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8-Micro bit utiliser le joystik
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Matériel a disposition : deux cartes micro:bit, cable USB, robot Maqueen 2.0, et une télécommande BitPlayer.
Durée : 1h00

Le robot Maqueen peut étre piloté a I'aide d'un joystick radio connecté a une seconde carte micro-bit :

2 boutons L et R 4 boutons A, B,C, D

v Ajoutez I'extension Bit Player pour Makecode afin de programmer le joystick :

Copier-coller cette adresse dans la barre de recherche :

https://github.com/TinkerGen/pxt-BitPlayer

= IR
aill Radio € Retour
C Boucles
24 Logique Recherchez ou entrez I'URL du projet == Microsoft | @ micro:bit
= Variables
Lights and Display Software Science Robotics e Boucles
B Maths | % Logique
P BitPlayer / = Variables
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¥ Choisir un n° de groupe radio ; pour ne pas interférer avec leurs robots n° différent des autres groupes :

au démarrage /

radio définir groupe o

Exercice 17 : marche-arrét du robot a distance

e impulsion sur A fait avancer le robot tout droit,
e une impulsion sur B le stoppe

Bloc a utiliser : OnKey (dans la bibliothéque BitPlayer) :

N\

on key A ¥ is click =
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Exercice 18 : Piloter le robot au joystick

Associer a chaque position du joystick un nombre envoyé par radio ;

UpLeft Up UpRight
= =1 =
Left Middle Right
= =0 =
LowerLeft Down LowerRight
=7 =2 =8

Notes :
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