Micro:bit — programovani v Pythonu

Luboslav Lacko

Python je interpretovany programovaci jazyk, ureny pro vseobecné programovani.
Hlavnou vyhodou je jeho srozumitelnost, takZe zdrojovému programu v jazyku Python
porozumi i zacdatecnik a velice brzy v ném dokdre realizovat své projekty. Pokud ovsem
zacdtecnikovi ukdZete kod v jazyku C, ktery se hemZi smérniky, nejspiS ho od
programovdni odradite.

Jazyk Python byl navrZzen jako vysoce modularni. K dispozici je nékolik stovek programovych
modulll, coZz z néj Cini jazyk pouzitelny pro jakykoli projekt. Cilem autord Pythonu je, aby
vytvareni aplikaci bylo zdbavné. To se odrdzi i v ndzvu jazyka, ktery se jmenuje podle britské
komedialni skupiny Monty Python.

Pokud chcete tento programovaci jazyk pouZivat na pocitaci, musite si nainstalovat Python
verze 3.x [2]. Jako vyvojové prostiedi doporucujeme PyCharm [3].

Webova aplikace
K programovani aplikaci pro desku Micro:bit mizete pouzit webovy nastroj [4], pak uz

nebudete muset nic instalovat do mistniho pocitace.

Po vytvoreni programu v prostfedi stdhnete binarni kdd z webu v souboru s pfiponou hex.
Micro:bit pfipojeny k pocitaci kabelem USB se zobrazi jako klasické pamétové zafizeni USB,
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do kterého staci pretazenim nebo jinym obvyklym zplUsobem zkopirovat stazeny soubor
programu. Program se pak v zafizeni automaticky spusti. V pripadé aplikace Python obsahuje
tento hexadecimalni soubor nejen kdd aplikace, ale také engine interpretu MicroPython.

Off-line editor

To neni pfriliS praktické, takZze kédd mulzete psat, kompilovat a nahrat do desky Micro:bit
pfimo na vyvojarském pocitaci. K tomu potfebujete pouze editor mu [5].

Pomoci tlacitka Flash nahrajete program Python pfimo do desky Micro:bit pfipojené pres
USB. Stejné jako u nastroji pro vyvoj webovych stranek se nemusite zabyvat stahovanim
souboru s priponou hex a jeho kopirovanim do micro:bitu.

@ select Mode A=)

Please select the desired mode then dick "0K", Otherwise, dick "Cancel”,

Adafruit CircuitPython
Use CircuitPython on Adafruit's line of boards.

aD BBC micro:bit
< :Wrte MicroPython for the BEC micro:bit.

@  Pygame Zero
@—@ Make games with Pygame Zero,

P Python 3
Create code using standard Python 3.

Change mode at any time by dicking the "Mode™ button containing Mu's loga.

oK Cancel

Podporované reZimy ndstroje Mu

Zaciname

Nebudeme se primarné zabyvat syntaxi jazyka Python, ale jen specifiky implementace jazyka
Micro Python na mikropocitacové desce BBC micro:bit, tj. fungovanim jejich hardwarovych
komponent; displejem, tlaCitky, vestavénymi senzory a samoziejmé moznosti prace se
sbérnici, ke které Ize pfipojit rizna zatizeni a externi moduly. BBC micro:bit ma jednoduchy
maticovy displej s 25 LED, tlacitka, senzory pohybu, naklonu, teploty a intenzity okolniho
svétla. Podporuje dva typy bezdratové komunikace - Bluetooth Low Energy (BLE) pro
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komunikaci s mobilnimi zafizenimi a radiovy prenos pro komunikaci s jinymi zatizenimi BBC
micro:bit. Sériova komunikace s pocitatem prostrednictvim kabelu USB je také mozna.

V jazyku Python neni bohuZel komunikace pres BLE podporovana, takie ndam zbyva jen
radiovy prenost. Ale o tom pozdéji.

P+ &) (s B@EMW ))& )20

Mode New Load Save Flash Files REPL Plotter Zoom-in Zoom-out Theme Check Help Quit
Nazdar.py ¥
M from microbit import x

Flldisplay.scroll("Nazdar svete")

Pfikaz ‘from microbit import % importuje knihovny obsahujici funkce specifické pro micro:bit.

Hvézdicka oznacuje, Ze jsou importovany vsechny knihovny.

Zobrazovani

Zobrazovaci schopnosti desky Micro:bit jsou pomérné skromné, k dispozici je maticovy
displej s LED, rozloZznymi v rastru 5 x 5. Jednotlivé LED jsou adresovany individualné od (0,0)
v levém hornim rohu az po (4,4). Tretim parametrem funkce je jas pfislusné LED
(0 nesviti, 9 nejvyssi jas).

from microbit import *
display.set_pixel(0, 4, 9)

Dalsi priklad ukazuje cyklické rozsviceni LED maticového displeje:

from microbit import *
display.clear()
for x in range(0, 5):
for y in range(0, 5):
display.set_pixel(x, y, 9)

Na displeji Ize staticky zobrazit jeden znak nebo jiny graficky symbol. Vic se jich tam nevejde.
| na takovém displeji je vSak mozné zobrazovat textovy retézec o nékolika znacich. Trik
spociva v tom, Ze se text vodorovné roluje.

from microbit import *
display.scroll("Nazdar svete!")

Chcete-li zobrazit statickou ikonu preddefinovaného obrdazku, pouzijte ptikaz ve tvaru:

from microbit import *
display.show(Image.HAPPY)
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K dispozici je velké mnoZstvi obrazku:

HEART, HEART_SMALL, HAPPY, SMILE, SAD, CONFUSED, ANGRY, ASLEEP, SMILE, SURPRISED,
SILLY, FABULOUS, MEH, YES, NO, TRIANGLE, TRIANGLE_ LEFT, CHESSBOARD, DIAMOND,
DIAMOND_SMALL, SQUARE, SQUARE_SMALL, RABBIT, COW, MUSIC CROTCHET,
MUSIC_QUAVER, PITCHFORK, XMAS, PACMAN, TARGET, TSHIRT, ROLLERSKATE, DUCK,
HOUSE, TORTOISE, BUTTERFLY, STICKFIGURE, GHOST, SWORD, GIRAFFE, SKULL, UMBRELLA,
SNAKE

Lze zobrazit ikony Sipek: ARROW_N, ARROW_NE, ARROW_E, ARROW_SE, ARROW._S,
ARROW_SW, ARROW_W, ARROW_NW, kde je smér urCen zkratkami svétovych stran na
podtrzitku a dokonce i v analogové podobé pro vyjadreni ¢asu s presnosti na hodiny: CLOCK1
- CLOCK12.

Hodiny a Sipky lze také zobrazit jako animovanou sekvenci pomoci definovanych objektt poli
ALL_ARROWS a ALL _CLOCKS. Timto zplsobem muzZete vytvofit napriklad animovany
ukazatel hodin, ktery uzivateli naznacuje, Ze se na néco ¢eka:

from microbit import *
display.show(Image.ALL_CLOCKS, loop=True, delay=200)

Pokud vdm nevyhovuje zddna ikona z uvedené pomérné bohaté nabidky, mulzete si
definovat vlastni obrazek v matici 5 x 5 LED, které tvoti pixely. V pétimistnych textovych
retézcich oznacuje Cislice 0 vypnutou LED a Cisla 1 az 9 urcuiji jas rozsvicenych LED.

Napriklad:
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from microbit import *
lodka = Image("05050:05050:05050:99999:09990")
display.show(lodka)

Ne kazdy mad takovou predstavivost, aby dokazal navrhnout obrazek timto zpisobem, nebo
aby si dokazal pfedstavit, co se z takového zaznamu zobrazi. Mnohem prehlednéjsi je takovy
zapis, kde Cislice v fetézcich tvofi matici 5 x 5 bod(.

from microbit import *

obr = Image("33333:"
"39093:"
"30903:"
"39093:"
"33333")

display.show(obr)

Hadate sprdvné, je to hraci kostka s Cislem 5, a vidét je i obrys kostky. Animaci je mozno
vytvoritt i z vlastnich obrazka, staci je usporadat do pole.
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Napfriklad byste mohli zobrazit hod kostkou (pro zjednodusSeni v jednoduché sekvenci)
pomoci animace.

from microbit import *
dice1l = Image("33333:"
"30003:"
"30903:"
"30003:"
"33333")

dice2 = Image("33333:"
"30093:"
"30003: "
"39003: "
"33333")

Image("33333:"
"39003:"
"30903:"
"30093:"
"33333")

dice3

Image("33333:"
"39093:"

dice4
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"30003:"
"39093:"
"33333")

dice5 = Image("33333:"
"39093:"
"30903:"
"39093:"
"33333")

dice6

Image("33333:"
"39093:"
"39093:"
"39093:"
"33333")

all_obr = [dicel, dice2, dice3, dice4, dice5, dice6]
display.show(all_obr, delay=500)

Tlacitka

Budeme rozliSovat mezi prvky pro interakci desky s uZivatelem a piny na sbérnici, urcenymi
pro interakci s pfipojenymi zafizenimi. Primarni tlac¢itka A a B jsou k dispozici pro interakci
uzivatele. V kddu jsou reprezentovany objekty button_a a button_a. Migranty z jinych jazyk
upozornujeme, Ze télo cyklu v jazyce Python se sklada ze vsech prikazd pod
pfikazem definujicim cyklus, které jsou odsazeny od levého okraje zacatku prikazu o jeden
tabulator, nebo jak ¢asto pouzivaji vyvojafi, odsazeny o 4 mezery. V jednom souboru kédu
vSak mlzete pouZit pouze jeden druh odsazeni, a to bud' tabuldtory, nebo mezery.

Pfikazy v podmince typu jsou odsazeny stejnym zplisobem.

from microbit import *
while True:
if button_a.is_pressed() and button_b.is_pressed():
display.scroll("AB")
break
elif button_a.is_pressed():
display.scroll("A")
elif button_b.is_pressed():
display.scroll("B")
sleep(100)

Funkce zjistuje, zda bylo tlac¢itko v daném okamziku stisknuto. V mnoha

pfipadech je uZite¢na funkce was_pressed()| ktera vam Fekne, zda bylo tlatitko stisknuto v

dobé, kdy kod délal néco jiného.

from microbit import *
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while True:
if button_a.was_pressed():
display.scroll("A")
else:
display.scroll(Image.ASLEEP)
sleep(1000)

Pokud pottebujete zjistit, kolikrat bylo tlacitko stisknuto béhem urcité doby, kdy byla deska

uspana, ale presto zaznamenala udalosti stisknuti tlacitka, pouzijete funkci|get_presses()|.

Tento priklad uvadi pocet stisknuti tlacitka A béhem trojsekundového intervalu.

from microbit import *
while True:

sleep(3000)

count = button_a.get_presses()
display.scroll(str(count))

Obsluha hardware a soubory
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Piny sbérnice a PWM

Vstupni/vystupni piny sbérnice, z nichz mnohé maji alternativni funkce, jsou adresovany jako
|microbit.pin0 - microbit.pin20

GND'

h

P20
P19

P2

Reserved: accessibility pl2

BUTTON B ___'.E11 3
LED Col 3 P10

LED Col 7 P9
P8

Pl

LED Col 8 [T
LED Col 2 e P4

5 &
Lol 2 e L

PO
LED Col 1 H anatocm }-m

&

Piny 0,1 a 2 maji 10 megaohmové rezistory pfipojené na +3,3 V, které slouzi jako dotykovy
senzor. Funguje to tak, Ze jednou rukou uchopite pin GND a prstem druhé ruky se dotknete
pinG 0, 1 nebo 2. Rezistory 10 k jsou pripojeny na piny 5 a 11, aby byla umoznéna funkce
tlacitek A a B. Pro zobrazeni se pouzivaji také sbérnicové piny 3, 4, 6, 7, 9 a 10. Pokud je
chcete pouzit k jinému ucelu, musite displej vypnout prikazem ‘microbit.display.off()‘.

V tomto prikladu vyuZijeme kontaktni policka pro dotyk prstu. Zda se osoba dotyka pinu, Ize

zjistit pomoci prikazu , ktery vraci hodnoty True nebo False.

from microbit import *
while True:
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if pin@.is_touched():
display.show(Image.HAPPY)
else:
display.show(Image.SAD)

Pokud je pin nastaven jako digitalni vstup, Uroven napéti, a tedy logicka hodnota, se nacte

pomoci pfikazu . Pfikaz vraci hodnoty 0 nebo 1.

from microbit import *
while True:
if pin@.read_digital():
display.show(Image.HAPPY)
else:
display.show(Image.SAD)

Hodnota na pfislusném pinu se nastavuje prikazem write_digital(parametr), pri¢emz

parametr miZe nabyvat hodnot 0 nebo 1.

from microbit import *

while True:
pin@.write_digital(1)
sleep(500)
pind.write_digital(0)
sleep(500)

Pokud pouzivate piny v analogovém rezimu, pouzije se k jejich ¢teni prikaz |read_analog()| a

rozsah napéti na vstupu 0 az 3,3 V bude odpovidat hodnotam od 0 do 1023.
Na pinu sice mlZete nastavit i analogovou hodnotu ‘write_analog(parametr)
jako PWM signal, tj. Sitkové pulsné modulovany prabéh. Hodnoty parametrt se pohybuji od
0, coZ je 0 % signalu v logické urovni 1, do 1023, cozZ je 100 % signalu v logické Urovni 1.

, ale ta se projevi

from microbit import *

while True:
pin0@.write_analog(1023)
sleep(2000)
pin@.write_analog(767)
sleep(2000)
pin@.write_analog(511)
sleep(2000)
pin@.write_analog(255)
sleep(2000)

Obrazek ukazuje tfi pribéhy s sitkovou modulaci:
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e Prvni by byl generovan pomoci write_analog (511), protoze ma presné 50% periodu -
polovinu ¢asu kazdé periody je napéti na pinu 3,3 a polovinu ¢asu je na uUrovni GND.
Vysledkem je, Ze celkovd energie tohoto signalu je stejna, jako kdyby bylo nastaveno 1,65
V misto 3,3 V.

e Druhy signal ma 25% pracovni cyklus a Ize jej generovat pomoci write_analog(255). Ma to
podobny ucinek, jako kdyby na tomto pinu bylo trvalé napéti 0,825 V.

e Treti signal ma pracovni cyklus 75 % a je generovan pomoci write_analog (767). Ma
trikrat vétsi energii nez druhy signal a odpovida napéti 2,475 V.

e  PWM dobre funguje se zafizenimi, jako jsou Zarovky nebo motory, které maji setrvacnost,
pripadné vyuzivaji setrvacnost lidského oka, typickym prikladem jsou LED.
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PWM s presnou Sifrkou impulsu se ¢asto pouZziva k fizeni Uhlu natoceni servomotor( nebo k
fizeni vykonu stejnosmérnych motord, napriklad u dron(l. Proto je nutné, aby bylo mozné
presné nastavit periodu impulzu.

K nastaveni se pouzivaji prikazy ‘set_analog_period(count_milliseconds)‘ nebo

‘set_analog_period_microseconds(count_microseconds)‘. Pro mikrosekundy je minimalni

hodnota parametru 256 ps.
Pro servomotory se pouziva frekvence signalu PWM 50 Hz, coz je 20 milisekund.

3V

J1

microbit P1 v

Zapojeni serva

Servomotory a stejnosmérné motory lze pripojit také pomoci pridavné desky.
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Program, ktery pootoci servem z 0 na 180° a zpét:

from microbit import *

pin0.set_analog_period(20)

while True:
pind.write_analog(180)
sleep(1000)
pin@.write_analog(1)
sleep(1000)

Zvuk

Pokud mezi piny 0 a GND pfipojite maly reproduktor, mliZete micro:bitem generovat tény.
Zduaraznuji reproduktor, nikoli bzucak, protoze bzucadk po pfivedeni napéti generuje pouze
jeden ton. Pripadné muzete frekvenci todnu plynule ménit. Na obrdzku je reproduktor ze sady
Grove.
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Grove Inventor Kit for
micro:bit

from microbit import *
import music
while True:
for freq in range(880, 1760, 16):
music.pitch(freq, 6)
for freq in range(1760, 880, -16):
music.pitch(freq, 6)

MuzZete napfiklad nechat prehrat jednu z preddefinovanych melodii:

from microbit import *
import music
music.play(music.BIRTHDAY)

Existuji melodie:

DADADUM, ENTERTAINER, PRELUDE, ODE, NYAN, RINGTONE, FUNK, BLUES, BIRTHDAY,
WEDDING, WEDDING, FUNERAL, PUNCHLINE, PYTHON, PYTHON, BADDY, CHASE, BA_DING,
WAWAWAWAWAA, JUMP_UP, JUMP_DOWN, POWER_UP a POWER_DOWN.

Nebo mlzZete pomoci tonl definovat vlastni melodii. Kazda nota je definovana textovym
retézcem ve tvaru NOTA[oktava]:[trvani].

from microbit import *

import music

tune = ["C4:4", "D4:4", "E4:4", "C4:4", "C4:4", "D4:4", "E4:4", "C4:4",
"E4:4", "F4:4", "G4:8", "E4:4", "F4:4", "G4:8"]

music.play(tune)
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nebo jednoduseji:

from microbit import *

import music

tune = ["C4:4", "D", "E", "C", "C", "D", "E", "C", "E", "F", "G:8",
"E:4", "F", "G:8"]

music.play(tune)

Méreni teploty

Deska micro:bit ma integrovany teplotni senzor, takze vytvofit z micro:bitu teplomér, ktery
bude zobrazovat teplotu na displeji jako rolujici udaj, je hracka.

from microbit import *
while True:
teplota = temperature()
display.scroll(str(teplota) + 'C')
sleep(500)

Akcelerometr

Akcelerometr na desce BBC micro:bit snima pohyb ve tfech osach:

e X -naklapéni doleva a doprava,
e Y- naklapéni dopfedu a dozadu,

e Z-pohyb nahoru a dol(.

Funkce ‘accelerometer.get_x()| vraci kladnou nebo zdpornou hodnotu zrychleni v daném
sméru v jednotkach, které Ize oznacit jako milig. Pfedpona mili vtomto pfipadé pro snadnéjsi
implementaci neznamena 1/1000, ale 1/1024. Gravitacni zrychleni v ose Z ma tedy hodnotu
1024 milig.

Pomoci kédu muizZete zobrazit zrychleni v kazdé ose:

from microbit import *
while True:
x = accelerometer.get_x()
y = accelerometer.get_y()
z = accelerometer.get_z()
print("x, y, z:", x, y, z)
sleep(500)

Pokud drzite desku micro:bit v klidu, displejem smérem nahoru, hodnoty zrychleni X a Y se
pohybuji kolem nuly a zrychleni Z je pfiblizné -1024. To vam Fika, Ze gravitace plsobi smérem
dold k desce. Pokud desku otocite displejem dold, méla by se hodnota zménit na +1024

www.edurobot.cz/ 1 5
www.facebook.com/edurobot.cz



milig. Pokud deskou zatfesete dostatecné silné, uvidite, Ze zrychleni dosahuje hodnot az
+2048 mili-G. To proto, Ze tento akcelerometr je nastaven na méreni maximalné +2048 milig.
Skutecéné zrychleni ovsem muze byt vétsi nez to namérené.

Priklad pro uréeni sméru naklonu:

from microbit import *
while True:
reading = accelerometer.get_x()
if reading > 20:
display.show("R")
elif reading < -20:
display.show("L")
else:
display.show("-")

ProtoZe je akcelerometr pomérné citlivy, je v pfikladu uvedena podminka tolerance. Pokud
se hodnota zrychleni pohybuje mezi -20 a 20 milig, nepovazZuje se jesté za pohyb, ale za
toleranci méreni.

Gesta

Deska BBC micro:bit dokaze pomoci akcelerometru zachytit a analyzovat i slozitéjsi gesta. V
kddu se jejich nazvy zadavaji jako textové retézce. Jejich seznam je nasleduijici:

o up
e down

o left

* right

e faceup

e face down

o freefall
. 3g

. 6g

. 8g

* shake

Gesta 3g, 6g a 8g jsou indikovana, kdyZz zrychleni desky v jakémkoli sméru prekroci
odpovidajici hodnotu nasobku gravitacniho zrychleni. Nasledujici priklad zobrazi ikonu
veselého smajlika pouze v pfipadé, Ze je zafizeni v poloze displejem nahoru.

from microbit import *
while True:
gesture = accelerometer.current_gesture()
if gesture == "face up":
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display.show(Image.HAPPY)
else:
display.show(Image.ANGRY)

Kompas

Snimac¢ magnetického pole umoziuje zjistit polohu micro:bitu vici svétovym stranam. Pred
mérenim je nutné elektronicky kompas zkalibrovat, jinak nebudou naslednd méreni presna.
Metoda |compass.calibrate()‘ spusti minihru, ve které mate za ukol naklanét desku micro:bit,

dokud se cely displej nezaplni sviticimi pixely. Metoda [compass.heading()| zaddvé Uhel v
rozsahu 0 aZz 360 stupnd ve sméru hodinovych rucicek, pricemzZ O je sever. Pro grafické
zobrazeni sméru se vypoctem v nasledujicim pfikladu urci index hodin tak, aby mala rucicka
zobrazenych hodin na maticovém displeji ukazovala sever.

from microbit import *

compass.calibrate()

while True:
smer = ((15 - compass.heading()) 7/ 30) % 12
display.show(Image.ALL_CLOCKSLsmer])

Udaje v souborech

| u malého mikroprocesorového systému je uzitecné mit moznost ukladat data do trvalého
ulozisté, tj. do paméti takového typu, kde zlstanou i po vypnuti napajeni. MicroPython na
platformé micro:bit podporuje jednoduchy souborovy systém uloZzeny v paméti flash, kde se
nachazi programovy kod. Pro ukladani dat je k dispozici priblizné 30 kilobajtl. Pfipominame,
Ze Microbit ma 256 kB paméti flash a 16 kB paméti RAM. Pfi nahrdvani kdédu v souboru HEX
jste si jisté vSimli, Ze micro:bit pfipojeny pfes USB se tvari jako USB kli¢ k pocitaci. Soubory,
které vytvarite a do kterych zapisujete data, vSak na této pfipojitelné jednotce nebudou.
Souborovy systém na desce micro:bit je jednoduchy, takZe neni mozné usporadat soubory
do slozek.

V prvnim pfikladu uloZime do souboru néjaka data, pro zjednoduseni kratky text. Prikaz
otevie, nebo pokud jeSté nebyl vytvofen, vytvofi soubor a pfifadi jej k objektu.
Vsimnéte si, Ze parametr 'w' slouzi k nastaveni objektu soubor do rezimu zapisu. Parametr 'r'
slouzi k nastaveni objektu do reZimu Cteni, coz je také vychozi nastaveni.

V prikladu funkce otevre (vytvofi) soubor s ndzvem udaje.txt a pfiradi jej objektu soubor. V
bloku kédu odsazeném pod prikazem with se pak pro zapis pouZije objekt soubor.

from microbit import *
with open('udaje.txt', 'w') as soubor:
soubor.write("Lorem ipsum")

V dalsim prikladu tato data nacteme a zobrazime. Obsah nacteny ze souboru se pfiradi k

textovému objektu. VSimnéte si, Ze radek obsahujici prikaz neni odsazen. Blok kodu
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spojeny s prikazem with je pouze jeden radek, ktery nacte soubor. Jakmile je blok kédu
uzavien, Python soubor automaticky uzavre.

from microbit import *
with open('udaje.txt') as soubor:
text = soubor.read()
display.scroll(text)

Podobné jako v klasickych operacnich systémech muZe Python na desce micro:bit také
manipulovat se soubory nebo je vypisovat. K tomu slouzi modul os. Funkce [listdir()|slouzi
k zobrazeni seznamu soubord.

from microbit import *

import os

with open('udaje.txt', 'w') as soubor:
soubor .write("Lorem ipsum")

with open('pokus.bin', 'w') as soubor:
soubor.write("Lorem ipsum")

soubory = os.listdir()

display.scroll(str(soubory))

print()| vypiSe seznam souborl do konzoly vyvojového prostredi.

L] Mu 1.0.2 - untiled *

000000

Toom-in  Toom-out  Theme Check Help Cule

Files on your computer:

main. p
udoje, txt
pokus.bin

Micnabit

from microbit import *

import os

with open('udaje.txt', 'w') as soubor:
soubor.write("Lorem ipsum")

with open('pokus.bin', 'w') as soubor:
soubor .write("Lorem ipsum")
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soubory = os.listdir()
print(str(soubory))

metoda slouzi k odstranéni souboru:

from microbit import *
import os
os.remove( 'pokus.bin')

muZete zjistit velikost souboru pomoci této metody:

from microbit import *

import os

with open('udaje.txt', 'w') as soubor:
soubor.write("Lorem ipsum")

velikost = os.size('udaje.txt')

print(str(velikost))

Bezdratova komunikace

Micro:bit podporuje dva typy bezdriatové komunikace - Bluetooth Low Energy (BLE) pro
komunikaci s mobilnimi zafizenimi a radiovy prenos pro komunikaci s jinymi zafizenimi BBC
micro:bit. Radiovou komunikaci lze naladit na rGzné kandly (Cislované 0-83). Vsichni
zucastnéni se naladi na stejny kanal a vsichni slySi, co na tomto kanalu vysilaji ostatni.
MUzZete také nastavit vysilaci vykon. Cim vy3si je vykon, tim vétsi je komunikaéni dosah.
Vzhledem k tomu, Ze se pouZiva stejny Cip a stejny vykon jako pro komunikaci Bluetooth,
bude maximalni dosah v otevieném prostoru pfiblizné 50 az 70 m. Pfi konfiguraci radiové
komunikace mUZete nastavit délku zpravy, vychozi délka je nastavena na 32 bajtd, maximalni
délka muzZe byt 251 bajt0.
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MuzZete posilat binarni zpravy s libovolnym obsahem, pti uceni programovani bude
nejjednodussi posilat textové retézce. Prijaté zpravy jsou fazeny do fronty s nastavitelnou
velikosti, odkud jsou c¢teny. Vychozi velikost fronty jsou tfi zpravy. Precteni zpravy ji odstrani
z fronty. Pokud se fronta zaplni, tj. zpravy jsou pfijimany rychleji, nez je vas kéd dokaze
preCist, nové zpravy jsou ignorovany. ProtoZe prikazy radio.RATE_250KBIT,
radio.RATE_1MBIT nebo radio.RATE_2MBIT Ize pouzit k nastaveni pomeérné vysoké rychlosti
komunikace, od 250 kBitli za sekundu az po dva megabity za sekundu, muize se fronta
pfijatych zprav pfi Spatné napsaném kddu pomérné rychle zaplnit. Ve vychozim nastaveni je
prenosova rychlost nastavena na 1 Mbit/s.

Radiovy modul umozZnuje zadat nékolik parametr( a také adresu a skupinu. Skupina muze
mit hodnotu 0 az 255, ve vychozim nastaveni je nastavena hodnota 0. Ddulezité je, Ze
radiomodem odfiltruje prijaté zpravy, které neodpovidaji vasi adrese a skupiné. Proto je
dilezité predem nastavit adresu a skupinu, kterou bude vase aplikace pouZivat. Micro:bit
samoziejmé stale prijima zpravy broadcast pro jiné kombinace adres a skupin.

Pomoci kédu muZete odesilat a pfijimat zpravy na vybraném kanalu:

from microbit import *
import radio

radio.on()
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radio.config(channel=19)
radio.config(power=7)

my_message = "Voz ker minie ker voz nie krava o ker nos trie

while True:
radio.send(my_message)
incoming = radio.receive()
if incoming is not None:
display.show(incoming)
print(incoming)
sleep(500)

Pokud kandl nenastavite, miZete pouZit hromadnou komunikaci na vychozim kanalu 7.
Nasledujici kod odesle zpravu. Na vSech deskach, které ji obdrzi, se zobrazi srdicko. Kazda
deska vsak navic s pravdépodobnosti 1:3 odesle stejnou zpravu, jejiz pfijeti ostatni desky
potvrdi, a nékteré z nich, teoreticky kazda treti, odeslou zpravu znovu.

from microbit import *
import radio
import random

radio.on()

while True:
if button_a.was_pressed():
# vysielanie.
radio.send('x"')
# prijem.
incoming = radio.receive()
if incoming == 'x':
display.show(Image.HEART)
sleep(500)
display.clear()
# obcas odpovedz
if random.randint(0, 3) == 0:
sleep(500)
radio.send('x"')

Abychom to shrnuli trochu technicky, na pocitaci vyvojare nebo na webu, kde programujete
online v MicroPythonu, se vytvofi soubor s pfiponou HEX, ktery obsahuje engine
MicroPythonu a vas kdd, ktery je k nému pfibalen. Motor kéd predem zkompiluje a spusti.
Jesté hloubéji do hardwarové architektury se nad hardwarem nachazi vrstva mini operacniho
systému mbed OS, ktery je urcen (také) pro systémy s mikrokontroléry Cortex MO. Na vyssi
vrstvé jsou ovladace hardwarovych komponent a na horni vrstvé béhové prostredi
TypeScript nebo Micro Python.
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A nakonec jesté nékolik trikd. Programovaci jazyk Python je modularni a objektové
orientovany. lJisté jste si vSimli, Ze vSechny pfiklady zacinaji importem modull pro
hardwarovou implementaci MicroPythonu na desce BBC:micro:bit.

from microbit import *

Otevrete konzolu REPL v editoru Mu a zadejte ptikaz

>>> import microbit
>>> dir (microbit)

Zobrazi se seznam importovanych modulu:

['__name__', 'Image', 'display', 'button_a', 'button_b', 'accelerometer', 'compass’,
'i2c', 'uart', 'spi', 'reset', 'sleep', 'running_time', 'panic', 'temperature’,
'pin0@', 'pin1', 'pin2', 'pin3', 'pin4', 'pin5', 'pin6', 'pin7', 'pin8', 'pin9’,
'pini@', 'pin11', 'pini12', 'pin13', 'pini14', 'pin15', 'pini6', 'pin19', 'pin20']

MuZete také napfiklad snadno zjistit, do jaké tfidy funkce patfi:

>>> type(display)
>>> type(pino)
>>> type(pin9)
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Odkazy

[1] — doprovodné video https://youtu.be/7Sdaop4Vh5Y

[2] - https://www.python.org

[3] - https://www.jetbrains.com/pycharm/
[4] - https://python.microbit.org/v/1.1

[5] - https://codewith.mu
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