M4.R1

Hi ha alga?
Detector de
preséncia

Categories

® Entrada ‘ Neopixel |

= Variables ‘

Continguts
Blocs recomanats

Latirade LEDs o la
placa d'expansio
Micro:shield

Detector de preséncia

al presionarse pin PO w

verdadero ¥ entonces

Millores i ampliacions

Proposta 1: Si teniu l'opcid
d'utilitzar un  sensor de
presencia PIR, podeu
programar el repte inicial sense
el sensor de la catifa.

establecer x + para o

establecer tira LED's ¥ para = NeoPixel at pin
P1 v with @ leds as RGB (RGB format) v

tira LED's v | show color black v

Proposta 2: Enllaceu dues
plagues de forma que quan
una detecti que hi ha
presencia ho notifiqui a I'altra.

Estructura del programa
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En prémer pir?
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No Mostrar LEDs
llum apagada

( encés=0? )—>
/

—{Establir ences = OJ
/“"‘*\\
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si l

Mostrar LEDs
llum encesa

—
\\____,,»f

Establir encés = 1




M4.R2 Categories
Enllumenat
Intel-ligent

Estructura del programa

£52 Basico | ® Entrada || ©7* Neopixel

|G Légica = Variables

Continguts — —
Blocs recomanats /SSD >

e Elsensorde llum \\‘ -
e lLatiradeLEDs neopixel al presionarse pin PO w

_——
\ ’—\l—\
Llegir nivell_llum ir strif

i strip
NO . \ NO ) NO
nivell_llum \ nivell_llum
—> > — > )
Bl

SI l l Ell

verdadero ¥ entonces {Eﬂabﬁr color blanc} ‘ Establir color groc | [Esmblir color (srun]a‘ [ Estabiir color verd } Establir color blau J

Establi
nivel de luz NO
nivell_llum nivell_llum
[ > —> >
nivell_max nivell_2
= v
. |

Millores i ampliacions

per la tira per la tira per la tira per la tira per la tira

Proposta 1. Automatitza el

[lum d'una habitacié o

passadis de manera que

s'encengui quan esta fosc i @®

algu hi entra. B
200
establecer x v para o (inm/r'—mJ
L
establecer tira LED's ¥ para = NeoPixel at pin

P1 v with @ leds as RGB (RGB format) v

strip »

strip v show color red




M4.R3 Categories Estructura del programa
Persiana

e "
automatica £8 Basico | © Entrada | {f Microshield

G Légica | = Variables
g

= N
. Inici
Continguts Blocs recomanats / //

—>
e Els motors

—— /\
Inici <

A

A
e Latira LEDs neopixel ¢ s ;
P Establir Jlindar_dia=200 —
e Elsensordellum
0O--0

Establiz Jlindar_nit =100 v

i verdadero ¥ entonces
nivell_llum N
. . o e =
Millores i ampliacions mm_>

Establir estat_persiana=0 %
l i

Proposta 1.

Pot ser de dia, perd es vol que
hi hagi menys nivell de llum a Ne Estat de Estat de

Iinterior i, per tant, es vol lapersiana =0 lapersiana=1
abaixar la persiana. També

podria ser l'opcié inversa. NS
Afegeix aquesta funcionalitat l l

de manera que amb el boté A Motor M1 w spud°| s : : :
es pugui abaixar la persiana - i,‘gf;r‘:f:ﬁ ilmo,':::ff

durant 3 segons i amb el boté

B pujar-la durant 2 segons. :




M4.R4
Armari
intel-ligent

Continguts

e Elsensord'ultraso
e Els servomotors
e Latira LEDs neopixel

Millores i ampliacions

Proposta 1. Implementa un
programa de manera que la
porta no es tanqui fins que han
passat 15s. Si es torna a trepitjar
la catifa abans que aquest
temps passi el compte enrere
ha de quedar anul-lat.
Proposta 2

Quins altres  sensors et
semblen Utils per automatitzar
la porta? Prova-ho.

Proposta 3

Tens una mascota? Pots fer un
dosificador d'aliments per ella.
Utilitzant un servo es pot obrir
o tancar la trapa en
I'alimentador del pinso.

Categories

%

Basico | © Entrada * Neopixel

3 Logica || = Variables | {f |icros

A Sonar

Blocs recomanats

set servo P@ v angle to @ -

verdadero ¥ entonces

®

establecer tira LED's ¥ para NeoPixel at pin

P1 v with 6 leds as RGB (RGB format) w

ping trig P8 v

echo PO *

unit ps «

strip v show color red

Estructura del programa

armari

Liniciali'zar variable
— J

Establir tira leds al PIN 16 amb 4
LEDs amb RGB format

[Assignar distancia= valor ultrasb]

l

) ——

distancia<3 @

!

Encendre tira leds J Tancar porta

v v

[ Obrir porta Apagar tira leds

!

T §

Assignar armari= 1 Assignar armari= 0

1




M4.R5
Sistema de reg

Continguts

La placa d'expansio
Power:bit

El sensor d'humitat
ElsServomotors

Millores i ampliacions

Proposta 1

Millora el reg fent que el got
aboqui l'aigua poc a poc i no
de cop. Per fer-ho pots anar
fent petites rotacions del servo
cada cert temps, per exemple
10 graus cada 200 ms.

Categories | Estructura del programa

= Basico H@ Entrada ‘ Z Servos

Légica HE Variables |

Blocs recomanats

set servo PO v angle to @ =

No
Terra sec? 4>! Esperar 30 min

e )
| S

Si

verdadero ¥ entonces

\
establecer x + para o I

Tornar got a lloc

lectura analégica pin PO w

Esperar 5s

| —



M4.R6 | Categories Estructura del programa
La teva Smart

Home

% Basico Z Servos .. .
En grup decidiu almenys tres dels sistemes de

Légica Variables control que voleu afegir a la vostra smart home.

Ompliu la segUent taula:

Blocs recomanats Sistema Sensor/s | Actuador/s
control

Objectius

Implementar, almenys,

tres sistemes dels reptes funcion ®
anteriors en una

maqueta.

set servo PO v angle to @ °

Continguts Un cop decidits els sistemes de control heu de
construir la vostre maqueta , d’habitatge. Podeu
utilitzar el programa gratuit Sweet Home 3D

verdadero ¥  entonces (video tutorial , guia).

Sensor d’humitat, llum,
moviment

Servomotor, tira LEDS
Motors

Variables

Programacié d'almenys 3 I
dels anteriors sistemes Sobre el planol realitzat a escala;f}
en una mateixa heu de treballar: i

maqueta. il o
.. , es eer xw- ara .
Construccié d'una g On han d'anar sensors i actuadors de

magueta amb els cada sistema.

mecanismes i On ha d'anar la micro:bit
. lectura analégica pin PO w . N .
automatismes Quants cables i per on caldra que passin.

programats.



https://www.youtube.com/watch?v=q8iAno1Ivwk
http://www.sweethome3d.com/es/userGuide.jsp

