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Cuvant inainte

Robotii au fost recunoscuti ca avand potentialul de a transforma si Tmbunatati
procesul de Invatare in educatie. Prin experimente practice, astfel de tehnologii pot
ajuta elevii sa traduca concepte abstracte de matematica si stiinta in aplicatii concrete
din lumea reala. Acest ghid sprijina utilizarea roboticii educationale pentru a creste
performanta academica in domenii specifice de concept STEM, strans aliniate cu
subiectele educatiei formale. Robotica incurajeazd, de asemenea, rezolvarea
problemelor si promoveaza Invatarea prin cooperare.

Prezentul ghid a fost elaborat cu intentia de a putea fi folosit ca material didactic
pentru predare a lectiilor de robotica incluse in curriculumul disciplinei optionale de
studiu Robotica 1n invatamintul primar, gimnazial si liceal din Republica Moldova.
In special, acesta este dedicat profesorilor si elevilor din gimnaziu si liceu care
doresc sd practice programarea unui robot cu functionalitati deosebite - Codey
Rocky. Scopul acestui ghid este de a ajuta profesorii din invatamantul gimnazial si
liceal din Republica Moldova, care in mare parte, nu sunt familiarizati cu
programarea robotilor. Tn acest context, pentru a veni in sprijinul profesorilor care
predau Educatia digitala la clasele primare si Informatica la ciclul gimnaziu, a fost
elaborat ghidul de utilizare a robotelului Codey Rocky (Partea I: mediul de
programare mBlock) si acum propunem Partea Il: programarea in Python, un
limbaj de programare de nivel inalt frecvent utilizat cu o sintaxa foarte simpla. In
acest ghid s-a tinut cont de domeniile practic noi asa ca Inteligenta Artificiala si
Internetul lucrurilor. Blocurile Neuron, permit elevilor sa obtina o intelegere mai
intuitiva a modului in care functioneaza senzorii. Neuron faciliteaza proiectarea,
crearea si afisarea proiectelor. Cu ajutorul acestui kit, profesorii pot dezvolta cursuri
de programare, Al si [oT, si pot organiza competitii de robotica creative.

Exemplele incluse in acest ghid vor controbui la dezvoltarea propriilor proiecte

fiind ca o sursa de inspiratie.

Autorul



Introducere
Python este un limbaj de programare la nivel Tnalt, interpretat, orientat pe

obiecte, cu semantica dinamica. Structurile sale de date de nivel 1nalt, combinate cu
tastarea dinamica si legarea dinamica, il fac foarte atractiv pentru dezvoltarea rapida
a aplicatiilor, precum si pentru utilizare ca limbaj de scriptare sau lipire pentru a
conecta componentele existente intre ele. Sintaxa simpla si usor de invatat a lui
Python accentueaza lizibilitatea si, prin urmare, reduce costurile de intretinere a
programului.

Python este folosit peste tot, de la aplicatiile obisnuite care sunt folosite zilnic,
pana la creierul unui robot, limbajul este aplicabil in orice fel de situatii si este
limbajul preferat de multi programatori.

Python este, de asemenea, usor de invatat, deoarece este un limbaj de
programare interpretat. Aceasta inseamna ca putem rula fiecare linie de cod odata ce
am terminat-o de scris, permitdndu-ne sa o verificam imediat si sa facem ajustari
daca este necesar - un mare ajutor pentru cei care inca invata si 0 economisire de
timp pentru programatorii de pretutindeni.

Din aceste considerente, ne-am propus sa elaboram acest ghid, in care sa
programare Python. Pentru a programa in Python pe Codey Rocky nu este necesar
de a utiliza un alt soft, deoarece putem folosi mediul de programare mBlock in care

vom selecta programarea in Python (figura 1).



Utilizarea limbajului Python

Codey este un robot bazat pe limbajul Python. Pentru a putea utiliza limbajul
Python, trebuie de schimbat modul de programare de la ,,Blocks” la ,,Python” (fig.
1).
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Figura 1: Setarea modului de programare Python

Nota: Ne asiguram ca Codey sa fie selectat fig. 2.

Devices Sprites Background

Upload mode
Upload F :.
mode -

[+] Upload

-~ N
( &2 Disconnect )

- -

(83 Setting )

Figura 2: Selectarea si conectarea lui Codey
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Dupa scrierea codului de program este necesar de a efectua un click pe

,Upload” pentru a incarca programul in Codey.

Convertirea blocurilor in limbaj Python

mBlock permite de a converti programele scrise cu ajutorul blocurilor in
limbajul Python. Acest lucru este binevenit in cazurile cand poate sa apara careva
probleme la scrierea codului Tn Python, acesta poate fi scris cu ajutorul blocurilor

apoi de convertit in Python. Acest lucru este foarte usor de realizat si anume:

Tn zona Scripturi, facem clic pe pentru a converti script-ul format din

blocuri in cod Python. Urmatoarea figura ilustreaza un exemplu:

Python

# generated by mBlock5 for codey & rocky
# codes make you happy
import codey, event, time

gevent.start
def on_start():
codey.display.show_image("0@083c7e7e3c000080803CTe723c0800")

(& showimage [}

I R R L a BT = T R NCR Y

Figura 3: Convertirea blocurilor in cod Python



Utilizarea Panoului frontal

Tn tabelul 1 sunt enumerate functiile Python cu actiunile acestora care permit

utilizarea Panoului frontal al lui Codey.

Tabelul 1: Functiile Python ce permit utilizarea Panoului frontal al lui Codey

Functie Actiune
display.show(text, wait=False) Afisarea unui text pe Panoul frontal
al lui Codey
Exemplu:
import codey, rocky, time, event
.start

def on_start():

pass

codey.display.show("Salutare", wait=False)

display.show_image(image, time) Afisarea unei imagini pe panoul
frontal al lui Codey. Imaginea afisata
trebuie convertita in date
hexazecimale.

Daca pentru atributul time este
indicat orice alt numar diferit de
zero, panoul se va opri dupa durata

setata.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
codey.display.show_image("00003c7e7e3c000000003c7e7e3Cc0000"
, time s=15)




display.show_image(image, X, y) Afisarea unei imagini pe panoul
frontal al lui Codey la o anumita

pozitie indicata de coordonatele (X,

y).

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
codey.display.show_image("000c18181c0c000000000c1c18180c00"
, 9, 0)

codey.display.set_pixel(x, y, status) / e set pixel: seteaza starea

codey display.toggle_pixel(x, y) pixelului la (x, y); setarea True
pentru a aprinde pixelul sau
False pentru a-1 opri;

e toggle pixel: comuta un pixel
la (X, y): Turn On daca este

dezactivat si Off daca este

activat

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start

def on_start():

pass
codey.display.set pixel(5, 5, True) # aprinde pixelul in
pozitia (5, 5)
codey.display.set pixel(5, 5, False) # stinge pixelul din
pozitia (5, 5)
codey.display.toggle pixel(7, 7) # comuta pixelul in
pozitia (7, 7)

display.get_pixel(x, y) Verifica daca un anumit pixel al lui

Codey este activat sau nu. Daca este




activat, intoarce True; altfel

returneaza False

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

print(codey.display.get pixel(7, 7)) # printeaza True daca
pixelul din pozitia (7, 7) este aprins

display.clear() Sterge tot continutul de pe panoul
frontal al lui Codey.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():
pass
codey.display.clear() # Curata panoul Codey
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Utilizarea LED-ului RGB de pe Codey
In tabelul 2 sunt enumerate functiile Python cu actiunile acestora care permit

utilizarea LED-ului RGB al lui Codey.
Tabelul 2: Functiile Python ce permit utilizarea LED-ului RGB al lui Codey

Functie Actiune

led.show(r, g, b, time) Setarea culorilor LED-ului Codey

Exemplu: Daca durata este un numar diferit de zero, LED-ul se va stinge dupa
un anumit numar de secunde specificat.

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
codey.led.show(255, 255, @, 1) # setarea culorii verzi,
inchidere dupa o secunda
codey.led.show(255, ©, @) # schimba culoarea in rosu

led_off() Oprirea LED-ului Codey
Exemplu:
import codey, rocky, time, event
.start
def on _start():
pass

codey.led off() # stingerea luminii LED-ului

led.set_red(value) / Setarea valoarii RGB a LED-ului
led.set_green(value) / independent. Intervalul fiecarei valori
led.set_blue(value)

de culoare este 0-255.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
codey.led.set_red(255)
codey.led.set_green(255)
codey.led.set blue(255)
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Generarea sunetelor

Codey Rocky poate fi programat pentru a emite careva sunete. Evident nu
poate emite orisice suntete, deaceia mai jos sunt listate fisierele sonore care pot fi
folosite Tn acest scop.

Lista de fisiere sonore valabile:

« hello.wav - hello

« hiwav - hi

. bye.wav - bye

« Yyeah.wav - yeah

« WOW.wav - WOwW

« laugh.wav - laugh

« hum.wav - hum

« sad.wav - sad

« sigh.wav - sigh

. annoyed.wav - annoyed

« angry.wav - angry

« surprised.wav - scared

« yummy.wav - pettish

« Curious.wav - curious

« embarrassed.wav - embarrassed

« ready.wav - ready

« sprint.wav - sprint

. sleepy.wav - snore

« Meow.wav - meow

. start.wav - start

« switch.wav - switch

« Dbeeps.wav - beeps

« Dbuzzing.wav - buzz

« exhaust.wav - air-out

« explosion.wav - explosion

« gotcha.wav - gotcha

« hurt.wav - painful

« jump.wav - jump

. laser.wav - laser

« level up.wav - level-up

« low energy.wav - low-energy

. metal clash.wav - metal-clash
12



« prompt tone.wav - prompt-tone
 right.wav - right

e Wrong.wav - wrong

« ring.wav - ringtone

« SCOre.wav - score

« shot.wav - shot

o Step_l.wav -step 1

o Step_2.wav - step_2

« wake.wav - activate

- warning.wav - warning

Tn tabelul 3 sunt enumerate functiile Python cu actiunile acestora care permit

generarea sunetelor de catre Codey.

Tabelul 3: Functiile Pytnon ce permit generarea sunetelor de catre Codey

Functia Actiune
speaker.play _melody(name) Redarea fisierelor audio.
Exemplu:
import codey, rocky, time, event

.start
def on_start():
pass
codey.speaker.play melody("meow"

# sau
codey.speaker.play melody("meow.wav") # .wav este optional
speaker.play note(note_number, | Generarea unei note muzicale pentru o

beats)

durata de timp.

Numarul notei va fi numarul MIDI. De
asemenea, putem utiliza nume de note
precum ,,C3” sau ,,D4”. Numele incorect

al notei va produce o eroare in consola.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
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codey.speaker.play note(36, 1)
codey.speaker.play note('E5', 0.25)

speaker.play_tone(frequency, Reda o anumita frecventa a sunetului pe o

beats) durata de anumite batai.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass
codey.speaker.play tone(500, 1)
speaker.rest(beats) Intrerupe sunetul pentru un anumit numar
de batai.
Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass
codey.speaker.play tone(500, 1)
codey.speaker.rest(0.25)

speaker.stop_sounds() Opreste toate sunetele.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on _start():

pass
codey.speaker.play tone(500, 1)
codey.speaker.rest(0.25)
codey.speaker.stop sounds()

speaker.volume Setarea volumului difuzorului Codey.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():
pass
codey.speaker.volume = (40) # Setarea volumului lui Codey
la 40%
print(codey.speaker.volume) # Reda volumul curent al lui
Codey
codey.speaker.play tone(500, 1)
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Utilizarea senzorilor lui Codey

Tn tabelul 4 sunt enumerate functiile Python cu actiunile acestora care permit

utilizarea senzorilor lui Codey.

Tabelul 4: Functiile Python ce permit utilizarea senzorilor lui Codey

Functie Actiune

button_a.is_pressed()/ Daca butonul specificat (a, b sau c) de
button_b.is_pressed()/ g 5 _
button_c.is_pressed() pe Codey este apasat, returneaza True;

Tn caz contrar, intoarce False.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
print(codey.button_a.is pressed()) # printeaza True daca
butonul A este tastat

potentiometer.get _value() Intoarce pozitia butonului
potentiometrului lui Codey. Valoarea
poate fi de la 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass

print(codey.display.show(potentiometer.get value()) #
Printeaza pozitia potentiometrului

sound_sensor.get _loudness() Intoarce intensitatea senzorului de
sunet. Valorile vor fi cuprinse intre 0-
100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
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pass
print(codey.sound_sensor.get loudness()) # Intoarce
intensitatea senzorului de sunet

light_sensor.get_value() Tntoarce intensitatea luminii detectatd

de senzorul de lumina. Valorile

admisibile: 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
print(codey.light sensor.get value())

motion_sensor.is_shaked() Spune daca Codey este zdruncinat.

Rezultatul este True sau False.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on _start():
pass
print(codey.motion_sensor.is shaked()) #Daca Codey este
zguduit intoarce valoarea True

motion_sensor.is_tilted_left()/ Spune daca Codey este inclinat spre
motion_sensor.is_tilted_right()/
motion_sensor.is_ears_up()/

motion_sensor.is_ears_down() urechile in sus / cu urechile n jos.

dreapta / stinga sau daca este asezat cu

Rezultatul este True sau False.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start

def on_start():

pass
print(codey.motion_sensor.is tilted left()) # Daca Codey
este inclinat spre stanga, intoarce True
print(codey.motion_sensor.is ears up()) # Daca Codey este c
urechile in sus, intoarce True

motion_sensor.get_roll() Obtinem valoarea rularii, inaltimii
motion_sensor.get_pitch()
motion sensor.get yaw()

sau giratiei giroscopului Codey
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motion_sensor.get_rotation(axis): axa X, | Obtinem valoarea de rotatie a
y sau z

motion_sensor.reset_rotation(axis=""all"")
: resetarea unghiurilor de rotatie ale anumite axe.
giroscopului

giroscopului (in grade) n jurul unei

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass
print("Giratia si pitch-ul isunt:",
codey.motion_sensor.get_yaw(),
codey.motion_sensor.get pitch()) # intoarce valoarea
giratiei si a pitch-ului a giroscopului
print("Valoarea rotatiei este:",
codey.motion_sensor.get_rotation(x),
codey.motion_sensor.get rotation(y),
codey.motion_sensor.get rotation(z))
codey.motion_sensor.reset rotation() # resetarea valorii
rotatiei.
print("Se agita forta:",
codey.motion_sensor.get shake strength())

get_timer() Obtinem valoarea temporizatorului Tn céteva

secunde (de la pornire sau ultima resetare).

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on _start():

pass
codey.display.show(codey.get timer())
reset_timer() Resetarea timer-ului
Exemplu:

import codey, rocky, time, event

@event.start

def on_start(): pass

codey.reset_timer()

codey.display.show(codey.get timer()) # va genera valoarea ©

17




Evenimente si control al fluxului Codey

Codey accepta evenimente cum ar fi atunci cand butonul este apasat si altele.

Daca dorim sa utilizam un eveniment, este necesar de declarat o functie si sa
0 programam la un anumit eveniment. Un program poate inregistra doar cel mult 6
functii de eveniment.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event

@event.start

def on_start():
pass

def on_button_a pressed(): # defineste o functie
print("Butonul A este tastat!")

codey.on_button_a pressed() # inregistreaza evenimentul

"cand butonul A este apasat”

Tn tabelul 5 sunt descrise evenimentele Codey cu actiunile acestora.

Tabelul 5: Evenimentele Codey

Evenimentul Actiune

on_button_a_pressed()/ Cand butonul este apasat, ruleaza
on_button_b_pressed()/

on_button ¢ _pressed() functia.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event

@event.start

def on_start():
pass

def on_button_b pressed(): # defineste o functie
print("Butonul B este tastat!")

codey.on_button_b pressed() # inregistreaza evenimentul

"cand butonul B este apasat”

on_shaked() Cand Codey este zdruncinat, apeleaza

functia.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event

18



@event.start
def on_start():
pass
def on_shaked():
print("Sunt zdruncinat!")

on_tilted_left() Apeleaza functia cand Codey se inclina

spre stanga.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass
def on tilted left():

print("Sunt inclinat-stanga!")
codey.on_tilted left()

on_greater_than(volume, Cand sunetul depaseste o anumita

'sound_sensor" . .
- ) valoare, apeleaza functia.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

def on_greater_than():
print("Volumul este peste 50! Prea tare!")
codey.on_greater_than(50, 'sound sensor')

on_less_than(lightness, 'light_sensor') | Cand luminozitatea este sub o anumita

valoare, apeleaza functia.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

def on_less than():
print("Lumina este sub 30! Prea intuneric!")

codey.on_less than(30, 'light sensor')
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on_received(message_name) Cand se receptioneaza o transmisie

Scratch, declanseaza functia.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

def on_received():
print("Incepe jocul!")
codey.on_received(' Incepe jocul!"')

broadcast(message_name) Transmite un anumit mesaj catre

sistemul Scratch.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on _start():

pass

def on received():
print("Incepe jocul!")

codey.on_received(' Incepe jocul!")
codey.broadcast(' Incepe jocul!'")

stop_all_scripts()/ Opreste toate procesele,
stop_this_script()/

stop_other_scripts() acest proces sau alte procese.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

def on_received():
print("Incepe jocul!")

codey.on_received(' Incepe jocul!"')
codey.broadcast(' Incepe jocul!'")
codey.stop_all scripts() # opreste toate procesele pe Codey
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Miscarea lui Rocky

In cele ce urmeaza vom descrie functiile responsabile de miscarea lui Codey
Rocky. Evident pentru ca Codey sa se poata deplasa, el are nevoie de platforma

Rocky.

In tabelul 6 sunt descrise functiile Python ce pot fi utilizate pentru a-I pune in

miscare pe Codey Rocky.

Tabelul 6: Functiile Python pentru miscarea Iui Rocky

Functii Actiune

forward(speed, time) Miscarea 1nainte pentru o anumita
perioada de timp. Daca timpul nu este
setat, va continua sa se miste Tncontinuu.

Valorile admisibile pentru viteza: 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on _start():
pass

rocky.forward(50, 1) # Merge inainte timp de o secunda cu
viteza 50
rocky.forward(100) # Merge inainte tot timpul cu viteza 100

backward(speed, time) Miscarea inapoi pentru o anumita
perioada de timp. Daca timpul nu este
setat, va continua sa se miste. Valorile

admisibile pentru viteza: 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
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rocky.backward(50,2) # Merge inapoi cu viteza 50 timp de 2
secunde
rocky.backward(100) # Merge inapoi cu viteza 100

turn_right(speed, time) Virarea la dreapta pentru o anumita
perioada de timp. Daca timpul nu este
setat, va continua sa se roteasca.

Valorile admisibile pentru viteza: 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

rocky.turn_right(50, 1) # Vireaza la dreapta cu viteza 50
timp de o secunda

rocky.turn_right(100) # Vireaza la dreapta cu viteza maxima
100

turn_left(speed, time) Virarea la stanga pentru o anumita
perioada de timp. Daca timpul nu este

setat, va continua sa se roteasca.

Valorile admisibile pentru viteza: 0-100.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

rocky.turn_left(50, 1) # Vireaza la stanga cu viteza 50 timp
de o secunda

rocky.turn_left(100) # Vireaza la stanga cu viteza maxima
100

turn_right_by degree(angle) Face ca Rocky sa vireze la dreapta cu un

anumit unghi.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():
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pass

rocky.turn_right by degree(90) # Vireaza la dreapta cu un
unghi de 90 de grade

turn_left_by degree(angle) Face ca Rocky sa se intoarca la stinga cu

un anumit unghi.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

rocky.turn_left_by degree(90) # Vireaza la stanga cu un
unghi de 90 de grade

drive(left_speed, right_speed) Setarea vitezei celor doua roti ale lui

Rocky in acelasi timp.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

rocky.drive(50, 50) # Seteaza viteza ambelor roti la 50

stop() Opreste miscarea lui Rocky

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

rocky.drive(50, 50) # Seteaza viteza ambelor roti la 50
rocky.backward(100) # Merge inapoi cu viteza maxima 100
rocky.stop() # Opreste miscarea
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Utilizarea senzorilor din dotarea lui Rocky

In tabelul 7 sunt incluse functiile Python ce permit utilizarea senzorilor si a

luminii lui Rocky.

Tabelul 7: Functii Python pentru senzorii si lumina lui Rocky

Functii Actiune

color_ir_sensor.set_led_color(color) Seteaza culoarea LED-ului Rocky.
Culoarea poate fi una dintre: ,,rosu”,
,verde”, ,,albastru”, ,,galben”,
,violet”, ,.cyan”, ,,alb”, , negru”.
Setarea culorii la ,,negru” va stinge
LED-ul Rocky.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
rocky.color_ir_sensor.set led("red")
rocky.color ir sensor.set led("black")

color_ir_sensor.is_obstacle_ahead() Spune daca exista obstacol in fata.
Returneaza True sau False. (Setul de
senzori Rocky trebuie sa fie orientat

Tnainte).

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass
rocky.color_ir sensor.set_led("red")
rocky.color_ir_sensor.set_led("black")
print(rocky.color_ir_sensor.is_obstacle_ahead())
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color_ir_sensor

Tntoarce valoarea matricei de senzori
de baza. Poate intoarce valori de la
0-100.

color_ir_sensor.get_light_strength()

Tntoarce intensitatea luminii
ambientale a mediului. Poate

Tntoarce valori de la 0-100.

color_ir_sensor.get_reflected_light()

Intoarce valoarea luminii de reflectie
a suprafetei. Poate intoarce valori de
la 0-100.

color_ir_sensor.get_reflected_infrared()

Intoarce valoarea de reflectie IR a
suprafetei. Poate Tntoarce valori de la
0-100.

color_ir_sensor.get_greyness()

Intoarce gri prin senzorul de lumina.

Poate Tntoarce valori de la 0-100.

color_ir_sensor.get_red()

Intoarce valoarea rosie. Poate

Tntoarce valori de la 0-255.

color_ir_sensor.get_green()

Intoarce valoarea verde. Poate

Tntoarce valori de la 0-255.

color_ir_sensor.get_blue()

Tntoarce valoarea albastri. Poate

Tntoarce valori de la 0-255.

color_ir_sensor.is_color(color_str)

Spune daca senzorul de culoare
detecteaza culoarea specificati;
returneaza True sau False. Numele
culorii poate fi unul dintre ,,rosu”,
,verde”, ,albastru”, ,,galben”,

,purpuriu”, ,,cian”, ,,alb”, ,,negru”.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event

.start
def on_start():
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pass

print("Luminozitatea si Reflectia: ",
color_ir_sensor.get_light strength(),
color_ir sensor.get_reflected_light())
print("Valoarea luminii IR: ",
color_ir_sensor.get_reflected_infrared())
print("Cenusiu: ", color_ir sensor.get greyness())
print("Valorile RGB: ", color_ir_sensor.get red(),
color_ir_sensor.get_green(), color_ir_sensor.get_blue())
print("Este o suprafata rosie? ",

color_ir sensor.is_color("red"))

Comunicarea cu semnalele infrarosu

Codey poate trimite si primi semnale in infrarosu. In tabelul de mai jos sunt
examinate codurile Python care realizeaza trimiterea si primirea semnalelor in
infrarosu (tabelul §).

Tabelul 8: Semnalele IR

Functii Actiune

ir_send(message) Trimite un mesaj textual cu Emitatorul
Infrarosu Codey. Un alt Codey poate primi

acest mesaj cu Receptorul Infrarosu.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
@event.start
def on_start():

pass

codey.ir send("A")
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Ir_receive() Cand se primeste o bucata de mesaj trimisa
cu semnale in infrarosu, returneaza o

valoare de tip sir de caractere.

Exemplu:

import codey, rocky, time, event
.start
def on_start():
pass

codey.ir send("A")
codey.show(codey.ir_receive())
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Referinta Api Python. API-ul Python pentru Codey

In aceasta sectiune vor fi examinate urmatoarele aspecte:

- API-ul Python pentru Codey - se refera la unele API-uri pentru driverul

integrat al Codey Rocky.

- API Python pentru Rocky - API pe Codey, folosit pentru controlul lui Rocky

pentru a muta sau pentru a primi datele trimise de la senzori pe Rocky.

- API Python pentru biblioteci terte - o interfatd integrata pentru biblioteci

terte din Codey Rocky, cum ar fi mqtt sau urequest.

- API Python pentru extensia modulelor Neuron - API care poate fi utilizat

atunci cand adaugam modulele Neuron la Codey Rocky.

Led-ul RGB

Tn tabelul 9 sunt incluse functiile Python ce permit utilizarea ledului RGB:

Tabelul 9: Functiile Python pentru ledul RGB

Functia

Actiune

led.show(r, g, b)

Setarea culorii afisate a LED-ului RGB,
parametrii:

I se referd la valoarea componentei
rosii, intervalul de parametri este 0
~ 255, 0 fara componenta rosie si
255 cea mai mare componenta
rosie.

g se refera la valoarea componentei
verzi, intervalul de parametri este 0
~ 255, 0 fara componenta verde si
255 cea mai mare componenta
verde.

b se refera la valoarea componentei
albastre, intervalul de parametri
este 0 ~ 255, 0 fard componenta
albastra si 255 cea mai mare
componenta albastra.

led.set_red(val)

Setarea valorii culorii rosii a LED-ului
RGB, parametrul:
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e val se refera la valoarea
componentei rosii, intervalul
parametrilor este 0 ~ 255, 0 fara
componenta rosie si 255 cea mai
mare componenta rosie.

led.set_green(val) Setarea valorii culorii verzi a LED-ului
RGB, parametrul:

e val se refera la valoarea
componentei verzi, intervalul
parametrilor este 0 ~ 255, 0 fara
componenta verde si 255 cea mai
mare componenta verde.

led.set_blue(val) Setarea valorii culorii albastre a LED-ului
RGB, parametrul:

o val se refera la valoarea
componentei albastre, intervalul
parametrilor este 0 ~ 255, 0 fara
componentd albastra si 255 cea mai
mare componenta albastra.

led.off() Oprirea LED-ului RGB.

Exemplu:
import codey
import time

codey.led.show(255,255,255)

time.sleep(2)

codey.led.off()

time.sleep(2)

while True:
codey.led.set red(255)
time.sleep(1)
codey.led.set green(255)
time.sleep(1)
codey.led.set blue(255)
time.sleep(1)
codey.led.off()
time.sleep(1)
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Panoul frontal - display-ul lui Codey

Figura 4 ilustreaza grafic panoul frontal al lui Codey.

N — O
000 -

Figura 4: Panoul frontal Codey

Dupad cum se arata in figura de mai sus, panoul frontal are coltul din stanga sus
ca punct de coordonata 0, iar directia X si y este indicata de sageti. Despre parametrii
afisati, luati ca exemplu figura de mai sus. Cele trei date superioare ale primei
coloane sunt aprinse si datele sunt convertite la 11100000, adica hexazecimal 0xe0.
Versul celei de-a doua coloane este convertit la 00001101, adicd In hexazecimal
0x0d. Toate retelele din figura de mai sus sunt convertite in

e00d000000000000000000000000000000.

in tabelul 10 avem enumerate functiile Python ce permit utilizarea panoului

frontal Codey.
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Tabelul 10: Functiile Python pentru panoul frontal al lui Codey

Functia

Actiune

display.show_image(image,
pos X =0, pos y=0,time s=
None)

Afisar

ea matricei grafice de puncte

personalizata ca parametri de imagine,

param

etrii:

image — siruri de date, fiecare coloana a
matricei de puncte are 8 puncte de
afisare, adica 1 octet de date, convertite
intr-un sir hexazecimal. Prin urmare, 16
coloane de retele trebuie sa fie
reprezentate prin 32 siruri de date.
pos_x - afiseaza pe panou decalajul axei
x a graficului. Intervalul de parametri
este -15 ~ 15, incepe de la pozitia 0 ca
implicit dacd acest parametru nu este
setat.

pos_Y - afiseaza decalajul graficului pe
axa y a panoului. Intervalul de parametri
este -7 ~ 7, incepe de la pozitia 0 ca
implicit dacd acest parametru nu este
setat.

time_s - afiseaza timpul in secunde (in
secunde). Daca acest parametru nu este
setat, afisajul ramane neschimbat pana
cand apare un ecran clar sau reseteaza

functionarea panoului.

display.show(var, pos_x =0,
pos_y =0, wait = True)

Afiseaza datele in parametri de date de tip

compl

et, parametrii:
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e var - tip complet, unde afisarea tipurilor
numerice $i de timp este tratata special,
iar afisarea formatului de timp trebuie sa
satisfaca formatul: [X]x: [X]x (expresie
regulata d?d: dd?)

e pOS_X - afigeaza compensarea datelor pe
axa x a panoului. Intervalul de parametri
este -15 ~ 15. Incepe din pozitia 0 ca
implicit dacd acest parametru nu este
setat.

e pos_Y - afiseaza compensarea datelor pe
axay a panoului. Intervalul de parametri
este -7 ~ 7. Incepe din pozitia 0 ca
implicit dacd acest parametru nu este
setat.

e wait - stabileste daca se blocheaza
afisajul, unde True: inseamna blocare
pana cand afisajul este complet, False -

inseamna afisare, dar nu blocare.

display.set_pixel(pos_x, pos_y, | Seteaza luminozitatea si starea de dezactivare a
status) .. . .

unui singur pixel al panoului, parametrii:

e pos_ X - coordonatele axei x pentru
pixelul de pe panou. Intervalul admisibil

este 0 ~ 15.

e pos_y - coordonatele axei y pentru

pixelul de pe panou. Intervalul admisibil

este 0 ~ 7.
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e status - valoare booleana, unde True
indicd faptul cd pixelul este aprins si
False indica faptul ca pixelul este

dezactivat.

display.get_pixel(pos_x, pos_y)

Tntoarce stirile actuale de pornire si oprire ale
unui singur pixel de pe panou. Valoarea
returnata este o valoare booleana, unde True:
indica faptul ca pixelul este aprins si False:
indica faptul ca pixelul este oprit, parametrii:
e pos_x - coordonatele axei x pentru
pixelul de pe panou. Intervalul admisibil
este 0 ~ 15.
e pos_Y - coordonatele axei y pentru
pixelul de pe panou. Intervalul admisibil
este 0~ 7.

display.toggle pixel(pos_Xx,
POs_y)

Comuteaza starile curente de pornire si oprire
ale unui singur pixel de pe panou, parametrii:
e pos_Xx - coordonatele axei x pentru
pixelul de pe panou. Intervalul admisibil
este 0 ~ 15.
e pos_y - coordonatele axei y pentru
pixelul de pe panou. Intervalul admisibil
este 0~ 7.

display.clear()

Opreste toate luminile LED-ului de pe panoul

frontal.

Exemplu:
import codey

import time
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codey.display.show("ffffff")
codey.display.show("123")
time.sleep(1)
codey.display.show("12345", 3, 1)
codey.display.set pixel(1l, 1, True)
image = "ffffffffff000000000000000000000000"
codey.display.show _image(image, pos x = 3, pos y = 4)
time.sleep(1)
codey.display.clear()
print("[1, 1]:", codey.display.get pixel(1l, 1))
codey.display.show("12:28")
while True:
codey.display.toggle pixel(7, 2)
codey.display.toggle pixel(7, 4)
time.sleep(1)
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Categoria Speaker

Tabelul 11 contine functiile Python ce permit utilizarea in program a efectelor

de sunete:

Tabelul 11: Functiile Python pentru Speaker

Functia Actiune
speaker.stop sounds() Stoparea tuturor sunetelor
speaker.play _melody(file_name) | Redarea unui fisier audio, functia nu se va
bloca la redare, dar daca este apelata
continuu, urmatoarea redare va opri redarea
anterioara, parametrii:

o file_name — de tipul string, numele
fisierului audio in format .wav
inregistrat 1n blitul Codey Rocky.
Putem introduce sufixul de format
.wav sau poate fi omis.

Fisierul audio optional poate fi:
hello.wav hello
hi.wav : hi
bye.wav : bye
yeah.wav : yeah
WOW.wav . Wow
laugh.wav : laugh
hum.wav : hum
sad.wav : sad
sigh.wav : sigh
annoyed.wav : annoyed
angry.wav : angry
surprised.wav : scared
yummy . wav . pettish
curious.wav : curious
embarrassed.wav : embarrassed
ready.wav ready
sprint.wav : sprint
sleepy.wav . snore
meow.wav . meow
start.wav : start
switch.wav : switch
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beeps.wav : beeps
buzzing.wav : buzz
exhaust.wav : air-out
explosion.wav . explosion
gotcha.wav : gotcha
hurt.wav : painful
jump.wav : Jjump
laser.wav : laser
level up.wav : level-up

low energy.wav

metal clash.wav :

prompt tone.wav :

: low-energy

metal-clash

prompt-tone

right.wav right
wrong.wav : wrong
ring.wav ringtone
score.wav . score
shot.wav : shot
step_1.wav : step_ 1
step_2.wav : step_2
wake.wav : activate
warning.wav : warning

speaker.play _melody until _done
(file_name)

Fisierul audio este redat pana cand se
opreste si functia blocheaza redarea, adica
urmatoarea instructiune nu poate fi executata
pana cand sunetul este redat, parametrul:
e file_name — de tip string, numele
fisierului audio in formatul wav
inregistrat Tn blitul Codey Rocky.

speaker.play _note(note_num,
beat = None)

Reda nota muzicala, definitille notelor

digitale pot fi consultate la sursa:
https://en.scratch-
wiki.info/wiki/Play Note () for () Beats (block)

Parametrii:
e note_num - valoare numerica, interval
de valori 48 - 72 sau tip sir, cum ar fi
CA4.
e Deat - indica numarul de batai, valoarea
implicita este redata intotdeauna.
Notele si frecventa acestora sunt urmatoarele:
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https://en.scratch-wiki.info/wiki/Play_Note_()_for_()_Beats_(block)
https://en.scratch-wiki.info/wiki/Play_Note_()_for_()_Beats_(block)
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speaker.play_tone(frequency,
time = None)

Reda frecventa sunetului si timpul de redare
a acestuia, parametrii:

e frequence - date numerice, care indica
frecventa sunetului care este redat si
intervalul de valori al acestuia este de
0 ~ 5000.
time - date numerice, care indica
timpul de redare (in milisecunde - ms)
si intervalul sdau de valori este 0 ~
limita intervalului de valori.

speaker.rest(number)

Opreste ritmul, parametrul:
number - date numerice, ce indica
numarul de batai intrerupte, intervalul
sau de valori este 0 ~ limita intervalului
de valori.

speaker.volume

Genereaza date numerice,
volumului. Putem

valoarea proprietatii

care indica
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modifica aceastd valoare pentru a controla
volumul sau o putem citi aceasta valoare.
Intervalul sau de valori este 0 ~ 100.

Genereaza date numerice, care indica natura
vitezei de redare, in batai pe minut, care este
lungimea fiecarei batai. Intervalul admisibil
de valori este 6 ~ 600. Valoarea implicita este
60, ceea ce inseamna ca durata unei batai este
1 secunda. Bataile functiilor rest si play_note
sunt afectate de aceasta constanta.

speaker.tempo

Exemplu:
import codey
import time

codey.
codey.
codey.

codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.

print("tempo:’

speaker.
display.
display.

speaker.
speaker.
display.
display.
speaker.
speaker.
display.
display.
speaker.
speaker.
display.
display.
', end = "")

play melody("hello", True)

show("hello")
clear()

play note(48, 1)

rest(1)
show("note")
clear()

play note("C4",
rest(1)
show("C4")
clear()

play tone(1000,
rest(1)
show("tone")
clear()

print(codey.speaker.tempo)

codey.
codey.
codey.
codey.
codey.
codey.

speaker.
speaker.
speaker.
speaker.
speaker.
speaker.

play note("C4",
rest(1)

tempo 120
volume = 20
play note("C4",
rest(1)

38




Senzorii de sunet si lumina, Potentiometrul, Butonul A, Butonul B si
Butonul C

Functiile ce permit utilizarea senzorilor lui Codey Rocky sunt expuse in tabelul
12.

Tabelul 12: Functiile Python pentru senzorii de sunet si lumina,

Potentiometrul, Butonul A, Butonul B si Butonul C

Functia Actiune

sound_sensor.get_loudness() Returneaza intensitatea sunetului detectata
de senzorul de sunet, iar valoarea returnata
este volumul. Intervalul de valori admisibile
este 0 ~ 100.

Exemplu:
import codey

while True:
codey.display.show(codey.sound sensor.get loudness())

light_sensor.get value() Returneaza intensitatea luminii detectata de
senzorul de lumina, iar valoarea de revenire
este valoarea intensitatii luminii vizibile.

Intervalul de valori admisibile este 0 ~ 100.

Exemplu:
import codey

while True:
codey.display.show(codey.light sensor.get value())

potentiometer.get_value() Returneaza valoarea curenta a butonului
potentiometrului. Intervalul de valori este 0
~100.

Exemplu:

import codey

while True:
codey.display.show(codey.potentiometer.get value())

button_a.is_pressed() Returneaza starea curenta a butonului A.
Rezultatul returnat este True daca butonul
este apasat sau False daca butonul nu este
apasat.
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Exemplu:
import codey

def loop():
while True:

if codey.button a.is pressed():
print("button A is pressed")

loop()

button_b.is_pressed()

Returneaza starea curenta a butonului B.
Rezultatul returnat este True daca butonul
este apasat sau False daca butonul nu este
apasat.

Exemplu:
import codey

def loop():
while True:

if codey.button b.is pressed():
print("button B is pressed")

loop()

button_c.is_pressed()

Returneaza starea curenta a butonului C.
Rezultatul returnat este True daca butonul
este apasat sau False daca butonul nu este
apasat.

Exemplu:
import codey

def loop():
while True:

if codey.button c.is pressed():
print("button C is pressed")

loop()
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Motion_sensor - senzorul de miscare

Dupa cum se arata in imaginea de mai jos (fig.5), directia rularii si a pasului se
bazeaza pe regula surubului de dreapta. Atat directia rularii, cat si a pasului sunt de

0 ° cand Codey este asezat orizontal.
Intervalul directiei de rulare este: -90 ° ~90 °

Intervalul directiei pasului: -180 ° ~ 180 °

Figura 5: Directii de miscare

In tabelul 13 sunt indicate functiile Python ce permit utilizarea senzorului de

miscare.
Tabelul 13: Functiile Python pentru senzorul de miscare
Functia Actiune
motion_sensor.get_roll() Obtinem unghiul Euler al directiei de
rulare, intervalul de date returnat este de
-90 ~ 90.
motion_sensor.get_pitch() Obtinem pasul unghiului Euler,

intervalul de date care pot fi returnate
este -180 ~ 180.

motion_sensor.get_yaw() Obtinem valoarea unghiului Euler,
intervalul de date returnat este 0 ~ 360.
Deoarece senzorul Codey de la bord este
un senzor cu sase axe, nu existd busola
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electronica. Deci, de fapt, unghiul de
giratie este doar integralul vitezei
unghiulare a axei Z. Daca dorim sa
obtinem un unghi adevarat de giratie,
acest API nu este potrivit pentru
utilizare.

motion_sensor.get_rotation(axis)

Obtinem unghiul la care se roteste Codey
pe cele trei axe, iar directia in sens invers
acelor de ceasornic este directia pozitiva,
parametrul:
e axis —de tip String, notat cu x, y, z
reprezentand axa definita de
Codey.

motion_sensor.reset_rotation(axis =
Ilal I ll)

Intoarce unghiul curent de rotatie initiala
n jurul celor trei axe este 0, iar
get_rotation () va incepe la 0,
parametrul:

e axis —de tip String notat cu X, vy, z
reprezentand axa definita de
Codey si

e all - reprezentand toate cele trei
axe. Aceasta este si valoarea
implicita pentru aceasta functie.

motion_sensor.is_shaked()

Verifica daca Codey este zdruncinat,
valoarea returnata este o valoare
booleana, unde True inseamna ca Codey
este zdruncinat si False inseamna ca
Codey nu este scuturat.

motion_sensor.get_shake strength()

Daca Codey este zdruncinat, aceasta
functie poate obtine intensitatea
zdruncinarii. Valoarea intervalului
valorii de retur este de 0 ~ 100. Cu cat
este mai mare valoarea, cu atat este mai
mare intensitatea zdruncinarii.

motion_sensor.is_tilted_left()

Verifica daca Codey este inclinat spre
stanga, iar valoarea returnata este o
valoare booleana, unde True inseamna
ca Codey este inclinat spre stanga si
False inseamna ca Codey nu este
inclinat spre stanga.

motion_sensor.is_tilted_right()

Verifica daca Codey este inclinat spre
dreapta, iar valoarea returnata este o
valoare booleana, unde True inseamna
ca Codey este inclinat spre dreapta si
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False inseamna ca Codey nu este inclinat
spre dreapta.

motion_sensor.is_ears_up()

Verifica daca urechea lui Codey este
orientata in sus, valoarea returnata este o
valoare booleana, unde True inseamna
ca urechea lui Codey este orientata in Sus
si False inseamna ca urechea Codey nu
este orientata In SUS.

motion_sensor.is_ears_down()

Verifica daca urechea lui Codey este
orientata in jos, valoarea returnata este o
valoare booleana, unde True inseamna
ca urechea lui Codey este orientata in jos
si False inseamna ca urechea lui Codey
nu este orientata in jos.

motion_sensor.is_display_up()

Verifica daca panoul frontal al lui Codey
este orientat Tn sus, valoarea returnata
este o valoare booleana, unde True
inseamna ca panoul Codey este orientat
in sus si False inseamna ca panoul
Codey nu este orientat Tn sus.

motion_sensor.is_display_down()

Verifica daca panoul Codey este orientat
in jos, valoarea returnatd este o valoare
booleana, unde True inseamna ca panoul
Codey este orientat in jos si False
inseamna ca panoul Codey nu este
orientat in jos.

motion_sensor.is_upright()

Verifica daca Codey este pozitionat
vertical, valoarea returnata este o valoare
booleana, unde True inseamna ca Codey
este pozitionat vertical si False - Codey
nu este pozitionat vertical.

motion_sensor.get_acceleration(axis)

Obtinem valorile de acceleratie ale celor
trei axe inm /s 2, parametrul:
e axis — de tip string, notat cu X, Y, Z
reprezentand axa definita de
Codey.

motion_sensor.get_gyroscope(axis)

Obtinem valorile vitezei unghiulare ale
celor trei axe Tn ° / sec, parametrul:
e axis — de tip string, notat cu X, y, z
reprezentand axa definita de
Codey.

Exemplul 1:
import codey
import time

43




while True:
roll = codey.motion_sensor.get roll()
pitch = codey.motion_sensor.get_pitch()
yaw = codey.motion_sensor.get yaw()
print("roll:", end = "")
print(roll, end = "")
print(" ,pitch:", end = "")
print(pitch, end = "")
print(" ,yaw:", end = "")
print(yaw)
time.sleep(0.05)

Exemplul 2:

import codey

while True:
if codey.motion_sensor.is_shaked():

print("shake_strength:", end = "")
print(codey.motion_sensor.get_shake_strength())
Exemplul 3:

import codey

while True:

if codey.motion _sensor.is tilted left():
print("tilted left")

if codey.motion sensor.is tilted right():
print("tilted right")

if codey.motion_ sensor.is ears up():
print("ears _up")

if codey.motion_sensor.is_ears_down():
print("ears_down")

if codey.motion sensor.is display up():
print("display up")

if codey.motion_sensor.is_display down():
print("display down")

if codey.motion_sensor.is_upright():
print("upright")
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Transmitatorul IR

Tabelul 14 contine functiile Python ce permit sa utilizam transmitatorul IR in

programarea lui Codey.

Tabelul 14: Functiile Python pentru transmitatorul IR

Functia

Actiune

ir.receive()

Returneaza informatiile sirului primite de
receptorul infrarosu, astfel incat datele
trimise de transmitatorul infrarosu trebuie sa
se termine cu \ n. Daca este o comanda de
control de la distanta care primeste
protocolul de codare NEC, se utilizeaza o
alta functie receive_remote code ().

ir.receive_remote_code()

Obtinem date de la telecomanda cu
infrarosu. Datele contin doua parti: adresa si
continut, deci returneaza o lista de date cu
lungimea 2. Primul parametru este codul de
adresa, iar ultimul parametru este codul de
date.

ir.send(str)

Trimite un sir de caractere infrarosu,
parametrul:

e str - date de tip string care vor fi
emise, functia de trimitere va adduga
automat terminatia \n la sfarsitul
sirului.

ir.start_learning()

Porneste invatarea in infrarosu si accepta
doar comenzile de control de la distanta care
invata protocolul standard NEC.

ir.stop learning()

Opreste Tnvatarea in infrarosu.

ir.save_learned_result(index)

Salveaza rezultatul de codificare in infrarosu
in zona corespunzatoare, parametrul:
e index - gama de valori a indexului este
0 ~ 15, in total 16 zone de stocare.

ir.send_learned_result(index = 1)

Trimite codul infrarosu salvat pentru
invatarea in infrarosu, rezultatul invatarii
zonei cu index = 1 este setat ca implicit,
parametrul:
e index - intervalul de valori a indexului
este 0 ~ 15, Tn total 16 zone de
stocare.
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ir.learn(time = 3) Va returna timpul de invatare in infrarosu,
dupa ce am apelat acest API, va salva
informatiile in infrarosu aflate in secunde de
timp. Implicit este salvat in zona cu index =
1, parametru:

e time - timpul de invatare, in secunde.

Exemplul 1:
import codey
import event

@event.start

def start cb():
print("start event succeeded")
while True:

codey.display.show(codey.ir.receive remote code()[1])

Exemplul 2:
import codey
import event

@event.button_a pressed

def button a cb():
print("button a event succeeded")
codey.ir.learn()
codey.led.show(0, 100, 0)

@event.button_ b pressed
def button_a cb():
print("button b event succeeded")
while True:
codey.ir.send_learned result()

@event.button_c_pressed
def button c cb():
print("button c event succeeded")
while True:
codey.display.show(codey.ir.receive())
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WI-FI

Tabelul 15 contine functiile Python utilizate pentru WI-FI.

Tabelul 15: Functiile Python pentru WI-FI

Functia Pyton

Actiune

wifi.start(ssid = "wifi_ssid",
password = "‘password"’, mode =
codey.wifi.STA)

Porneste conexiunea Wi-Fi, API-ul nu va
bloca procesul, iesirea API nu inseamna ca
Wi-Fi este conectat, trebuie sa apelam functia
wifi.is_connected () pentru a conecta.
Parametrii:
e ssid - de tip sir de caractere, ce indica
contul Wi-Fi.
e password — de tip sir, ce indica parola
Wi-Fi.
e mode - porneste modul Wi-Fi.

wifi.is_connected()

Verifica daca este conectat Wi-Fi, valoarea
returnata este booleana, unde True Inseamna
ca Wi-Fi a stabilit o conexiune, False
inseamna ca Wi-Fi nu a stabilit inca o
conexiune.

Wifi.STA -constanta

Modul statiei Wi-Fi, adicd modul adaptor
wireless. In acest mod, Wi-Fi poate fi
conectat la router.

wifi.AP - constanta

Modul de acces fara fir, rutarea generala fara
fir functioneaza in acest mod. In acest mod,
permite accesul altor dispozitive fara fir.

wifi. APSTA - constanta

Modurile Wi-Fi AP si STA coexista.

Exemplu:

import codey
codey.wifi.start('Vascan',
codey.led.show(0,0,0)
while True:

else:

'079010567 "', codey.wifi.STA)

if codey.wifi.is connected():
codey.led.show(0,0,255)

codey.led.show(0,0,0)
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Battery - Baterie de litiu incorporata

Tabelul 16 contine functii Python atasate la bateria de litiu incorporata

Tabelul 16: Functiile Python pentru bateria de litiu incorporata

Functia

Actiune

battery.get voltage()

Obtinem tensiunea curentd a bateriel,
valoarea de retur este o datd 1n virguld
mobild. Unitatea de masura este V

(volti).

battery.get_percentage()

Obtinem procentul de energie ramasa a
bateriei. Valoarea returnata este un numar
intreg. Intervalul de date este de la 0 la 100,
unde 100 inseamna ca exista inca 100% din
bateria ramasa.

Exemplu:
import codey

while True:

print("vol" + str(codey.battery.get voltage()))

print("percentage" +

str(codey.battery.get percentage()))
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codey_timer - Temporizatorul

Functiile destinate programarii evenimentelor ce tin de timer-ul lui Codey sunt

incluse Tn tabelul 17.

Tabelul 17: Functiile Python pentru codey_timer

Functia Pyton

Actiune

codey.get_timer()

Obtinem valoarea curenta a temporizatorului
(temporizatorul ruleaza din momentul in care
scriptul utilizatorului porneste), valoarea
returnatd este o datd in virgulda mobila.
Unitatea de masura- secunde.

codey.reset_timer()

Initializeaza valoarea temporizatorului.

Exemplu:
import codey

codey.reset_timer()

while True:

print("time:", end = "")
print(codey.get_timer())

codey_broadcast - Modul de difuzare

In tabelul 18 se contine functia Python ce permite utilizarea modului de

difuzare Codey.

Tabelul 18: Functiile Python pentru modul de difuzare Codey

Functia

Actiune

codey.broadcast(str)

O transmisie poate fi trimisa la portul serial,
Bluetooth si la propria unitate de monitorizare
a evenimentelor.Pparametrul:

e str —va exprima continutul difuzarii.

Exemplu:
import codey
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import event

@event.button_a pressed

def button_a cb():
print("button a event succeeded")
codey.broadcast("salut")

@event.received("salut")
def received cb():

print(“received message: salut")import codey
import event

@event.button_a pressed

def button a cb():
print("button a event succeeded")
codey.broadcast("Salut")

@event.received("salut")
def received cb():
print("received message: salut")

50




codey_external_module_detect - Detectarea modulelor de acces extern

Tabelul 19 contine functii Python de detectare a modulelor de acces extern.

Tabelul 19: Functiile Python pentru modulele de acces extern Codey

Functia

Actiune

codey.has_neuron_connected()

Verifica daca exista vreun modul de neuroni
conectat la Codey, iar valoarea returnata este
o valoare booleana, unde True indica faptul
ca modulul de neuroni este conectat la Codey
(inclusiv conectarea Rocky) si False indica
faptul cd nu existd niciun modul de neuroni
conectat la Codey.

codey.is_rocky connected()

Verifica daca Rocky este conectat la Codey,
valoarea returnata este o valoare booleana,
unde True inseamna ca exista un Rocky
conectat la Codey, iar False inseamna ca nu
exista Rocky conectat la Codey.

Exemplu:
import codey
import time

while True:

if codey.is rocky connected():
print("rocky is in")

else:

print("rocky is out")

time.sleep(1)
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codey_script_control - Controlul script-ului

Tabelul 20 contine funtionalitatile si functiile modulului codey_script_control.

Tabelul 20: Functiile Python pentru codey_script_control

Functia

Actiune

codey.stop_this_script()

Opriti scriptul curent, in concordantd cu
caracteristica scriptului de oprire Scratch.

codey.stop_other_scripts()

scripturi.

Opreste alte scripturi, in concordantd cu
caracteristica Scratch ce opreste alte

codey.stop_this_script()

scripturile.

Opreste toate scripturile, in concordanta cu
caracteristica Scratch ce opreste toate

Exemplu:

import codey
import time
import event

def

def

def

def

.start
start _cb():
while True:
print("start cb executing...")
time.sleep(1)
print("opreste acest script")
codey.stop_this_script()
.button_a pressed
button_a cb():
codey.stop_other_scripts()
while True:
print("button a event")
.button_b pressed
button b cb():
codey.stop_other_scripts()
while True:
print("button b event")
.button_c pressed
button_c_cb():
codey.stop_all scripts()

print("opreste toate script-urile")
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event - Unitatea de procesare a evenimentelor

Existd doud moduri de inscriere a evenimentelor: unul este inregistrarea si altul

— utilizarea unui decorator.

Exemplul 1 (inregistrarea):

import codey
import time
import event

def start cb():
while True:
codey.led.show(255, 0, 0)
time.sleep(1)
codey.led.show(9, 0, 0)
time.sleep(1)
event.start(start _cb)

Exemplul 2 (utilizarea unui decorator):

import codey
import time
import event

@event.start

def start callback():
while True:
codey.led.show(255, 9, 0)
time.sleep(1)
codey.led.show(9, 0, 0)
time.sleep(1)

Tabelul 21 contine functii Python de procesare a evenimentelor.

Tabelul 21: Functiile Python pentru unitatea de procesare a evenimentelor

Functia Actiune
event.start(callback) Evenimentul de pornire.
event.shaked(callback) Evenimentul Codey a fost zdruncinat.
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event.received(callback, msgstr)

Eveniment de detectare a receptiei prin
difuzare. In plus fati de parametrul de apel
invers (callback), parametrul:

e msgstr — de tip de sir de caractere,
contine sirul care se potriveste.
Evenimentul va fi declansat atunci
cand sirul primit se potriveste cu
sirul care se indica.

event.button a_ pressed(callback)

Evenimentul Butonul A este apasat.

event.button b pressed(callback)

Evenimentul Butonul B este apasat.

event.button c pressed(callback)

Evenimentul Butonul C este apasat.

event.tilted left(callback)

Evenimentul Codey inclinat la stanga.

event.tilted right(callback)

Evenimentul Codey inclinat la dreapta.

event.ears_up(callback)

Evenimentul Codey cu urechile in sus.

event.ears down(callback)

Evenimentul Codey cu urechile in jos.

event.ir_received(callback, ir_str)

Eveniment de detectare a receptiei cu
infrarosu. In plus fati de parametrul de
apel invers (callback), parametrul:

e ir_str—de tip de sir, indica sirul care
se potriveste. Evenimentul va fi
declansat atunci cand sirul primit se
potriveste cu sirul care se indicat.

event.greater_than(callback,
threshold, type_str)

Cand volumul este peste o anumitd
valoare, se apeleaza aceasta functie. In plus

fata de parametrul de apel invers
(callback), parametrii:
e threshold - secteaza valoarea

pragului pentru declansare;
e type_str - date de tip sir de caractere,

in prezent accepta doar
sound_sensor: senzor de volum,
timer: timer.

event.less_than(callback, threshold,
type_str)

Eveniment de comparatie a luminozitatii
fata de o anumitd valoare, pe langa

parametrul de apel invers (callback).
Parametrii:
e threshold, seteaza pragul pentru
declansare

e type_str - sir de date, in prezent
accepta doar light sensor: senzor de
lumina.

Exemplu:
import codey
import event
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@event.button_a pressed
def button_a cb():
print("eveniment declansat de butonul a ")

@event.button_ b pressed
def button_b cb():
print("eveniment declansat de butonul b")

@event.button_c_pressed
def button c cb():
print("eveniment declansat de butonul c ")

@event.greater_than(20, "sound_sensor")
def sound_sensor_cb():
print("evenimentul declansat are sunet prea puternic ")

@event.greater_than(5, "timer")
def timer_cb():
print("a fost declansat un eveniment cu timer mai mare")

@event.less than(30, "light sensor")
def light sensor cb():

print("a fost declansat un eveniment cu luminozitate
prea mare")
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API Python pentru Rocky. Miscarea lui Rocky

Tabelul 22 contine functiile Python destinate miscarii lui Rocky

Tabelul 22: Functiile Python pentru miscarea Iui Rocky

straight = False)

Functia Actiune
rocky.stop() Rocky se opreste din miscare.
rocky.forward(speed, t = None, | Rocky merge Tnainte, parametrii:

e speed — reprezintd valoarea vitezei

de miscare, intervalul parametrilor
este -100 ~ 100, numerele negative
reprezinta inapoi, numerele pozitive
reprezintd inainte.

t - reprezinta valoarea timpului de
miscare, in secunde, intervalul de
parametri este 0 ~ limita intervalului
de valori. Daca este setat la 1,
inseamna ca Rocky se va deplasa
inainte timp de 1 s. Daca acest
parametru nu este setat, starea
inainte este mentinutad pana cand
existd comanda de oprire a miscarii
sau comanda de miscare noua.
straight - activeaza senzorul
giroscopic pentru a corecta sau nu
directia  Tnainte. = Dacd  acest
parametru nu este setat, nu este
activat in mod implicit.

rocky.backward(speed, t = None,
straight = False)

Rocky se misca inapoi, parametrii:

e speed — reprezintd valoarea vitezei

de miscare, intervalul parametrului
este -100 ~ 100, numerele negative
reprezinta inainte, numerele pozitive
reprezintd inapoi.

t -reprezintd valoarea timpului de
miscare, in secunde, intervalul de
parametri este 0 ~ limita intervalului
de valori. Daca este setat la 1,
inseamnad ca Rocky se va deplasa
inapoi timp de 1 s. Dacd acest
parametru nu este setat, starea ihapoi
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este mentinutd pand cand exista 0
comanda de oprire a miscarii sau 0
comanda de miscare noua.

e straight - activeaza senzorul
giroscopic pentru a corecta sau nu
directia  inapoi. Dacda  acest
parametru nu este setat, nu este
activat in mod implicit.

rocky.turn_left(speed, t = None)

Rocky coteste la stinga, parametrii:

e speed -reprezinta valoarea vitezei de
rotatie, intervalul de parametrului
este -100 ~ 100, numerele negative
reprezinta  virajul la  dreapta,
numerele pozitive reprezinta virajul
la stanga.

e t - reprezintd valoarea timpului de
miscare, in secunde, intervalul de
parametri este 0 ~ limita intervalului
de wvalori. Daca este setat la 1,
inseamna ca Rocky se va intoarce la
stainga timp de 1 s. Daca acest
parametru nu este setat, starea de
viraj la stanga este mentinuta pana
cand apare o comanda de oprire a
miscdrii sau o comanda de miscare
noua.

rocky.turn_right(speed, t = None)

Rocky vireaza la dreapta, parametrii:

e speed — reprezintd valoarea vitezei
de rotatie, intervalul de parametri
este -100 ~ 100, numerele negative
reprezinta  virajul la  dreapta,
numerele pozitive reprezinta virajul
la stanga.

e t - reprezintd valoarea timpului de
miscare, in secunde, intervalul de
parametri este 0 ~ limita intervalului
de valori. Daca este setat la 1,
inseamna ca Rocky se va intoarce la
stainga timp de 1 s. Daca acest
parametru nu este setat, starea de
viraj la stanga este mentinuta pana
cand apare o comanda de oprire a
migcarii sau 0 comanda de miscare
noua.
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rocky.drive(left_power,
right_power)

Rotiri in functie de valoarea setatd pentru
fiecare motor, parametrii:

o left power - reprezinta viteza
motorului rotii stangi, intervalul
parametrilor este -100 ~ 100,
numerele negative reprezinta roata
stinga se roteste Tnapoi, numerele
pozitive reprezintd roata stanga se
roteste Tnainte.

e right_power - reprezinta viteza
motorului rotii drepte, intervalul
parametrilor este -100 ~ 100,
numerele negative reprezinta roata
dreapta se roteste Thapoi, numerele
pozitive reprezinta roata dreapta se
roteste inainte.

rocky.turn_right_by degree(angle,
speed = 40)

Rocky coteste la dreapta in functie de
gradele stabilite, parametrii:

e angle - stabileste unghiul de rotatie,
numerele negative reprezintd virajul
la dreapta, numerele pozitive
reprezinta virajul la stinga.

e speed — reprezinta viteza de virare,
intervalul parametrilor este de 0 ~
100, dacd acest parametru nu este
setat, viteza implicitd este de 40.
(Deoarece senzorul giroscopic este
utilizat pentru rotirea unghiului
specific, se recomandd sda nu
modificam viteza pentru a evita
unghiul de virare inexact).

rocky.turn_left_by degree(angle,
speed = 40)

Rocky coteste la stanga in functie de
gradele stabilite, parametrii:

e angle - stabileste unghiul de rotatie,
numerele negative reprezinta virajul
la dreapta, numerele pozitive
reprezintd virajul la stanga.

e speed — reprezinta viteza de virare,
intervalul parametrilor este de 0 ~
100, daca acest parametru nu este
setat, viteza implicita este de 40.
(Deoarece senzorul giroscopic este
utilizat pentru rotirea unghiului
specific, se recomandd sa nu
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modificim viteza pentru a evita
unghiul de virare inexact).

Exemplu:
import codey
import rocky
import time

rocky.forward(50, 1)

rocky.stop()

rocky.backward(50, 1)

rocky.turn_left(50, 1)

rocky.turn_right(50, 1)

rocky.drive(50, 80)

time.sleep(2)

while True:
rocky.turn_right by degree(80, 40)
rocky.turn_right by degree(80, 20)

color_ir_sensor - Senzorul IR de culoare

Dupa cum se arata in figura 6, senzorii din fata lui Rocky sunt:

e LED alb - lumina alba pentru a detecta intensitatea reflexiei luminii vizibile
pe suprafata obiectului cu ajutorul senzorului de lumina vizibila.

o Senzor de lumina vizibila - detecteaza intensitatea luminii vizibile.

e LED RGB - LED cu valoare specificda RGB pentru a obtine recunoasterea
culorii cu ajutorul senzorului de lumina vizibila.

o Senzorul de lumina cu infrarosu - detecteaza intensitatea luminii in infrarosu.

e Transmitator cu infrarosu - transmite lumina infrarosie pentru a detecta
intensitatea reflexiei luminii infrarosii pe suprafata obiectului cu ajutorul

senzorului de lumina infrarosu.
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Sensor de lumina vizibila

LED-ul Alb

LED-ul RGB

Transmitatorul infrarosu

Senzor de lumina infrarosu / senzor receptor infrarosu

Figura 6: Senzorii din fata a lui Rocky

Tabelul 23 contine functiile Python ce pot fi utilizate Th programarea senzorilor

de culoare si lumina.

Tabelul 23: Functiile Python pentru senzorii de culoare si lumina

Functia

Actiune

color_ir_sensor.get_red()

Obtinem dimensiunea componentei
de culoare rosie a senzorului de
culoare, intervalul de parametri este
0 ~ 100.

color_ir_sensor.get_green()

Obtinem dimensiunea componentei
de culoare verde a senzorului de
culoare, intervalul de parametri este
0 ~ 100.

color_ir_sensor.get _blue()

Obtinem dimensiunea componentei
de culoare albastra a senzorului de
culoare, intervalul de parametri este
0 ~ 100.

color_ir_sensor.is_color(color_str)

Judeca daca este detectata o culoare
potrivita, parametrul:

e color_str —reprezinta tipul de
culoare, inclusiv rosu, verde,
albastru, galben, cian, violet,
alb,  negru,  parametrul
corespunzator  este  rosu,
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verde, albastru, galben, cian,
violet, alb, negru. Valoarea
returnata este booleana, True
reprezinta potrivirea
culorilor, False reprezinta
culorile care nu se potrivesc.

color_ir_sensor.get_light strength()

Obtinem  intensitatea  luminii
ambientale detectata de senzorul de
lumina vizibila, intervalul de
parametri este 0 ~ 100.

color_ir_sensor.get_greyness()

Obtinem valoarea in tonuri de gri
detectatd de senzorul de lumina
vizibila (folosind LED RGB si
senzorul de lumina vizibild),
intervalul parametrilor este de 0 ~
100.

color_ir_sensor.get_reflected_light()

Obtinem  intensitatea  reflexiei
luminii  vizibile detectata de
senzorul de Ilumina vizibila,
intervalul parametrilor este de 0 ~
100.

color_ir_sensor.get_reflected infrared()

Obtinem intensitatea de reflectie a
luminii in infrarosu detectata de
tubul de receptie a luminii in
infrarosu, intervalul parametrilor
este de 0 ~ 100.

color_ir_sensor.is_obstacle _ahead()

Detecteaza daca exista obstacole in
fata, valoarea de returnare este
booleana, True reprezinta obstacole,
False nu reprezinta obstacole.

color_ir_sensor.set_led_color(color_name

)

Seteaza culoarea pentru lumina
LED RGB a senzorului de culoare,
parametrul:

color_name, - inclusiv rosu, verde,
albastru, galben, cyan, violet, alb,
negru, parametrul corespunzator
este red, green, blue, yellow, cyan,
purple, white, black.

Exemplu:
import codey
import rocky

while True:

if rocky.color_ir sensor.is obstacle ahead():
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rocky.color_ir_sensor.set_led_color('white')
else:
rocky.color_ir sensor.set _led color('black"')

API Python pentru biblioteci terte

urequests - Modul de solicitare a retelei

Tabelul 24 contine functii destinate modului de solicitate a retelei.

Tabelul 24: Functiile Python pentru modul de utilizare a retelei

Functia Actiune
urequests.request(method, url, | Trimite o cerere de retea, aceasta va bloca
data=None, json=None, | datele de raspuns returnate in retea, parametrii:
headers={}) e method - reprezinta o metodd de

stabilire a unei cereri de retea. De
exemplu. HEAD, GET, POST,
PUT, PATCH, DELETE.

e URL - reprezintda URL-ul solicitdrii de
retea.

e data (optional) - reprezinta un dictionar,
o listd de tuple [(cheie, valoare)] (va fi
in formd codatd), octet sau obiect de
fisier de clasa trimis in corpul cererii.

e json (optional), date json trimise in
corpul cererii.

e headers (optional) — reprezintd un
dictionar de antete HTTP care trebuie
trimis impreund cu cererea.

urequests.head(url, **kw) Trimite o cerere HEAD, tipul de returnare este
raspunsul la cerere, parametrii:

e URL —este URL-ul retelei solicitate.

e ** kw - solicita parametri optionali.

urequests.get(url, **kw) Trimite o cerere GET, tipul de returnare este
raspunsul la cerere, parametrii:

e URL —este URL-ul retelei solicitate.

e ** kw - solicita parametri optionali.

urequests.post(url, **kw) Trimite o cerere POST, tipul de returnare este
raspunsul la cerere, parametrii:
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e URL —este URL-ul retelei solicitate.
e ** kw - solicita parametri optionali.

urequests.put(url, **kw) Trimite o cerere PUT, tipul de returnare este
raspunsul la cerere, parametrii:

e URL —este URL-ul retelei solicitate.

e ** kw - solicitd parametri optionali.

urequests.patch(url, **kw) Trimite o cerere PATCH, tipul de returnare
este raspunsul la cerere, parametrii:

e URL —este URL-ul retelei solicitate.

e **kw - solicitd parametri optionali.

urequests.delete(url, **kw) Trimite o cerere DELETE, tipul de returnare
este raspunsul la cerere, parametrii:

e URL — este URL-ul retelei solicitate.

e ** kw - solicita parametri optionali.

Exemplul 1:

import codey

import urequests as requests
import time

# Completati aici ssid-ul si parola routerului.
codey.wifi.start('wifi ssid', 'password')
codey.led.show(0,0,0)
while True:
if codey.wifi.is connected():
codey.led.show(0,0,255)
res = requests.get(url="http://www.baidu.com/")
print(res.text)
time.sleep(3)
else:
codey.led.show(0,0,0)

Exemplul 2:

import codey

import urequests as requests
import time

# Completati aici ssid-ul si parola routerului.
codey.wifi.start('wifi ssid', 'password')
codey.led.show(0,0,0)
hour = minite = second = "00"
while True:
if codey.wifi.is_connected():
try:
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res = requests.get(url =
"http://www.time.ac.cn/timeflash.asp?user=flash').text
hour_begin = res.find('<hour>") + len('<hour>")
hour_end = res.find('</hour>")
minite _begin = res.find('<minite>') +
len('<minite>")
minite_end = res.find('</minite>")
second_begin = res.find('<second>') +
len('<second>")
second_end = res.find('</second>")
if hour_begin > len('<hour>"') and hour_end >
hour_begin and \
minite_begin > len('<minite>') and minite_end
> minite_begin and \
second _begin > len('<second>') and second end
> second_begin:

if hour_end - hour_begin ==

hour = '@' + res[hour_begin:hour_end]
elif hour_end - hour begin ==

hour = res[hour_begin:hour_end]

if minite_end - minite_begin ==

minite = '@' +
res[minite_begin:minite _end]
elif minite _end - minite_begin == 2:

minite = res[minite_begin:minite_end]

if second_end - second _begin == 1:
second = '0' +
res[second begin:second end]
elif second _end - second begin ==
second = res[second begin:second end]

print(hour + + minite + + second)
cur_time = hour + ':' + minite;
codey.display.show(cur_ time)
except:
print("get error data")
else:

codey.led.show(0,0,0)
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mqtt - Transmisie coada de mesaje prin telemetrie

Tabelul 25 contine clasa mqtt. MQTTClient si functiile de utilizare a acesteia.

Tabelul 25: Functiile Python pentru mqtt

Functia Actiune
class mqtt. MQTTClient | Instantarea obiectului de interfatd al
(client_id, server, port=0, | clientului MQTT, parametrii:
user=None, password=None, e client_id — reprezinta sirul unic de ID
keepalive=0, ssl=False, client utilizat la conectarea la broker.

ssl_params={}) -clasa

Daca client_id are o lungime zero sau
None, atunci unul va fi generat
aleatoriu. Tn acest caz, parametrul
clean_session al functiei de conectare
trebuie sa fie True.

e server -reprezinta numele gazdei sau
adresa IP a serverului la distanta.

e port (optional) - reprezinta portul de
retea al gazdei serverului la care va
conectati. Numarul de port implicit
este 1883. Va rugdm sa retineti ca
numarul de port implicit al MQTT pe
SSL /TLS este 8833.

e user (optional) - reprezinta numele de
utilizator Tnregistrat pe server.

e password (optional) — reprezinta
parola inregistrata pe server.

e keepalive (optional) - reprezinta
valoarea de expirare a timpului de
pastrare a clientului. Valoarea
implicita este de 60 s.

e ssl (optional) - daca activati suportul
SSL/TLS.

e ssl_params (optional) - reprezinta
parametrul SSL / TLS.

connect(clean_session=True)

Conecteaza clientul la server, aceasta este o
functie de blocare, parametrii:

clean_session  -reprezinta o  valoare
booleana care determina tipul de client.
Daca ia valoarea True, brokerul va elimina
toate informatiile despre acest client atunci
cand se deconecteazd. Daca este False,
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clientul este un client durabil, iar
informatiile despre abonament si mesajele
din coada vor fi pastrate atunci cand clientul
se deconecteaza.

reconnect()

Reconectare la server folosind detaliile
furnizate anterior. Trebuie sda apelam
conectarea inainte de a apela aceasta functie.

disconnect()

Deconectare de la server.

ping() Testeaza conectivitatea dintre server si
client.
set_last_will(topic, msg, | Seteaza vointa de a fi trimisa la server. Daca

retain=False, qos=0)

clientul se deconecteaza fara a apela
disconnect (), serverul va posta un mesaj in
numele sdu, parametrii:

e topic — reprezinta subiectul postarii.

e msg - va trimite mesajul.

e retain - dacd este setat la True,
mesajul de testare va fi setat la ultimul
mesaj bun / rezervat cunoscut pentru
subiect.

e (os - este utilizat pentru calitatea
serviciului.

publish(topic, msg, retain=False,
gos=0)

Un mesaj este trimis de la client catre agent
si apoi trimis de la agent catre orice client
care se aboneaza la subiectul corespunzator,
parametrii:

topic — reprezinta subiectul mesajului ce ar
trebui sa fie postat.

msg - mesajul real de trimis.

Retain - daca este setat la True, mesajul de
testare va fi setat la ultimul mesaj bun /
rezervat cunoscut pentru subiect.

gos - nivelul de calitate al serviciului
utilizat.

subscribe(topic, qos=0)

Acest modul oferd cateva functii de
asistenta pentru abonare si procesare directa
a mesajelor. De exemplu set_callback,
parametrii:
e topic - reprezinta subiectul mesajului
de abonat.
e (os - nivelul de calitate al serviciului
de utilizat.

set_callback(f)

Seteazd functia de apel invers pentru
subiectul abonament, care este apelat atunci
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cand serverul raspunde la solicitarea noastra
de abonament, parametrul:
f — reprezinta functia de apel invers.

wait_msg() Asteapta pana cand serverul nu are mesaje
in asteptare. Aceasta functie este o functie
de blocare.

check_msg() Verifica daca serverul are mesaje in

asteptare. Daca nu, revine direct, daca
exista, efectueaza aceeasi procesare ca si
functia wait_msg.

Exemplu:

from mgtt import MQTTClient
import codey

import time

MQTTHOST
MQTTPORT

"mqg.makeblock.com"
1883

# Completati dupa cum doriti
client_id = "20180911203800"

# Exemplu de cale
Topic = "/sensors/temperature/#"

mgttClient = MQTTClient(client id, MQTTHOST, port=MQTTPORT,
user="test', password='test', keepalive=0, ssl=False)

# Conectarea la serverul MQTT
def on_mqtt _connect():
mgttClient.connect()

# publicarea mesajului
def on publish(topic, payload, retain=False, qos = 0):
mgttClient.publish(topic, payload, retain, qos)

# functia de procesare a mesajului
def on_message come(topic, msg):

print(topic + + ":" + str(msg))
codey.display.show(msg)

# mesaj de abonare

def on_subscribe():
mgttClient.set_callback(on_message_ come)
mgttClient.subscribe(Topic, qos = 1)
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# Completati aici ssid-ul si parola routerului.
codey.wifi.start('wifi ssid', 'password')
codey.led.show(0,0,0)
codey.display.show(0)
while True:
if codey.wifi.is connected():
on_mgtt_connect()
on_subscribe()
codey.led.show(0,0,255)
while True:
# Blocarea asteptarii mesajului
on_publish("/sensors/temperature/home",
str(38), gqos = 1)
mgttClient.wait_msg()
time.sleep(1)
else:
codey.led.show(90,0,0)
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API Python pentru extensia modulelor Neuron

dc_motor_driver - Driver dual motor DC

Tabelul 26 contine functia de utilizare a dc_motor_driver.

Tabelul 26: Functia Python pentru dc_motor_driver

Functia Actiune
dc_motor_driver.set_power(speed, | Seteaza puterea pentru driverul motorului
ch =0) n fiecare canal, parametrii:

e speed - sec referd la valoarea de
putere a motorului controlat
intervalul de parametri este -100 ~
100.

e ch - se refera la numarul de canal al
motorului controlat, intervalul de
parametri este 0 ~ 2 si 0: reprezinta
ambele sloturi , 1: pentru slotul 1,
2: pentru slotul 2.

Exemplu:
import codey
import neurons
import event

.button_a pressed
def on_button_a pressed():
print("button a event succeeded")
neurons.dc_motor_driver.set_power(100, 1)

.button_b pressed
def on_button_b pressed():
print("button b event succeeded")
neurons.dc_motor_driver.set power(100, 2)

.button_c pressed
def on_button_c_pressed():
print("button c event succeeded")
neurons.dc_motor_driver.set power(100, 0)
neurons.dc_motor_driver.set_power(100, 1, 2)
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servo_driver - Dual Servo Driver

Tabelul 27 contine functia de utilizare a servo_driver.

Tabelul 27: Functia Python pentru servo_driver

Functia Actiune
servo_driver.set_angle(position, | Seteaza puterea pentru servo-driver in fiecare
ch=0) canal, parametrii:

e position - se refera la valoarea

unghiului de rotatie a servo-driver —
ului controlat, intervalul de parametri
este 0 ~ 180.

e ch - se referda la numarul de canal
controlat, intervalul de parametri este O
~ 2 s1 0: reprezinta ambele sloturi, 1:
pentru canalul 1, 2: pentru al 2-lea
canal.

Exemplu:
import codey
import neurons
import event
import time

neurons.servo _driver.set angle(9, 0)
time.sleep(1)

.button_a pressed
def on_button_a pressed():
print("button a event succeeded")
neurons.servo_driver.set_angle(100, 1)

.button_b pressed
def on_button_b pressed():
print("button b event succeeded")
neurons.servo_driver.set _angle(100, 2)

.button _c pressed
def on_button_c_pressed():
print("button c event succeeded")
neurons.servo_driver.set _angle(100, 0)
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led_strip - Driver de banda LED

Tabelul 28 contine functiile Python destinate lucrului cu driverul de banda

LED.

Tabelul 28: Functiile Python pentru driverul de banda LED

Functia

Actiune

led_strip.set_single(index,

red value,
blue value)

green_value,

Seteaza culoarea fiecarei lumini de pe banda
LED, parametrii:

e index - seteaza ordinea luminii
Nu, intervalul de parametri este
1 ~ valoarea luminilor totale de
pe banda LED.

e red value - seteaza valoarea
rosu a LED-ului, intervalul de
parametri este 0 ~ 255, 0
inseamna ca nu exista culoare
rosie, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare rosie.

e green_value - seteaza valoarea
verde a LED-ului, intervalul de
parametri este 0 ~ 255, O
inseamna ca nu exista culoare
verde, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare verde.

e Dblue value - seteaza valoarea
LED albastru, intervalul de
parametri este 0 ~ 255, 0
inseamna ca nu exista culoare
albastra, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare albastra.

led_strip.set_all(red_value,
green_value, blue_value)

Seteaza culoarea pentru toate luminile.
Parametrii:

red_value - setarea valorii rosu a LED-
ului, intervalul de parametri este 0 ~
255, 0 inseamna ca nu exista culoare
rosie, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare rosie.

green_value - setarea valorii verde a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 Inseamna ca nu exista
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culoare verde, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare verde.

e Dblue value - setarea valorii albastru a
LED- ului, intervalul parametrilor este
0 ~ 255, 0 Inseamna ca nu exista
culoare albastra, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare albastra.

led_strip.set_effect(mode, speed,
list)

Seteaza efectul benzii LED. Parametrii:

e mode - efect mod, intervalul
parametrilor este 0 ~ 5.

0: - inseamna modul static: starea
luminilor pastreaza ultima setare.
1: - inseamna modul de rulare: luminile
N din fata se aprind mai intai ca culoare
de setare, apoi luminile N se deplaseaza
la2 ~N + 1 si prima se stinge, apoi 3 ~
N + 2 si primele doud lumini se sting, ca
Tn imaginea de mai jos:

2: - inseamna modul de repetare:
luminile N din fatd se aprind mai intai ca
culoare de setare, iar luminile de repaus
vor copia starea respectiva pana la
ultima lumina, la fel ca in imaginea de
mai jos:

3. - inseamna modul marcaj: lumina N
se aprinde si apoi se deplaseaza in mod
repetat la o viteza de setare, dupd cum se
arata Tn imaginea de mai jos:
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4: - inseamna modul de respiratie:
luminile se schimba la viteza respiratiei
umane, adica se aprind / opresc la
fiecare trei secunde.

5: - inseamna modul gradient: toate

luminile de pe banda 1si schimba

culoarea treptat Tn noua culoare de setare
intr-un anumit timp de setare.

e speed - schimbarea dinamica a
vitezei, intervalul parametrilor este de
0 ~ 8, 0 - Inseamna viteza cea mai
mica si 8 - este cea mai rapida
(functioneaza numai atunci cand
exista setarea schimbarii dinamice a
starii luminilor).

o list - lista parametrilor modificabili,
intervalul parametrilor este 0 ~ 8,
primul parametru Tnseamna prima
culoare de lumina, al doilea
parametru inseamna a doua culoare de
lumina si asa mai departe; Si
parametrii de culoare sunt dupa cum
urmeaza: black(0x00), red(0x01),
orange(0x02), yellow(0x03),
green(0x04), cray(0x05), blue(0x06),
purple(0x07) and while(0x08).

Exemplu:

import codey
import neurons
import event
import time

neurons.led strip.set all(@, 0, 255)

time.sleep(1)
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@event.button_a pressed

def on_button_a pressed():
print("button a event successed")
neurons.led strip.set all(o, 0, 9)

neurons.led strip.set_single(1, 255, 0, 0)

time.sleep(1)
neurons.led strip.set all(o, 0, 9)

neurons.led strip.set_single(2, 255, 0, 0)

time.sleep(1)
neurons.led strip.set all(o, 0, 0)

neurons.led strip.set _single(3, 255, 0, 0)

time.sleep(1)

@event.button_ b pressed

def on_button b _pressed():
print("button b event successed")
neurons.led strip.set effect(o, 8,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(1l, 8,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(2, 8,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(3, 8,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(4, 8,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(5, 8,
time.sleep(3)

@event.button_c_pressed

def on button c pressed():
print("button c event successed")
neurons.led strip.set effect(@, 5,
time.sleep(3)
neurons.led_strip.set_effect(1, 5,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(2, 5,
time.sleep(3)
neurons.led_strip.set_effect(3, 5,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(4, 5,
time.sleep(3)
neurons.led strip.set effect(5, 5,
time.sleep(3)

(1,6,8,1,6,8,1,6,8))
(1,6,8,1,6,8,1,6,8))
(1,6,8,1,6,8,1,6,8))
(1,6,8,1,6,8,1,6,8))
(1,6,8,1,6,8,1,6,8))

(1.’6.’8)1)6)8)1)6.’8))

(1,1,1,1,1,1,1,1,1))
(1,1,1,1,1,1,1,1,1))
(1,1,1,1,1,1,1,1,1))
(1,1,1,1,1,1,1,1,1))
(1,1,1,1,1,1,1,1,1))

(1,1,1,1,1,1,1,1,1))
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led_panel - panoul LED RGB

Tabelul 29 contine functiile Python destinate lucrului cu panoul LED RGB.

Tabelul 29: Functiile Python pentru panoul LED RGB

Functia

Actiune

led_panel.set_all (red_value,
green_value, blue_value)

Seteaza si afiseaza culoarea tuturor luminilor
de pe panou. Parametrii:

red value - seteaza valoarea rosu a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 ifnseamna ca nu exista
culoare rosie, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare rosie.
green_value - seteaza valoarea verde a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 ifnseamna ca nu exista
culoare verde, 255 Inseamna cea mai
stralucitoare culoare verde.

blue_value - seteaza valoarea albastra
a LED-ului, intervalul de parametri
este 0 ~ 255, 0 inseamna ca nu exista
culoare albastra, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare albastra.

led_panel.set_pixel (X, Y,
red_value, green_value,
blue_value)

Seteaza culoarea pentru fiecare pixel de pe
panou. Parametrii:

X - pozitia pixelului x pe panou,
intervalul de parametri este delaOla7.
y - pozitia pixelului y pe panou,
intervalul de parametri estedelaOla7.
red_value - setarea valorii rosu a LED-
ului, intervalul de parametri este 0 ~
255, 0 inseamna ca nu exista culoare
rosie, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare rosie.

green_value - setarea valorii verde a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 Inseamna ca nu exista
culoare verde, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare verde.
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e Dblue value - setarea valorii albastru a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 insecamnd ca nu exista
culoare albastra, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare albastra.

led_panel.show_image (list, mode
= 0)

Seteaza continutului afisajului ca mod
parametru imagine. Parametrii:

o list - lista parametrilor modificabili,
intervalul parametrilor este 0 ~ 8 ,
primul parametru Inseamnd prima
culoare de lumina, al doilea parametru
inseamna a doua culoare de lumina si
asa mai departe; iar parametrii de
culoare sunt dupa cum urmeaza:
black(0x00), red(0x01), orange(0x02),
yellow(0x03), green(0x04),
cray(0x05), blue(0x06), purple(0x07)
si while(0x08).

e mode - modul de afisare a continutului
modului, intervalul parametrilor este 0
~3

0: inseamnd modul emergent, sectarea
imaginii va fi afisata direct.

1: inseamnd modul de stergere, imaginea
originala dispare treptat si imaginea de setare
noud se va afisa treptat si vertical.

2. inseamna modul in miscare la stanga,
imaginea originala se deplaseaza la stinga si
dispare treptat, iar imaginea de setare noua se
va deplasa la stinga pand cand se afiseaza
intreaga imagine.

3: inseamnd modul in miscare dreapta,
imaginea originala se deplaseaza spre dreapta
si dispare treptat, iar imaginea de setare noud
se va deplasa spre dreapta pana cand se
afigeaza intreaga imagine.

led_panel.set_animation(frame_i
ndex, list)

Setarea continutului animatiei pe panou.
Parametrii:

e frame_index — reprezinta indexul
cadrului de animatie, intervalul de
parametri este 0 ~ 3; 0 - Inseamna
primul cadru, 1 inseamna al doilea si
asa mai departe.
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e list - reprezinta lista parametrilor
modificabili, intervalul parametrilor
este 0 ~ 8 , primul parametru
inseamna prima culoare de lumina, al
doilea parametru inseamna a doua
culoare de lumina si asa mai departe;
Si parametrii de culoare sunt dupa cum
urmeaza: black(0x00), red(0x01),
orange(0x02), yellow(0x03),
green(0x04), cray(0x05), blue(0x06),
purple(0x07) si while(0x08).

led_panel.show_animation(frame
_speed, mode)

Afiseaza setarea cadrului de animatie prin
set_animation. Parametrii:

e frame _speed — reprezinta viteza de
comutare a continutului cadrului de
animatie, intervalul de parametri este 0
~2

0: - inseamna viteza lenta pe care cadrul de
animatie 1l ruleaza la fiecare secunda

1: - Tnseamnad viteza normala pe care cadrul
de animatie o ruleaza la fiecare jumatate de
secunda

2: - iInseamna viteza rapida pe care cadrul de
animatie o ruleaza la fiecare 0,2 secunde.

e mode - modul de schimbare a cadrului
de mod, intervalul parametrilor este 0
~3

0: - 1inseamnd modul emergent, setarca
Imaginii va fi afisata direct.

1: - inseamnd modul de stergere, imaginea
originala dispare treptat si imaginea de setare
noud se va afisa treptat si vertical.

2: - Inseamnd modul in miscare la stinga,
imaginea originala se deplaseaza la stanga si
dispare treptat, iar imaginea de setare noua Se
va deplasa la stanga pand cand se afiseaza
intreaga imagine.

3: - inseamna modul in miscare spre dreapta,
imaginea originala se deplaseaza spre dreapta
si dispare treptat, iar imaginea de setare noua
se va deplasa spre dreapta pand cand se
afiseaza intreaga imagine.

led_panel.show_string(red_value
, green_value, blue value, list)

Afiseaza sirul ca culoare de setare.
Parametrii:

77




e red value - seteaza valoarea rosu a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 insecamnd ca nu exista
culoare rosie, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare rosie.

e green_value - seteaza valoarea verde a
LED-ului, intervalul de parametri este
0 ~ 255, 0 Tnseamnd ca nu exista
culoare verde, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare verde.

e Dblue value - seteaza valoarea albastru
a LED-ului, intervalul parametrilor
este 0 ~ 255, 0 inseamna ca nu exista
culoare albastra, 255 inseamna cea mai
stralucitoare culoare albastra.

o list - lista parametrilor modificabili,
primul caracter, al doilea caracter, al
treilea caracter ...

led_panel.clear()

Curatarea (stergerea) panoului frontal Codey.

Exemplu:

import codey
import neurons
import event
import time

neurons.led _panel.clear()

neurons.led panel.set all(@e, 0, 255)

time.sleep(1)
neurons.led panel.clear()

.button_a pressed
def on_button_a pressed():

print("Evenimentul butonului A reusit ")
neurons.led panel.set pixel(@, @, 255, 0, 0)

time.sleep(1)

neurons.led panel.set pixel(4, 4, 255, 0, 0)

time.sleep(1)

neurons.led panel.set pixel(7, 7, 255, 0, 0)

time.sleep(1)

neurons.led_panel.set_pixel(0, 6, 255, 0, 0)

time.sleep(1)

.button_b pressed
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def on_button_b_pressed():

print("Evenimentul butonului B reusit ")
neurons.led panel.show image([1,6,8,0,0,0,1,6,8],0)
time.sleep(1)

neurons.led panel.show image([1,1,1,1,1,1,1,1,1],1)
time.sleep(1)

neurons.led panel.show image([6,6,6,6,6,6,6,6,6],2)
time.sleep(1)

neurons.led _panel.show image([8,8,8,8,8,8,8,8,8],3)
time.sleep(1)

@event.button _c_pressed
def on button c pressed():

print("Evenimentul butonului C reusit")

neurons.led _panel.set_animation(eo, (1,6,8,1,6,8,0,0,0))
neurons.led _panel.set_animation(1, (6,6,6,6,6,6,6,6,6))
neurons.led panel.set animation(2, [6,6,6,6,6,6,6,6,6])
neurons.led _panel.set_animation(3, (8,8,8,8,8,8,8,8,8))

neurons.led panel.show animation(1, 2)
time.sleep(6)

neurons.led panel.show string(255, @, 0, "Salut!")
time.sleep(4)

neurons.led panel.show string(255, 0, 0, (100))
time.sleep(4)

neurons.led panel.show string(255, 0, 0, (1,2,3))

buzzer — Sirena

Tabelul 30 contine functii ce pot fi utilizate in programarea sirenei.

Tabelul 30: Functiile Python pentru buzzer

Functia Actiune

buzzer.play_note(note_num, beat | Reda notele muzicale definite digital.
= None) Parametrii:
e note_num - valoare numerica, interval
de valori 48 - 72 sau tip sir, cum ar fi
C4.
e Deat - indicd numarul de batai, valoarea
implicita se joaca intotdeauna.
notele si frecventa sunt dupd cum urmeaza:
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['C2','65"], ['D2','73"], ['E2','82"],
['F2','87'], ['G2','98'], ['A2','110'],
['B2','123"'], ['C3','131'], ['D3','147'],
['E3','165'], ['F3','175'], ['G3','196'],
['A3','220'], ['B3','247'], ['C4','262'],
['D4','294'], ['E4','330'], ['F4','349'],
['G4','392'], ['A4','440'], ['B4','494'],
['c5','523'], ['D5','587'], ['E5','659'],
['F5','698'], ['G5','784'], ['A5','880'],
['B5','988'], ['C6','1047'], ['D6','1175'],
['E6','1319'], ['F6','1397'], ['G6','1568"],
['A6','1760'], ['B6','1976'], ['C7','2093'],
['D7','2349'], ['E7','2637'], ['F7','2794'],
['G7','3136'], ['A7','3520'], ['B7','3951'],
['C8','4186'], ['D8','4699'],

buzzer.play_tone(frequency,
time = None)

Reda tonul frecventei de setare. Parametrii:

e frequency - date numerice, ce indica
frecventa sunetului care este redat si
domeniul sau de valori este de 0 ~
5000.

e time - date numerice, care indica
timpul de redare (in milisecunde - ms)
st intervalul sdu de valori este 0 ~
limita intervalului de valori.

buzzer.rest(number)

Opreste ritmul. Parametrul:
e number - date numerice, numarul de
batai intrerupte, intervalul sau de valori
este 0 ~ limita intervalului de valori.

buzzer.tempo - constanta

Date numerice, care indica natura vitezei de
redare, iIn bmp (batai pe minut), care este
lungimea fiecarei batdi. Gama sa de valori
este de 6 ~ 600. Valoarea implicita este 60,
ceea ce Tnseamna ca durata unei batai este 1
secunda. Bataile functiilor rest si play_note
sunt afectate de aceasta constanta.

Exemplu:

import codey
import time
import neurons

codey.display.show("hello")

neurons.buzzer.play note(48, 1)

neurons.buzzer.rest(1l)

codey.display.show("note")

codey.display.clear()
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neurons.buzzer.play_note("C4", 1)
neurons.buzzer.rest(1)
codey.display.show("C4")
codey.display.clear()
neurons.buzzer.play tone(1000, 2)
neurons.buzzer.rest(1)
codey.display.show("tone")
codey.display.clear()

while True:
neurons.buzzer.tempo = 60
print("tempo:", end = "")
print(neurons.buzzer.tempo)

neurons.buzzer.play note("C4", 1)

neurons.buzzer.rest(2)
neurons.buzzer.tempo = 240

neurons.buzzer.play note("C4", 1)

neurons.buzzer.rest(2)

button — Buton

Tabelul 31 contine functia Python destinata programarii butoanelor.

Tabelul 31: Functia Python pentru programarea butoanelor

Functia

Actiune

button.is_pressed() Obtinem starea curenta a butonului; rezultatul

va fi True: daca butonul apasat sau False:
daca butonul nu este apasat.

Exemplu:
import neurons

while True:

if neurons.button.is pressed():

print("pressed!")
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funny_touch — Atingere amuzanta

Dispozitivul Funny Touch (fig. 7) poate fi conectat la orice obiect conductiv (cum
ar fi bananele si apa) si-l transforma intr-un comutator tactil. Un efect interactiv
simplu si interesant poate fi obtinut prin detectarea stirii de conducere intre
comutatoarele amuzante si firul GND.

Fir GND

Indicatoare

Numarul slotului

Patru comutatoare

Figura 7: Dispozitivul Funny Touch
Mai jos sunt indicati pasii de utilizare a dispozitivului Funny Touch:

- Conectdm comutatorul amuzant la slotul 1 si firul GND la slotul 2.

- Clipam un comutator amuzant pe un obiect conductiv.

- Tinem clema metalica a firului GND si atingem obiectul conductor cu
cealaltd mana, indicatorul relevant se va aprinde si blocul va trimite un
semnal de pornire.

Nota: Clema aligatorului este ascutitad, nu va decupati cu comutatorul amuzant sau
cu clema firului GND, va poate face rau.

Tabelul 32 contine functiile Python ce permit programarea utilizand un astfel de
dispozitiv.
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Tabelul 32: Functiile Python pentru Funny Touch

Functia

Actiune

funny_touch.is_red_touched()

Indiferent daca comutatorul rosu este atins
sau nu, rezultatul va fi True: da, este atins sau
False: nu, nu este atins.

funny_touch.is_green_touched()

Indiferent daca comutatorul verde este atins
sau nu, rezultatul va fi True: da, este atins sau
False: nu, nu este atins.

funny_touch.is_yellow_touched()

Indiferent daca comutatorul galben este atins
sau nu, rezultatul va fi True: da, este atins sau
False: nu, nu este atins.

funny_touch.is_blue_touched()

Indiferent daca comutatorul albastru este
atins sau nu, rezultatul va fi True: da, este
atins sau False: nu, nu este atins.

Exemplu:

import codey
import time
import event
import neurons

.start
def start cb():
while True:

if neurons.funny touch.is blue_touched():
print("blue touched")

if neurons.funny touch.is red_ touched():
print("red touched")

if neurons.funny touch.is _green_touched():
print("green touched")

if neurons.funny touch.is yellow touched():
print("yellow touched")

time.sleep(0.1)
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ultrasonic_sensor - Senzor ultrasunet

Tabelul 33 contine functia destinata lucrului cu senzorul ultrasunet.

Tabelul 33: Functia Python pentru ultrasonic_sensor

Functia Actiune

ultrasonic_sensor.get_distance() | Obtinem distanta (cm) intre obstacolul din
fata si senzorul cu ultrasunete; rezultatul este
in virguld mobila, variind de la 0 ~ 300 cm;
dar masuram intervalele de distantd de 3 ~
300 cm, deoarece detectarea nu este suficient
de exacta in termen de 3 cm.

Exemplu:

import codey
import time
import event
import neurons

.start
def start cb():
while True:
print(neurons.ultrasonic_sensor.get distance())
time.sleep(0.2)
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gyro_sensor - Ghid de utilizare a senzorului giroscopic

Imaginea de mai jos (fig. 8) reprezinta sistemul de coordonate al modulului
Gyro.

Figura 8: Sistemul de coordonate al modulului Gyro.
Tabelul 34 contine functiile Python ce permit utilizarea modulului Gyro.

Tabelul 34: Functiile Python pentru gyro_sensor

Functia Actiune
gyro_sensor.get_roll() Obtinem unghiul Euler, intervalul de date
returnat este de -90 ~ 90.
gyro_sensor.get_pitch() Obtinem pasul unghiului Euler, intervalul
de date returnat este -180 ~ 180.
gyro_sensor.get_pitch() Obtinem  valoarea unghiului  Euler,

intervalul de date returnat este -32768 ~
32767, deoarece senzorul giroscopic este
un senzor cu sase axe, nu exista busolad
electronica. Deci, de fapt, unghiul de fala
este doar integralul vitezei unghiulare a axei
Z. Daca dorim sa obtinem un unghi adevarat
de falcd, acest API nu este potrivit pentru
utilizare.
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gyro_sensor.is_shaked() Verifica daca senzorul giroscopic este

agitat, valoarea returnatd este o valoare
booleana, unde True inseamna ca senzorul
giroscopic este agitat, iar False inseamna ca
senzorul giroscopic nu este agitat.

gyro_sensor.get_acceleration(axis) | Obtinem valorile de acceleratie ale celor trei

axe in g, parametrul;
e axis - sirul de axe, notate cu X, y, z
reprezentand axa definitd de senzorul
giroscopic

gyro_sensor.get_gyroscope(axis) Obtinem valorile vitezei unghiulare ale

celor trei axe in ° / sec, parametrul:
e axis — sirul de axe notate cu x, y, z
reprezentand axa definitd de
senzorul giroscopic.

Exemplul 1:

import rocky
import event
import neurons

def

def

def

.button_a pressed
on_button_a callback():
codey.stop_other_scripts()
codey.display.show("pit")
while True:
print(neurons.gyro _sensor.get pitch())
time.sleep(0.05)

.button_b pressed
on_button b callback():
codey.stop_other_scripts()
codey.display.show("rol")
while True:

print(neurons.gyro _sensor.get roll())
time.sleep(0.05)

.button_c pressed
on_button_c_callback():
codey.stop_other_scripts()
codey.display.show("yaw")
while True:

print(neurons.gyro_sensor.get_yaw())
time.sleep(0.05)
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Exemplul 2:

import rocky
import event
import neurons

.start
def start_cb():
codey.display.show("sha")
while True:
print(neurons.gyro_sensor.is_shaked())
time.sleep(0.2)
Exemplul 3:

import rocky
import event
import neurons

.start
def start cb():
while True:

print("gyro z:", end = "")
print(neurons.gyro_sensor.get gyroscope("z"))
print("accel z:", end = "")

print(neurons.gyro _sensor.get _acceleration("z"))
time.sleep(0.2)

pir_sensor - Senzor PIR

Tabelul 35 include functia de activare a senzorului PIR.

Tabelul 35: Functia Python pentru pir_sensor

Functia Actiune

pir_sensor.is_activated() Obtinem rezultatul detectarii de la senzor.
Rezultatul va fi True: detecteaza omul din
apropiere sau False: nu detecteaza omul din
apropiere.

Exemplu:
import codey
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import time
import event
import neurons

.start
def start cb():
while True:
print(neurons.pir_sensor.is_activated())
time.sleep(0.2)

soil_moisture - Umiditatea solului

Tabelul 36 contine functia Python ce permite detectarea umiditatii solului.

Tabelul 36: Functia Python pentru soil_moisture

Functia Actiune

soil_moisture.get_value() Obtinem umiditatea solului detectata,
variind de la 0 la 100; cu cat valoarea este
mai mare, cu atat este mai mare umiditatea.

Exemplu:

import codey
import time
import event
import neurons

.start
def start cb():
while True:
print(neurons.soil moisture.get value())
time.sleep(0.2)
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Concluzii si recomandari
Acest ghid de utilizare a fost creat in cadrul Laboratorului de Cercetare

Intelegenta Artificiala Creativa” a Universitatii Pedagogice de Stat ,,Jon Creanga”
cu scopul de a ajuta si incuraja profesorii si elevii sd studieze disciplina optionala
Robotica. Robotica creeaza un context educational placut si atragator care
promoveaza educatia STEM si imbunatateste procesul de invatare [5, 6]. De
asemenea, Robotica Educationala creecaza un mediu de invatare in care elevii pot
gasi si dezvolta solutii pentru a lucra cu probleme reale datorita prezentei senzorilor
si a dispozitivelor de actionare [7], poate fi un instrument care ajutd elevii si
profesorii si facd invitarea mai activi si elevii mai motivati [8]. In plus, Robotica
Educationala este consideratd o modalitate care poate fi utilizata pentru a construi

abilitatile necesare succesului in secolul 21 [9].

Este cunoscut faptul ca multe institutii de Tnvatamant general nu dispun de
echipamente si dispozitive moderne ca sa permita profesorilor sa realizeze aceasta
disciplina optionald. O alta cauza de ce nu se studiaza aceasta disciplina este si lipsa
materialelor didactice necesare. Pentru elucidarea acestor cauze propunem
procurarea doar a unui robotel Codey Rocky care costa in jur de 150 de euro care sa
fie utilizat pentru integrarea disciplinelor in procesul educational si pentru a sustine
tehnologic realizarea proiectelor de tip STEAM care au aparut in curricula diverselor
discipline scolare. De asemenea propunem utilizarea acestui ghid pentru predarea
disciplinei optionale mentionate mai sus. Este destinat publicului larg, de la elevii

din gimnaziu, elevii din liceu, studenti, adoslescenti, profesori, parinti etc.
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