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M'RROBOTIR
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M'RROBOTIR

Langkah-langkah susunan blok
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Maklumat Tambahan

Cabaranl!

108
109
110

Objektif 12: Penyimpanan Cekap Ruang.

m

Pengenalan Pencengkam Berganda dan Mekanismanya

Pemasangan Pencengkam Berganda pada robot.

12

Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan.

115

Langkah-langkah susunan blok

121

Cabaranl!

Objektif 13: Berhentil Halangan di Hadapan

Pengenalan sensor ultrasonik dan Mekanismanya

Pemasangan sensor ultrasonik pada robot

129
130
130
131

Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan

Langkah-langkah susunan blok

Cabaranll

Objekfif 14: Garisan berbeza warna? Jom selesaikan!

Pengenalan Pergerakan dan Mekanismenya

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 :.-%P Mc
MICRO CONCEPT TECH

133
134
138
139
139



M'RROBOTIR
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M'RROBOTIR

Struktur Mekanikal Pergerakan mekanikal
= ’
Elemen Pada Robotik

Perkakasan Elektronik
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M KROBOTI
Apa itu pengaturcaraan perisian?

Pengawal Perkakasan
Elektronik
LT~
-> .
Set arahan ditulis Berfungsi
menggunakan
bahasa tertentu
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M’KROBOTIR
Robot Berautonomi

Robot direka dan dibina khas untuk mengesan dan berderak secara aufomatik atau berautonomi mengikut garis pufih dan
hitam. Selain itu, robot juga direka untuk fungsi lain. Sebagai confoh, mengesan halangan dan menggerakkan objek.

BGambar L "Mikrobotik" Robot Berautonomi
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M'RROBOTIR

Kandungan di dalam kotak

1x kabel USB

1x Pengecas

1x Mikrobotik

1x Modul Bluetooth
1x Litar

Bambar 2: Set Mikrobotik

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
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M/RROBOTIR
“‘Mikrobotik™ Robot Berautonomi

Lampu LED Sensor Pengesan Garisan

Penyambung Pengecas - Bateri LiPo
Penvambung Kuasa g - oz Suis Kuasa
Penyambund Kuasa Robot ] ’ i Indikator Kuasa
Pot Terbuka ‘ Indikator Bateri
Pot Terbuka Motor kanan
Motor kiri Lampu
Indikator L2

Lampu Indikator

, Suis Pengguna
Suis Penaauna

Pembaz
Pot Bluetooth

Arduino NANO

Pandangan Atas

Sensor
Pengesan
Barisan

Pandangan Bawah
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M'RROBOTIR

Mikropengawal Arduino Nano

Mikropengawal Arduino Nano pada

© 2025 Copyright Micro Concept Tech

Mikrobotik

Versi 1.6

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

Mikrobotik menggunakan mikropengawal Arduino Nano yang berperanan sebagai
ofak untuk mengawal seluruh perkakasan dan pergerakan robot.
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M/RROBOTIR
Bateri LiPo

Batteri polimer litium (LiPo) adalah bateri cas semula teknologi lithium-ion yang menggunakan
elektrolit polimer berbanding elekfrolit cecair. Tanya berfungsi dengan menyediakan tenaga
spesifik yang lebih finggi daripada jenis bateti 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.

Bateri LiPo pada Mikrobotik

3—%9 Mc © 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
MICRO CONCEPT TECH



M’KROBOTIR
Indikator Bateri Rendah

Indikator bateri rendah akan menyala warna merah. :z"/i \ Pengguna perlu berhent
Semakin rendah nilai voltan dalam bateri, semakin menggunakan Mikrobotik dan perlu
terang indikafor menyala. mengecas IMikrobotik apabila indikafor

Voltan operasi minimum: 11.0 V (Indikator bateri rendah RTINS

di kecerahan maksima)

Indikator batferi rendah
kefika bateri penuh.

Indikator batferi rendah
Ketika bateri rendah.

I
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MKROBOTIR
Pemasangan perisian mBlock v5

| Langkah 1 | Perisian mBlock v5 boleh didapatkan daripada:
Ep
A
Link: https://mblock ce/pages/downloads @ QR: =l
| Langkah 2 | Muat turun versi terkini mBlock v5 berdasarkan sistem pengendalian komputer:
- mBlock PC version Downlond for Windowe ownlond for Mac
<%‘ S o R B
| Langkah 3 | Klik mBlock v5 pada lokasi muat furun anda.
&) V5.43.exe 1/31/2024 3:20 PM Application 305,414 KB
& mBlock Setup -'
h:::fawm\emmumsbangmsewed. @
| —
| Langkah 4 | Tunggu sehingga pemasangan mBlock v5 selesai.
10 -

3.%9 Mc © 2025 Copyright Micro Concept Tech
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https://mblock.cc/pages/downloads

M/'RROBOTIK
[langkah5 | Kik- 7Aoo —

Device Driver Install / Unlnstall

Select INF ‘CHSMSER.INF v

WUCH.CN
HSOEIE |__ USB-SERIAL CH348

|__ 91/38/2819, 3.5.2019

UNINSTALL
HELP
) DriverSetup X
| Langkah 6 | Kiik OK dan keluar
“ The drive is successfully Pre-installed in advance!
& mBlock Setup _

Completing mBlock Setup

| Langkah 7 | Tandakan *Run mBlock'. I
th “ /L_/n /5/7” Click Finish to dose Setup.
[ Run mBlock
<Back Finish Cancel

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 - Mc
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M’KROBOTIR

Cara untuk menambah Mikrobotik

| Langkah 1

| Buka mBlock v5.4.3

| Langkah 2

12

| Pada paparran mBlock. pilih Devices dan Klik Addl

& mBlock v5.4.3

makeblock | mBlock ®, @& File  Untitled

(e ot
e Sound

m o0 °

Devices Sprites Background .

switch backdrop to  backdrop1 ¥
switch backdrop to  backdrop1 v and wal

next backdrop

change color v eﬂedbye
set color v effectto @)

clear graphic effects

backdrop number v

Python

000
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M'RROBOTIR

| Langkah 3 | Pada paparan mBlock. tulis ‘Mikrobotik pada ruangan Seareh Muat turun Mikrobotik dan Set as mostly
used device” dan Klik OK Sila pastikan laptop atau komputer anda mempunyai akses infernet

r

[ Q mikrobotik o Device Library

Q mikrobotik ()

o Official development N

,% Mikrobotik

am

o Official development Non-official development

Mikrobotik

Developers: amirh192

Become a developer of mBlock to unlock more potential Cancel

13
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M’KROBOTIR

| Langkah 4 | Mikrobotik akan ditambah di bahagian Devices. Library Mikrobotik akan dipaparkan pada ruangan blok

Sekarang. anda boleh mulakan koding.

Bl UserGuide WM Example Programs @B Feedback % Setting .

makeblock | mBlock ©, @ File | Untitled @ save

( } . . Blocks Arduinoc
g Serial Port -- Begin 9600 v
Basic
a [ ] - Serial Port -- Print next line (({l00 0
) Line
Following 5 o . .
Serial Port -- Print in line (QL{GELIIY
o <&>
Auxiliary
N Robot Prepare
ooajmE QQ| o
Communiq i
Devices Sprites Background . EAEEIDESED
" [
?’ e." Expansior) .- Steer -- Direction Forward v Speed
G2
p— -z ®

° . Tank Turn -- Wheel Left Forward v
Add Connect your device .
How to use device? t
Mode Switch
_

Upkad 5 extension

14
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M'RROBOTIR
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 When Mikrobotik Starts dan gabungkan dengan blok Prepare o —

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

Roda ki K Roda kanan bergerak ke
\ Ee ;\:;:;g:ra Kelajuan roda kiri belakang Kelgjuan roda kanan

- Robot Prepare

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

15
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M’KROBOTIR

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

| Langkah 4 | Kemudian, masukkan blok Stgo dan blok Wit (1 secondt) 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) @

Calibrate Sensor Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

wait o oo b——0 Mikrobotik berhenti selama 1 saat

16
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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.
Robot akan berpusing secara automatik untuk menjalankan
proses kalibrasi.

I
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Susunan blok (Kalibrasi Manval):

When Mikrobotik starts
Robot Prepare

Turn On LED -- Status

Turn On LED -- Status

repeat

Calibrate Sensor

wait @Il seconds

Turn On LED -- Status

Turn On LED -- Status

18
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M'RROBOTIR

Langkah Proses Kalibrasi Manval
| Langkah1 | Hidupkan suis Mikrobotik.

Lampu LED1 berwarna merah dan LED2 berwarna biru akan menyala.

Lampu LED biru
(LED 2)

Suis tekan futup 1

Lampu LED merah
(LED 1)

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

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 =0 0
=09
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M’KROBOTIR

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

dan LED? ferpadam

/§\< Pastikan semua pengesan dapat mengesan garisan )

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

Lampu LED
merah (LED 1)
ferpadam

hitam. Confohnya LED L1 akan menyala jika pengesan
TR1 mengesan garisan hitam pada litar.

)

20
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Lampu LED biru
(LED 2) 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 automatik mengikut garisan. Algoritma PID akan memastikan robot tidak tersasar dari litar ketika

membelok dan bergerak lurus mengikuti garisan.

Kp

Kd

Nilai Kp Tingg

Kemudi ferlalu bersungguh

Nilai Kd Tinggi

| 12
. -“4-—4-(.1-'
RALLE

Kemudi balas awal

Nilai Kp Rendah

Kemudi terlalu lemah

BALAE

Nilai Kd Rendah

Kemudi balas lewat

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
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M'RROBOTIR
Apa jenis-jenis Litar?

CEfc

Garisan Hitam Garisan Putih Garisan Hitam Nipis

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

:..-%P Mc © 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
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M KROBOTI
Jenis-jenis Persimpangan

Jalan mati

23
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MRROBOTIK
Objektif 1: Vroom 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 safu corak bunyi yang menarik.

Pengenalan Mudah Pembaz

T ) Pembaz ialah sejenis peranti suara yang menukar model audio kepada isyarat
el - bunyi. Ia biasahya digunakan untuk penggera.

Langkah-langkah susunan blok
| Langkah 1 | Gabungkan blok When Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare.

Blok ini adalah untuk menyediakan robot dengan /ibrary fertentu dan
untuk mengkonfigurasi nombor pin dan nombor pot Keluarr masuk untuk
sefiap sensor dan keluaran yang dipasang pada robot.

24
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M/KROBOTIR

| Langkah 2

| Seterusnya. gabungkan blok Affer

Mikrobotk starts dengan blok Aay
NMusie (Nofe-C5, Beat-Douple). (Note-
D5, Beat-Double), (Note-E5, Beat-
Douple). (Note-Fb, Beat-Double)
(Note-G5, Beat-Double). (Nofe-A>5.
Beat-Double). (Note-B5. Beat-Douple)

| Langkah 3

| Seterushya. gabungkan blok repeat

until (false) dengan blok stop.
Gabungkan blok tersebut dengan
blok di Langkah 2.

| Langkah 4

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

After Mikrobotik starts

- Play Music —
- Play Music -
- Play Music —
- Play Music —
- Play Music -
-~ Play Music —

- Play Music -

Note

Note

Note

Note

Note

Note

Note

repeat until  false v

MICRO CONCEPT TECH

Pilih ~05
sebagai notfa
muzik

Double v

Double v

Double v

Pilih “qouble”

Sebagai
rentak

Double v

Double v

Double v

Double v

| Setelah program dimuat haik. robot akan menghasilkan bunyi atau nada yang anda telah masukkan.

25




M/RROBOTIR

Cabaran I!
Dalam cabaran ini. anda perlu memasukkan not muzik yang disediakan dan cuba unfuk meneka nama muzik yang dihasilkan.

o O O O O O

w O
w O
L)
L)

26
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M KROBOTI
Objektif 2: Tolong Hidupkan Lampu!

Diod Pemancar Cahaya (LED) pada robot digunakan sebagai penanda. LED pada robot boleh dilihat pada indikafor kuasa. indikator
baferi rendah. lampu indicafor L1 and L2. Arduino NANO dan LED sensot 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 indikator
dan sumber cahaya.

Langkah-langkah susunan blok
| Langkah 1 | Gabungkan blok When Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare

«.~ Robot Prepare

27
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M'RROBOTIK
| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotk starts dengan blok 7urm

On LEDdengan piihan Status On dan LED #1 dan blok wait ¢
1 second Letakkan blok tersebut di bawah blok di Langkah
1 Program ini akan menyalakan lampu LED. .~ Robot Prepare

- TurnOn LED - Status Onv LED #1w

| Langkah 3 | Tambah satu lagi blok 7urn On LED dengan pilihan Status
Offdan LED#1 dengan blok wait  second dan gabungkan
dengan blok di Langkah 2 unfuk memadamkan lampu LED.

| Langkah 4 | Yang terakhir. muat naik program tersebut. Setelah program dimuat naik. LED 1 akan menyala dalam
masa safu saat dan akan ferpadam dalam masa satu saat. Program ini akan ferus bejalan sehingga
robot dimatikan oleh pengguna.

28
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Cabaranl!

M'RROBOTIR

Mula

—i

Lampu LED menyala
selama figa saaf

|

Lampu LED terpadam
selama tiga saaf

L—

Tamat

Program di atas akan menyala selama tiga saat dan akan terpadam selama tiga saat. Program ini akan berferusan sehingga

Mikrobotik dimafikan.

© 2025 Copyright Micro Concept Tech

Versi 1.6
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M/KROBOTIR
Ohjektif 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 ditefapkan.

Pengenalan kepada Motor

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

30
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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 motor kiri = Kelajuan motot kanan kelajuan motor kiri = kelajuan motor kanan

I
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M/RROBOTIR

Belok ke kanan Belok ke kiri

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

Belok tajam ke kanan Belok tajam ke kiri

Motor kiri ke hadapan, motor kanan berhenti | Motor kiri berhenti, motor kanan ke hadapan

I
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M'RROBOTIR

Pusing ke kanan

T

Motor kiri kedepan. motor kanan kebelakang
Kelajuan motor kiri = Kkelajuan motor kanan

Pusing ke kiri

1

Motor kiri kebelakang. motor kanan kedepan
kelajuan moator kiri = kelajuan motor kanan
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M’KROBOTIR

Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1

| Gabungkan blok When Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare

| Langkah 2

34

.~ Robot Prepare

| Gabungkan blok Affer Mikrobottk starts dengan blok Tank Turn (Wheel Left -Forward. Speed-100. Wheel
Right-Forward. Speed-100). blok waif (3 seconds) dan blok s7gp. Letakkan blok fersebut di bawah blok di

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

Roda kanan bergerak

Roda kiri bergerak Kelajuan roda ke hadapan Kelajuan roda

I ke hadapan kiri kanan

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

=0 0 © 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
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M'RROBOTIR

| Langkah 3

| Langkah 4

| Akhirnya. gabungkan blok wait blok repeat until (false). dan blok st Dan gabungkan blok fersebut
dengan blok di Langkah 2.
.~ Robot Prepare
.- Tank Turn - Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @) - Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255)
wait e seconds
Mikrobotik bergerak selama 3 saat dan berhenti selama 1 saat
wait a seconds
o Mikrobotik berhenti selepas 1 pergerakan
«- Stop
| Selepas memuat haik 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.
© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 . MC
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M/RROBOTIR

Belok ke kiri

| Langkah 1

| Gabungkan blok When Mikropotik starts dengan \

<~ Robot P
blok Robot Prepare. ShSLSRES E——
belok ke kiri

| Langkah 2

| Gabungkan blok Affer Mikrobotk starts dengan blok |
Steer (Direction -Left Speed-50). Kemudian.
tambahkan blok waif (3 second's) dan blok sfgp. Motor
kiri akan berhenti dan motor kanan akan bergerak ke
hadapan dengan Kelajuan yang ditetapkan.

. Steer - Direction Left v Speed (0 ~ 255) @)

Kelajuan belok

| Langkah 3

| Akhirnya. gabungkan blok wait (1 second) repeat I o
until (false) dan blok s7oo Dan gabungkan blok N L, rgn'n‘fg(;b‘;“k o
fersebut dengan blok di Langkah 2. erhent seepa

pusingan

| Langkah 4

| Selepas memuat haik program. Mikrobotik belok ke kiri selama 3 saaf dan berherti

36

@ Langkah untuk belok ke kanan adalah serupa dengan langkah untuk belok
ke kiri. Anda hanya perlu menukarDirection Kepada right.

I
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iii) Pusing ke kiri

| Langkah 1 | Gabungkan blok When Mikrobotik starts dengan blok Robot Prepare

+.~ Robot Prepare

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer MMikrobotik starts dengan blok Tank Turn (Wheel Left -Backward Speed-100.
Wheel Right-Forward, Speed-100). blok wait (3 second's)dan blok sfop. Lefakkan blok tersebut di bawah
blok di Langkah 1. Motor kiri akan bergerak ke belakang dan motot kanan akan bergerak ke hadapan
dengan Kelajuan yang sama.

+ Robot Prepare

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

37
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok wait (1 second) repeat unti (false) dan blok stap. Dan gabungkan blok
fersebut dengan blok di Langkah 2.

.~ Robot Prepare

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

wait e seconds
——  IMikrobotik bergerak selama 3 saaf dan berhenti selama 1 saat

wait ° seconds

repeat until . false v

L Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4 | Selepas memuat haik program. Mikrobotik pusing ke kiri selama 3 saat dan berheriti

Langkah untuk pusingan ke kanan adalah serupa dengan langkah untuk pusingan ke kiri. Anda
hanya perlu menukar arah whee! left kepada backward dan arah wheel right kepada forward.

38
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M/RROBOTIR

Cabaranl!
Dalam cabaran kali ini. anda perlu memastikan Mikrobotik bergerak mengikut laluan yang felah disediakan dengan
menggunakan pengefahuan yang telah dipelajari.

€8
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M/KROBOTIK
Objektif 4: Ayuh Ikuti Garisan Itu

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

Pengenalan mudah Pengesan Barisan
Terdapat 5 pengesan garisan akan memancarkan cahaya infrared dan mengesan permukaan

berwarna hitam afau 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 Tracet 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 tengah.

40

::_%P Mc © 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
MICRO CONCEPT TECH



MRROBOTIK
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) @

W o oo —  Mikrobofik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

Mikrobotik berhenti selama 1 saat

41

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 =09 M c
=09
MICRO CONCEPT TECH
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| Langkah 2 | Seterusnya. masukkan blok Affer Mikropotik Starts dan gabungkannya dengan blok Line Tracer Time.

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

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

Left Speed (0-255) (E) Turn Speed (0~255)
|~

Line Tracer Time - Line Format Black v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) (@) Tur Speed (0~255) €ZJ) RampUp Perc (0~100) () Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) () Time Period ms (0~10000) €Y

/\

Line Format Black v Right Speed (0~255) (@)
Robot secara autonominya mengesan Kelajuan motor kanan di
garisan hitam afau putih atas garisan
42
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Sambungan

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

Sensor Threshold (0~1000

o 000-1) @D o1 @
~| ’

Line Tracer Time -- Line Format Black v Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) (@) Tum Speed (0~255) €EE) RampUp Perc (0~100) (IE) Kp (0.00~1) kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) () Time Period ms (0~10000) (EEL)

RampUp Perc (0~100) @\ Kd (0.00~1) @ Time Period ms (0~10000) @l

Perafusan pecutan Mengawal nilai K4~ Masa maksimum (ms) untuk robo
(Kd mesti lebih >Kp) bergerak ke hadapan
43
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat unti (false) dan blok stap. Dan gabungkan blok tersebut
dengan blok di Langkah 2.

. Line Tracer Time - Line Format Black +  Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) E) Rampup Pese (0~100) D) ¥p (0.00~1) () Kd 200~1) @) Sensor Threshold (0-1000) €D Time Period ms (0~10000) @)

w ——  Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

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

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

44
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M/RROBOTIR

Gunakan Line Tracer Time untuk menyelesaikan litar di bawah.

© 2025 Copyright Micro Concept Tech
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M/KROBOTIK
Objektif 5: Apa Yang Perlu Dilakukan Ketika 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 Turn Method ).

Pengenalan Path Finder dan Mekanismanya.

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

Di persimpangan. Mikrobotik akan bertindak untuk belok (kiri afau kanan atau berhenti) untuk tempoh yang difetapkan atau
sehingga robot menjumpai garisan seferusnya dan akan berhenti.

Robot akan belok dengan menggunakan pergerakan belok Steer Turn Method

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) @

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

Mikrobotik berhenti selama 1 saat

47
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| Langkah 2 | Akhirnya. gabungkan blok Affer Mikrobottk Starts dan blok Path Finder (Line Format-Black. Junction-
Left: Action-Turn Left Left Speed-50. Right Speed-50. Turn Speeq-200. Ramplp Pere-100. Kp-0.02.
Kd-0.2. Sensor Thresholg-20. Junction Speed-50. Forward Delay-50. Turn Petiod ms-300).

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

Line Format Black v Action Turn Left v

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

48
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Sambungan

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

Kelajuan motor kanan di
afas garisan

RampUp Perc (0~100) @l

Right Speed (0~255) %)

—_—

Tumn Speed (0~255) €20 Kp (0.00~1)
= 50: Kelajuan motor apabila menyimpang Mengawal nilai Kp
dari garisan

< 50: Saaf pada kelajuan maksimum

49
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Sambungan

Masa untuk robot terus
bergerak ke hadapan sebelum
membelok

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

Junction Speed Forward Delay @
GD\ o

Path Finder Line Format Black » Juncion Left» Action Tum Left v Lef Speed (0-255) (E) Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) (L) Rampp Prc 0-100) (ED kp (000-1) () ke (000-1) (B Sensor Thveshold (0-1000) () Junction Speed (G Forvard Deay (E) Tum Period ms (0-10000) €

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

Kepekaan garisan (lebih Masa tepat (ms) robot membelok
tinggi nilai bermaksud lebih atau sehingga menjumpai
sensiif) narisan (0)

50
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat until (false) dan blok st Dan gabungkan blok fersebut
dengan blok di Langkah 2.

e -t Bk i L A T+ oy 025 ) e sp0-25 @) T spout 25 D Rt e 300 QD 19201 ) k) ) o et .00 @) s p ) ety v @) T -0 @)

Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan

| Langkah 4 | Selepas memuat haik 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 gatisan lain.

51
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Cabaranl!

i) Path Finder persimpangan kiri. belok di persimpangan Kiri

Tamat

m——

Mula

52
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i) Path Finder persimpangan kanan. belok di persimpangan kanan

Tamat

R S ——

Mula

i) Path Finder persimpangan fengah. berhenti

© 2025 Copyright Micro Concept Tech
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M'RROBOTIR
Objektif 6: Apa Lagi Boleh Dilakukan Ketika Di Persimpangan?

Robot akan bergerak secara berautonomi dan membuat keputusan sama ada perlu pusing kiri. pusing kanan afaupun 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 atau Hitam Nipis atau Putih Nipis) hingga
menemui persimpangan (Kiri atau Kanan afau Tengah atau Jalan Mati atau Offsen.

Di persimpangan. Mikrobotik akan bertindak (Pusing Ke kiri atau Pusing ke kanan atau berhenti) untuk sekurang-kurangnya
Durasi Minimum Pusingan (/in Turm Perioq) dan berferusan berpusing sehingga mengesan garisan dan berhenti.

Mikrobotik akan berpusing menggunakan pergerakan pusing ( 7ank Turn Method.

54
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MRROBOTIK
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 N SR Mikrobotik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

——  Mikrobotik berhenti selama 1 saat

55
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| Langkah 2 | Gabungkan blok After Mikrobotik starts dengan blok Path Finder Tank (Line Format- Black  Junction-

Right Action-Turn LefT: Left Speed-50. Right Speedt-50. Turn Speed-200. Rampljp Perc-100. Kp-0.02.
Kd-02. Sensor Threshold-20. Junction Speed-50. Forward Delay-50. Min Turn Period ms-200).

Robot secara aufonominya Aksi robot apabila menemui
mengesan garisan hitam atau putih persimpangan

Line Format Black v ‘ Action Turn Left »

After Mikrobotik starts .

Path Finder Tank - Line Format Black » Junction Leftv Action Tumleftw Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) RampUp Perc 0-100) (D) ke (0.00-1) (X Xd (0.00-1) ) Sensor Threshold (©-1000) ) Junction Speed ) Forward Delay () Min Tum Period ms (0-10000) EED)

- Path Finder Tank il Junction Left Left Speed (0~255) @

Robof menjejak ke hadapan sehingga Kelajuan motor kiri
menemui persimpangan di afas garisan

56
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Sambungan

Mengawal nilai Kd

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

atas garisan

Right Speed (0~255) () [JiL RmPUP Perc O

Path Finder Tank — Line Format Black v Junction Leftw Action Tumleftv Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) @) Tum Speed (0-255) EER) RampUp Perc (0-100) D) Ko (0.00-1) Kd (000-1) () Sensor Threshold (0-1000) () Junction Speed () Forward Delay () Min Tum Period ms (0~10000) €D

_—Z |
Turn Speed (0~255) Kp (0.00~1)

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

~100) €&
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M’RROBOTIR

Sambungan

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

\Forward Delay @

Path Finder Tank - Line Format Black v Junction Leftv Action Tumleftv Lsft Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) ) Tum Speed (0-255) €D RampUp Perc (0-100) @) Kp (0.00-1) (B Kd (0.00-1) (FD Sensor Threshold (O~ mou)ojmmswgmnnﬁy@ranr um Period ms (0~10000) €

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

Kepekaan garisan Masa minimum (ms) robat berpusing
(lebih finggi nilai bermaksud lebih sensitif)
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| Langkah 3 | Akhirnya. gabungkan blok repeat until (false) dan blok st Dan gabungkan blok fersebut

&=

| Langkah 4 | Selepas memuat haik 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 pusing untuk sekurang-kurangnya Durasi
Minimum Pusingan (Min Turn Periog) dan berterusan berpusing sehingga mengesan garisan dan
berhenti.

dengan blok di Langkah 2.

Mikrobotik berhenti selepas 1 pusingan
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i)
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M/RROBOTIR

Path Finder Tank persimpangan Kanan, pusing di persimpangan Kanan

Path Finder Tank persimpangan Kiri, pusing di persimpangan kiri

| ——
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i) Path Finder Tank persimpangan fengah. berhenti.
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MRROBOTIK
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 berfemu garisan (Hitam atau Putih)

Pengenalan Turn at Centre dan Mekanismanya

Mikrobotik akan membuat pergerakan pusing (7ank furr) ke arah (kiri atau kanan) untuk Durasi Pusingan Minimum (/in Turn
Period) sehingga robot menemui garisan dan akhirnya berhenti.

Teknik ini berguna untuk membuat pusingan-U.

62
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M/RROBOTIK
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

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 saat

wait a seconds
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M/RROBOTIK

| Langkah 2 | Seretkan blok Afer Mikropotik starts dan gabungkan blok repeat until. Seterusnya masukkan blok
Used Butfon — Butfon dan setkan kepada #3S. Seferusnya gabungkan blok Blink All LED - Time (ms) dan
sefkan kepada 100

After Mikrobotik starts

repeat until .~ User Button -- Button #S1 v Penqquna menekan bnﬁanq

Blink All LED -- Time (ms) (Z)) emua lampu LED menyala

| Langkah 3 | Gabungkan blok 7urm At Centre setkan Line Format — Black Direction Turn — Left Speed — 50, Sensor
Threshold - 200, Min Turn Petiod — 200, Seferusnya, gabungkan blok Repeat until (False) dan blok Stop

After Mikrobotik starts . )
Kepekaan sisihan garisan

repeat until - User Button -- Button #S1 » (|eb|h Tihggi nilai

Arah pusingan , N
Blink All LED -- Time (ms) (ETZ)) robot bermaksud lebih sensitif)

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 Kelajuan roda Masa minimum
autonominya mengesan (ms) robot
garisan hitam afau putih berpusing

Stop

Mikrobotik berhenti
a4 selepas 1 pusingan

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
Sop C
MICRO CONCEPT TECH



M'RROBOTIR

| Langkah 3 | Selepas memuat naik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses Kalibrasi
Selepas itu, Mikrobotik akan membuat pusingan-U mengikut arah yang ditetapkan dan akan berhenti
sefelah dapaf mengesan garisan hitam.

Cabatanl!
i) Pusing di tengah. arah kiri.

(anak panah biru ke anak panah kuning)

i) Pusing di fengah. arah kanan.
(anak panah biru ke anak panah kuning)
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M/KROBOTIK
Objektif 8: Ayuh kawal Mikrobotik

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

Pengenalan Bluetooth dan Mekanismanya

Mikrobotik boleh dikawal dalam jarak dekat menggunakan pendekatan Bluefooth kerana ia senang didapati dan
senang mengawalnya. Modul Bluetooth ifu dimasukkan pada pof yang disediakan pada Mikrobotik. Modul Bluetooth
ini mengandungi 4 kaki. RXD. TXD. GND DAN VCC.
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M/RROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

When Mikrobotik starts

| Langkah 1 | Masukkan blok When Mikrobotik Starts dan gabungkan
dengan blok /?obofP/'epare - Robot Prepare

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotk starts dengan blok iFyang telah digabungkan dengan blok Aletooth
Data Check Letakkan blok fersebut di bawah Blok di Langkah 1

When Mikrobotik starts

- Robot Prepare

After Mikrobotik starts

if Bluetooth Data Check . then

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 -_39 M c
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| Langkah 3 | Di bawah blok A#er 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 7urn untuk mendapat pergerakan maju.
undut, 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 w then

Tank Tum -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) — Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) (&)
else
if Bluetooth Data Control Data B * swen Data untuk pergerakan undur

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

else

Data untuk pusing ke kiri

if Bluetooth Data Control Data L v then

Tank Tum -- Wheel Left Backward v Speed (0 ~ 255) @il -- Wheel Right Forward ¥ Speed (0 ~ 255) ([

else

if Bluetooth Data Control Data R v then DaTa UHTUk pUSIl’\g ke kanan

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

Data unfuk berhenti

else

Bluetooth Data Control Data X v then
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| Langkah 4 | Untuk blok seterusnya. gabungkan 6 blok Bluetooth Data Control Data (T, S, E @ € Z)dengan 6 blok i#dan
di bawah blok #1en gabungkan dengan 2 blok Alay Music (Nofe-C3, Beat Half dan Nofe-F4. Beat Half) dan 4
blok 7ank Turn untuk mendapat pergerakan maju dan belok kanan. maju dan belok kiri. undur dan belok
kiri dan undur dan belok kanan.

Bluetooth Data Control Data Tw = #ha= Data UI"ITUk bunyi pembaz 03
Play Music -- Note C3 v Beat Half v
else
if Bluetooth Data Control Data S ¥ _—wen Data untuk bunyi pembaz E4
Play Music -- Note E4 v Beat Half v

else

Data untuk pergerakan maju dan belok kanan

if Bluetooth Data Control Data E v then

Tank Tum -- Wheel Left Forward v Speed (0 ~ 255) @[ - Wheel Right Forward v Speed (0 ~ 255) (E)

else

if Bluetooth Data Control Data Qv _Tthen Data untuk Pergel’akal’\ maju dan belok kiri

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

Data untuk pergerakan undur dan belok kiri

Bluetooth Data Control Data C v then

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

_ Data untuk pergerakan undur dan belok kanan
if Bluetooth Data Control Data Z » then

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

else
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| Langkah 5 | Untuk blok seterusnya. 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 7urn On LED (#1 On. #1 OF #2 On #2 0 and 1 blok Play
Nusic (Note-A3. Beat Whole)

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

else
if Bluetooth Data Control Data 1 v e DaTa Urﬂ‘uk nya‘akan LED #1
Turn On LED --Status Onvw LED #1w
else
if Bluetooth Data Control Data 2 v DaTa \)hTUk padamkah LED #].
Turn On LED -- Status Off v+ LED #1w
else
if Bluetooth Data Control Data 3 v then Da‘ta UhTUk hya|akah LED #2
Tum On LED —Status Onv LED #2w
else
if Bluetooth Data Control Data 4 v then DaTa UhTUk PadafY\kah LED #2
Tum On LED --Status Off ¢+ LED #2w
else
if Bluetooth Data Control Data 5 » then DaTa UhTUk bL)hyi pembaZ A3

Play Music - Note A3 v Beat Whole v
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M'RROBOTIR

| Langkah 6 | Selepas memuat haik 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 Bluefooth (RXD-RX. TXD-TX. GND-GND, VCC-VCC)

=) STATF ®

o =R v
LEVEL:3 3y $=22 =

Power.3.6V——-6V.

=00 ’
=y o
P o

I
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Penggunaan Peranti Pintar Mikrobotik

| Langkah 1

| Langkah 2

72
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| Muat furun aplikasi Mikrobotik di Google Play Store: Mikrobotik

Bluetooth Setup

EarFunWhite
705 AE:45

Unknown Device
E:DC:91:59:98:66

Adek
BC2D:EFi6BAS16

realme C2
2E

Unknown Device

Dayah's Ma
94°F, EEF:

realme C2
A4:46:8716:AFBA

MCT-TCD2
00:2 BE:CD

Search Again

MICRO CONCEPT TECH

Mikrobotik
Micro Concept Tech
In-app purchases

| Buka aplikasi. Pada "Bluetooth Setup”. pilih berdasarkan hombor siri pada modul Bluetooth.
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| Langkah 3

| Tekan “Control". Anda sekarang boleh mengawal Mikrobotik secara pergerakan bebas.

U <  Control
==

1]

Control

Buzzer1 Buzzer 2

®@@
e :

LED2 @

Analytic
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M/RROBOTIR

Cabaran!!
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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M'RROBOTIR
Objektif 9: Kita Perlukan Peronda Kawasan |

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada safu blok unfuk melengkapkan tugasan seperti “robot peronda kawasan'.
Untuk meronda sesuatu kawasan, robot perlu bergerak mengikut garisan dengan Kelajuan yang berbeza-beza dan untuk jarak
atau masa yang tertentu. Selain ifu, sewaktu mengikut garisan, robot perlu membuat pusingan kearah bertentangan.

Susun Atur Strefegi 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 finggi
dan kemudian dengan kelajuan rendah untuk masa yang tertentu. Selepas selesai berbegerak, robot membuat pusingan ke arah
berfentangan dengan menggunakan blok 7urm AT Centre Akhimnya robot bergerak semula secara berautonomi dengan
menggunakan blok Line Tracer Time dengan Kelajuan yang tinggi.
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M/RROBOTIR

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

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

- — Q
S <
|

Mula
i) Robot membuat pusingan di tengah. ke arah kiri. (arah anak panah kuning ke anak panah hijau) menggunakan 7urm
At Centre.
76
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M'RROBOTIR

ii) Robot bergerak secara berautonomi ke tempat tamat menggunakan Line Tracer Time dengan kelajuan yang tinggi
selama 4 saat.

s~ — <V

Tamat
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M/RROBOTIK
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

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
- Calibrate Sensor

MMikrobotik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikrobotik starts dengan blok repeat until Selepas itu. tambahkan blok Line Tracer
Time dengan tetapkan kelajuan kepada 80 dalam masa 3 saaf. Kemudian. tambahkan lagi blok Line Tracer
Time dengan menetapkan kelajuan kepada 30 dalam masa 3 saaf.

After Mikrobotik starts

repeat until User Button - Button #51 v

Blink All LED ~ Time (ms) €F)

Line Tracer Time - Line Format Black v Left Speed 0~255) (D) Right Speed (0~255) (@) Turn Speed 0~255) @) RampUp Perc (0-100) @D Xp (0.00-1) Kd (0.00~1) @ Sensor Threshold (0~1000) EX) Time Period ms (0~10000)
Line Tracer Time -~ Line Format  Black v  Left Speed (0~-255) D) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) @) Rampup Perc (0~100) @D Xp (0.00~1) Kd (0.00~1) @) Sensor Threshold (0~1000) ) Time Period ms (0~10000)

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

repeat until
Blink All LED - Time (ms) 1)

Line Tracer Time -~ Line Format Black v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) €T Rampup Perc (0~100) R xp 10.00~1) CEB Kd 0.00~1) @Y Sensor Threshold (0~1000) € Time Period ms (3~10000) €T
Line Tracer Time -~ Line Format Black v Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) €T Rampup Perc (0~100) R xp (0.00~1) CEB Kd 0.00~1) @Y Sensor Threshold (0~1000) ER) Time Period ms (3~10000) €T
Turn At Centre -~ Line Format Black »  Disection Tum Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (9~1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) €D

Line Tracer Time - Line Format Black +  Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) €T Rampup Perc (0~100) EED) xp (0.00~1) (I Kd (0.00~1) B Sensor Threshold (0~1000) ) Time Period ms (0~10000) T
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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 setelah famat masa yang ditetapkan.
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Cabaranl!

ii.

Robot bergerak satu pusingan

Membuat pusingan di tengah
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Membuat pusingan lagi dan tamat

M/RROBOTIR

Tamat

MICRO CONCEPT TECH
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M/KROBOTIR
Objektif 10: Mari Mencari Harta Tersembunyi.

Adakalanya robot perlu menggunakan lebih daripada satu blok unfuk melengkapkan fugasan seperti “robot mencari harta
tersembunyi”. Unfuk mendapatkan kesemua lima harta tersembunyi. robot perlu lalui banyak persimpangan yang antaranya
ialah simpang kiri. simpang kanan dan simpang figa. Adakalanya robot perlu membelok dengan kelajuan yang berbeza untuk
memasuki simpang.

83
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Pengenalan Butang Tekan / Suis dan Mekanismanya

Butang fekan adalah sejenis suis yang berfungsi mengawal sesuafu mesin secara
langsung melalui sentuhan 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 Strefegi dan Teknik Pergerakan.
Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder dan Path Finder Tank

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

Untuk mendapatkan harta tersembunyi 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 figa dan berpusing ke arah kiri untuk harta fersembunyi ketiga. Sefelah
itu, unfuk mendapatkan harta fersumbunyi keempat robot perlu menggunakan Path Finder Tank sehingga menemui
persimpangan Kiri dan berpusing ke arah kiri dan akhir sekali untuk mendapatkan harta fersumbunyi terakhir robot perlu
menggunakan Path Finder Tank sehingga menemui persimpangan kanan dan berpusing ke arah kanan

84

:.-%P Mc © 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
MICRO CONCEPT TECH



M'RROBOTIR

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 tersembunyi pertama.

Mula

85
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i)

i)

iv)

M/RROBOTIR

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

=/
g2

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

&p 3
Robot bergerak sekali lagi untuk mencari simpang Kiri dan fembelok 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
unfuk mengambil harta fersembunyi ferakhir dan lalu berhenti.
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M/RROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik.

Roda kanan pusing ke
e oo Roda kiri pusing ke Kelajuan roda kiri belakang Kelgjuan roda kanan
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
- Calibrate Sensor

Mikrobotik berhenti selama 1 saat
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| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat until Selepas itu, tambahkan blok Path Finger
Dan tetapkan (Junction — Left. Action — “Turn Left. Speed — 60" Turm Speed — 200 Junction Speed
~ 200 Forward Delay — 400" and Turn Period — 400").

Pash Fincr — Linw Format Black v Jusction Left v Acson Tum Left +  Ladt Sped (0-255) (D) Right Spaed 0-255) (BD) Tuen Spesdt 0-255) @) Ramptip Purc 0-100 @D ¥p 0.00-1) @) ¥ 1200-1) @) Sermcr Thesseid (01000 ED) Ancsion Speedt €D Forward Dudy ) Turm Puricd s (010000 €D

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

Path Finar — Linw Formast Black v Jusction Laft v Acion Tum Left v Left Spesd 10-255) (G) Right Speed (0-255) () Tum Spesd 10-255) @ED) Rammplip Purc 0100 @D e 0.00-1) @) ¥t 1200~ 1) (@F) Sermer Thessiheid (01000 EF) huncsion Spwed EE) Ferward Delay (G Turm Purient mes (010000} GED
Push Finclar — Line Formas Black v husction Right v Action Tuen Right v Lalt Speed 10-255) () Right Spesd (10-255) (D) Turn Spwsct (0-255) €XXD) Raergilp Puee (0-300) QD) Kp 1.00-1) @) Ke 100-1) @) Sersicr Thrssheid 01000 @D Aurction Spuat @) Fomward Deday @@ Tum Puried ms -10000) D)
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| Langkah 4 | Tambahkan blok Path Finder yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction — Middlle . Action -
Turn Left. Speed - 60 Turm Speed — 200’ Junction Speed — 100 Forward Delay — 250" dan
Turn Petiod — “300").

Parh Fincler — Lin Formie Black v Jusction Left v Acon Tum Left v Lah Spesd (0-255) (GE) Right Spmed (0-255) (D) Tuen Spesd 0-255) @ED) Ramplip Pure 0-100) @D Ko 1000-1) @D ¥ 0000~1) @) Sermcr Thessheid (01000 @) ncsion Speedt €D Forwerd Delry (I Turm Puriend s (010000 €ED
Push Finclar — Uine Formie Black v Juscion Right s Action Tum Right + Lt Spasd [0-255) (D) Right Speset (0-255) (D) Turn Spuset (0-255) €D Rasrpip Puee (0~300) QD) Kp 1.00-1) @) Kt .00+1) @) Serser Thrushiska -1000) D) Juretion Spuet @) Foward Dulay @) Tum Paried ms p-10000) GD
Parh Finclar — Linw Formit Black v Jusction MidSe v Action TumLell v Ledt Speed (0-255) () Right Speed 0-255) (G Turm Spaed 0255 €5 Rarrplp Pare (0100 @D ¥p 0:00~1) @) x4 (000-1) (@) Sersice Thewshedd (01000 @) Suncticn S QD) Forward Dy @) Turn Puried ms (0-10000 €XD

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

Pah Fincher — Livw Forman Black v Jusction Left v Acion Tum Lefl v Ll Sped (0-255) (GE) Right Spd (0-255) (D) Tuen Spesd 0-255) EED) Rarmplip Purc 0-100) @D ¥p 1000-1) @D ¥ 1200~ 1) @) Serscr Thesstheid (0~ 1000) ) Auncsion Spwed €D Forward Delay D Turm Puricnd s (0-10000) €D
Path Fincer — Linw Format Black v huction Rights Action Tum Fight »  Left Speed [0-255) (D) Right Spesct (0-255) () T Spasct 10-255) €D Rasrgilip e (0-300) QD) Kp 10.00+1) @) Ke 1.00-1) @B Sernicr Thrsshod -1000) D) urcticn Spuuet ) Ferward Duday () Turn Paried ms p-10000) D
Puth Fclar — Linw Forrast Black v Jusction Middle v Action Tum Ll v Luft Spesd (0-255) (D) Right Sped 255 (D) Turn Spased 0-255) (D) Rarrpp Pare 0100 D) ¥p 1000~ 1) (@) e (1000-1) (@) Sersir Thesshedd (0-1000) (@) Jncsicm Spumad (D) Ferward Duday @) T Paricd ms 1010000 €D
P Ficiur Tk — Linw Formeat Black » Junction Lt s Adtion Tum Laft v Laft Speed (0-255) D) Righe Spasct (0-255) @) Turn Spud 0-255) @) Raerpiip Paee 0~300) @) €p 0.00-1) @) Kt 0.00-1) @) S Theusshesid 010000 @) Jurction Spusdt QD) Formndt Duday € Min Turm Pasied ms 1010000 €D
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| Langkah 6 | Tambahkan blok Path Finder Tank yang Baharu dan tetapkan nilai kepada (Junction — Right: Action -
Turn Right. Speed — 40’ Turn Speed — 100" Junction Speed — 100 Forward Delay — 150" dan /Min
Turn Period — 507).

Pusth Fclar — Linw Formas Black v Runction Laft v Acion Tum Left v Lt Spead (0-255) (GE) Richt Sped 10-255) (G Tuen Speadt 0-255) (€ Ramplip Parc 0-100) D) ¥p 0.00-1) @) Kt 1200~ 1) @F) Sarscr Thessbheie (01000} ) Auncsion Spaeet E5D) Forward Doy () Turm Paric s (010000 EED

Path Fincer — Line Formae Black » Jusction Fight v Acion T Fight +  Laft Speed [0-255) (B Right Spead! (0-255) (D) Turn Spwst (0-255) €D Raerpp e (03000 QD) Kp 12.00+1) @) Kt 1.00-1) @) Sarscr Thrusheda 10000 €D Jurction Spuact @) Foward Duay @) T Paried ms -10000) @D

P Finclr — Linw Forrae Black v hunction MidSe v Action Tum Left v Laft Spesd (0-255) (G Righe Spesad -255) (D) Turm Spased (0-255) (D) Rarrplip Pase 0100 (D) ¥ (0.0~ 1) @) x4 (000-1) (@) Sarnsee Thosshid (010008 () hancsic Spmad (ED) Ferward Duday EZD) Turm Paried ms (010000 €D

P e Tak  Lina Format Slack o dorcsion Lol v Action Tum Let v Lot Spuset (0-255) @) Right Spmset (0-255) @) Turn Spuet 9-255) QD) Rasrpiip Pare 03000 D) p 12.00~1) () ¥t 00-1) @) S Thvshs 10-1000) @) Aurction Spunat QIED) Frmnt Doy €D Mo Turn Parisd s (0-10000) €D
Pasth Finchar Tak — Line Formaat. Black » Jurction Might v Acion TumRight v Luft Spaed (0255) (€3 Right Spad 0255 (D) Tums Spset (0-255) (D) Rarrplp Pure (0-100) D) K 1200-1) @5 x (000~1) () Samsicr Theusbciet (030000 E5) Juncsion Spmad (D) Forward Duay EED) M Turn Puricd ms 010000 €D

| Langkah 7 | Selepas memuat haik kod. hidupkan suis Mikrobotik dan lakukan proses kalibrasi
Selepas itu. Mikrobotik akan bergerak mencari persimpangan yang difefapkan dan membuat pusingan
sehingga menjumpai harta yang fersembunyi.
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Cabaran!!

Dapatkan semua harta dan tamat.

Mula dan tamat
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MRROBOTIK
Objektif 11: Pengasingan Bahan Kitar Semula.

Objekfif ini menumpukan kepada usaha pengasingan bahan kitar semula dengan menggunakan robot. Untuk membantu usaha
kitar semula, kita boleh menggunakan bantuan robot untuk mengalihkan objek bahan kitar semula dati satu fempat ke satu
fempat khusus yang tertentu. Unfuk tyjuan ini. robot menggunakan alat pencengkam untuk memegang objek kitar semula
kemudian robot bergerak dari safu fempat ke satu tempat khusus tersebut dan akhirnya melepaskan objek.

ﬁl?

IF—D@D

Mula

L wme)
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Pengenalan Pencengkam Tunggal dan Mekanismanya

Servo

Tangan Pencengkam

94

Pencengkam tunggal digunakan dalam Mikrobotik untuk mencengkam ohjek dan mengalihkan
(secara menyeret) objek ke lokasi yang dikehendaki. Pencengkam tunggal ferdiri daripada satu
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
|lP2ll'

Lebar bukaan tangan pencengkam boleh dilaraskan dengan menetapkan sudut motor servo.
Lebih besar sudut servo. lebih kecil bukaan fangan pencengkam. Biasanya apabila sudut motor
servo ditetapkan pada O datjah. bukaan tangan pencengkam adalah pada keadaan paling luas.
Apabila sudut mafor 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.

Pot Pin P1 atau P2

Perang — GND
Merah - VCC
Kuning -7

© 2025 Copyright Micro Concept Tech

Versi 1.6

I
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Motor Servo
(Sudut kelebaran pencengkam)

N
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M/RROBOTIR

Berikut merupakan susunan langkah pemasangan Pencengkam Tunggal pada Mikrobotik:

1- Longgarkan skru dan nat pada Pencengkam Tunggal. Dibawah robot Mikrobotik ferdapat dua lubang skru untuk
Pencengkam Tunggal. Masukkan skru dan nat kemudian ketatkan.

96
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2- Pastikan posisi Pencengkam Tunggal selepas pemasangan adalah seperti ini.

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 :._%P Mc
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M'KROBOTIR
Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan.

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder: Gripper Servo Portdan Turn af Centre

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

Untuk mendapatkan objek pertama (hijau). robot mencengkam objek itu menggunakan blok Gripper Servo Port Kemudian. robot
berpusing mendgunakan blok 7urs at 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
Cripper Servo Port

Seterusnya, robot berpusing menggunakan blok 7urn at Centre dan meneruskan pergerakan menggunakan beberapa blok APath
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 7ur af Centre dan bergerak menggunakan beberapa blok Path Finder sehingga
menemui persimpangan kiri kanan di ruang khas lalu meletakkan objek kedua di dalam ruang khas menggunakan blok Grjpper
Setvo Port

98
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Berikut disediakan lakaran pergerakan robot mengangkat objek berasingan untuk disusun mengikut ruang yang dikhaskan.

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

—

i ) Ay

——)

Mula
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M/RROBOTIR

Robot berpusing menghadap arah bertentangan menggunakan blok 7urm at Centre Kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kanan dan pusing ke kanan dan pusing ke kanan.
Seterusnya robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingaa berfemu persimpangan kiri kanan dan pusing
ke kanan. Selepas ifu. robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan
dan berhenti. Akhir sekali, melepaskan objek kedua (merah) itu ke dalam satu ruang disediakan menggunakan blok
Gripper Servo Port dengan fetapan sudut kecil (bukaan fangan besar).

Selepas melepaskan ohjek pertama, robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok Turn at
Centre kemudian robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kiri kanan dan
pusing ke kanan. Selepas ifu. robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kiri
kanan dan pusing ke kanan mernghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urn at Centre kemudian  robot
bergerak menggunakan blok £ath Findersehingda berfemu persimpangan kiri kanan dan pusing ke kanan. Selepas
itu, robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan kanan dan pusing ke kanan
lalu berhenti. Kemudian. robot mencengkam objek kedua (merah) menggunakan blok Gripper Servo Port
(Pencengkam) dengan fefapan sudut besar (bukaan tangan kecil).
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M/RROBOTIR

Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urn af Centre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingda berfemu persimpangan kiri dan pusing ke kiri. Seterusnya, robot bergerak
menggunakan blok APath Finder sehingga bertemu 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) itu ke dalam satu ruang disediakan menggunakan blok Grjpper Servo Port dengan fetapan
sudut yang Kecil (bukaan tangan besar)
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MRROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

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

| Langkah 2 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik

Daya Cengkaman  Sudut Kelebaran Tempoh Jeda
When Mikrobotik starts Pot Pin 1/ 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 v Speed (0 ~ 255) @ -- Wheel Right Backward v Speed (0 ~ 255) @

Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama

Calibrate Sensor

Mikrobotik berhenti
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| Langkah 3 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat untildan wait 1 seconds

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

- Blink All LED — Time (ms) @)

wait ° seconds

Tambahkan blok Path Findlerdan tetapkan (Juction — Middle . Action — ‘Stop Speed — 50" Turn Speed
— 50 Junction Speed — 50 Forward Delay — 0"dan Turn Petiod — ‘0). Tambahkan blok Grjpperdan
Yetapkan (Grjpper Servo Port — D7, Force hold - On’ Gripper Angle — 133 Pause — 07) dikuti dengan
blok 7urm At Centre (Direction Turm — Left. Speed — 50" NinTurn Period - 6007)

Path Finder — Line Format Black v hnction Middle ¥ Acton Stop ¥ LeftSpeed (0-255) () Right Speed (0-255) (D) Tum Speed (0-255) () Rampup pere 0-100) () Ko 0.00-1) ETE) K (0.00-1) (€E) Sensor Thveshoid (0-1000) () sunction Speed () Forward Deley () Tum Period ms (0-10000) ()
Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angie ((E) Pause me )
Tum At Cente — Line Format Black v Direcion Tum Lt v Speed (0-255) () Sensor Threshold (0-1000) () Min Tum perod ms (0-1000) (€T
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Tambahkan 3 blok Path Finder dan tefapkan mengikut furutan blok (Juetion — [Right. Middle’.
Midadlle ] Action — [Turn Right” Turn Right “Stap’] Speed - [100: 100 501 Turn Speed - [100:.
100: 507] Junction Speed - 1100 100. 507] Forward Delay — [507 507 07]dan Turn Petiod -
[600: 600 0]). Tambahkan blok Gripper dan tetapkan (Bripper Servo Port — D7". Force hold -
OfF. Cripper Angle — 20’ Pause — 500°), dilkuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn - Left:
Speed - 50’ MinTurn Period - 300)

v Speed (0-255) @) Sensor Threshold (0-1000) €T Min Tur Period ms (0~1000) €X)
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M/RROBOTIK

Langkah 6 Tambahkan 3 blok Path Finder dan fetapkan mengikut turutan blok (Juefion — [Middle’ Right:
Midadlle ] Action — [Turn Right” Turn Right “Stap’] Speed - [100: 100 501 Turn Speed - [100:.
100: 507] Junction Speed - 1100 100. 507] Forward Delay — [507 507 07]dan Turn Petiod -
[600: 600 0]). Tambahkan blok Grjpper dan fetapkan (Gripper Servo Port — 7", Force hold -
On’. Cripper Angle - 133 Pause — '07) dikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn — Left.
Speed — 50 MinTurn Period - '300°)

repestuntil . User Button - Button #S1 v

Blink All LED - Time (ms) @)

Path Finder  Line Format Black v Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0~255) ) Right Speed (0-255) @E) Tum Speed (0~255) (E2) RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00~1) @XE) Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) (ER) Junction Speed () Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) (E))
Gripper Servo Port D7+ Force Hold On + Gripper Angle (ED) Pause Time @)
Tum At entre - Line Format Black + Directon Tum Lsft» Speed (0~255) ) Sensor Threshold (0~1000) €@ Min Tum eriod m (0-1000) GZD)

Path Finder  Line Format Black v Junction Rightv Action Tum Right v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) @) RampUp Perc (0~100) ) Kp (0.00~1) (TP Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) X Junction Speed Forward Delay (@) Turn Period ms (0~10000) X))

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Right v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Turn Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) X Kd (0.00~1) (FY Sensor Threshold (0~1000) (€ Junction Speed Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) ()
Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Stop'v Lsft Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) (D) Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0-100) €T Kp (0.00~1) () Kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed () Forward Delay @) Tur Period ms (0~10000) @)
Gripper Sarvo Port D7 Forca Hold Off v Grpper Angle (@) Pause Time €Z)

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

Path Finder -- Line Format Black v Junction Middle v Action TumRight 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) (ZB) Sensor Threshold (0~1000) @) Junction Speed I) Forward Delay () Tur Period ms (0~10000) B
Path Finder -- Line Format Black v Junction Right v Action TumRight v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) (I) Turn Speed (0~255) @IER) RampUp Perc (0~100) I Kp (0.00~ Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) (&) Junction Speed (TER) Forward Delay () Tumn Period ms (0~10000) (EX)
Path Finder  Line Format Black v Junction Middle v Action Stopv Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) T Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) @) Junction Speed (@) Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) @€))

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle Pause Time ()

Tum At Centre - Line Format Black v Direction Tum  Left v Speed (0~255) () Sensor Threshold (0~1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) €ZD)
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Langkah 7 Tambahkan 4 blok Path Finder dan tetapkan mengikut turutan blok (Juefion — [Left. Middle’ Left:
Middlle”] Action — ['Turn Left. ‘Stop” “Turn Left, Stop’] Speed - [100: 100 507] Turn Speed -
[100° 100 5071 Junction Speed — 1100 100’ 100" 507] Forward Delay - [50° 50" 50. 0]
dan Turn Petiod - [550. 0. 600" 0]). Tambahkan blok Grjpperdan tetapkan (Grpper Servo Port
- D7". Force hold - “OFF: Cripper Angle — ‘20, Pause — 550)

After Mikrobotik starts

repeat until User Button - Button  #51 v

Blink All LED — Time (ms) @)

wait () 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 (0~100) Kp (0.00~1) xd (0.00-1) @

ensor Threshold (0~1000) (@B Junction Speed () Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) )

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle (EE) 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) ()

Path Finder — Line Format Black v Junction Right v Action Tum Right 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) (B) Sensor Threshold (0~1000) € Junction Speed QIR) Forward Delay (@) Turn Period ms (0~10000) )
Path Finder -- Line Format Black v Juncton Middle v Action TumRight v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) @T) RampUp Perc (0~100) €I kp (0.00~-1) Kd (0.00~1) (EB) Sensor Threshold (0~1000) @€X) Junction Speed Forward Delay (@) Tumn Period ms (0~10000) X))

Path Finder  Line Format Black v Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) (D) Tum Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0~100) EITD) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (F) Sensor Threshold (0~1000) X Junction Speed (Y Forward Delay ) Tum Period ms (0~10000) P

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle @) Pause Time €Z)

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

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Right v Left Speed (0~255) (I) Right Speed (0-255) @ER) Tum Speed (0~255) IER) RampUp Perc (0~100) @D Kp (0.00~1) kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) @) Junction Speed Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) (EX)
Path Finder -- Line Format Black » Junction Rightv Action Tum Right Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) Tun Speed (0~-255) () RampUp Perc (0~100) €T Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) (&) Junction Speed Forward Delay () Turn Period ms (0~10000) (EX)

Path Finder —Lin Format Black » Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0-255) @) Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) @) RampUp Perc (0-100) D) Kp (0.00~1) (D) Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0-1000) @) Junction Speed () Forward Delay (@) Tum Period ms (0~10000) ()

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle (EE) Pause Time )

Tum At Centre - Line Format Black v Direction Tum Left v Speed (0-255) ) Sensor Threshold (0~1000) %) Min Turn Period ms (0~1000) €Z)

Path Finder - Line Format Black v Junction Left Action Tum Leftv Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) (D) Kp (0.00~1) @B kd (0.00~1) (ED Sensor Threshold (0~1000) R Junction Speed IR Forward Delay () Tum Period ms (0~10000) EF)
Path Finder -- Line Format Black » Junction Middle v Action Stop v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0-255) RampUp Perc (0~-100) @) Kp (0.00~1) XE) Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) EE) Junction Speed Forward Delay (@) Tur Period ms (0~10000) )
Path Finder  Line Format Black v Junction Leftv Action Tum Leftv LeftSpeed (0~255) (D) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) (€2 Junction Speed (Il Forward Delay (@) Tum Period ms (0~10000) E)
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 (0~100) @) Kp (0.00-1) Kd (000~1) () Sensor Thrashold (0~1000) €X) Junction Speed @) Forward Delay @) Tun Period ms (0~10000) @€))

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle @) Pause Time ()
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Maklumat Tambahan

Force Hold (Daya Cengkaman)

- Apabila daya cengkaman dihidupkan (ON) pencengkam akan menahan sudut Keleberannya datipada diubah.
- Apabila daya cengkaman dimatikan (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 difetapkan. Setelah fempoh
_eda tamat, daya cengkaman akan dimatikan.
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Cabaran!!

Alihkan objek bahan kitar semula dari satu fempat ke satu tempat khusus yang ditentukan.
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Objektif 12: Penyimpanan Cekap Ruang.

Adakalanya kifa perlu menyusun ohjek yang banyak secara bertindan agar ruang itu dapat digunakan dengan sepenuhnya. Di
sinilah pencengkam servo berganda digunakan. Sama seperti hamanya, ia dilengkapi dengan dua mofor servo.

i

—

Mula
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Pengenalan Pencengkam Berganda dan Mekanismanya

Servo

Motor servo perfama digunakan untuk mengawal lebar pencengkam. Manakala motor
servo kedua digunakan untuk mengawal sudut angkat pencengkam. Oleh itu, apabila
dipasang pada Mikrobotik, robot akan dapat membawa dan mengangkat objek. Wayar
servo disambungkan ke pin pengepala servo sedia ada berlabel "P1" dan "P2".

Tangan Pencengkam

11
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Pemasangan Pencengkam Berganda pada robot.

112

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

Pot Pin P1
(Servo 1)

Paot Pin P2
(Servo 2)

Perang — GND Perang — GND
Merah - VCC Merah - VCC
Kuning - 7 Kuning - 8

I
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Berikut merupakan susunan langkah pemasangan Pencengkam Berganda pada Mikrobotik:

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

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

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

Untuk mendapatkan objek pertama (hijau). robot mencengkam objek itu menggunakan blok Gripper 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 Aath Finder
sehingga menjumpai simpang kiri kanan, robot akan pusing ke kiri. Seferushya robot meneruskan pergerakan menggunakan
blok Path Finder sehingga menemui simpang mati lalu berhenti. Unfuk 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 (merah) menggunakan blok Gripper Servo Port Setfelah itu, robot
berpusing menggunakan blok 7urn at Centre dan bergerak menggunakan beberapa blok APath Finder sehingga menemui
persimpangan kanan dan kiri kanan dan robot pusing ke kanan. Seferusnya, robot mengangkat objek menggunakan blok Gripper
Servo Port dan bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga menemui simpang mafi lalu berhenti untuk meletakkan objek
kedua (merah) secara bertindan di dalam ruang khas menggunakan blok Gripper Servo Port Akhir sekali, robot berpusing
menggunakan blok 7urn af Cenfre dan bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga menemui persimpangan kiri kanan
lalu berhenti.
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Berikut disediakan lakaran pergerakan robot mengangkat objek berasingan untuk disusun secara bettindan dalam satu ruang
yang sama.

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

d

—
.

Mula

116

€8

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6

MICRO CONCEPT TECH



M'RROBOTIR

i) Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urn af Centre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri dan pusing ke kiri. Seterusnya, robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan dan pusing ke kiri kemudian bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu simpang mati lalu berhenti kemudian melepaskan objek pertama
(hijau) itu ke dalam satu ruang disediakan menggunakan blok Grjpper Servo Port dengan tetapan sudut yang kecil
(bukaan fangan besar) .
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i)

M/RROBOTIR

Selepas melepaskan objek pertama (hijau). robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7ur#
at Centre kemudian robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan
dan pusing ke kiri. Seferusnya. robot bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga bertemu persimpangan
kiri dan pusing ke kiri kemudian menggunakan blok Line Tracer Time dan mencengkam objek kedua (merah)
menggunakan blok Gripper Servo Port (Pencengkam) dengan tefapan sudut besar (bukaan tangan kecil).

d
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M'RROBOTIR

iv) Robot berpusing menghadap arah berfentangan menggunakan blok 7urn af Centre kemudian robot bergerak
menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kanan dan pusing ke kanan. Seterusnya, robot
bergerak menggunakan blok Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan kemudian pusing ke kanan
dan berhenti lalu mengangkat objek kedua (merah) menggunakan blok Grjpper Servo Port dengan tefapan sudut
besar (ketinggian tangan). Setelah itu. robot bergerak menggunakan blok Aath Finder dan bergerak ke
persimpangan mafi lalu berhenti. Selepas ifu, robot meletakkan dan melepaskan objek kedua (merah) secara
bertindan menggunakan blok Gripper Servo Portdengan tefapan sudut besar (Kefinggian tangan) dan tetapan sudut
kecil (bukaan tangan besar).

i

=
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M/RROBOTIR

i) Robot berpusing menghadap arah bertentangan menggunakan blok 7urn af Centre dan bergerak menggunakan blok
Path Finder sehingga berfemu persimpangan kiri kanan lalu berhenti
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M/RROBOTIK
Langkah-langkah susunan blok

| Langkah 1 | Pastikan wayar motor servo disambungkan ke pin pengepala servo P1 dan P2.
| Langkah 2 | Sediakan susunan blok kalibrasi automatik

. Lebar bukaan Sudut angkat
. PtPnP Daya g;sgiaman pencengkam pencengkam

/P2

Robot Prepare -

Gripper Servo Port D7 v Force Hold (ff ¥ Gripper Anjgle o Pavse Time @ Tempoh jeda
Gripper Servo Port D8 v Force Hold Off v Gripper Angle @ Pause Time @

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

A —— Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saaf

Mikrobotik berhenti

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 -_39 M c
MICRO CONCEPT TECH

121



M/RROBOTIK
| Langkah 3 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat untildan wait 0.7 seconds

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

- Blink All LED -- Time (ms) (€J)

wait @ seconds
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M'RROBOTIR

Langkah 4 Tambahkan 2 blok Path Finder dan tetapkan nilai (Juetion — [Middle” Right] Action — [Turn Left:
‘Turn Right] Speed - [100° '1007] Turn Speed - [100° 1007] Junction Speed - [100” 1007
Forward Delay — [70". " 7077 dan Turn Period — [550. 400 ] ). Tambahkan blok Line Tracer Time
dan fefapkan nilai (Speed — 50", Turn Speed — 50", Time Period — “1100"). Tambahkan blok Grjgper
dan tetapkan nilai (Gripper Servo Port — D7", Force hold - On’. Gripper Angle — 95" Pause — 0’)
diikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn — Left. Speed — 80 MinTurn Petiod — 600°)

repeatuntil - User Button - Button #S1 v

_- Blink All LED -- Time (ms) €@)

ion Tum Left v Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0-255) @) Tum Speed (0~-255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) (XB) kd (000~1) (FY Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed Forward Delay @) Tur Period ms (0~10000)
n TumRight v Left Speed (0~255) Right Spevd (0~255) @) Turn Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (000~1) (D) Kd (0.00-1) (B Sensor Threshold (0~1000) € Junction Speed T Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) EEY
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Langkah 5 Tambahkan 3 blok Path Finder dan tetapkan nilai mengikut furutan blok (Juetion — [Left. Middlle’
DeadEnd’] Action — [Tum Left. Tum Left. Stop’] Speed - [100: 100" 707 Turm Speed ~
[100: 100° 7071 Junction Speed - 100" 100 ‘70°] Forward Delay - [70° 70" 0] dan Turmn
Period - [400 700 0 J). Tambahkan 2 blok Grjpper dan tetapkan nilai (Cripoer Servo Port - [D7°
. D8] Force hold - [OFF. OFF] Gripper Angle — [0’ 10871 Pause — [0 5007]), diikuti dengan
blok 7urn At Centre (Direction Turn — Left. Speed — 80" NMinTurn Period — 600°),

repeatuntil - User Button — Button #S1 v

Blink All LED -- Time (ms) €@
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M’KROBOTIR

Langkah 6 Tambahkan 2 blok Path Finder dan tefapkan nilai mengikut turutan blok (Juetfion — [Middle” Left:]
Action - ['Turn Left. Turn Left’] Speed - [100: 1007 Turn Speed - [100 10077 Junction Speed
- 1100 100] Forward Delay — [70° 7077 dan Turn Petiod — [600: “400°7). Tambahkan blok
Line Tracer Time dan tefapkan nilai (Speed — 507 Turn Speed — 50: Time Petiod - ‘350
Tambahkan blok Grjpper dan tetapkan nilai (Gripper Servo Port — D7 Force hold — On’. Gripper
Angle — 100’ Pause - 07 diikuti dengan blok 7urn At Centre (Direction Turn - Left. Speed — 80
MinTurn Period — 800’)

After Mikrobotik starts
repeatuntil - User Button - Button
Blink All LED — Time (ms) @)

wait (F) seconds
Path Finder - Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Leftv Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00-1) (XTY Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) R Junction Speed EIR) Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) EF)
Path Finder - Line Format Black v Junction Rightv Action TumRight v Left Speed (0~255) ight Speed (0~255) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0-100) ) Kp (0.00~1) @) kd (0.00~1) @B Sensor Threshold (0~1000) €B) Junction Speed LY Forward Delay @Y Tum Period ms (0~10000) Y
Line Tracer Time - Line Format Black v Left Speed (0~255) (E)) Right Speed (0~255) (@) Turn Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0-100) @) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) €Z) Time Period ms (0~10000)
Gripper ServoPort D7 v Force Hold On v Gripper Angle €5 Pause Time @)

Turm At Centre - Line Format Black v Direction Turn | Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (0~1000) &) Min Tumn Period ms (0~1000) €Y

ine Format Black v Junction Leftv Action TumLeftv LeftSpeed (0~255) ) Right Speed (0-255) (D) Turn Speed (0~255) QR) RampUp Perc (0~100) I Kp (0.00-1) (LB Kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0-1000) € Junction Speed Y Forward Delay @ Tum Period ms (0~10000) ET)
ine Format Black v Junction Middle v Action Tum Leftv Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (000~1) Kd (0.00~1) (@) Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed ) Forward Delay @I Tur Period ms (0~10000)
Path Finder  Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0~255) () Right Speed (0~255) ) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) €ITD) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) X Junction Speed @ Forward Delay () Tum Period ms (0~10000) @)

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time )

Gripper Servo Port D8 v Force Hold Off v Gripper Angle €ITD) 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) )

Path Finder - Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Leftv Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (000~1) () Sensor Threshold (0~1000) ) Junction Speed QIER) Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) (G
Path Finder  Line Format Black v Junction Left v Action Turn leftv Left Speed (0~255) IT) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) IR) RampUp Perc (0~100) EITD) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) Sensor Threshold (0~1000) @€ZJ) Junction Speed I) Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) )
Line Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) (€D Turn Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0~100) D Kp (0.00~1) (XD kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) EX) Time Period ms (0~10000)

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle () 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)
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M’KROBOTIR

Langkah 7 Tambahkan 2 blok Path Finder dan tetapkan nilai mengikut turutan blok (uetion — [Right Middlle ]
Action — [‘Turn Right” Turn Right’] Speed - [100° 1007 Turm Speed - [100: 1007] Junction
Speed - 1100 1007] Forward Delay - ['100’ 1007Tdan Turn Period - [400° ‘70077, Tambahkan
blok Gripper dan tetapkan nilai (Gripper Servo Port — D8 Force hold - On’. Gripper Angle — 70"
Pause - 500)

After Mikrobotik starts

repoat until User Button -- Button  #S1 v.

Blink All LED — Time (ms) €

wait (E) seconds

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) X)) RampUp Perc (0~100) @D Kp (0.00~1) (T Kdl (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) ER) Junction Speed (Y Forward Delay @ Tur Period ms (0~10000) €Y
Path Finder — Line Format Black v Junction Right v Action Tumn Right v Left Speed (0~255) (D) Richt Speed (0~255) () Turn Speed (0~255) @T) RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00~1) EIFY Kd (0.00~1) (FY Sensor Threshold (0~1000) € Junction Speed EIT Forward Delay @ Tum Period ms (0-10000) )
Line Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0~255) ) Right Speed (0~255) (@) Tum Speed (0-255) (@) RampUp Perc (0~100) QD) Kp (0.00-1) (B Kd (0.00~1) (F) Sensor Threshold (0~1000) € Time Period ms (0~10000) ERIED

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On'w  Gripper Angle €3 Pause Time @)

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

Path Finder - Line Format Black v Junction Leftv Action TumLeftv LeftSpeed (0~255) €I Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) T RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00~1) (X Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) ER) Junction Speed IERY Forward Delay @) Tur Period ms (0~10000) )
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) @D Kp (0.00~1) (T Kdl (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) ER) Junction Speed (Y Forward Delay @ Turn Period ms (0~10000) @I
Path Finder — Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop v  Left Speed (0~255) @) Right Speed (0--255) @) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) €T Kp (0.00~1) (B Kd (0.00~1) ) Sensor Threshold (0~1000) EB) Junction Speed ) Forward Delay @E)) Turn Period ms (0~10000) @)

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time @)

Gripper Servo Port D8 v Force Hold Off v Gripper Angle (D) Pause Time @)

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

Path Finder  Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Leftv Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) (T Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0~100) ETT Kkp (0.00~1) (XY Kd (0.00~1) @EY Sensor Threshold (0~1000) ET) Junction Speed Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) ()
Path Finder - Line Format Black v Junction Leftv Action TumlLeft LeftSpeed (0~255) €I Right Speed (0-255) @R) Turn Speed (0~255) TTD) RampUp Perc (0~100) D Kp (0.00~1) (XTY Kdf (2.00~1) (B Sensor Threshold (9~ 1000) B Junction Speed (I Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) T
Line Tracer Time - Line Format Black v Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) (ED) Turn Speed (0~255) (§)) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00-1) @D Kd 0.00~1) B Sensor Threshold (0~1000) ER) Time Period ms (0~10000) XD

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On'v  Gripper Angle @) Pause Time )

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

Path Finder - Line Format Black v Junction Right v Action TumRight v Left Speed (0~255) D) Right Speed (0~255) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0-100) @) Kp (0.00-1) EXF) Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) (D Junction Speed T Forward Delay EITY Tum Period ms (0~10000) ET)
Path Finder — Line Format Black  Junction Middle v Action Tum Right v Left Speed (0~255) @I) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) T Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) F) Sensor Threshold (0~1000) €)) Junction Speed EIT) Forward Delay T Tum Period ms (0~10000) )

Gripper Servo Port D8 v Force Hold On v Gripper Angle @) Pause Time €
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M'RROBOTIR

Langkah 8 Tambahkan blok Path Finder dan tetapkan nilai (Juction — DeadEnd' Action — “Stop’. Speed — 70"
Turmn Speed - 70 Junction Speed — 7071 Forward Delay — 0" dan Turn Petiod - 0”). Tambahkan
2 blok Gripperdan tetapkan nilai (Gripper Servo Port — [D8". D71 Force hold — [OFF. ‘OFF] Gripper
Angle — [90" ‘071 Pause - 500’ 0] )

User Button - Button #51 v

Blink All LED -- Time (ms) €X)

wait (@) seconds

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0-255) @) Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0~100) () Kp (0.00~1) (D) Kd (0.00~1) (F Sensor Threshold (0~1000) € Junction Speed QIR Forward Delay @T) Turn Period ms (0-10000) EF)
Path Finder — Line Format Black v Junction Right v Action TumRight v  Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) G Kp (0.00~-1) (TB) Kd (0.00-1) (FY Sensor Threshold (0~1000) €B) Junction Speed EER) Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) EE)
Line Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0255) @) Right Speed (0~255) (@) Turn Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0-100) Kp (0.00~1) (B Kd (000-1) () Sensor Threshold (0-1000) €F) Time Period ms (0~10000)
Gripper Servo Port D7 v ForceHold On v Gripper Angle €5 Pause Time @)
Turm At Centre — Line Format Black ¥ Direction Turn Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (0~1000) @€&) Min Tum Period ms (0~1000) )
Path Finder — Line format Black v Junction Left v Action TumLeftv Left Speed (0~255) QI Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) €I Kp (0.00~1) (XBY Kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed @Y Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) )
Path Finder — Line Format Black ¥ Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) @I Right Speed (0~255) IT) Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) @) Kp (000~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed QI Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000)
Path Finder — Line Format Black  Junction Deadénd v Action Stop v Left Speed (0~255) ) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0-100) € Kp (0.00-1) (XE) Kd (0.00~1) (E) Sensor Threshold (0~1000) €X) Junction Speed ) Forward Delay () Turn Period ms (0~10000) @)
Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle @) Pause Time @)
Gripper Servo Port D8 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time
Tum At Centre — Line Format Black v Direction Turn Left * Speed (0~255) () Sensor Threshold (0~1000) @) Min Tum Period ms (0~1000) (E)
Path Finder - Line Format Black » Junction Middle v Action TurLeft v Left Speed (0~255) €IED) Right Speed (0~255) (T Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) @) Kp ©00~1) XY Kd (0.00~1) (Y Sensor Threshold (0~1000) EF) Junction Speed (T Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) )
Path Finder - Line Format Black v Junction Leftv Action TumlLeft LeftSpeed (0~255) QR Right Speed (0-255) @R) Turn Speed (0~255) GTT) RampUp Perc (0~100) (TTD) kp (0.00~1) EXE) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed EIT) Forward Delay @ Tum Period ms (0~10000) )
Line Tracer Time — Line Format Black v _Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) () RampUp Perc (0-100) ) Kp (0.00~1) (XY Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) €X) Time Period ms (0~10000) EF)
Gripper Servo Port D7 v ForceHold On'v Gripper Angle @) Pause Time @)
Turm At Centre - Line Format Black v Direction Turn Left v Speed (0~255) @) Sensor Threshold (0~1000) €E)) Min Tum Period ms (0~1000)
Path Finder -- Line Format Black » Junction Right v Action TumRight v Left Speed (0~255) €ITD) Right Speed (0~255) @) Turn Speed (0~255) ITD) RampUp Perc (0~100) T Kp (0.00~1) Kd (000~1) (@) Sensar Threshold (0~1000) €8 Junction Speed () Forward Delay Turn Period ms (0~10000) )
Path Finder  Line Format Black » Junction Middle v Action TumRight v Left Speed (0~255) (I) Right Speed (0~255) @IEE)) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) QI Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (B) Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed @) Forward Delay @) Tumn Period ms (0~10000)
Gripper ServoPort D8 v Force Hold On v Gripper Angle @) Pause Time @)
Path Finder - Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) (@) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00~1) (X Kd (0.00~1) EFY Sensor Threshold (0~1000) €B) Junction Speed ) Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) )

Gripper Servo Port. DB+ Force Hold Off+ Gripper Angle () Pause Time @)

Gripper Servo Port. D7+ Forca Hold Off + Gripper Angle () Pausa Time @)
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Langkah 9 Tambahkan blok Turm At Centre (Direction Turn-Left. Speed — 80 MinTurn Period — 6007)
Kemudian tambahkan blok 2ath Finder dan tetapkan nilai kepada (Junetion — Midale . Action — Stap
Speed - 100 Turn Speed - 100 Junction Speed — 100, Forward Delay — “70"dan /llin Turn Period
-100).

After Mikrobotik starts

repeat until User Button - Button

Blink AVl LED — Time (ms) @)

wait () seconds

Path Finder — Line Format Black ¥ Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) €B) Junction Speed () Forward Delay @ Turn Periad ms (0~10000) )
Path Finder — Line Format Black v Junction Right v Action Turn Right v Left Speed (0~255) @El) Riht Speed (0~255) Turn Speed (0~255) @) RampUp Pere (0~100) T Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) (F) Sensor Threshold (0~1000) €Z) Junction Speed T Forward Delay @ Tum Period ms (0~10000) )
Line Tracer Time — Line Format Black v Left Speed (0~255) 4 Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) @) RampUp Perc (0-100) Kp (0.00-1) @D Kd (0.00~1) Y Sensor Threshold (0~1000) ) Time Period ms (0~10000) T

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle ) 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) X))

Path Finder -- Line Format Black v Junction Left v Action Tumnleftv Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) () Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) €T Kp (0.00-1) EIFD Kd (0.00~1) Y Sensor Threshold (0~1000) €T Junction Speed ETY Forward Delay @ Tum Period ms (0-10000) )
Path Finder  Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) (I Right Speed (0~255) ) Tum Speed (0~255) EIT) RampUp Perc (0~100) I Kp (0.00~1) EXB) Kd (0.00~1) E) Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed Y Forward Delay @ Tum Period ms (0~10000)
Path Finder - Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) (@) Tur Speed (0-255) ) RampUp Perc (0-100) T Kp (0.00~1) B Kd (0.00~1) EEY Sensor Threshold (0~1000) €X) Junction Speed @Y Forward Delay @E)) Tum Period ms (0~10000) @)

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time ()

Gripper ServoPort D8 v Force Hold Off v Gripper Angle [T 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) )

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Tum Left v Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) RampUp Perc (0-100) @) Kp (0.00~1) (XB) Kd (0.00~1) (B Sensor Threshold (0~1000) € Junction Speed D Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) ET)
Path Finder -- Line Format Black v Junction Left v Action TumLeft v Left Speed (0-255) €I Right Speed (0-255) () Tum Speed (0~255) €ITD) RampUp Perc (0~100) D) Kp (0.00~1) (XF) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) €T Junction Speed TR Forward Delay Y Tum Period ms (0~10000) T
Line Tracer Time — Line Format Black v _ Left Speed (0~255) (@) Right Speed (0~255) @ Tum Speed (0~255) (@) RampUp Perc (0~100) @) Kp (0.00~1) EXB) Kd (0.00~1) () Sensor Threshold (0~1000) () Time Period ms (0~10000) €F)

Gripper Servo Port D7 v Force Hold On v Gripper Angle @) 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)

Path Finder  Line Format Black v Junction Right v Action TumRight v Left Speed (0~255) I0) Right Speed (0~255) Turn Speed (0~255) @) RampUp Perc (0~100) @I Kp (0.00~1) Kd (0.00~1) {ZB) Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed EIT) Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) Y
Path Finder -- Line Format Black v Junction Middle v Action TumRight v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) Tum Speed (0~255) @If)) RampUp Perc (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 D8 v Force Hold On v Gripper Angle @) Pause Time @)

Path Finder - Line Format Black v Junction DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0~255) Right Speed (0~255) (@) Turn Speed (0~255) RampUp Perc (0~100) I%) Kp (0.00~1) @) kd (0.00~1) EY Sensor Threshold (0~1000) (&) Junction Speed @) Forward Delay @) Turn Period ms (0~10000) )

Gripper Servo Port D8 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time €T

Gripper Servo Port D7 v Force Hold Off v Gripper Angle () Pause Time @)

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

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 (0~100) () Kp (0.00~1) (XB) Kd (0.00~1) (EY Sensor Threshold (0~1000) R Junction Speed ) Forward Delay @) Tum Period ms (0~10000) €LY
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Cabaran!!

Alihkan blok merah dan biru kedalam ruang yang disediakan.

Mula dan tamat
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MKROBOTIR
Objektif 13: Berhentil Halangan di Hadapan

Kadang-kadang terdapat halangan di sepanjang laluan Robot. kita mesti memastikan bahawa robot kita tidak melanggar halangan.
Di sinilah kami akan menggunakan Komponen baharu — Penderia Ultrasonik. Objektif terfumpu kepada robot untuk berhenti
apabila terdapat halangan. Untuk fujuan ini. robot menggunakan sensor ultrasonik untfuk mengesan sebarang halangan.

Pengenalan sensor ultrasonik dan Mekanismanya

Pemancar Penerima

Penderia ultrasonik menggunakan gelombang bunyi ultrasonik untuk

mengukur jarak objek dan kemudian mengubah gelombang bunyi yang
dipantulkan kepada isyaraf elekirik. Terdapat dua komponen utama
pendetia ulfrasonik. Pemancar menggunakan kristal piezoelekirik untuk
menjana gelombang bunyi ke arah halangan. dan penerima akan
menerima gelombang bunyi yang dipantulkan selepas ia bergerak dari
halangan. Penderia ulfrasonik akan mengira jarak halangan berdasarkan
gema yang diterima.
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Pemasangan sensor ultrasonik pada robot

Pot Pin P1
(Servo 1)

Oren -7

Pot Pin P2
(Servo 2)

Perang — GND
Kuning - VCC
Merah - 8
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M/RROBOTIR

Berikut merupakan susunan langkah pemasangan Ultrasonik pada Mikrobotik:

1- Longgarkan skru dan nat pada Pendakap Ultrasonik. Dibawah robot Mikrobotik terdapat dua lubang skru untuk
Pendakap Uttrasonik. Masukkan skru dan nat kemudian ketatkan.

2- Pastikan posisi Sensor Ulfrasonik selepas pemasangan adalah seperti ini.
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M’'RROBOTIK
Susun Atur Strategi dan Teknik Pergerakan

Teknik yang digunakan melibatkan penggabungan beberapa blok. termasuk Line Tracer Opstruct

Dengan menggunakan blok Line 7+acer Obstruct robot akan berderak secara beraufonomi mengikut garisan hitam atau putih
sehingga ia menemui halangan yang pejal dan robot akan berhenti pada jarak yang fertentu.

Obstacle Stop
\)

Start
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M/RROBOTIK
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) @

repeat

Calibrate Sensor

Mikrobotik melakukan proses kalibrasi sambil bergerak selama beberapa saaf

Mikrobotik berhenti
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M/KROBOTIK
| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat untildan wait 1 seconds

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

Blink All LED —- Time (ms) )

wait a seconds
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Langkah 3 Tambah 1 Line Tracer Obstruct block dan tetapkan nilai seperti di bawah:
Robot secara autonominya = 50: kelajuan mofor apabila menyimpang
Mengesan garisan hitam afau dari garisan

putih < 50: saaf pada Kelajuan maksimum

Turn Speed (0~255) |

repeat until

] | Line Format Black v
—

- Line Tracer Obstruct Left Speed (0~255) @ Right Speed (0~255) @

Kelajuah mator Kelajuan mator kanan
kiri di afas garisan di atas garisan
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Sambungan

Sensitiviti garisan (semakin

Mengawal nili Kp finggi nilai, semakin sensitif)

Kp (0.00~1) ‘

Sensor Threshold (0~1000) @

Line Tracer Obstruct -~ Line Format Black v Left Speed (0~255) @) Right Speed (0~255) @) Tum Speed (0~255) €T Rampup Perc (0~100) XD &p ©0.00~1) EF) Kd 0.00~1) (@ Sensor Threshold (0~1000) @) Tig 07+ Echo DB+ Min Distance cm (2~400) )

RampUp Perc (0~100) Kd (0.00~1) (X3 [ Min bistance cm (2-400) @)

Peratusan pecutan Mengawal nilai Kd (Kd mesti Jarak antara robot dan
lebih >Kp) halangan
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Cabaran!!

Berhenti pada halangan perfama. kemudian bergerak dan berhenti pada halangan kedua dan tamat.

Mula dan tamat
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Objektif 14: Garisan berbeza warna? Jom selesaikan!

Terdapat situasi di mana robot perlu melalui garisan dengan warna yang berbeza dalam suatu litar. Pergerakan robot akan
diaplikasikan menggunakan konsep pertukaran dari garisan hitam ke garisan putih atau sebaliknya. Bagi melaksanakan konsep
ini, robot akan menggunakan blok Path Finder dengan pilihan persimpangan middlle junction dan dead end

Pengenalan Pergerakan dan Mekanismenya

Teknik yang digunakan adalah dengan menggabungkan beberapa blok Path Finder:

Robot bergerak secara berautonomi mengikuti garisan dengan menggunakan blok Path Finder tetapi Line Format mengikut
warna garisan sama ada hifam afau putih. Kebiasaannya, tempat pertukaran warna garisan akan dibezakan dengan
persimpangan fengah atau jalan mati. Oleh itu, robot perlu mengenal pastijenis persimpangan yang akan dilalui ketfika pertukaran
garisan hitam ke putih atau sebaliknya.

Berikut disediakan lakaran pergerakan robot untuk melengkapkan fugasan.

i) Robot bergerak secara berautonomi dengan menggunakan Path Finder mengikuti garisan hitam dengan pilihan middle
_unction. Ini Kerana tempat perfukaran warna garisan pada litar adalah persimpangan tengah sepetti yang ditunjukkan.
Kemudian robot akan bergerak mengikuti garisan putih.
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=5

i) Robot pusing ke Kiri kefika di persimpangan kiri dan pusing kanan Ketika di persimpangan kanan dengan menggunakan

blok Path Findler:
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iii) - Robot bergerak secara berautonomi dengan menggunakan Path Finder mengikuti garisan putih dengan pilihan middle
_unction. Ini Kerana tempat perfukaran warna garisan pada litar adalah persimpangan tengah sepetti yang ditunjukkan.
Kemudian robot akan bergerak mengikuti garisan hitam.

iv) Robot melakukan pusingan dengan mendgunakan blok Path Finder Tank Kemudian. robot bergerak mengikuti garisan
hitam menggunakan blok Path Finder dengan pilihan dead end Ini kerana tempat perfukaran warna garisan pada litar
adalah dead end'seperti yang ditunjukkan. Kemudian robot akan bergerak mengikuti garisan putih.
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i) Robot akan pusing ke kiri di persimpangan kiri dan pusing ke kanan di persimpangan kanan mengikuti garisan putih
dengan menggunakan blok Aath Finder-

i) Robof akan bergerak mengikuti garisan putih menggunakan blok Path Finder dengan pilihan dead end Ini kerana
tempat pertukaran warna garisan pada litar adalah dead end seperti yang ditunjukkan. Kemudian robot akan
bergerak mengikuti garisan hitam.
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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) @)

S —— Mikrobotik melakukan proses Kalibrasi sambil bergerak selama bebeberapa saat

Mikrobotik berhenti selama 1 saat

| Langkah 2 | Gabungkan blok Affer Mikropotik starts dengan blok repeat untildan masukkan blok wait 1 seconds
Ke dalam blok repeat until.

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

Blink All LED — Time (ms) @)

wait a seconds
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| Langkah 3 | Tambahkan blok 3 Path Finder dan tetapkan Line Formatkepada Black White White. Junction kepada
Middle. Left Left: Action Kepada Stap. Turn Left Turn Left Forward Delay 120 250, 250 dan Turn Period

0. 1200 dan 1100

Path Finder — Line Format Black v Junction Middle v Action Stop v ms,—lnwzss)@ﬁgms.-un—zm@mwn-zs;)@nmﬂpnx«;qm@umnmmi)@s-umn-m@mnwms_d@mumnu@mmhiodmwdmo
Puth Finder - Line Format White v Junction Left v Action Tum Left v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€ Tum Speed (0-255) €I RampUp Perc 0-100) (IZ)) Kp 0.00-1) (T Kd ©.00-1) (F) Sensor Threshold (0-1000) € Junction Speed () Forward Delay ms EER) Tum Period ms (0-10000) (ET)
Path Finder - Line Format White ¥ Junction Left v Action Tum Left v Left Speed (0-255) (€ Right Speed (0-255) (€) Tum Speed (0-255) €I Rampup Perc 0-100) (2D Xp 0.00-1) XF) kd 0.00-1) EE) Sensor Threshold (0-1000) € Junction Speed () Forward Delay ms € Tum Period ms (0-10000) (IT)

A\ NOTA KAKI R

Kefika pertukaran warha garisan berlaku dari garisan hitam ke putih afau sebaliknya.
penambahan nilai Forward Delay perlu dilakukan supaya robot akan melepasi warna
garisan awal untuk mengesan warna garisan yang seferusnya. )
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M/RROBOTIR

| Langkah 4 | Tambahkan blok 4 Path Finder dan tetapkan Line Formatkepada thite. Junction kepada Right. Right,
Right. Middlle. Action kepada Turn Right Stap. Stop. Stop. Forward Delay Kepada 230, 120, 120 120dan Turn
Petiod kepada 1270, 0. 0. O

Path Finder — Line Format Black v Junction Middie v Action Stop v  Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) €E) RampUp Perc (0-100) (D) Kp 0.00-1) () xd 000-1) (F)) Sensor Threshold (0-1000) () Junction Speed () Forveard Detay ms () Tum Period ms (0-10000) )

Puth Finder ~ Line Format White v Junction Left v Action Tumleft v Left Speed (0-255) (G Right Speed (0-255) (€ Tum Speed (0-255) ) RampUp Perc (0-100) (IZ)) Xp (0.00-1) (XZ) Kd 0.00-1) (F Sensor Threshold (0~1000) €F) Junction Speed () Forward Delay ms €Y Tum Period ms (0-10000) (D)
Puth Finder ~ Line Format White v Junction Left v Action TumLeft v Left Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) (€ Tum Speed (0-255) ) RampUp Perc (0-100) (TZ)) Xp (0.00-1) (FZ) ke (0.00-1) (F Sensor Threshold (0-1000) €8 Junction Speed () Forward Delay ms €Y Tum Period ms (0-10000) (D)
Puth Finder — Line Format White v Juncion Right v Action Tum Right v _ Left Speed (0~255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €E) Rampup Perc (0-100) (D) Kp (0.00-1) (I xd 0.00-1) (F) Sersor Thweshold (0~1000) () Junction Speed () Forward Detay ms EE) Turn Period ms (0-~10000) ()
Path Finder — Line Format White v Juncion Right v Action Stop v Left Speed (0-255) (€ Right Speed (0-255) () Turn Speed (0-255) X)) RampUp Perc (0-100) (T2 Ko 0.00-1) (XY ke ©.00-1) E) Sensor Threshold (0-1000) €Z) Junction Speed () Forward Detay ms EER) Tum Period m= (0-10000) €))

Path Finder — Line Format White v Juncion Right v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) () Turn Speed (0-255) ) Rampup Perc (0-100) T Xp ©0.00-1) () ke ©.00-1) (E) Sensor Threshold (0-1000) €J)) Junction Speed () Forward Detay ms (@) Tur Period m= (0~10000) ()

Path Finder — Line Format White v Juncion Middle v Acfion Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) €Z) RampUp Perc (0-100) (2 Kp ©0.00-1) (I ke ©@.00~1) EE) Serwsor Threshold (0-1000) €Z) Junction Speed () Forward Delay ms () Tum Period ms ©-10000) ()
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| Langkah 5 | Tambahkan blok Path Finder Tank dengan Line Format Black: Junction Middle. Action Turn Right

Forward Delay 500dan Min Turn Petiod 900 Kemudian, tambahkan blok Path Finder dengan Line Format
Black Junction DeadFnd. Action Stap. Forward Delay 120 dan furn period O

v Junction Middle v Action Stop v mwm—zm@mswm—ageVuuwm-zsswmwmco-um.@xpmm-nunm-n@wmmam@;ww@wkuymv\mw“m-umo
Let v Action Tumleft v Left Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €Z) RampUp Perc (0-100) () Kp ©.00-1) (X ke (2.00-1) (F Sensor Threshold (0-1000) (D) Junction Speed (D) Forward Detay ms € Turn Period ms (0-10000) XD

e v Junction

e v Junction left v Acion Tumleft v Left Speed (0-255) () Right Speed 0-255) (@) Turn Specd (0-255) X)) Rampup Perc (0-100) (T Kp @.00-1) (XY Ka (200-1) (B Sensor Theeshold (0-1000) €T sunction Speed (D) Forward Detsy s €F Turn Period ms (0-10000) EFEY

Right v Action Tum Right v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Turn Speed (0-255) EZ) Rampup Perc ©0-100) (T Xe (0.00-1) () xd 0.00-1) (E) Sensor Threshold (0-1000) ) Junction Speed () Forward Delay ms EEI) Turn Period m= (0-~10000) (EED)
Right » Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) €0 Rampup Perc (0-100) TT) Kp @.00~1) (TF) xd (@00-1) (B Sensor Threshold (0-1000) €2 sunction Speed () Forvward Detay ms (R Tum Period ms (0-10000) )

Right v Action Stop v Left Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) (€ Rampup Perc (0~100) () Kp 0.00~1) LT xd @00-1) () Sensor Threshoid (0-1000) ) Junction Speed (D) Forvard Deisy ms () Tum Period ms (0-10000) ()

Middie v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Turn Speed (0-255) ) Rampup Perc (0-100) () Kp ©00~1) (XY Kd @00-1) (F) Sensor Threshoid (0~1000) €F) Junction Speed (@) Forward ety ms () Turm Period ms (0-~10000) (€))

Path Finder Tank — Line Format Black ¥ Junction Middle v Action TumRight v~ Left Speed (0-255) (@) Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) €) RampUp Perc 0-100) (T2 Ko (2.00-1) (X Ka 00-1) @EY Sersor Threshold (0~1000) €T Junction Speed () Forward Delay ms () Min Turn Period ms (0-10000) €Y
Path Finder -~ Line Format Black v Junction DeadEnd v Acfion Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) () Turn Speed (0-255) ) RampUp Perc (0-100) (D) ¥p (©00-1) (T Kd (@.00~1) (F) Sersor Threshold (0~1000) (€ Junction Speed (D) Forward Delay ms (D) Tum Period ms (0-10000) ()

e v Junction

e v Junction

e v Junction

e v Junction
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- AP N/ |

| Langkah 6 | Tambahkan 4 blok Path Finger dan tetapkan Line Formatkepada thite. Junction kepada Left Right

Rightdan Right Action kepada Turn Left Turn Right Stop dlan Stap. Forward Delay Kepada 250, 230, 120,
120dan Turn Period kepadia 1100, 1270, O dan O

Path Finder - Line Format  Black v

Middie » Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) EZ) Rampup Perc (0-100) (D) Ko ©.00~1) (IE) Ke (0.00-1) (B Sensor Theeshokd (0-1000) E) xunction Speed () Forward Detay ms (ER) Tum Period ms (0-10000) )

Left v Action Tumleft v Left Speed (0-255) (@) Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) €D Rampp Perc (0-100) T2 Ko 0.00-1) (IF) kd 0.00-1) EF) Sensor Threshold (0-1000) €Z) Junction Speed (B Forward Delay ms € Tum Period ms (0-10000) EET)
Leftv Action Tumleftv LeftSpeed (0-255) () Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) € RampUp Perc (0-100) () Ko (0.00-1) (T Kd ©.00-1) (E) Sensor Threshold (0-~1000) €F) Junction Speed () Forward Delay ms EE) Tum Period ms (0-10000) (FIT)
Adtion Tum Right v Let Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €T RampUp Perc (0-100) (D) kp (200~1) (X Ka (0.00-1) () Sermor Theeshold (0-1000) € Junction Speed () Forward Detay ms EE) Tum Period ms (0-10000)

Path Finder - Line Format  White ¥
Path Finder - Line Format  White v
Path Finder - Line Format  White ¥ on  Right v

Path Finder - Line Format  White v Son Right v Adtion Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0~255) () Tur Spesd (0-255) ) RampUp Perc ©0-100) () ke 0.00-1) () Kd ©00-1) (F) Sensor Threshold (0~1000) () Junction Speed (D) Forward Delay ms () Turn Period ms (0-~10000) ()

Adtion Stop v Left Speed (0~255) (D) Right Speed (0-255) (€D Tur Speed (0-255) €Z) Rampuip Perc 0-100) (T e 0.00-1) () Kd ©00-1) (F) Sensor Threshoid (0~1000) EZ)) Junction Speed () Forward Delay ms ) Turn Period ms (0-10000) ()
Middle v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) @) RampUp Perc 0-100) ) e 0.00-1) (T Ke (0.00~1) @B Sermor Threshold (0-1000) E)) Junction Speed (@) Forward Delay ms ) Tur Period ms 0-10000) @)
Puth Finder Tank -~ Line Format Black v Juncion Middle v Acion Tum Right v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Turn Speed (0-255) €) RampUp Perc (0-100) () Kp ©.00-1) (I Kd (0.00-1) (F) Sensor Threshold (0-1000) € Junction Speed () Forward Detay ms () Min Turm Period ms (0-10000) EZ)
DeadEnd v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) EZ) Rampup Perc (0-100) 1) Ko (0.00-1) (EF) Ka @.00-1) (B Sensor Threshold (0-1000) €F) sunction Speed () Forward Detay ms () Tum Period ms 0-10000) (€))
Leftv Action Tumleftv LeftSpeed (0-255) (D) Right Speed (0~255) () Tum Speed (0-255) € RampUp Perc (0-100) (D) Kp (0.00-1) (T xd 000-1) @ Sensor Threshold (0-~1000) @ Junction Speed () Forward Delay ms (EE) Tum Period ms (0~10000) @
Right v Action Tum Right v _Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) () Turn Speed (0-255) EZ)) RampUp Perc (0-100) () Kp @00-1) (XY Xd 0.00-1) B Sersor Theeshold (0-1000) €F) Junction Speed (€ Forward Detay ms EER) Turn Period ms 0-10000) (LD
Right v Action Stop v Left Speed (0-255) (@) Right Speed (0-255) (@) Turn Speed (0-255) ) Rampup Perc (0-100) ) ¥p 000-1) (XY Kd (0:00-1) () Seror Threshold (0-1000) @) Junction Speed () Forward Deiay ms EE) Turn Period m= (0-~10000) )
Right v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Turn Speed (0-255) RampUip Perc 0-100) (T ¥ ©0.00-1) () Kd ©00-1) (FY Sensor Threshold (0~1000) €T Junction Speed (D) Forward Detay ms () Turn Period ms (0-~10000) ()

Path Finder - Line Format  White v fion Right v

Path Finder — Line Format  White ¥
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— Ad/ Nt/ |

| Langkah 7 | Tambahkan 3 blok Path Finger dengan Line Format White. White. Black Junction Right DeadEnd Right
Action Turn Right: Stop. Stap. Forward Delay 230, 300. 300 dan Turn Petiod 1270, 0. O

After Milrobotik starts

repeat until

Blink All LED - Time (ms) (@)

vait (§J) seconds

Path Finder ~ Line Format. Black v Junction Middie v Action Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €ED) Rampup Pexc (0-100) (D) kp 0.00-1) (@) K 000-1) (B Sensor Trveshoi 0-1000) (€D sunction Speed ) Forward Detay ms (EE) Turn Period ms (0-10000) ()

Leftv Action Tumleft v LeftSpeed (0-255) () Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) @) Rampup Perc (0-100) D) ¥p 0.00-1) EXE) Ka ©00-1) @FY Sensor Threshold (0-1000) €F) Junction Speed () Forward Delay ms €Y Tum Period ms (0-10000) EED)

Leftv Action Tumleft v LeftSpeed (0-255) (D) Right Speed (0-255) (€ Tum Speed (0-255) @) Rampup Perc (0-100) (D) ¥p 0.00-1) (IZ) Kd ©00-1) EE) Sensor Threshold (0-1000) €Z) Junction Speed () Forward Delay ms EE) Tum Period ms (0-10000) ()

Right v Action TumRight v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) €) RampUp Perc (0-100) (T Ko (@00-1) (XD Ka 0.00-1) () Serssor Theeshold (0-1000) EF) Junction Speed () Forward Detay ms: Turn Period ms (0~10000) €EL

Right v Action Stop v Left Speed (0~255) () Right Speed (0-255) () Turn Speed (0~255) ) RampUp Perc (0-100) (D) Xp (0.00-1) (ZT) Kd ©00-1) @E Sensor Threshold (0-1000) €T Junction Speed (@) Forward Delay ms (E) Turn Period ms (0~10000) o

Right v Action Stop v Left Speed (0-255) (@) Right Speed (0-255) (@) Turn Specd (0-255) €X) Rampup Perc 0-100) (D) Xp 0.00-1) (I ke (000-1) QE) Semsor Threshoid (0~1000) (EF)) Junction Speed (@) Forward Deisy ms () Turn Pericd ms (0-10000) ()

Middie v Acton Stop v Left Speed (0-255) (@) Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) @) Rampup Perc 0-100) ) xp 200-1) () Kd @.00-1) @FY Sermor Threshold (0-1000) @) Junction Speed ) Forward Deiay ms EE) Turn Period ms (0-10000) €Y

Path Finder Tank -~ Line Format Black v Junction Middle v Action TumRight v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (D) Tur Speed (0-255) €ZZ) RampUp Perc (0-100) (D) Kp ©.00-1) (F) K ©.00-1) (F) Sensor Threshold (0-1000) (E) Junction Speed () Forward Detay s (EZY) Min Tum Period ms (0-10000) ET)
Desdénd » Action Stop ¥ Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €) RampUp Perc (0-100) () Kp 000-1) (XY Kt (2.00-1) (B Sensor Threshoid (0-1000) €€ Junction Speed (@) Forward Detsy ms ) Tum Period ms (0-10000) )
Leftv Action Tumleftv LeftSpeed (0-255) (D) Right Speed (0-255) () Tum Speed (0-255) @) Ramplp Perc (0-100) (D) ¥p 0.00-1) I Kd ©00-1) EE) Sensor Threshold (0-~1000) €Z)) Junction Speed () Forward Delay ms EE) Tum Period ms (0-~10000) ()
Right v Action Tum Right v Left Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) () Tun Speed (0-255) EZ)) Rampup Perc (0-100) (D) Kp @00-1) (XY ¥ 0.00-1) (E Sersor Threshold (0-1000) € Junction Speed () Forward Detay ms (G Turn Period ms (0-10000)

Stop ¥ Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tum Speed (0-255) €T RampUp Perc 0-100) ) Ko 000-1) (XFY Kd (000-1) (FY Semsor Threshoid (0~1000) €T Junction Speed () Forward Deiay ms () Turn Period m= (0-10000) )

Stop v Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (@) Tur Speed (0-255) €D Ramplip Perc (0-100) ) Xp 000-1) (T Kd (000~1) (FY Sensor Threshold (0~1000) EJ) Junction Speed (G Forward Delay ms () Turn Period ms (0-10000) )

Tum Right ¥ Left Speed (0-255) () Right Speed (0-255) (€)) Tum Speed (0-255) €) RampUp Perc (0-~100) T Kp (2.00-1) (T Ka (0.00-1) (Y Sermor Threshold (0-1000) ) Junction Speed (€D Forward Detsy ms EER) Turn Period m= (0-10000) €FL)

Deadind v Action Stop v Left Speed (0~255) () Right Specd (0-255) () Turn Speed (0-255) () RampUp Perc (0-100) (D) ¥p 0.00-1) (I K4 ©00-1) (EE) Sersor Threshold (0~1000) €Z) Junction Speed () Forward Delay ms (€ Tum Period ms (0-~10000) ()

Right v Action Stop v Let Speed (0-255) (D) Right Speed (0-255) () Turn Speed (0-255) EZ) RampUp Perc (0-100) (D) kp (@00-1) I ¥ 000-1) (F) Sersor Theeshold (0-1000) €F) Junction Speed () Forward Detay s (EZ)) Turn Period ms (0-10000) )

Path Finder - Line Format  White ¥ Juncion
Path Finder — Line Format  White v Juncion
Path Finder — Line Format  White ¥ Juncion
Path Finder — Line Format White v Juncion

Path Finder — Line Format  White v Juncion

Path Finder — Line Format  White ¥ Juncion

Right ¥ Action

Right v  Action

Right v Action
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M'RROBOTIR
Objektif 15: Pengecaman Bahan Kitar Semula Automatik

Memisahkan bahan kitar semula secara manual mengambil masa yang lama dan sering berlaku Kesilapan. Ini
membuatkan proses kitar semula kurang efektif dan fidak efisien. Dengan menggunakan kamera AL proses pengecaman bahan
kitar semula boleh dilakukan secara automatik Kamera ini boleh mengenal pasti jenis bahan seperti plastik, kertas, logam. dan
kaca dengan cepaf dan tepat. Teknologi ini membantu mempercepatkan proses kitar semula. mengurangkan kesilapan. dan
mengurangkan Keperluan tenaga ketja manusia. Hasilnya, lebih banyak bahan dapat dikitar semula dengan cara yang lebih baik
untuk alam sekitar.

Pengenalan ESP32-Camera dan Mekanismenya

ESP32-CAM adalah modul kamera kecil yang menggunakan mikrokontroler ESP32. Ia
mempunyai Wi-Fi, Bluetooth, dan kamera 0V2640 dengan resolusi 2MP. Modul ini sesuai untuk aplikasi
seperti pemantavan. penstriman video. dan IoT. Dengan slot MicroSD. ia boleh menyimpan imej dan
video secara tempatan. ESP32-CAM boleh diprogramkan menggunakan Arduino IDE dan digunakan
untuk pengesanan wajah. keselamatan, afau robotik. Sambungan Wi-Fi membolehkan pemindahan data
Jjarak jauh, dan GPIO-nya boleh mengawal peranti lain. Ta memerlukan bekalan kuasa 5V dan
mempunyai fungsi pemprosesan data secara dalaman.
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M/RROBOTIR

Berikut merupakan sambungan pin ESP32-CAM ke port Mikrobotik. — per 1 5v Power Tn: 33V

I0#16

GND ) ©
Port pada Mikrobotik Pin ESP32-CAM 0#2 B ° 10#0
GND GND I0#13 — o ° GND
I0#15 — o © Vee
vVee 5V 10#14 ——— [§ - 10#3 (UORXD)
4 I0#1 (UOTXD) o# [ o é%fuumxm
7 10#3 (UORXD) 10#4 ,

RandomNerdTutorials.com

ESP32-CAM
Bambar I Pin pada ESP32-CAIN

>

Gambar 2 : penyambungan pada ESP32-CAIN - Cambar 3 - Penyambungan pada /likrobolik
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M'RROBOTIR

Menambah peranti ESP32-CAM pada Arduino IDE

Buka Arduino IDE dan Kiik /e di bahagian atas kiri. Cari dan Kiik Areferences. Di bahagian Addltional Boards

Manager URLs. masukkan URL: Affos.//raw.githubusercontentcom/espressit/arduino-esp32/gh-

pages/package_esp32_indexjson dan Kik OK

8 sketch_mar28a | Arduino IDE 2.2.1
File Edit Sketch Tools Help

New Sketch
w Cloud

Open...

Open Recent

Examples
Close
Save

Save As...
Preferences... Ctrl+Comma
Advanced

Quit

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6

Preferences

Settings Network

Sketchbook location
c:\Users\User\Documents\Arduino

(J Show files inside Sketches

Editor font size: 14

Interface scale: ® Automatic 100 %

Theme: Light ™

Language: English v (Reload required)

Show verbose output during (3 compile (3 upload

Compiler warnings None v
(O Verify code after upload

Auto save

() Editor Quick Suggestions

BROWSE

[ Additional boards manager URLs: https://raw.githubusercontent.com/espressif/arduino-esp32/gh-pages/package @

CANCEL

MICRO CONCEPT TECH
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M/RROBOTIR

Langkah 2 | Seterushya Klik simbol fail di bahagian kiri aplikasi dan cari “esp32” seperti yang ditunjukkan. Pilih
esp32 by Expressif Systems. Pastikan versi yang dipilih adalah 2.017 dan tekan install.

BOARDS MANAGER BOARDS MANAGER

esp32 esp32

Type: [All M

Arduino ESP32 Boards :SP32 Boards

Arduino

Boards included in this package:
Arduino Nano ESP32

uded in this package:
no ESP32

‘2.0.13 v‘

Boards included in this package:
ESP32 Dev Board, ESP32-52 Dev
Board, ESP32-S3 Dev Board,...

uded in this package:
3oard, ESP32-S2 Dev
32-S3 Dev Board,...

‘3.0.4 v ‘

M ‘
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M’'KROBOTIK
Pengumpulan Data menggunakan ESP32-CAIM

Untuk melatih model AT dengan berkesan. data yang berkualiti dan relevan adalah diperlukan. Data yang diperlukan
adalah dalam bentuk imej yang ditangkap oleh ESP32-CAM. Model AT memerlukan pelbagai cortoh data untuk belajar mengenali
corak dan berfungsi dengan baik Dengan mengumpul dafa juga membolehkan kita menguji dan memperbaiki model Al
berdasarkan data sebenar yang dikumpul untuk meningkatkan prestasi model.

| Langkah1 | Buka Arduino IDE dan Klik simbol buku pada bahagian kiri aplikasi. Kemudian taip “eloquentesp32” pada
ruangan search Pastikan library yang muncul adalah Eloguenttsp32cam by Simone Salerno. Kemudian

fekan install.

LIBRARY MANAGER

eloquentesp32

Type: | All
Topic: [All

EloquentEsp32cam by
Simone Salemo..

Use your Esp32-cam like an
expert Follow the project at
eloquentarduino.com for details

27.14 v|
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M/RROBOTIR

| Langkah 2 | Klik pada menu file di bahagian kiri atas aplikasi. Kemudian pilih examples. Cari pilihan EloquentEsp32cam
dan tekan pada menu Collect Images for EdgeImpulse.

. file Edit Sketch Tools Help
New Sketch Ctrl+N

i Sketch ~ Alt+Ctrl+N DFRobotDFPlayerMini

Open... tri+O DHT sensor library

Open Recent EloquentEsp32cam Autonomous_Car

Sketchbook ESP32Servo Car_Test

Examples EspSoftwareSerial Collect_Images_for_Edgelmpulse

Close Ctrl+W FastLED Edgelmpulse_ FOMO_NO_PSRAM

Save trl+S JebatMiniBot Encode_Frame_on_the_Fly

Save As... Face_Detection

Ererrences Cirl+Co 5 Face_Recognition
MJPEG_Controls
MJPEG_Stream

Quit Ctrl+Q Motion_Detection

Advanced

Motion_Detection_Higher_Resolution
Save_To_SD_MMC
Save_To_SPIFFS

Take_Picture
PCF8574 Telegram
PS4Controller
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M/RROBOTIK
Kemudian pada coding yang dipaparkan. tukarkan Wifi SSID dan PASS pada line 15 dan 16 kepada hama

dan password wifi yang sedang digunakan. Tukar “wroom_s3" kepada “aithinker” pada line 36. Ta ditukar

mengikut jenis model camera yang digunakan.

Collect_Images_for_Edgelmpulse.ino

#define WIFI_SSID "SSID"
#define WIFI_PASS "PASSWORD"
#define HOSTNAME "esp32cam"

#include <eloquent_esp32cam.h>
#include <eloquent_esp32cam/extra/esp32/wifi/sta.h>
#include <eloquent_esp32cam/viz/image_collection.h>

using eloq::camera;
using eloq::wifi;
using eloq::viz::collectionServer;

setup() {

delay(3000);

Serial.begin(115200);

Serial.println(”__ IMAGE COLLECTION SERVER__ ");

camera.pinout.wroom_s3();
camera.brownout.disable();

camera.resolution.face();
camera.quality.high();

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6

Collect_Images_for_Edgelmpulse.ino

MICRO CONCEPT TECH

#define WIFI_SSID "StemInMe"
#define WIFI_PASS "1234567890"
#define HOSTNAME "esp32cam"

#include <eloquent_esp32cam.h>
#include <eloquent_esp32cam/extra/esp32/wifi/sta.
#include <eloquent_esp32cam/viz/image_collection.

using eloq::camera;
using eloq::wifi;
using eloq::viz::collectionServer;

setup() {
delay(3000);
Serial.begin(115200);

Serial.println(" IMAGE COLLECTION SERVER___");

camera.pinout.aithinker();
camera.brownout.disable();

camera.resolution.face();
camera.quality.high();




M/RROBOTIR

| Langkah 4 | Klik pada menu Tools dan pilih menu Board. Kemudian tekan pada esp32 dan cari AT Thinker
ESP32-CAM.

Sketch Tools Help Microduino-CoreESP32

Auto Format Ctrl+T ALKS ESP32

Archive Sketch WiPy 3.0

Manage Libraries... ( t+ WT32-ETHO1 Ethernet Module
Serial Monitor ft+M BPI-BIT

Serial Plotter BPI-Leaf-S3

Firmware Updater Silicognition wESP32
Upload SSL Root Certificates T-Beam
D-duino-32
LoPy
LoPy4
OGER OROCA EduBot
ESP32 FM DevKit
Frog Board ESP32
Al Thinker ESP32-CAM
TTGO T-Watch

Board: "Al Thinker ESP32-CAM" Boards Manager...
Port: "COM3

Arduino AVR Boards
Get Board Info

CPU Frequency: "240MHz (WiFi/BT)"

Core Debug Level: "None"

Erase All Flash Before Sketch Upload: "Disabled"
Flash Frequency: "80MHz"

Clach AModo. "0
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M'RROBOTIR

| Langkah 5 | Tekan pada A7 Thinker ESP32-CAN dan pilih select other poard and port Pastikan hoard dan port dipilih
dengan beful. Kemudian klik ok.

Select Other Board and Port

Select both a Board and a Port if you want to upload a sketch.
If you only select a Board you will be able to compile, but not to upload your sketch.

Al Thinker ESP32-CAM v

BOARDS PORTS
Select other board and port...

Q

4D Systems gen4-ESP32 16MB Modules (ESP... COM4 Serial Port (USB)
Al Thinker ESP32-CAM v

ALKS ESP32

ATD1.47-S3

ATMegaZero ESP32-S2

Adafruit Circuit Playground
8 Show all ports

CANCEL
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M/RROBOTIR

| Langkah 6 | Tekan pada simbol arrow di bahagian kiri atas urtuk compile dan upload Setelah selesai yplboad! tekan
pada simbol kanta pembesar di bahagian kanan atas untuk membuka serial monifor-

Uploading...
—l Compiling sketch... —l Done uploading. N9 FoX
Done compiling.

| Langkah 7 | Pastikan nilai baud yang ditetapkan adalah 115200 baud. Kemudian pada paparan serial monifor. salin
alamat IP seperti yang ditunjukkan.

Output  Serial Monitor X

.503 -> ets Jul 29 2019 12:21:46

.503 —>

-503 -> rst:0x1 (POWERON RESET),boot:0x13 (SPI_FAST FLASH BOOT)
.504 -> configsip: 0, SPIWP:Oxee

.504 -> clk drv:0x00,q drv: 0,d_drv:0x00,cs0_drv:0x00,hd drv:0x00,wp drv:0x00
.504 -> mode:DIO, clock div:1

.504 -> load:0x3£ff0030,len:1344

.504 -> load:0x40078000, len:13964

.504 -> load:0x40080400,1en:3600

.504 -> entry 0x400805£0

.235 ->  IMAGE COLLECTION SERVER

.075 -> Camera OK

.075 -> WiFi OK

.075 -> Image Collection Server OK

.075 -> Image Collection Server is available at http://192.168.1.34

Ln 25, Col 18 Al Thinker ESP32-CAMon COM4 (32 B
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M'RROBOTIR

| Langkah 8 | Tampal alamat IP pada carian Google Search dan laman Image Collection Server-akan muncul. Halakan
kamera pada dafa imej yang ingin dikumpul seperti yang ditunjukkan dan tekan Start collecting

@ google - Google Search X + Image Collection Server X ar

C ® http://192.168.1.34 /\ Notsecure 192.168.1.34

Start collecting =
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M/RROBOTIR

| Langkah 9 | Imej datta yang dikumpul akan dipaparkan pada skrin. Lebih banyak data imej yang dikumpul
lebih tepat ia berfungsi. sefelah cukup dafa imej yang ingin dikumpul. fekan Stop.

Image Collection Server X +

(¢} A\ Notsecure 192.168.1.34

160

I

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
e

MICRO CONCEPT TECH



M'RROBOTIR

[ Langkah10 | Kemudian tekan Downloac untuk muat turun semua data imej yang telah dikumpulkan. Masukkan nama
kelas untuk data imej dan fekan Ok Untuk mengumpul data imej berlainan kelas, tekan Clear untuk
mengosongkan data lama dan ulang dari Langkah 8.

v @ Image Collection Server X  +

< G A Notsecure 192.168.1.34

192.168.1.34 says

Enter label of class

° Cancel

€6
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M'KROBOTIR
Penggunaan EdgeImpulse untuk Membangun Model Kecerdasan Buatan (AI)

Edge Impulse adalah platform yang memudahkan pembangun dalam mencipta dan menggunakan model kecerdasan
buatan (AT) unituk peranti Kecil seperti sensor. mikropengawal. dan kamera. Platform ini menyokong pengumpulan data. latihan
model AL dan penggunaan model pada peranti dengan kuasa rendah. Ia amat berguna untuk aplikasi peranti pintar dan projek
Internet of Things (IoT).

| Langkah 1 | Cari £dlge Impulse pada carian Google Search dan tekan Gef Starfed

25 edgeimpulse.com

Imagine 2024 is coming! Join us for the premier edge Al event, September 24 Register now

: EDGE IMPULSE Product v Solutions ¥ Developers ~ Pricing v Company ~ Blog Login Get started
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M’KROBOTIR

| Langkah 2 | Masukkan nama dan pastikan ro/e yang ditetapkan adalah Stugent
[
+.. EDGE IMPULSE
Sign up
First name Last name
Enter first name Enter last name

What describes your role?

Student v

Already have an account? Log in

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 =0 0 M c
=09
MICRO CONCEPT TECH

163



M’RROBOTIR

| Langkah 3 | Kemudian masukkan maklumat yang diperlukan dan Kiik Sig vp. Setelah muncul Sign up suecessful
Tekan pada Click here o build your first /1l model/

Sign up
First name Last name
Enter first name Enter last name [re—
o=. EDGE IMPULSE
Email

Sign up successful!

Enter an email

You have successfully signed up for Edge Impulse.

4 Click here to build your first ML model!

© 2024 Edgelmpulse Inc. All rights reserved

Username

Enter a username

Password

Create a password

| accept the Privacy Policy, Community Terms of Service, and Responsible Al License.

Already have an account? Log in

164
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M/KROBOTIR

| Langkah 4 | Tekan continue o your project Setelah muncul Quit the wizard?tekan Yes quit

Welcome f» i

You're only minutes away from making your devices feel, hear and see the real world using machine learning! Quit the Wizard?

4 Let's build your first model in 5 minutes!

Or, continue to your project

Are you sure you want to quit the getting started wizard? You can always
re-launch the wizard from the Dashboard.

cance'
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| Langkah 5 | Pada ¢ashboard Edge Impulse. tekan logo pensel urituk mengubah nama projek: Kemudian namakan
projek seperti yang ditunjukkan dan tekan change project name.

G SteminMe / 2409-project-1  PERsONAL

o« .. EDGE IMPULSE
Keys Export Jobs

C—

[ Dashboard
f Devices
el StcminMe / 2409-project-1 «
=] : = =
Hpenmen This is your Edge Impulse project. From here you acquire new training data, desigr‘4 Click to edit |train models:
A\ Impulse design v

New project name

Enter new name for project "2409-project-1"

Project ESP32-CAM

«

Cancel Change project name
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M’'KROBOTIR

| Langkah 6 | Kemudian pada dashboard tekan pada Add existing data untuk menambahkan imej data yang telah
dikumpulkan sebelum ini.

[ %
- e
Cm——

EDGE IMPULSE

[C]  Dashboard

Devices

Data acquisition

BB Experiments

W Impulse design v
@® Createimpulse

Retrain model

e
Upgrade Plan

Get access to higher job

limits, collaborators and a

© 2025 Copyright Micro Concept Tech

StemIinMe / Project ESP32-CAM

This is your Edge Impulse project. From here you acquire new training data, design impulses and
train models.

{ 4 Newtag

Getting started

Start building your dataset or validate your model's on-device performance:

S f -

Add existing data Collect new data Upload your model

167
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| Langkah 7 | Tekan pada (pload data.

Add existing data X

1 &

Upload data Add storage bucket
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M'RROBOTIR

| Langkah 8 | Pastikan menu yang dipilih seperti yang ditunjukkan di bawah. Di bahagian £#172r /el hama yang
dimasukkan perlu mewakili sefiap Kelas data dan Klik (jpload data Kemudian tekan Mo pada pada soalan
Are you puilding an object defection project?

Upload mode
Select individual files @

© select afolder @ ==

Select files

Choose Files | 360 files

Upload into category

o Automatically split between training and testing ® ' IMAGE DATA DETECTED!
Training Are you building an object
detection project?
Testing
You can change this choice under "Dashboard > Labeling method"
Label

()

Infer from filename @

Leave data unlabeled @
© Eenter label: =

sun

Upload data l
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M’RROBOTIR

| Langkah 9 | Sefelah imej data berjaya dimuat naik. Jop complered/akan dipaparkan. Ulang langkah 7 urituk setiap kelas
data seferusnya. Pastikan nama label diubah mengikut nama kelas.

N

Upload mode Upload output
Select individual files @ [343/360] Uploading sun_1721880317743.jpg OK .
[344/360] Uploading sun_1721880316250.3pg OK
° Select a folder @ [345/360] Uploading sun_1721880318746.jpg OK

[346/360] Uploading sun_1721880317256.jpg OK
[347/360] Uploading sun_1721880316497.jpg OK

Select files [348/360] Uploading sun_1721888317495.jpg OK
[349/360] Uploading sun_1721880318497.jpg 0K

[356/360] Uploading sun_1721880317992.3pg 0K

Choose Files | No file chosen [351/360] Uploading sun_1721880316999.jpg 0K

[352/368] Uploading sun_1721888318249.3jpg OK
[353/360] Uploading sun_1721889318992.3jpg OK

Upload into category [354/360] Uploading sun_1721888319242.3pg OK
[355/368] Uploading sun_1721850319756.jpg OK
© Automatically split between training and testing @ [356/360] Uploading sun_1721880319493. jpg 0K

[357/368] Uploading sun_1721888319993.jpg OK

o [358/368] Uploading sun_1721880320242.3pg OK
Training [359/360] Uploading sun_1721880320502.jpg OK
[360/360] Uploading sun_1721880320745.jpg OK

Testing
Done. Files uploaded successful: 359. Files that failed to upload: 1.

B

Upload data

Label Job completed
Infer from filename @
Leave data unlabeled @

© enter label:

water —
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| Langkah 10 | Di bahagian kanan atas, Kiik pada 7arge7 seperti yang ditunjukkan. Kemudian tetapkan 7a7gef device kepada
Espressif ESP-EVE (ESP32 240/1Hz) dan tekan save.

¥ Configure your target device and application budget X

[I Target: Cortex-M4F 80MHz J

Target device

Define your target device requirements to inform model optimizations and performance calculations. No device
yet? Use the default settings which you can change at any time.

Target device ‘ Espressif ESP-EYE (ESP32 240MHz) v
Processor family ESP32 e
Clock rate ® 240
Max
Custom device name (optional) @ Cancel m

In
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M’KROBOTIR

| Langkah 11 | Pada menu di bahagian kiri. Klik pada creafe impulse di dalam inpulse design. Kemudian Kik pada Addf 2
processing plock. piih Image dan Kik Addl Seterusnya Klik pada Add a learning block pilin Transter
Learning (Images) dan Klik Add

BB Experiments

Image data Output
A Impulse design - features

- ® Createimpulse Input axes

image
GEEINENCEEE B 00—
Image wi... Image hei...

Daciza mnada

‘}
Upgrade Plan

% Add a processing block x 4 Add a learning block x
Did you know? You can bring your own DSP code. Did you know? You can bring your own model in PyTorch, Keras or scikit-learn.
DESCRIPTION AUTHOR RECOMMENDED
DESCRIPTION AUTHOR RECOMMENDED
Image  OFFICIALLY SUPPORTED
Transfer Learning (Images) OFFICIALLY SUPPORTED

Preprocess and normalize image data, and optionally reduce the color

depth.

Edge Impulse Add
Fine tune a pre-trained image classification model on your data. Good ~ Edge Impulse

performance even with relatively small image datasets.
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M’KROBOTIR

| Langkah 12 | Klik pada Save Zmpulse

Image data e Image o Transfer 6 Output °
Learning features
(Images)

Input axes Name 1 (sun)

image Image Name

Image wi... Image hei... Transfer learning
Input axes (1)
Input features

Image

Resize mode

282

image

Output features

1 (sun)
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M’KROBOTIR

| Langkah 13 | Tekan pada menu Zmage dan tukar color depih kepada grayscale. Ta bergantung kepada data imej yang
dikumpul. Kemudian Klik Save paramefers. Data imej akan dipaparkan pada 25P resul:

N Impulse design v

® Create impulse

- ® Image

@® Transfer learning

Raw features DSP result
@x91alal, 9x9@alal, ©x9%alal, ©@x92a3a3, 9x93ad4ad, 0x92ada4, 0Ox97ala.. lmage
Parameters

Image

Color depth @ RGB hd Processed features

Grayscale ©.5686, ©.6314, ©.6314, 0.5647, 0.6314, ©.6314, 0.5647, 0.6314, 0.6
Save parameters | -
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M’KROBOTIR

| Langkah 14 | Kemudian halaman 77zining setakan muncul. Tekan Gererate features dan Job completed (success) akan
muneul sefelah selesai seperti yang ditunjukkan di bawah.

\ |
Training set Feature explorer ®
Data in training set 1,040 items ® sun e
@® water
Classes 3 (sun, water, wind) ® wind @

Generate features ‘

Feature generation output R(0) - ®

Scheduling jcb in cluster...
Container imsge pulled!
Jcb started

Reducing dimensicns for visuslizaticns...

uwP( verbose=True)

Tue Sep 17 €9:10:34 2824 Construct fuzzy simplicial set
Tue Sep 17 €3:18:36 2824 Finding Nearest Neighbers

Tue Sep 17 €9:18:38 2824 Finished Nearest Neighber Search
Tue Sep 17 @9:10:39 2824 Censtruct enbedding

Epcchs conpleted: 12e% See/See [29:02<ee:28, 166.95it/s]
Tue Sep 17 €3:10:43 2824 Finished erbedding On_device performance ®
writing cutput files...

writing cutput files ck

Reducing dimensicns for visuslizaticns CK (tock 128gers.)

PROCESSING TIME PEAK RAM USAGE
-
15 ms. 4 KB

Jcb completed (succ
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M/KROBOTIX

| Langkah 15 | Pilih menu 7ranster learning kemudian Kiik Save & frain pada bahagian Nevral Nefwork seffings. Data
akan muncul seperti yang ditunjukkan.

-alh
Training output Metrics (vaiidation set) s
“V  Impulse design v
METRIC
® Createimpulse Area under ROC Curve ®

Calculating perfermance metrics. ..
Calculating inferencing tine...

® Image INFO: Created TenscrFlow Lite XWWPACK delegate for CRU.
Calculating inferencing tine CK

Calculating floatd2 accuracy. ..

Calculating inferencing tine CK

Calculating Floatd2 accuracy. ..

INFO: Created TenserFlow Lite XMWPACK delegate for CRU.

Calculating Int8 accuracy...

Weighted average Precision ®

Weighted average Recall ®

® Transfer learning Weighted average F1 score @

etrain model Data explorer (full training se) @

Model training corplete

Medel training carplete @ sun-correct
® water - correct

Job corpleted (success) @ wind - correct

Model Model version: @

Last training performance (valigation set)

ACCURACY LOSS
100.0% 0.00
Confusion matrix (valication set)

SUN WATER WIND o . o
On-device performance @ Engine:® | EON™ Compiler

INFERENCING TIME PEAK RAM USAGE FLASH USAGE
1690 ms. 334.6K 585.2K

F1 SCORE 1.00 1.00 100
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M/RROBOTIR

| Langkah 16 | Pillh menu Refrain modlel dan Kik pada 7rzin modlel Kemudian Build ouiputakan memaparkan Job
complefed (success) dan semua parameter akan bertanda V.

“»  Impulse design v

Retrain model with known parameters
@® Createimpulse
s Image
® Imaz=
s« Transfer learning

® Transferlearning

s Model testing

- Retrain model

Retrain model with known parameters Build output R0

{"precision”: 1.8, "recall”: 1.8, "fl-score": 1.9, "support”: 117}, "accuracy": 1.8, "ma
cro avg": {"precision”: 1.8, "recall”: 1.8, "fl-score": 1.8, "support”: 256}, "weighted a
vg": {"precision”: 1.8, "recall”: 1.8, "fl-score": 1.8, "support”: 256}}, "roc_auc": 1.8,
+ | Transfer Iearning "loss": 3.558249633181195e-86, "support”: 256, "weighted_average": {"precision": 1.8, "r
ecall": 1.9, "fl-score”: 1.0}, "class_names": ["sun”", "water”, "wind"]}

Classifying data for Transfer learning OK

v |image

v |Model testing

Generating model testing summary...
Finished generating model testing summary
Running model testing OK

Train model
Job completed (succe:

17

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 =00 M c
=00
0

MICRO CONCEPT TECH



M’KROBOTIR

| Langkah 17 | Klik pada menu /lode/ festing dan tekan Classify all pada bahagian 7est data Job completed (success)
akan dipaparkan pada //lodke/ festing oujput

Retrain mode

7% Live classification

Set the 'expected outcome’ for each sample to the desired outcome to automatically score the

=P 1 Modeltesting

impulse.

ACCURACY RESULT

SAMPLE NAME EXPECTED OUTCOME

-

wind_1723425..  wind 100% 1 wind

GETTING STARTED

wind 1723425..  wind

Model testing output

Classifying data for Transfer learning...

Classifying data for float32 model...

Scheduling job in cluster...

Container image pulled!

Job started

INFO: Created TensorFlow Lite XNNPACK delegate for CPU.
Classifying data for Transfer learning OK

Generating model testing summary...
Finished generating model testing summary

Job completed (success) 4—
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M’KROBOTIR

| Langkah 18 | Klik pada menu Deployment dan pastikan configure your deploymentadalah jenis Arduino library.
kemudian pastikan pilihan mode! seperti yang ditunjukkan di bawah dan tekan Auild

MODEL OPTIMIZATIONS

Model optimizations can increase on-device performance but may reduce accuracy.

EON™ Compiler
Same accuracy, 17% less RAM, 14% less ROM.

Quantized (int8) IMAGE TRANSFER LEARNING TOTAL
LATENCY 15 ms 1,705 ms.
RAM 40K 334.6K 334.6K

FLASH

Configure your deployment ACCURACY

You can deploy your impulse to any device. This makes the model run without an internet connection, minimizes

o ) Unoptimized (float32) IMAGE TRANSFER LEARNING TOTAL
latency, and runs with minimal power consumption. Read more.
LATENCY 15ms 4,107 ms 4122 ms.
RAM 4.0K 893.7K 893.7K

Search deployment options FLASH 1.6M

ACCURACY 100.00%

To compare model accuracy, run model testing for all available optimizations. Run model testing

Change target

C++ library
e A portable C++ library with no external dependencies, which can be compiled with any
modern C++ compiler.

Arduino library
An Arduino library with examples that runs on most Arm-based Arduino development
boards.

ARDUINO
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M/RROBOTIR

| Langkah19 | Paparan seperti di bawah akan muncul dan fail Model Kecerdasan Buatan (AT) akan disimpan dalam
Download

Built Arduino library

ei-project-esp32-
cam-arduino-1.0.
1

Add this library through the Arduino IDE via

Sketch > Include Library > Add .ZIP Library...

Examples can then be found under: Fa“ mode‘ Kecerdasan

File > Examples > Project_ESP32-CAM_inferencing BuaTal’\ (AI)
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M/RROBOTIR
Muat furun data ke dalam ESP32-CAM

| Langkah 1 | Klik pada laman: https://www.microconcept commy/download/. Cari dan Klik pada /likropotik ESPS2CAM
Arquino Edge Impulse v2 untuk muat turun femplaf pengaturcaraan. Kemudian, Exfract flles . Buka folder
dan Kik pada fail template pengaturcaraan /llikropotik ESP32CAN Edgelmpulse vZ2ino. Buka femplate
pengaturcaraan Arduino di dalamnya.

We offer a vibrant bilingual ) -
experience in English and Malay. - Open with WinRAR

Extract files...

« Two Languages, Your Choice! —a WUV
ia Extract to "Mikrobotik_ESP32CAM_Edgelmpulse_v2\"

NS

Extract Here

Mikrobotik ESP32CAM_
Edgelmpulse_v2.zip

« Dive deeper into learning with our bonus
content!

[ N

Jr— Torpl
_ % Pengaturcaraan

Mikrobotik_ESP32CAM Mikrobotik_ESP32CAM_
_Edgelmpulse_v2 Edgelmpulse_v2.ino

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6
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M/RROBOTIR

| Langkah 2 | Kiik pada menu Sketch. pilin include Library dan Add ZIP Library.. Tambahkan fail Model Kecerdasan
Buatan Alyang telah dimuat turun./ibrary installed akan dipaparkan pada bahagian Oujput

© ESP_32_CAM | Arduino IDE 2.3.2 e (e

File Edit Sketch Tools Help
Add ZIP Library...
Verify/Compile

Upload Arduino libraries
Arduino_Builtin
ArduinoOTA

Configure and

Upload Using Programmer Ct

ei-project-esp32-
cam-arduino-1.0.
1

BluetoothSerial
DNSServer
EEPROM

Export Compiled Binary
Optimize for Debugging

Show Sketch Folder

ESP Insights
ESP RainMaker Fail Model Kecerdasan
ESP32 Buatan (AI)

Include Library
Add File...

Output

Library installed
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M’'KROBOTIR
| Langkah 3 | Klik pada menu Skereh pilih Znclude Library dan pith Project ESPS2-CAN. inferencing

© ESP_32_CAM | Arduino IDE 2.3.2

File Edit Sketch Tools Help friansin
Verify/Compile
Upload
Configure and Upload

Upload Using Programmer Ct

Export Compiled Binary

Optimize for Debugging

Show Sketch Folder
Include Library
Add File...

Motive

PCF8574

Project_ESP32-CAM _inferencing
PS4Controller
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M/RROBOTIR

| Langkah 4 | Nama library akan muncul pada bahagian afas coding. Kemudian sambungkan ESP32-CAM dan Kiik pada
ikon anak panah. Pasfikan 4oard'yang dipilih adalah A7 7hinker ESP32-CAN dan port dipilih dengan betul.

oo]

File Edit Sketch Tools Help

Al Thinker ESP32-CAM v ‘

P ESP_32 CAMino

#include <Project_ESP32-CAM_inferencing.h>

#include <dummy.h>
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M/KROBOTIR

Langkah - langkah susunan blok

| Langkah1 | Seretkan blok (/Aen Mikrobotik starts dan blok Robot Prepare.

‘When Mikrobotik starts

Robot Prepare

| Langkah 2 | Seretkan blok Af7er /Nikrobotk starts dan blok i# hen else

After Mikrobotik starts

© 2025 Copyright Micro Concept Tech Versi 1.6 =09 M C
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M/KROBOTIX

| Langkah 3 | Kemudian seretkan blok A7 Camera Detect Opject Class dari menu camera ke dalam ruang heksagon.
Seretkan 2 blok 7urn On LED — Status ke dalam blok /# 7hen dan tetapkan On untuk L£D 1dann OFF untuk
LED 2

B Object class adalah nama kelas yang
.‘;\;J AI Camera Detects Object Class @ with Count o then dlgunakan dalam pemprosesan dafa
dalam Edge Impulse Nama yang
TunOnLED--Status On w LED #1 w digunakan mesfilah sama supaya data

dapat dikesan.

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

Count mewakili berapa kali pengesanan
yang petlu dilakukan untuk memastikan
data yang dikesan adalah benar.
Serakin finggi nilai courtt, semakin tepat
data yang dikesan.
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M/KROBOTIR

| Langkah 4 | Duplicate blok /# 71 e/se di atas dan masukkan ke dalam ruangan e/se Tukarkan Opject Class kepada warer:
Tetapkan sfafus OfFuntuk LED 1dan Onuntuk LED 2

2\
After Mikrobotik starts
AI Camera Detects Object Class @ with Count e then
Turn On LED -- Status One LED #1 w
Turn On LED -- Status Off # LED #2 w
AI Camera Detects Object Class m with Count o then
Turn On LED -- Status Off #w LED #1 w
Turn On LED -- Status Onw LED # w
187
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M'RROBOTIK
| Langkah 5 | Ulang Langkah 4 dan tukarkan Opject Class kepada wind Tetapkan siafus Onuntuk kedua-dua ££D

s\

After Mikrobotik starts

AI Camera Detects Object Class @ with Count ° then

Turn On LED -- Status Onw LED #1 w

Turn On LED -- Status Off # LED # w

AI Camera Detects Object Class with Count a then

Turn On LED -- Status Off # LED #1 w

Turn On LED -- Status Onw LED # w

Al Camera Detects Object Class m with Count ° then

Turn On LED -- Status On v LED #1 w

Turn On LED -- Status Onw LED # w
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M'RROBOTIR

| Langkah 6 | Kemudian seretkan 2 blok 7ur On LED — Status dan blok Py /llusic Tetapkan stafus OfF untuk kedua -
dua LED. Tefapkan Nofe kepada 25 dan Geat kepada Halt-

\

‘When Mikrobotik starts

Robot Prepare

After Mikrobotik starts

if - AI Camera Detects Object Class @ with Count ° then

Turn On LED -- Status Onw LED #1 w

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

AT Camera Detects Object Class m with Count o then

Turn On LED -- Status Off # LED #1 w

Turn On LED -- Status Onw LED # w

AI Camera Detects Object Class m with Count Q then

Turn On LED -- Status Onw LED # w

Turn On LED -- Status Onw LED # w

Turn On LED -- Status Off v LED #1 w

Turn On LED -- Status Off v LED # w

Play Music -- Note D5 v Beat Half w
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M/RROBOTIR

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 A 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
LED? D12 Lampu Indikator L2
ML - AINL D5 Motor Kiri — Bridge A Input 1 DRV8833 Dual H-Bridge Mator Driver
ML — AIN2 D6 Motor Kiri — Bridge A Input 2 DRV8833 Dual H-Bridge Mator Driver
M2 - BINL D3 Motor Kanan — Bridge B Input 1 DRV8833 Dual H-Bridge Mator Driver
M2 - BIN2 D9 Motor Kanan — Bridge B Input 2 DRV8833 Dual H-Bridge Mator Driver
P1 D7 Pot Terbuka P1
P2 D8 Pot Terbuka P2
BT - TX D10 Pot Bluefooth TX
BT - RX il Pot Bluefooth RX
190
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