripper Servo Port D8 * Force Hold Off *  Gripper Angle @ Pause Time @

Tank Turn -- Wheel Left Forward + Speed (0 ~ 255) '@ -- Wheel Right Backward v+ Speed (0 ~ 255) a

el eiae a0 Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

Mikrobotik berhenti

© 2023 C ight Mi C t Tech Version 1.3 _-gp
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M’KROBOTIK

| Langkah 3 | Gabungkan blok Afer Mikropotik starts dengan blok repeat untildan wait 0.7 seconds

After Mikrobotik starts
repeat until - User Button -- Button #S51 »

- Blink All LED -- Time (ms) (€J)

wait @ seconds

14
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Langkah 4

M/RROBOTIR

Tambahkan 2 blok Path Findetr dan tetapkan nilai (Juetion — [ Middlle” Right ] Action — [‘Turn Left:
Turm Right']. Speed - [100: '1007] Tum Speed - [100: '1007] Junction Speed - [100: 1007]
Forward Delay — [70". *707] dan Turn Period — [550. “400 ] ). Tambahkan blok Line Tracer Time
dan tetapkan nilai (Speed — 50", Turn Speed — “50", Time Period - "1100"). Tambahkan blok &rjpoer
dan tetapkan nilai (Grpper Servo Port — D7". Force hold — On’. Gripper Angle — 95" Pause — 0’)
dikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn — Left: Speed — 80’ MinTurn Petiod — 600’)

- Tum At Centre -- Line Format Black » Direction Tum Left v Speed (0~255) {0 Sensor Threshold (0-1000) (€E) Min Tum Period ms (©~1000) {EEE)

© 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3 =00
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M/KROBOTIK

Langkah 5 Tambahkan 3 blok Path Finder dan tetapkan nilai mengikut furutan blok (Juefion — [Left: Middle
DeadEnd'’] Action — ['Tum Left. Turn Left. ‘Stgp’] Speed - [100’ 100" ‘7071 Turn Speed - [100:.
100: 70°] Junction Speed — 1100 100 707 Forward Delay — [70" 70" 0] dan Turn Period ~
[400: 700: 0 ). Tambahkan 2 blok Grjpper dan tetapkan nilai (Gripper Servo Port — [D7°. D8]
Force hold — [OFF. “OFF] Gripper Angle — [0 108°] Pause — [0’ 50077), dikuti dengan blok 7urn
At Centre (Direction Turn — Left. Speed — ‘80" MinTurn Period - 600°)

After Mikrobotik starts

repeat until User Button -- Buttan

Blirk All LED — Tima (ms) )

Tum Left v Left Speed (0~255) (SR Right Speed (0-255) T Tum Speed (0~255) ) RampUp Perc (0~100) @R Kp (0.00-1) Kd (0.00~1) { Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed @Y Forward Delay ) Tun Period ms (0~10000) (EFD)
(0-255) Turn Speed (0~ 55}@ RampUp Pere (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0,00~ l)@ Sensor Threshold (0~1000) 4R Junction Speed (IERY Forward Delay (@) Tum Period ms (0~10000) )

rmat Black v Junction Middle v Action

ight's Action Tum Right s Left Speed (0-2! ;5,@.;“;

rward Delay (€ Tum Period ms (9-10000) (EE)
eriod ms (0-~10000) (T
m

ion Speed () For
n Speed () Forward Delay (D)
i
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M’RROBOTIK

Langkah 6 Tambahkan 2 blok Path Finder dan tetapkan nilai mengikut turutan blok (Juetion — [Middle. Left ]
Action — ["Turn Left. Turn Left'] Speed - [100: 1007 Turm Speed - [100. 10071 Junction Speed
— 1100 1007 Forward Delay - [70" 707 ]dan Turn Petiod — [600° 400°]). Tambahkan blok Line
Tracer Time dan tetapkan nilai (Speed — 50" Turn Speed — 50 Time Petiod — 350°) Tambahkan
blok Grjpper dan tetapkan nilai (Bripper Servo Port — D7 Force hold - On’ Gripper Angle — 100"
Pause - 07) diikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn — ‘Left. Speed — 80" MinTurn Petiod
- 8007

After Mikrobotik starts

repeat until User Button - Button #§1 v

Blink All LED -- Time (ms) {5}

wait (D seconds

Path Findo - Line Format Black » Jurction i » Action Tar Laft . Laft Speed (9-255) (G Right Speed (9-255) (D) Turn Speec (3+-255) (G Rarmplp Pere (0~100) (LD Kp (000-1) (Y K (0:00~1) (G Soneor Tiveshotd (0-1000) @) Joction Speect QY Forward Doty G Torn Period s (0-10000)
Path Finder - Line Format Black v Junction Right » Action Tum Right v Left Speed (0~255) (T Right Speed (0-255) QIZ) Turn Speed (0-255) (E) RampUp Pere (0-100) D) Kp (0.00~1) ETEY Kd (0.00-1) EY Sensor Threshold (0-1000) (€ Junction Speed L) Forward Delsy () Tum Period ms (0~10000) EER)
Lina Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0~255) () Right Speed (0255) @) Tum Speed 5) (@) RampUp Perc (0~100) (Y Kp (0.00~1) X Kd (0.00~1) EED Sensor Threshold (6~1000) (D) Time Period ms (0~10000) GFED
Gripper Servo Port. D7 Forca Hold Onv  Gripper Angle (ED) P:

Tum At Cotre - Line Format Biack = Diecton Tum. Left v Speed (0-255) (G Sensor Threshote (0-1000) @) i Tun percd ms 0-1000) @D
Path Finder -- Line Format Black v Junction Leftv Action TurnlLeftw LeftSpeed (0~25 ght S ~255) @FR) Tum Speed (0~255) TR RampUp Perc (0-100) EFE) Kp ©.00~1) T Kd (0.00-1) Sensor Threshold (6~1000) @) Junction Speed ) Forward Delay €F) Tum Period ms (0~10000) €

Path Finder  Line Format Black » Junction Middie v Action Tum Left v Left Speed ( Right Speed (0~255) (T Tum Speed (0-255) RampUp Pere (0~100) Kp (0.00-1) (CEEY ke (0.00~1) CEY Sensar Threshold (0~1000) (EB) Junction Speed (TY Forward Delay @) Turn Periad ms (0~10000)

Black v Junction DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0~255) ) Right Speed (0~255) Turn Speed (0-255) RampUp Pere (0-100) Kp (0.00~1) (@ Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) {E&)) Junction Speed Forward Delay {J) Tun Period ms (0~10000) @&

Path Finder — Line Format
Gripper Sevo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle )} Pause Time ()

Gripper Senvo Port D8 Forea Hold Off v Gripper Angle (T Pause Time

Tum At Centre — Line Format Black = Direction Turn  Left v Speed (0~-255) @) Sensor Threshold (0~1000) ) Min Tumn Period ms (0~1000) )

Path Finder - Line Format Black v Junction Middle» Action TurnLeft v LeftSpeed Right Speed (0~255) T Tum Speed (0-255) tampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) @) Junction Speed R Forward Delay Turn Period ms (0~10000) (CE)
Path Finder — Line Format Black v Junction Leftv Action Tumleftw LeftSpeed (0~255) I Right Speed (0~255) ) Turn Speed (0~255) ) RampUp Perc (0~100) €TEE Kp (0.00~1) EXEEY Kd (0.00~1) () Senser Threshold (0-1000) (EX) Junction Speed ) Forward Delay @) Tum Period ms (0-10000)

Line Tracer Time — Line Format Black v  Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0-255) () RampUp Pere (0-100) TN Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (EED Sensor Threshold (0-1000) €LY Time Periad ms (0-10000) EE)

Grpper ServoPort D7+ Forca Hold On '+ Grpper Angls (D) Pause Time (@)

Tum At Centre - Line Format _ Black »  Direction Tum  Left »  Speed (0-255) @) Sensor Threshold (0~1000) @) Min Tumn Period ms (0~1050)
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M/RROBOTIR

Langkah 7 Tambahkan 2 blok Path Finder dan tetapkan nilai mengikut turutan blok (Juetion — [Right: Middle ]
Action - ["Tum Right. Tum Right ] Speed - [100° 1007] Tutn Speed - [100. 1007] Junction Speed
- [100: 1007 Forward Delay - [100° 1007 dan Turn Petiod - [400" 70077). Tambahkan blok
Gripper dan tetapkan nilai (Gripper Setvo Port — D8 Force hold - On’ Gripper Angle — 70" Pause -
5007)

After Mikrobotik starts

repoat until User Button -- Button  #S1 v.

Blink All LED -- Time (ms) €1

wait (@) seconds
Path Finder — Line Format 8lack v Junction Middle v Action Turn Leftv Left Speed (0~255) (ERD Right Speed (0~255) R Tum Speed (0~255) ([ RampUp Perc (0-100) @D Kp (0.00~1) XD Kd (0.00~1) (EE) Sensor Threshold (0~1000) (EE) Junction Speed (ERD Forward Delay () Tum Period ms (010000} ()
Path Finder - Line Format Black = Junction Right v Action Tum Right = Left Speed (0-255) (ER) Rioht Speed (0~255) ER) Turn Speed (0-255) (IEE) RampUp Perc (0-100) €TT) Kp (0:00~1) (EEY Kd (0.00-1) (EE) Sensor Threshold (0-1000) E€E) Junction Speed ITY Forward Delay () Tum Pericd ms (0~10000) EE
Line Tracer Time — Line Format. Black v Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) (@) Tum Speed (0-255) (@D RampUp Pere (0-100) Q) Kp (0.00-1) (P ke (0.00-1) D Sensor Threshold (0~1000) @Y Time Period ms (0~10000) €EED
Gripper Serva Port D7 v ForceHold On» Gripper Anglo €B) Pause Time ()
Tum At Centre — Line Format Black v Direction Turn  Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (0~1000) @&} Min Tum Period ms (0~1000) (G
Path Finder — Line Format Black » Junction Left» Action Tum Left = Left Speed (0~-255) [E) Right Speed (0-255) I Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0~100) (T Kp (0.00~1) ET) Kd (0.00~1) EEY Sensor Threshold (0~1000) (ER) Junction Speed I Forward Delay @) Tum Pericd ms (0~10000) Y
Path Finder — Line Format Black » Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed {0~255) (S0 Right Speed (9255 @D Tum Speed (0-255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Thresheld (0~1000) €F) Junction Speed Forward Delay () Turn Period ms (0~10000)

Path Finder — Line Format Black » Junction DeadEnd » Action Stop v  Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) ed (0-255) EE) RampUp Perc (0~100) T ke (0.00~1) (EED) Kd (0.00-1) Sensor Thresheld (0~1000) () Junction Speed Forward Delay () Tur Period ms (0~10000) @)

Gripper Serva Port D7 v ForceHold Off v Gripper Angle () Pause Time ()

Gripper ServaPort D v Farce Hold Off »  Gripper angle () Pause Time €D

Tum At Cantre — Line Format Black v Direction Turn Left = Speed (0-255) (G Semsor Threshold (0-1000) () Min Turm Period ms (0-1000) (CEM

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) () Kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) ()
Path Finder — Line Format Black » Junction Left® Action TumlLeftw Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0-255) B Tum Speed (0-~255) @Y Rampup Perc (6-100) (RN K Kd (000~1) (D Sensor Threshald (9~ 1000) EB) Junction Speed () Forward Delay ) Tum Period ms (0~10000) €T
Line Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) () Turn Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) (@ kd 0.00~1) EY Sensor Threshold (0-1000) EEY Time Period ms (0~10000) EED

Gripper Sarvo Port. 7'+ Force Hold On'+ Gripper Angle (D) Pause Time @)

Tum At Centre — Line Format Black v Direction Turn Left v Speed (0-255) E)) Sensor Threshold (0-1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) (G
ine Format Black » Junction Right v Action Tum Right v Left Speed (0~-255) Right Speed (0~255) Turn Speed (0~255) i) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00-1) K (0.00-1) (@) Sensor Threshold (0~1000) @ Junction Speed Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) ()
100) @D Kp 0.00-1) (IE) xd (0.00~1) Y Sensor Threshold (0-1000) (Y Junction Speed Forward Delay @) Turn Pericd ms (0~10000) (G

Path Finder — Line Format Black * Junction Middle v Action Turn Right v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0-~255) () RampUp Perc

Gripper Serva Port D8 v Force Hold On v Gripper Angle il) Pause Time
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M’KROBOTIK

Langkah 8 Tambahkan blok Path Finder dan tetapkan nilai (Juetion — DeadEnd’: Action — Stop” Speed — 70"
Turn Speed — 70 Junction Speed — 707] Forward Delay — 0"dan Turn Petiod — 0"), Tambahkan
2 blok Gripperdan tetapkan nilai (Grjpper Servo Port — [D8". D771 Force hold — [OFF. OFF] Gripper
Angle - [90° 0] Pause - [500: 07 )

After Mikrobotik starts

repeat until User Button - Button #51 ¥

Blink All LED — Time (ms) X))

wait (D seconds

Path Finder — Line Format Black » Junction die v Action | Tumn Left v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0~100) D) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (@) Sensor Threshold (0~1000) ¢ Junction Speed G Forward Delay ) Turn Period ms (0-10000) (G}
-100) (D) Kp (0.00-1) (@) Kd (0.00~1) B Sensor Threshold (0~1000) Y Junction Speed (Y Forward Delay () Tum Pericd ms (6~10000) R
Line Tracer Time — Line Format Black v _Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0-255) §E) RampUp Perc (0~100) (D Kp (0.00~1) XY Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0-1000) T Time Period ms (0-10000) (D

Gripper SorvoPort D7 v Force Hold |On» Gripper Angle () Pause Tims (@)

Path Finder — Line Format Black v Junction Right v Action Tum Right v Left Speed (0-255) (D) Right Speed (0~255) @ER) Turn Speed (0~255) () RampUp Pere (

Tum At oo ine Format Black v Ditecion Turn Lefts  Sposd (0-255) () Sensor Theshold (9-1000) @) Min Tun Perod s 0- 1000 (D)
path Findr - Line Format Black » uncion Lefts Action TurmLeftw  LeftSpeed (0-255) (LD Right Speed (0-255) QI Torm speed (3-255) (D) Rarmpup pere (0-100) QD ¥ 000-1) (D € 0.00-1) D Sensor Threshotd 0-1000) ) Jncron spsect (D Forar Detay G Torn pariod ms (0-10000) €T
Path indar — Line Fommst Blsck's unction. Middle »  Action | Tur Laf v LefeSpeed (-255) QL Right speed (0-255) QL) Tumspeed 0-255) () Rampup peve ©-100) (D) Kp ©00-1) (@D K 200~ (@D Semsor Theshod (0~1000) ) Juncton speed QD) Forward Datay @) Turn Pariod s (0-10000) (D)
Pah Findar — Line Format Black + Junction, DeadEnd =  Acion Stop = Laf Spesd (0-255) (@) Right Speed 0~255) Q) Tum Speed (0-255) (D) Rampp Perc (0~100) T ¥p (0.00~1) (G ¥e 0.00~1) (G Sersor Threshold (0~1000) (G unction Speed G Forward Detey () Turm Pariod e 0=10000) @)
Gripper SevoPort D7 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time ()

Gripper Sevo Port D8 v Force Hold | Off v Grippér Angle (53 Pause Time ()

Tum At Centre — Line Format  Black v Direction Turn Left # Speed (0-255) () Sensor Throsheld (0~1000) @B} Min Tumn Pericd ms (0~1000) ()

Path Finder  Line Format Black = Junclion Middle » Action Turm Left »  Left Speed (0~255) () Rioht Speed (0~255) (D Tum Speed (0~255 RampUp Pere (0~100) kp (0.00-1) EXB) kd (0.00-1) () Sensor Threshold (0-1000) € Junction Spsed I Forward Delay ) Turn Peried ms (0~10000) (EE)
Path Finder  Line Format Black » Junction Leftv Action TumLeftv LeftSpeed (0~255) ) Right Speed (0~255) @D Turn Speed (0-255) {EE) RampUp Perc (0~100) D) kp (0.00~1) {ETEY Kd (0.00~1) D Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed Forward Delay ()} Tum Pericd ms (0~10000) @)
Line Tracer Time — Line Format Elack v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) §E8) Tum Speed (0-255) @) RampUp Perc (0-100) GEED Kp ©.00~1) @XM Kd (0.00: Sensor Threshold (0~1000) €T Time Period ms (0~10000)

Gripper Senvo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle @E0) Pause Time ()

Turn At Centre — Line Format Black v  Direction Turn Left v Speed (0~255) () Sensor Threshoid (0~1000) @) Min Tum Period ms (0~1000)

Path Finder — Line Format Black » Junction Right = Action TumRight v  Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) () Turn Spoed (0-255) (IR RampUp Perc (0-100) I Kp (0.00-1) (T kd (0.00-1) GE) Sansar Thresheld 10000) )

Path Finder —Line Format | Black v Junction Middle = | Action  Tum Right v Lot Speee (0-255) () Right Spasd (0-255 () Tum Spoed (0-255) () RampUp Pere 0-100) (D) Kp (200-1) (D kel 0.00-1) (Y Semsr Threshol (0-1000) € suncion speed QY Forward Detay (R Turm Period ms (0-10000) ()

1000) @) Junction Speed (IR) Forward Delsy (IR Tum Pariod ms (

ForcaHold Ons Gripper Angle (D) Pavse Time
Path Finder - Lina Format Black * Junction DesdEnd» Action Stop v LsftSpesd (0--255) fR) Right Spaed (0-255) (D) Tum s s55) @) Rampup Pere (0-100) ) Kp (0.00-1) d (0.00~1) Sensor Threshold (0-1000) @) Junction Speed ) Forward Detay @) Turn Period ms (0~ 10000) ())

roPort D8 v ForceHold | Off v Gripper Angle () Pause Time ()

roPort D7 v ForceHold Off v Gripper Angle () Pause Time )
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Langkah 9 Tambahkan blok Turm At Centre (Direction Turm-Left. Speed — 80 MinTum Petiod — 600°)
Kemudian tambahkan blok Path Finder dan fefapkan nilai kepada (Junetion — Middlle’. Action — “Stop
Speed - 100 Turn Speed - ‘100’ Junction Speed - 100" Forward Delay - “70dan llin Turn Petiod
- 100").

After Mikrobotik starts

repest until User Button

Blink Al LED -- Tirme (ms)

wait () seconds

Path Findr -~ Une Format. Back v Junction Middle  Action TumLeft . Left Spesd 0-255) ) Right Speed (0-255) Q) Tun 55) Q) RampUp Perc 0-100) (D) kp (090-1) (D) K 0.00~1) (D Sensor Threshold (B-1000) @B Junction speet (Y Forward Delay @B Tur period ms (0-10000) EED)
sth Finder ~Lne Format Black v Junction Right s Action TumRight »  LeftSpeed (0-255) () Riahe Speed (0-255) QD) Turn Spesd 0-255) QD) RampUp Pere (0-100) QD Kp (0.00-1) (Y ke 0.00-1) B Sonsor Thrshold 0-1000) €3 Junction spesd QY Forward Dslay Y Tum Period ms
Line Tacer Time — Line Format  Black v Lsft Speed (0-253) (G gh Speed (0-255) €@ Turn Speed (0-255) () RampUp pere 0-100) () Kp (¢.00-1) (D ke 00013 (P sensor Thresols (3-1000) (Y Time Period ms (0~ 1ccco) I

Gripper ServoPort D7 v Force Hold On » Gripper Angle () Pause Time B

o0 G
Path Finder —Line Format Black » Juncion Lsft s Action Tum Left . Laf Spesel (0-255) QD) Right Spest (0-255) () Tum speed (0-255) QT nampiup Pore (0-100) (T Kp (0.00--7) GIED Kd (000~1) (@B Sensor Thrsshetd 0-1000) () hunction spesd QL) Forward Delay ) Turn Period ms
551 Q) RarpUp erc (0-100) QD) Kp (900-1) (D Kk (900-1) (Y Semsor Threshold (0-1000) (@) Junction Spsed (EDY Forward Dsiay () Tum Period ms (0-10000)

xd ©00-1) @Y Sensor Threshold (0~1000) (B Juncion Speed ) Forward Delay (B Turm Pariod ms (0-10000) @)

Tum At Contre — Line Format Black =  Direction Torn Laft . Speed (0-255) () Sensor Threshold 0~1000) B Min Turm Period

Path Finder -- Line Format Black v Junction Middie™ Action Tum Left v LeftSpeed (0~255) (D) Right Speed (0~255) (JER) Tum Speed (

Path Finder -- Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop® LeftSpsed (0~255) () Right Speed (0~255) ) Tur Speed (0-255) @ RempUp Pere (0--100) (T Kp (0
Gripper SenvaPort D7 v Fores Hold Off = Gripper Angle () Pause Time ()

Gripper ServaPort D8 v Fores Hold Off = Gripper Angle (T Pause Time (G

Tum At Centre - Ling Format Black = Direction Turn Left v Speed (0-255) () Sensor Threshold (0-1000) €€ Min Tumn Period ms (0~1000) ()

RampUp Pere 0~ 100) (DD <p (000-1} () K4 (800~1) (Y Semsor Thresioid 0-1000) (@Y Junction Spoed DY Farward Detay (Y Turn Period ms (0-10000} (XY
10000) €D

Path Finder — Line Format Black v Junctien Middle v Action TumLeft v Left Speed (0~255) S0 Right Speed (0~255) () Tum Speed i
Path Finder  Line Format Block » Junction Left v Action Tum Left » Lokt Speed (0-255) (Y Fight Speed (0-255) (G} Turn specd (0-255) IID) Rempup pere o-100) (D) p 0.00-1) (Y e 000-1) (Y Sensor Theesheld (0~ 1000) (R unstion specd (N Forward Delay ) Tur Period m

000-1) (@D K (200-1) (Y Sensor Threshold o-1000) G Time Period ms 0-10000) €ED)

Line Tracer Time — Line Format Black v LeftSpesd (0-255) () Right Speed (0-255) (G Turn Specd 0-255) (G RarmpUp Pere 0-100) (I ¢

Gripper Servo Port. 7 v Foree Hold O v Gripper Angle () Pause Time (@)

000)
Path Finder  Line Format Black v Junction Right v Action Tum Right v  Left Speed (0-255) QT Right Speed (0-255) (D) Turn Speed (0-255) I Rampup Perc (0-100) @) kp 00-1) ) (R sensor Thveshold (0-1000) R Junction Speed () Forward Delay TN Tum Period ms (0-10000) )

o0y QD p 1000-1) (D Kl ©.00-1) B Sener Treshold o-1000) @ Junction Sped QY Forward Delay DY Tor Period s (0-10000) G

Tum At Centre  Line Format Black = Dirstion Tum Lokt v | Specd (0-255) (GO} Senser Thveshold (0-1000) €GB Min Turm Perid s

Path Finder —Line Format Black + Junction Middle-»  Acion Tum Right v Left Speed (0-25%) (GED) Right Spesd (0-255) (D Tur Speed 0-255) (D) RarpUp Pere

Gripper Servo Port D8 v | Foree Hold | On v Grpper Angle () Pavse Time (G
o Throshold (9-1000) (D) Junction Speed () Forward Delay () Tum Poriod ms (0-10000) @)

Path Finder Line Format Black » Junction DeadEnd » Action Stop = LoftSpoed (3-255) (D) Right Spoed (-255) ) Turn Spesd (0-255] (GY RompUp Pere (0-106) QTR kp (0.00-1) (DY k4 woo-1) EBY
Gripper Serva Port D8 v Force Hold Off »  Gripper angle () Pause Time (E))

Gripper Serva Port D7 v Force Hold Off » Gripper angle () Pause Time ()

Tum At Centra — Line Format Black v  Direction Turn Left v Speed (0-255) () Sensor Threshold (0~1000) @) Min Tum Period ms (o~1000) (1

Path Finder — Line Fo on Middle v Action Stopv Left Speed (0~255) () Right Speed (0-255) @ITD Tum Speed (0-255) () RampUp Per 1000) €1 Junction Speed ) Forward Delay @) Tumn Period ms (i

Kp (0.00-1) Kd (0.00~1) (ZE) Sensor Thrashold (

::_%P © 2023 Copyright Micro Concept Tech Version 1.3

MICRO CONCEPT TECH



M/RROBOTIR

Tambahan: Cuba Naik Taraf dan Pengatucaraan Sendiri

POT PERANTI | PIN ARDUINO NANO PERANTI MAKLUMAT TAMBAHAN
ITR1 A6 Sensor Pengesan Garisan — Kiri Luar ITR8307
ITR2 A3 Sensor Pengesan Garisan — Kiri Dalam ITR8307
ITR3 A2 Sensor Pengesan Garisan — Tengah ITR8307
ITR4 Al Sensor Pengesan Garisan — Kanan Dalam ITR8307
ITRS AO Sensor Pengesan Garisan — Kanan Luar ITR8307
S1 A7 Suis Pengguna S1 Nilai bacaan < 100
S2 A7 Suis Pengguna S2 Nilai bacaan = 100 & < 400
BUZZER D2 Pembaz
LED] D13 Lampu Indikator L1
LED2 D12 Lampu Indikator L2
ML - AIN1 D5 Motor Kiri — Bridge A Input 1 DRV8833 Dual H-Bridge Motor Driver
ML - AIN2 D6 Motor Kiri — Bridge A Input 2 DRV8833 Dual H-Bridge Motor Driver
M2 - BIN1 D3 Motor Kanan — Bridge B Input 1 DRV8833 Dual H-Bridge Motor Driver
M2 — BIN2 D9 Motor Kanan — Bridge B Input 2 DRV8833 Dual H-Bridge Motor Driver
P1 D7 Pot Terbuka P1
P2 D8 Pot Terbuka P2
BT - TX D10 Pot Bluetooth TX
BT - RX D11 Pot Bluefooth RX
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