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Struktur Mekanikal Pergerakan mekanikal
Elemen Pada Robotik
—

Perkakasan Elektronik Pengaturcaraan peﬁsianﬁ
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Apa itu perkakasan elekironik?

q» Mengesan dan

., Merasapada
> Z persekitaran
¥

Mengawal atau @
| ) - bertindak balas

pada persekitaran 66

BRRERE

e
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Apa itu pengaturcaraan perisian?

Pengawal Perkakasan
Elektronik

BerFungsi |

Set arahan ditulis

menggunakan @ e @ sovasarpt
bahasa fertentu

(SCRATS Go e |e¢" python’

I
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M'RROBOTIR
Robot Berautonomi

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

Gambar 1 "Mikrobotik” Robot Berautonomi
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M/KROBOTIK
Kandungan di dalam kotak

1x Kabel USB

1x Pengecas

1x Mikrobotik

1x Modul Bluetooth
1x Litar

Gambar 2: Litar Mikrobotik
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M'RROBOTIR
“‘Mikrobotik™ Robot Berautonomi

Lampu LED Pengesan Carisan

Penyambung Pengecas e Bateri LiPo
;a:woz | 5355556355
Penyambung Kuasa Bateri @ T Suis Kuasa
/ \7\ 9
Penyambung Kuasa Robot Indikator Kuasa
Pengesan
Pot Terbuka P1 Indikafot Bateri Rendah Qarisan
Pot Terbuka P2 & Motor kanan
Motor kiri . Lampu
. - Indikator L2
Lampu Indikator L1
Suis Pengguna S2
Suis Pengguna SL Pet USB
° Pembaz
Pot Bluefooth
Arduino NANO
Pandangan Atas Pandangan Bawah
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M'KROBOTIK
Mikropengawal Arduino Nano

Mikropengawal adalah peranti yang mengendalikan fungsi teras seperi
mengawal penggunaan perkakasan elekironik lain yang bersambung dengannya,
menganalisis data dan melaksanakan logik.

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

Gambar 3: Arduino Nano Atmega328p

Mikropengawal Arduino Nano pada
Mikrobatik
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M'RROBOTIR
Indikator Bateri Rendah

Indikator bateri rendah akan menyala warna merah. /!\ \ Pengguna perlu berhenti
Semakin rendah nilai voltan dalam bateri. semakin menggunakan Mikrobotik dan perlu
terang indikator menyala. mengecas Mikrobotik apabila indikator
Voltan operasi minimum: 110 V (Indikafor bateri rendah bateri rendah kecerahan maksima.

di kecerahan maksima)

Indikator bateri rendah
kefika pateri rendah.

Indikator pateri rendah
kefika bateri penuh.

L
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MKROBOTIR
Pemasangan petisian mBlock v5

| Langkah 1 | Perisian mBlock v5 boleh didapatkan daripada:

| Langkah 2 | Muat turun versi terkini mBlock v5 berdasarkan sistem pengendalian komputer-
@ ‘[ Download for Windews Download for Mac
| Langkah 3 | Klik mBlock v5 pada lokasi muat turun anda.
) v5.4.0 22/9/2022 4:33 PM Application 251,230 KB
&2 mBlock Setup
| —
| Langkah 4 | Tunggu sehingga pemasangan mBlock v5 selesai

© 2022 Copyright Micro C t Tech Version 1.2 =00
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https://mblock.makeblock.com/en-us/download/

| Langkah 5

| Kiik IVSTALL.

| Langkah 6

| Kiik OK dan keluar

| Langkah 7

10

Klik “Finistr.

M'RROBOTIR

2 DriverSetup(X64)

- *

Device Driver Install / UnInstall

Select INF |GH3M1SER.INF ~
UCH.CH
IRSTALL | _ USB-SERIAL CH348
|__ 81/30/2619, 3.5.2619
UNINSTALL
HELP

| Tandakan “RunmBlock'.

DriverSetup X

o The drive is successfully Pre-installed in advance!

&2 mBlock Setup —

Completing mBlock Setup

mlock has been installed on your computer.

Click Finish to dose Setup,

l [A1Run mBlock

Bk =
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M’'RROBOTIK
Cara untuk menambah Mikrobotik

| Langkah 1 | Perisian Mikrobotik boleh didapatkan daripada:

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

| Langkah 2

| Langkah 3

| Langkah 4 | Sekarang, anda boleh menikmati menggunakan mBlock v5!

© 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2 :.-%P Mc
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M’KROBOTIR
Proses kalibrasi

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

Susunan blok (Kalibrasi Automatik):

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

| Langkah 2 | Seferusnya. gabungkan blok 7ank Turn (Wheel Left-Forward. Speed-50. Wheel Right-
Backward. Speed-50) di bawah blok Robot Prepare

— Roda kiri bergerak Roda kanan bergerak ke
ke hadapan Kelajuan roda kiri belakang Kelgjuan roda kanan

- Robot Prepare

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

12
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M/RROBOTIK

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

| Langkah 4 | Kemudian. masukkan blok Sfap dan blok tait (1 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 saat

Mikrobotik berhenti selama 1 saaf

13
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M'RROBOTIR

Langkah Proses Kalibrasi Automatik

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

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

14
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Susunan blok (Kalibrasi Manual):

When Mikrobotik starts
Robot Prepare

Tum On LED --Status Onw LED #1 w

Tum On LED - Status Onw LED #2w

repeat

Calibrate Sensor

wait (I seconds

Turn On LED - Status Off v LED #1 w

Turmn On LED - Status Off v LED #2 w

wait o seconds

© 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2 ::_%P M c
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M/RROBOTIR
Langkah Proses Kalibrasi Manual

| Langkah 1 | Hidupkan suis Mikrobotik
Lampu LEDL berwarna merah dan LED2 berwarna biru akan menyala.

LAMPU LED BIRU LAMPU LED MERAH
(LED2) (LEDD)
SUIS TEKAN |
TUTUP
| Langkah 2 | Gerakkan semua pengesan bermula daripada

pengesan berlabel TR1 (LED L1) hingga ke TR5 (LED
L5) dan kembali semula ke TRL

16
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M'RROBOTIR

| Langkah 3 | Ulangi pergerakan di Langkah 2 sehingga lampu LEDI
dan LED2 terpadam

/o\< , )

/ ®  Pasfikan semua pengesan dapat mengesan garisan LAMPU LED
hitam dengan cara LED pada pengesan tersebut akan MERAH (LEDL)
menyala jika pengesan fersebut mengesan garisan TERPADAM
hitam. Confohnya LED L1 akan menyala jika pengesan

TRL mengesan garisan hitam pada litar.

LAMPU LED BIRU
(LED2) TERPADAM

%
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M/KROBOTIK
Algoritma PID Robot Berautonomi

Algoritma PID adalah strafegi kawalan robot berautonomi yang sesuai untuk membantu 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 Nilai Kd Tinggi

Kemudi terlalu bersungguh Kemudi balas awal
Nilai Kp Rendah Nilai Kd Rendah

LALRE

Kemudi terlalu lemah Kemudi balas lewat

18
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M’KROBOTIK
Apa jenis—jenis Litar?

CEJ’¢

Garisan Hitam Garisan Putih Garisan Hitam Nipis

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

© 2022 C right Micro Concept Tech Ver: 2 -—po c
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M'RROBOTIR

Jenis—jenis Persimpangan

S|mpang kiri

*-l-

Snmpang kiri kanan / Slmpang'rengah

Jalan mati

20
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MKROBOTIR
Objekfif 1: Viroom Viroom

Robot akan menggunakan pembaz untuk menghasilkan bunyi ringkas. Ta hanya boleh menghasilkan satu 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 E

Pembaz ialah sejenis peranti suara yang menukar model audio kepada isyarat
bunyi. Ia biasanya digunakan untuk penggera.

Langkah-langkah susunan blok: o |

| Langkah1 | Gabungkan blok then Mikropotik starts dengan blok Robot Prepare.
]

Blok ini adalah untuk menyediakan robot dengan /fibrary
terfentu dan untuk mengkonfigurasi nombor pin dan nombor
pot keluar masuk untuk setiap sensor dan Keluaran yang
dipasang pada robo.

21
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M’KROBOTIR

| Langkah 2 | Seferusnya. gabungkan blok A#er

Mikropotik starts dengan blok Play P

Musie (Note-C5, Beat-Double) (Nofe-
D5, Beat-Double), (Note-E5, Beat-
Double). (Note-F5, Beat-Double)
(Note-G5, Beat-Douple), (Notfe-A>5,
Beat-Douple), (Note-B5. Beat-Double)

- Robot Prepare

After Mikrobotik starts

Pilih *05”
Sebagai nota
muzik

- Play Music - Note Double v " -
- Play Music -- Note Double Plhh OIOUb/e
Sebagai
- Play Music - Note Double v ren‘fak
- Play Music — Note Double »
| Langkah 3 | Seferusnya. gabungkan blok repeat - Play Music - Note Double v
until (false) dengan blok STOp. - Play Music —- Note Double ¥
Gabungkan blok tersebut dengan N s
blok di Langkah 2. :
repeat until  false v
| Langkah 4 | Sefelah program dimuat naik. robot akan menghasilkan bunyi atau nada yang anda telah masukkan.

22
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M’'RROBOTIK
Cabaran I

Dalam cabaran ini. anda perlu memasukkan nota muzik yang disediakan dan cuba unfuk meneka nama muzik yang dihasilkan.

c O O O O O

w @
w O
U1 @
(S2 BN
(Cale -

23
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M’KROBOTIK
Objektif 2: Tolong Hidupkan Lampul

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

Pengenalan Mudah Diod Pemancar Cahaya (LED)

Diod Pemancar Cahaya atau LED berfungsi menukarkan arus elekfrik kepada
cahaya dan memancarkan cahaya. Digunakan sebagai aplikasi bagi indikator
dan sumber cahaya.

Langkah-langkah susunan blok:

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Ropot Prepare. ‘
+.© Robot Prepare

24

:.-%P Mc © 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2
MICRO CONCEPT TECH



M'RROBOTIR

| Langkah 2 | Gabungkan blok Afer Mikropotik starts dengan blok Turn
On LED dengan pilihan Stafus On dan LED #1 dan blok wait
1 second |etakkan blok tersebut di bawah blok di Langkah
1 Program ini akan menyalakan lampu LED.

+.” Robot Prepare

- 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 wai 1 second dan gabungkan
dengan blok di Langkah 2 unfuk memadamkan lampu LED. & e iie i o el el oo

| Langkah 4 | Yang terakhir, muat naik program tersebut. Setelah program dimuat naik. LED 1 akan menyala dalam.
masa satu saaf dan akan ferpadam dalam masa satu saaf. Program ini akan ferus betjalan sehingga
robot dimafikan oleh pengguna.

25
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M'KROBOTIR
Cabaranl!

Mula
Lampu LED menyala
selama 3 saaf

!

Lampu LED terpadam
selama 3 saaf

|
¥

Tamat

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

26
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M/KROBOTIK
Objekfif 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 bergantung kepada kelajuan serta arah motor kiri dan kanan
yang ditetapkan.

Pengenalan kepada Motor

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

27
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M'RROBOTIR

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

28
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M'RROBOTIR

Belok ke kanan

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

Belok ke kiri

Motor kiri ke hadapan. mator kanan ke
hadapan
Kelajuan motor kiri < Kelajuan motor kanan

Belok tajam ke kanan

Motor kiri ke hadapan. mofor kanan
berhenti

Belok tajam ke kiri

Motor kiri berhenti, motor kanan ke
hadapan

2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2
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M'RROBOTIR

Pusing ke kanan Pusing ke Kiri

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

:.-%P Mc © 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2
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M'RROBOTIR

Langkah-langkah susunan blok
i) Maju

| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikropotik starts dengan blok Robot Prepare

| Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok Tank Turn (Wheel Left ~Forward. Speed-100. Wheel
Right-Forward,. Speed-100). blok waif (3 second’s) dan blok sfop. Letakkan blok tersebut di bawah blok di

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

- ke hadapan Kelgjuan roda kiri ke hadapan Kelgjuan roda kanan
Tank Turn - Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) (i) — Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) [

Stop
31
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M'RROBOTIR

| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok wait blok repeat until (false) dan blok stgp. Dan gabungkan blok tersebut
dengan blok di Langkah 2.

.~ Robot Prepare

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

wait é seconds

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

repeat until false »

sten Mikrobotik berhenti selepas 1 pergerakan

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

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.

32
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M'RROBOTIR

i) Belok ke kiri
| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikropotik starts dengan \
blok Ropot Prepare.
Mikrobotik belok
P ke kiri
| Langkah 2 | Gabungkan blok AAer Mikrobotik starts dengan blok | I
Steer (Direction -Left Speed-50). Kemudian.  Steor — Direction Left » Spoed (0 ~ 255) (D)
tambahkan blok waif (3 secongs) dan blok sfap. Motor 1 i i el
kiri akan berhenti dan motor kanan akan bergerak ke
hadapan dengan Kelgjuan yang ditetapkan. Kekguan belok
| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok wait (I second) repeat Mikrobofik
until (false) dan blok sfap. Dan gabungkan blok _ berhenti selepas
tersebut dengan blok di Langkah 2. 1 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 untuk belok ke
kiri. Anda hanya perlu menukarDirection kepada right. 2
© 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2 - Mc
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M'RROBOTIR

Pusing ke kiri
| Langkah 1 | Gabungkan blok then Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare.
.~ Robot Prepare
| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotik 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.
. Robot Prepare
Roda kiri bergerak Roda kanan bergerak
- ke R Kelgjuan roda kiri ke hadapan Kelgjuan roda kanan
- TankTurn — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) (8) — 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 stap. Dan gabungkan blok
tersebut dengan blok di Langkah 2.

.- Robot Prepare

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

wait e seconds

Mikrobotik bergerak selama 3 saaf 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 berhent

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.

Mula

Tamat

36
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M’RROBOTIR
Objekiif 4: Ayuh Ikuti Barisan Itu

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

Pengenalan mudah Pengesan Garisan

Terdapat 5 pengesan garisan akan memancarkan cahaya infrared dan mengesan permukaan
m berwarna hitam afau putih. Nilai bacaan analog akan tinggi jika permukaan hitam dikesan

manakala bacaan analog akan rendah apabila permukaan putih dikesan.

Pengenalan Line Tracer Time dan Mekanismenya

Line Tracer Time digunakan untuk Mikrobotk bergerak secara beraufonomi mengikuti garisan sama ada Hitam atau Putih
sehingga mencapai fempoh masa maksimum (dalam ms).

37
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Apabila Mikrobotik mencapai fempoh masa maksimum, Mikrobotik akan berhenti. Mikrobotik akan bergerak secara berterusan
tanpa melalui persimpangan kiri. persimpangan kanan dan persimpangan fengah.

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

Mikrobotik berhenti selama 1 saat

::_%P M c © 2022 Copyright Micro Concept Tech Version 1.2
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| Langkah 2 | Seferusnya. masukkan blok AAer Mikrobotik Starts dan gabungkannya dengan blok Line Tracer Time

Robot Prepare

Kepekaan mengesan garisan (lebih finggi
hilai bermaksud lebih sensitif)

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

> 50: Kelajuan motor apabila
menyimpang dari garisan
< 50: Saat pada kelajuan maksimum

Turn Speed (0~255)

Sensor Threshold (0~1000) @

Kelajuan motor Kiri
di atas garisan

Mengawal nilai Kp
- Line Tracer Time . S
. Left Speed (0~255) () Kp (0.00~1)
After Mikrob ik starts ‘ \_—

~ 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) Sensor Threshold (0~1000) Time Period ms (0~10000) (€Y

"\ y 2 WA W ‘ Mengawal nilai

Line Format Black v Right Speed (0~255) @ Kd (0.00~1) K‘db(ﬁd mKeS)Jﬁ
———— ebih >Kp

Robof secara Kelajuan motor kanan di afas garisan
aufonominya Time Period ms (0~10000) (Y
Mengesan garisan RampUp Perc (0~100) @
hitam atau putih
Peratusan pecutan Masa maksimum (ms) untuk robot
bergerak ke hadapan
39
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| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. Mikrobotik akan mula bergerak ke hadapan buat sementara wakiu.
Lakukan proses kalibrasi pada pengesan garisan. Selepas itu, Mikrobofik akan mengikuti garisan sama
ada Hitam atau Putih sehingga mencapai fempoh masa maksimum (dalam ms).

(Cabatanl!

Gunakan Line Tracer Time untuk menyelesaikan litar di bawah.

‘ <

Mula Tamat

40
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Objektif 5: Apa Yang Peru Dilakukan Ketika Di Persimpangan?

Robot akan bergerak secara berautonomi dan membuat keputusan sama ada perlu belok kiri. belok kanan ataupun berhenti di
persimpangan. Teknik yang digunakan adalah dengan menggunakan pergerakan belok (Steer Turn Nethod).

Pengenalan Paith Finder dan Mekanismenya.

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 offsef.

Di persimpangan. Mikrobotik akan berfindak untuk belok (kiri 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.

41
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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) @

St e L Mikrobotik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

wait o seconds I

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

= 50: Kelajuan motor apabila menyimpang dari garisan Kepekaan garisan (lebih finggi rile
< 50: Saat pada kelajuan maksimum bermaksud lebih sensii)

Sensor Theshold (0~1000) (E)

Masa untuk robot ferus bergerak ke
Mengawal ilai Kp hadapan sebelum membelok
Kp (0.00~ 1)

Robot menjejak ke hadapan
sehingga menemui Kelajuan motor kiri di

persimpangan atas garisan

After Mikrobotik starts
Path Finder  Line Format Black v Junction Left¥ Action Tum Leftv LeftSpeed (0-255) () Right Speed (0-255) ) Tum Speed (0-255) @R Rampup Perc (0 VUDJ.KF( 0.00-1) EEED Kd (©.00-1) (EBY Sensor Threshald (0 Vmﬂ)a]ummn‘paﬁdﬂ Forward Gelay @) Tum Period ms (0-10000) (EER)
J \ -

: Action Tum Leftv Left RampUp Perc (0~100 @ Junction Speed @
-~ Path Finder pUp Perc (0~100)

Kelajuan membelok di persimpangan
(lebih tinggii rilai. lebih tajam belokan)

Aksi robot apabila menemui
persimpangan

Line Format Black v . Right Speed (0-255) @ Kd (0.00~1) @ Turn Period ms (0~10000) @

Robot secara autonominya mengesan

Peratusan pecutan

arisan hitam afau putih Kelajuan motor kanan di atas garisan ~ Mengawal nilai Kd (Kd mesti lebih >Kp) Masa tepat (ms) robot membelok atau
g sehingga menjumpai garisan (0)
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| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi
Selepas itu. 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.

Cabaran!!
i) Path Finder persimpangan Kiri. belok di persimpangan kiri
Tamaf
Mula
44
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i) Path Findlet persimpangan kanan, belok di persimpangan kanan

Tamat

S

i) Path Finder persimpangan fengah, berhenti

|| Mula
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Objektif 6: Apa Lagi Boleh Dilakukan Ketika Di Persimpangan?

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

Pengenalan Paith Finder Tank dan Mekanismenya.

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. Mikrobotik akan bertindak (Pusing ke kiri afau Pusing ke kanan atau 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 Methoa).

46
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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) @

Calibrate Sensor
———  Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

wait o seconds I Mikrobatik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Gabungkan blok AAer Mikrobotik starts dengan blok Path Finder Tank (Line Format- Black Junction-

Right Action-Turn LefT. Left Speed-50. 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).

When Mikrobotik starts
Robot Prepare
Tark Turn  Wheel Left Forward * Speed (0~ 255) )} Wheel Right Backward v Speed (0 - 255)

repest €D Kelajuan motor kiri di afas garisan

Masa minimum (ms) robot berpusing

Mengawal nilai Kp

ke (0.00-1) (ID)

= 50: Kelajuan motor apabila
menyimpang dari garisan
< 50: Saat pada kelgjuan maksimum

b | Sensor Threshold (0~1000
Junction Left Tum Speed (0~255) @ ( ) @
After Mikrobotik, farts N ,

Path Finder Tank -- Line Format Black » Junction Left» Action Tum Left v Left Speed (0-255) (D) Right Speed {0-255) (I} Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00-1) Kd (000~1) {ED Sensor Threshold (0-1000) (R} Junction 5
A \

Mengawal nilai Kd (Kd mesti lebih
>Kp)
Junction Speed @

Kelajuan berpusing di persimpangan
(lebih finggi nilai lebih fajam pusingan)

Calibrate Sensor
>

Left Speed (0-255) @)

e MPB i

- Path Finder Tank

Min Turn Period ms (0~10000) €9

Kepekaan garisan (lebih tinggi nilai
bermaksud lebih sensitif)

Robot menjejak ke
hadapan sehingga
menemui persimpangan

Robot secara aufonominya mengesan
garisan hifam atau putih

Action Turn Left v RampUp Perc (0~100) @

Peratusan pecutan

Masa (ms) untu
robot ferus bergerak
ke hadapan sebelum

berpusing

Kelajuan mofor kanan di afas garisan

Aksi robot apabila sampai di persimpangan
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| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi
Selepas itu. Mikrobotik akan mengikuti garisan hitam dan jika robot menemui persimpangan kiri,
Mikrobotik akan bergerak ke hadapan dan kemudian pusing untuk sekurang-kurangnya Durasi
Minimum Pusingan (Min Turn Perioq) dan berferusan berpusing sehingga mengesan garisan dan

berhenti.
Cabaranll
i) Path Finder Tank persimpangan Kanan. pusing di persimpangan Kanan
Tamat
Mula
49
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i) Path Finder Tank persimpangan Kiri. pusing di persimpangan iri

iy g

Mula

i) Path Finder Tank persimpangan fengah. berhenti

Tamat

| Mula

I
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Objektif 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 bertemu garisan (Hifam afau Putih)

Pengenalan 7urn at Cenfre dan Mekanismenya

Mikrobotik akan membuat pergerakan pusing (fank furn) Ke arah (kiri atau kanan) untuk Durasi Pusingan Minimum (Min Turn
Period) sehingga robot menemui garisan dan akhirnya berhenti.

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

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

: : Roda kiri pusing ke Roda kanan pusing ke
When Mikrobotik starts hadapan Kelajuan roda kiri belakang Kelajuan roda kanan

- Robot Prepare l

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

+——  Mikrobofik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

Mikrobatik berhenti selama 1 saat

| Langkah 2 | Gabungkan blok 7urn At Centre (Line Format- Black: Direction Turn-Left Speed-50.
Sensor Threshold-20. Min Turn Period-200) dengan blok waif (1 second)) Gabungkan blok fersebut
dengan blok di Langkah 1
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When Mikrobotik starts
Robot Prepare

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

Calibrate Sensor

wait o seconds

Pengguna menekan butang S A \ _
S —— Kepekaan sisihan garisan (lebih

finggii nilai bermaksud lebih
sensitif)

Masa minimum (ms)

repeat until .- User Button — Button #S1 v .
robot berpusing

< Blink All LED — Time (ms) Semua lampu LED menyala  Kelgjuan roda kiri

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

repeat until . false v ——
Robot secara autonominya mengesan

Arah pusi t
garisan hifam atau putih Fah pusingan robo

Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas itu, Mikrobotik akan membuat pusingan-U mengikut arah yang ditefapkan dan akan berhenti
sefelah dapaf mengesan garisan hitam.
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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) —
54
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Objekif 8: Ayuh kawal Mikrobotik

Bluetooth ialah teknologi tanpa wayar jarak dekat yang digunakan untuk bertukar-tukar dafa antara peranti tefap dan mudah
alih dalam jarak dekat dan membina rangkaian kawasan peribadi. Bluetooth membolehkan Mikrobotik bertukar data yang
dikehendaki dengan peranti lain secara langsung,

Pengenalan Bluetooth dan Mekanismenya

Mikrobofik 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.

55
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Langkah-langkah susunan blok:

When Mikrobotik starts

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

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotik starts dengan blok i#yang telah digabungkan dengan blok Bluefooth
Data Check Letakkan blok fersebut di bawah Blok di Langkah 1

When Mikrobotik starts

~ Robot Prepare

After Mikrobotik starts

if Bluetooth Data Check _ then
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| Langkah 3

| Di bawah blok Affer Mikrobotik starts. gabungkan 5 blok Bluetooth Data Control Data (F. B L. R X)dengan

5 blok i#dan di bawah blok #4en gabungkan dengan 5 blok 7ank Turn untuk mendapat pergetrakan maju.
undur. pusing Ke kiri, pusing ke kanan dan berhenti.

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

EERE Data untuk pergerakan

if Bluetooth Data Check . then m @]U

Bluetooth Data Control Data F v then

Tank Tum — Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) ([ - Wheel Right Forward » Speed (0 ~ 255) ([

Data untuk
I n undur
Bluetooth Data Control Data B + wen pe geraka d
Tank Turn - Wheel Left Backward » Speed (0 ~ 255) — Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) ()
else Dafa unfuk pusing
if Bluetooth Data Control Data L » hen ke kll’!
Tank Tun — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) {[)) — Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255)
Datfa uniuk pusing
Bluetooth Data Control Data R w e ke kanan

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

Bluetooth Data Control Data X » —

Data untuk
berhenti
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| Langkah 4

| Untuk blok seterusnya. gabungkan 8 blok Bluefooth Data Control Data (T, S, E @ €. Z)dengan 6 blok i dan

58

di bawah blok #4en gabungkan dengan 2 blok Alay Music (Note-C3, Beat Half dan Note-F4. 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.

Data untuk bunyi pembaz €3

Bluetooth Data Control Data T« e

Play Music - Note C3 v Beat Half v
else

Dafa untuk bunyi pembaz E4

if Bluetooth Data Control Data S » e

Play Music -- Note E4 v Beat Half v
else

Data untuk pergerakan maju dan belok kanan
if Bluetooth Data Control Data E » wnen

Tank Tun — Whesl Left Forward ¥ Speed (0 ~ 255) — Wheel Right Forward ¥ Speed (0 ~ 255) (&)
else

Data untuk pergerakan maju dan belok kiri

if Bluetooth Data Control Data Q » e

Tank Turn — Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) (@) — Wheel Right Forward » Speed (0 ~ 255) ()
else

i Bluetooth Data Control Data C v — Dafa UI’]TUk pergerakan undur dah bel()k kil”i

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

if Bluetooth Data Control Data Zv than Data UnTUk pergel’akan undur dan belok kahah

Tank Tumn — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) () -- Wheel Right Backward » Speed (0 ~ 255)

else

—~— — N~
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| Langkah 5 | Untuk blok seferusnya. gabungkan 5 blok Bluetooth Data Control Data (1. 2. 3 4. 5)dengan 5 blok i#dan di
bawah blok #en gabungkan dengan 4 blok 7urm On LED (#1 On. #1 OFF #2 On, #2 O and 1 blok
Flay Musie (Note-A3, Beat Whole)

Tank Tum — Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) () -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255)

~ Data unTalakan LED #1 "N\

if Bluetooth Data Control Data 1 then

Turn On LED - Status Onw LED #1 v

Dafa unfuk padamkan LED #1

Bluetooth Data Control Data 2 » mnen

Turn On LED -- Status Off v+ LED #1 »

Data untuk nyalakan LED #2

Bluetooth Data Control Data 3 » wen

Tum On LED --Status Onv LED #2w

Data untuk padamkan LED #?2

Bluetooth Data Control Data 4 v wien

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

Data untuk bunyi pembaz A3

Bluetooth Data Control Data 5 » wen

Play Music - Note 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 Mikrobofik akan bersedia untuk dikawal oleh peranti. Pastikan semua PIN pada Bluetooth
disambungkan pada pot Bluetooth (RXD-RX. TXD-TX. GND-GND. VCC-VCC)

/

N
i

////‘/:/WI :

/)
/

" STAT & i ‘_f/
X =R -
LEVEL:3.3v e

. cqmGD) P
Power.3.6V-—-6V. guyo: ~—
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Penggunaan Peranti Pintar Mikrobotik

e U
| Langkah 1 | Muat turun aplikasi Mikrobotik daripada: F \
hitps://www.microconcept.commy/stem-robatic/download/

MIKROBOTIK

| Langkah 2 | Buka aplikasi dan Kiik pada "Bluefooth connection”. Pilih berdasarkan nombor siri pada modul Bluetooth.

MikroBotik

00:22:05:00:29:48 DEMO-02

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

Dalam cabaran Kali ini. anda perlu memastikan Mikrobotik bergerak mengikut laluan yang telah disediakan dengan
menggunakan peranti yang felah dipadankan dengan modul Bluetooth pada Mikrobotik.

Mula

Tamat
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Objektif 9: Kita Perlukan Peronda Kawasan |

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada safu blok untuk melengkapkan tugasan sepetti “robot peronda kawasan’.
Untuk meronda sesuatu kawasan. robot perlu bergerak mengikut garisan dengan Kelajuan yang berbeza-beza dan unituk jarak
afau masa yang ferfentu. Selain itu, sewaktu mengikut garisan, robot perlu membuat pusingan kearah bertentangan.

Pengenalan Pergerakan dan Mekanismenya

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 fugasan.
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i) Robot bergerak secara berautonomi dengan menggunakan Line Tracer Time dengan Kelajuan tinggi selama 3
saaf (anak panah merah) dan kemudian dengan kelajuan rendah selama 3 saaf (anak panah kuning)

s~ — ~

Mula
ji) Robot membuat pusingan di tengah. ke arah kiri. (arah anak panah kuning ke anak panah hjjau) menggunakan
Turm At Centre.
= =
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ii) Robot bergerak secara berautonomi ke fempat tamat menggunakan Line Tracer Time dengan Kelajuan yang fingg

selama 4 saat.

2022 Copyright Micro Concept Tech
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M’KROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok:

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

: : Roda kiri pusing ke Roda kanan pusing ke
When Mikrobotik starts hadapan Kelajuan roda kiri belakang Kelajuan roda kanan

- Robot Prepare l

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

+——  Mikrobofik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

Mikrobatik 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 menefapkan Kelajuan kepada 30 dalam masa 3 saa.
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After Mikrobotik starts.

repeat until User Button -- Button  #51 v

Blink All LED ~ Time (ms) ()

Line Traer Time == Line Format.  Black »  Left Speed ji~255) Right Speed (0~-255) i) Turn Speed (0-255) Ramplp Perc (0-100} Kp {.00-1) Kl {0.00-1) Sensor Threshold (9-1000) @) Time Period ms (3-100004
Line Tracer Time -- Line Farmat Black w  Left Spoed f0-255) (D) Right Speed (0-255) ) Turn Spoed (0-255) Ramplip Perc (0~100) Kp {0.00-1) Kl {0.00-~1) Sensar Threshold (5~1000) @) Time Pericd ms (3~10000)

| Langkah 3 | Tambahkan blok 7urn At Centre dan tetapkan untuk membuat pusingan kearah kiri. Tambahkan satu lagi
Line Tracer Time dengan tetapkan Kelajuan kepada 80 dalam masa 3 saaf. Kemudian. fambahkan lagi
blok Line Tracer Time dengan menetapkan kelajuan kepada 80 dalam masa 4 saat.

After Mikrobotik starts.
repaat until User Button - Button #5171 »

Blinke All LED = Time gms) )

Line Tracer Time -~ Line Farmat Black »  Left Speed (0~255) () Aight Speed (0~255) @) Tumn Speed 0-255) (I Rampup Perc 0~100) G Kp s00-1) I kd 00~1) @Y Sensar Threshold (~1000) D) Time Period ms (3-10000) (EED
Line Tracer Time -- Line Format  Black *  Left Speed {0~255) ) Right Speed (0~255) R Turn Speed fo-255) Ramplip Perc (3-100) (EER) Kp i0.00-1) tee {0.00-1) () Sensor Threshold (5~1000) R} Time Period ms (0-10000)
Turn At Cetre -- Ling Format Black = Direction Tum  Left = Speed (0-255) (@) Sensor Threshald m-1000y @00 Min Tum Period ms (0-1000) @)

Line Tracer Time == Line Format Black *  Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) @I Turn Speed (o~255) (ET) Rampuip Perc (b~100) IR Kp .00~ 1) BN ke 0.00~1) B Sensor Threshold (5~1000) ) Time Period ms (-10000) EETD
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| Langkah 4 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas itu, Mikrobotik akan membuat semua pergerakan mengikut masa yang difetapkan dan akan
berhenti sefelah famaf masa yang difetapkan.
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Objektif 10: Mari Mencari Harta Tersembunyi.

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada satu blok untuk melengkapkan tugasan seperti “robot mencari harta
tersembunyi”. Unfuk mendapatkan kesemua lima harta tersmbunyi. 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.
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M/KROBOTIK
Pengenalan Butang tekan / Suis

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

Pengenalan pergerakan dan mekanismenya.

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. Seterusnya, robot meneruskan
pergerakan menggunakan Path Finder sehingga menemui simpang tiga dan berpusing ke arah kiri untuk harta fersembunyi
kefiga. Sefelah itu, untuk mendapatkan harta fersumbunyi keempat robot perlu menggunakan Path Finder Tank sehingga
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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 fersembunyi dengan melalui simpang - simpang yang berbeza
untuk melengkapkan fugasan.

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

Mula

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

iv)

M'RROBOTIR

Robot bergerak mencari simpang tiga dan membelok menggunakan Path Finder ke arah kiri untuk mengambil
harta yang fersembunyi kefiga.

&3

Robot bergerak sekali lagi untuk mencari simpang kiri dan membelok menggunakan Path Finder Tank ke arah kiri
untuk mengambil harta tersembunyi keempat.
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V) Robot feruskan bergerak mencari simpang kanan dan membelok menggunakan Path Finder Tank Ke arah kanan
untuk mengambil harta tersembunyi terakhir dan lalu berhenti .

-T
® 5
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Langkah-langkah susunan blok:

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

: : Roda kiri pusing ke Roda kanan pusing ke
When Mikrobotik starts hadapan Kelajuan roda kiri belakang Kelgjuan roda kanan

- Robot Prepare l

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

— Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

wait 6 seconds Mikrobotik berhenti selama 1 saaf

| Langkah 2 | Gabungkan blok Afer Mikrobotik starts dengan blok repeat until Selepas itu. tambahkan blok Path Finder
Dan tetapkan (Junction — Left. Action — “Turn Left. Speed — 60 Turn Speed — ‘200" Junction Speed -
200 Forward Delay — ‘400" and Turn Petiod - 400").
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ik Al LED — Tirrsa (rr) IER)

-
P Finclar — Linee Forman Back v Jusetion Lol v Asion Tum Lefi e L Sped e255) EE) Sight Spsaeet 10255 {80 Toen Spaset i0-255) @) Surnpips Pore D100 @5 ko inuooe1) @) et g0 1) T Serser Thesshedel (01000 ) Rursesion Spael @) Forwerd Dy (S0} Turm Puricxt s {00000 (D)

| Langkah 3 | Tambahkan blok Path Finger yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction — Right’ Action —
‘Turn Right. Speed — 60" Turn Speed — 200 Junction Speed — 50" Forward Delay — 0"dan Turn
Petiod — 600").

Pash Finclor — Line Format Black v Rmetion Left e Assion Tum lefl v Lah Spee (0-255) (EE) Right Spaseet 10-255) () Tuen Speset 0-255) (0D Marmplip Pore 0100 @D e 001 ) kevo--1) (BN Serser Thesshedet (0~ 1000) R Sorsstion Speset X0 Fervware Dury @) Turm Pariest ms 010000 DY
Path Firclar — Lina Forman Black » Rsetion Fight = Action Tuen Right »  Laf Speset [0-255) (G0 Fight Speset (0-255) (D) Tirn Speset (0~ 255) {00 Rarrpilip Pare (0-900) @S0 Kp inoo-1] (EED kel ju00-1) () Sersc Thrushokd 0-1000) 500 function Speet () Femwerd Dekay ) Tum Pericet ms 0= 10000 (G0

| Langkah 4 | Tambahkan blok Path Finder yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (unction — Middlle” Action —
Tum Left” Speed — 60: Turn Speed — 200" Junction Speed — 100" Forward Delay — 250 dan Turn
Period — 300°).

Psh Findar — LinaFirman Black v umefion Laft e Asion Tum Leflw  Lah Speset(0-255) () Might Spsseet (0255 (D) Tuen Spset 10--255) (EED) Marmpthe Pare 0=100 @Y ke fouoo1y RN ket o1} (DY Sermior Thssbetel (0 10000 () Jumcsion Syset R0 Ferveard Doty () Turm Purieat s 0100000 (D)
Pt Firdar — Lins Fiormal Black v Jusction Might= Action Tuen Right v Lafl Spwsset (0255 @) Recjhe Spset 00255 AN Tioer St (0 255) D) Raspilps e (00008 (DD bep o) TN et prevty (EEDD S bt 01 0000 (D) usrction St (D) et Dy W) Tisrm Paricst s 101000 (EED)
Pt Fir — lir it Blak v husction Mickdle » Action Tum Lol v Lidh Spsset (0n255) i) Right Spasit 10-255) (G Turm Spuect 10255 (EEEE) st P 01008 AR i e 1) (R i 100 1) AEED St Thusshiciel (0t 08 () e Snne IEEN Ferwiare Dy 4R Tirn Porice s 0100008 (ETD)
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M'RROBOTIK

| Langkah 5 | Tambahkan blok Path Finder Tank dan tetapkan nilai kepada (Junction — Left; Action — Tumn Left;
Speed - 70’ Tum Speed - 100 Junction Speed - 100 Forward Delay — 350"dan Min Turn Period
- 200).

Bk Al LED) — Tirvs (v ()

Pans Flar — Lin Frorman Black v Jusetion Laft e Asion Tus laf e Lah Spesel (0355 (CE) Sight Spsset 0-255) () Tuen Spasel 0-255) (EER) Soampd s Pares 0100 (Y Ko 0001 (IR bl uiea) (] S Thorusheste (0 1000 () Jursesion Spsacel (EEE) Fewwardd Doy () T uriend s 111 0000 (RN

P Firclar — Lin Forman Black » Rsefion Fight » Action Tuen Fight = Lah Spaee {0-255) @R Righe Spes i-255) (GI Tis Spased f255) EER) Rasrpilip P 0000 @) Kp mL00-1) (RN Kl et EEN Service Thrashokd 010000 D) huretion Speed (ER) Fomwerd Duley N Tiorm Paricel ms 0=10000) (GER)

Pah it — Line Format Black v Rusetion Mide v Aesion Tumlsh» Lot Speee (0-255) ({00 Right Speset 10-255) () Turm Spused 0-255) (EE) Ruempetiy Pare o100 (ER) v cnecoee 1) (EIEED ot i) (D Sorer Thosshedel 01 0000 () M Spusae oJER) Ferwiare Dotayy () Tisem Pariest s 1010000y ()

Pt P Tk Lo Pl Back * borwlion Ll Action Toom Lat® L Spsssct (0-255) M gt St 102550 D) Tuer St 10255 QD sl P 0500y D) s 001 D et praccty AT S Thsabust 0110000 AR st St IR it Doy (EEDD Wi Tsers P v 1010060y WEED)

| Langkah 6 | Tambahkan blok Path Finder Tank yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction - Right Action -
Tum Right. Speed — 40" Turm Speed — 100 Junction Speed — 100, Forward Delay — 150" dan Min
Turn Petiod — 50°).

Bk Al LED) — Tirrw (el ()

Path Finclar — Line Format Black v husefion Left v Asion Tum Lefl s L Spesed 0255 (5 Right Spsect 10255 (ST Tuen Spes 0-255) {ETE) Mampips Parc 10100y {EE) Kp in00-1) (@5 ket inone-1) () Serser Theashedel (0~ 1000) ) Jncsion Spset (EEE) Ferware Deiary () Turm Pariced mes 10100000 EXI)

Pasth Frtar — Lina Formal Black = husefion Fight v Acion TusnFight *  Left Spese 0255 {500 Fight Spesct (0n255) {EN Tiorn Speset (0255 {00 Rasrysllp Pase 0000y TE0N bcp u00-1) (TR ket ju00w1) {EE) Service Thrushokd 01000y (€D Jurction Spet () Fomward Dulay i) Tim Prriced s 010000 {ETD)

Puh Frtar — Lind Pl Black v hsction Wddle v Action Tumlalt > Lafh Spase (0-255) () Right Spasst 0-255) () Tourm Spued [0-255) (D) Rasvelips P 09000 (Y e 000 1) (TR et rut- ) () S Thsoeil (-1 000 () oot Spuiset (R Foonsie Dl {EEE) Tisrs Prict v 0100000 (D)

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)
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| Langkah 7 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi.
Selepas ifu, Mikrobotik akan bergerak mencari persimpangan yang ditefapkan dan membuat pusingan
sehingga menjumpai harta yang tersembunyi.
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Tambahan: Cuba Naik Taraf dan Pengatucaraan Sendiri

POT PERANTI | PIN ARDUINO NANO PERANTI MAKLUMAT TAMBAHAN
ITRL 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 A0 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
LED1 D13 Lampu Indikator L1
LED2 D12 Lampu Indikafor L2
ML — AINL 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 - BINL 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
Pl D7 Pot Terbuka P1
P2 D8 Pot Terbuka P2
BT - TX D10 Pot Bluetooth TX
BT - RX D11 Pot Bluetooth RX
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