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mBot kerekeken gordilé mobil robot iranyitasa

Absztrakt: A kozlemény az mBot robot és a Scratch - grafikus szoftvercso-
mag segitségével bemutatja az elemi iskolés tanulok programozasi képessége-
it. Annak érdekében, hogy a legérdekesebb programozasi modszer minél koze-
lebb keriiljon a tanuléhoz, ehhez a megfelel6 modszertani eszkoz a kerekeken
gordiilé mobil robot - mBot. Bemutatjuk a mobil robot struktirajat, a robot
elemek csatlakoztatasat, valamint a kerekeken gordiilé mobil robot iranyitasat.
Kiilénbozé érdekes példak alkalmazéasaval, a tanulok megtanultak a programo-
zas alapfogalmait - blokkokkal, matematikai képletekkel, linearis programoza-
si és elagazasi strukturakkal, hurokparancsokkal és logikai miiveletekkel valo
munkat.

Kulcsszavak: mBot robot, kerekeken gordiilé mobil robot iranyitasa, Scratch
grafikus szoftvercsomag, modszertani eszkdz, programozés alapfogalmai.

1. Bevezeto

Szerbia oktatasi tanterve, az elemi iskolak 5-ik osztalyos tanulé-
inak 2017 szeptemberét6l az Informatika és szamitastechnika tantargyat
bevezette mint kotelez6 tantargyat [1-3].

Az Informatika és szamitastechnika heti 6raszdma 1, évi: 36 ora.
Az iskola els6 4 évében az Informatika valaszthato tantargy, elnevezése:
Jatéktdl szamitogépig.
Az 5-ik osztalyban, a 16 tanitési Ora tartalma a kovetkezo:
2 Ora - bevezetés,
5 6ra - tananyagismeétlés,
2 Ora - gyakorlat,
6 Ora - el6adas — gyakorlat,
1 6ra — vizsga.

2. Scratch—grafikus programcsomag

Scratch vizudlis programozési nyelvet elsésorban gyerekeknek
fejlesztették. A felhasznalok paraméter fiiggd blokkokban rendezett
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programokat irhatnak. A programozasi nyelvet a MIT Media Lab fej-
lesztette ki. 2007. januér 8-an fejezte be a programfejlesztést. A Sctrach
grafikus programcsomagot az egész vildgon hasznéljak, tébb mint 70
nyelvre forditotték le.

A Scratch— grafikus programcsomag legujabb verzidja Scratch
2.0 nagyon népszert a didkok és az oktatok korében, a didkok esetében
még érdekesebbé valik, ha 6sszekdtik a nyilt forraskoda hardware-rel.

Ezért a MakeBlock cég, a Scratch 2.0 programcsomag alapjan
kifejlesztette az igynevezett mBlock szoftvert: Arduino robotikéban. Az
Arduino, hardwer interakcié szempontjabol 0j adalékokat tartalmaz.

Az Arduino nyilt forraskodu platforma (Integrated Development
Environment), amely sikeresen alkalmazhaté elektronikdban. Az
Arduino tartalmaz programozhaté mikrokontrollert és IDE (Integrated
Development Environment) szoftvert, amelyet szamitogépen alkalma-
zunk szamitogépes kodok iraséra és beolvasésara.

Az Arduino platforma alkalmazasa népszeri a kezd6 elektroni-
kusok korében. USB kabel segitsegével beolvashatd a programkod. Az
Aurdino IDE a C++ programozasi nyelv egyszerii valtozatat hasznalja
igy egyszertibbé valik a programozas tanulasa.

A Makeblock Teamdesign cég kifejlesztette a kerekeken gordiild
mobil robotot, amely Bluetooth-ot és szenzorokat tartalmaz.

A Drag and Drop technika alkalmazasaval a didkok koran meg-
tanulnak programozni és az mBot robot irdnyitasat is szemléletesen be-
gyakoroljak [4-15].

3. mBot- kerekeken gordiilé6 mobil robot

Az mBot edukécids robot alkalmas a programozasi, elektronikai
és robotikai alapok elsajatitasara.

Iranyithatd szamitogéppel, mobil eszkdzzel (okostelefon vagy
tablet) amely Bluetooth vagy 2.4 GHz modullal kapcsolodik az mBot
mobil robothoz (1. dbra). Az 1. dbra bemutatja az 6sszeszerelt mBot
robotot [16-30] és a taviranyitdjat.

420



Mode 2: Wall
dance rob

Line follower robot

SO EEEe
EopNEOBER
COEDEEEe

[

abra. mBot kerekeken gordiilé mobil robot és taviranyitdja

A STEAM oktatds révén (Science, Technology, Engineering,
Arts and Mathematics) ez a konnyen Osszeszerelhetd kerekes mobil
robot korlatlan lehetdségeket kinal a gyerekeknek az ismeretek meg-
szerzésere.

A robot [31-40] egy kompakt, de Gsszetett, 38 részbdl allo esz-
koz. A tobbszini vezetékek és az RJ25 csatlakozok e részek kozott egy-
szerlisitik a csatlakozast, és tobb idét hagynak a programozasra és a
kreativitasra. Az 0sszes alkatrész csatlakoztatdsahoz sziikséges id6 ko-
ralbeldl 15 perc volt.

Osszeszerelés utan a robot mar be van programozva (,,gyari be-
allitasokra™) és készen all a hasznalatra.

A robotot sik feliiletre kell helyezni (lehetdleg a padlora, hogy
ne essen le az asztalrol). A robot kezel6paneljén talalhato kapcsoloval
kapcsoljak be, és taviranyitoval vezérlik.

Az A gomb megnyomasaval aktivalodik az 1. ,Kézi vezérlés”
mod, amikor a felhasznaldk a billentyiikkel és az 1-9 gombokkal vezé-
relhetik a robot mozgasat.

A B gomb megnyomasaval aktivalhato a ,,akadalykeriilés” nevi
2. méd, amely lehetdvé teszi az mBot robot szdmara, hogy mozgas koz-
ben elker(lje a falakat és akadalyokat.

A C gomb megnyomasaval aktivalddik a harmadik - "Vonalké-
veté" - mod, amelyben a robot vonalat kdvet. Az vonalnak lathatonak
kell lennie, példaul egy fekete vonalnak fehér fellileten (vagy forditva).

Minden alkalommal, amikor megnyomjuk az egyik gombot, az
mBot megerdsiti, hogy hangjelzéssel kapott parancsot. Ha nincs jel, a
taviranyitot a robot eleje felé kell iranyitani.
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Rendeltetése Edukéciés mobil robot

Szerelést igényel? Igen

Mikrovezérlé ATmega328

Erzékel6k Fényérzéekelo, infravords érzékeld,
vonal kiséré6 érzékeld, ultrahangos
érzékelo
hangszérd, RGB LED x2, infravo-
ros
modul

Csatlakozas Bluetooth

Kompatibilitas Makeblock DIY platforma

Tovabbi csomagok Six-legged Robot Add-on Pack,

Interactive Light & Sound Add-on
Pack, Servo Pack, Perception
Gizmos Add-on Pack, Variety
Gizmos Add-on Pack

Tapegység 3.7 V Litium elem
Méretek 190 x 130 x 130 mm (hxszxm)
Tomeg 500¢g

Tablazat 1: Az mBot mobil robot miiszaki adatai
4. mBlock programozasa es az mBot iranyitasa

A robot programozéséahoz telepiteni kell az mBlock szoftvert. Az
mBlock a Scratch 2.0 vizualis programozasi csomag ingyenes és médo-
sitott valtozata. Ez az eredeti alapjan készilt, és megkonnyiti a felhasz-
nalok szamara az érzékeld leolvasasat, a motor és az egész robot vezér-
lését.

Az mBlock program letolthetd a hivatalos weboldalrol:
http://www.mblock.cc/. Sikeres let6ltés utan az mBlock program telepiil
a szamitogépre.

Ezutdn meghajtoprogramokat adnak hozza, amelyek utan az
mBot csatlakozik a szamitdgéphez, a firmware frissul egy Gj verziora,
végul a programkaod beirhato a robotba.

Fontos megjegyzés: a programok telepitése elétt ne csatlakoztas-
sa az mBot robotot a szamitogéphez!

Az mBot robotok tablagépekkel vagy mobiltelefonokkal torténd
grafikus programozésahoz sziikség van az mBlock Blockly alkalmazés-
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ra, amely letolthet6 az iPhone és iPad internetes aruhazbol, az App Sto-
re https://apps.apple.com/app/m-bu-luo/ id1146685354 vagy androidos
mobileszk6zdk esetén a Google Play https://play.google.com/store/apps/
details?id=com.makerworks.medu.

A Makeblock APP egy hatékony mobil alkalmazas, amely a mo-
bil robotot tavolrol vezérli az internetr6l, letdltheté az App Store,
https:// apps.apple.com/app/makeblock/id918804737 vagy a Google
Play, https://play.google.com/store/apps/details?id= cc.makeblock.make
block. webhelyekrol.

A 2. dbra bemutatja az mBlock Blockly vizualis programozé szoft-
ver alkalmazasat. A didkok megoldottdak a probléméat az mBot robot
ultrahangos érzékeldivel, hogy azonositsak a robot eldtti akadalyt, és
megalljon, miel6tt az akadalyba titk6zne (megmutatva a megfeleld szinii
fényt).

Ultrasonic sensor: 9.71
® Start
P
{ [ & ultrasonic sensordistance = ﬂ
& Move '
? lights up m red “ green blue n
49 Show 1t second at the speed of m
=l
1  lights up m red green n blue n
® Sense ——
@ stop moving
S
™ ¥/.—‘
¢x) Data
[Z Blocks
# Math

Control n

2. abra. mBot Az ,,Akadaly” példa ultrahangos érzékelé parancsokat
hasznal
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Osszegzés

Az mBot robot és a Scratch - grafikus szoftvercsomag segitségé-
vel bemutattuk az elemi iskolés tanulok programozasi képességeit. An-
nak érdekében, hogy a legérdekesebb programozasi modszer minél ko-
zelebb kerljon a tanuldhoz, a megfelel6 modszertani eszkoz a kereke-
ken gordiilé mobil robot - mBot.

Bemutattuk a mobil robot struktirajat, a robot elemek csatlakoz-
tatasat, valamint a kerekeken gordiilé mobil robot iranyitasat. Kiillonbo-
z6 érdekes példak alkalmazasaval, a tanulok megtanultak a programozas
alapfogalmait - blokkokkal, matematikai képletekkel, linearis progra-
mozasi és eldgazasi strukturakkal, hurokparancsokkal és logikai miive-
letekkel val6 munkat.

Kerekeken gordiild mobil robotot - az mBot-ot a tanulok elfo-
gadték, az alkalmazésokat letoltotték okostelefonjukra és csatlakoztak
az mBot robotokhoz, hogy korbe jarassak 6ket az teremben.

A robotirdnyitas fejleszti a logikai gondolkodast, a dontéshozata-
li készségeket, javitja a kreativitast és lehetdvé teszi a gyermekek sza-
mara, hogy jobban felkésziljenek 21. szazad kihivasaira.
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