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Jelena Pisarov  

                      

mBot kerekeken gördülő mobil robot irányítása 
 
Absztrakt: A közlemény az mBot robot és a Scratch - grafikus szoftvercso-

mag segítségével bemutatja az elemi iskolás tanulók programozási képessége-

it. Annak érdekében, hogy a legérdekesebb programozási módszer minél köze-

lebb kerüljön a tanulóhoz, ehhez a megfelelő módszertani eszköz a kerekeken 

gördülő mobil robot - mBot.  Bemutatjuk a mobil robot struktúráját, a robot 

elemek csatlakoztatását, valamint a kerekeken gördülő mobil robot irányítását. 

Különböző érdekes példák alkalmazásával, a tanulók megtanulták a programo-

zás alapfogalmait - blokkokkal, matematikai képletekkel, lineáris programozá-

si és elágazási struktúrákkal, hurokparancsokkal és logikai műveletekkel való 

munkát. 

Kulcsszavak: mBot robot, kerekeken gördülő mobil robot irányítása, Scratch 

grafikus szoftvercsomag, módszertani eszköz, programozás alapfogalmai. 

 

1. Bevezető 

    

Szerbia oktatási tanterve, az elemi iskolák 5-ik osztályos tanuló-

inak 2017 szeptemberétől az Informatika és számítástechnika tantárgyat 

bevezette mint kötelező tantárgyat [1-3].  

   Az Informatika és számítástechnika heti óraszáma 1, évi: 36 óra. 

Az iskola első 4 évében az Informatika választható tantárgy, elnevezése: 

Játéktól számítógépig.  

   Az 5-ik osztályban, a 16 tanítási óra tartalma a következő:  

• 2 óra - bevezetés, 

• 5 óra - tananyagismétlés, 

• 2 óra - gyakorlat, 

• 6 óra - előadás – gyakorlat, 

• 1 óra – vizsga. 

 

2. Scratch–grafikus programcsomag 

    

Scratch vizuális programozási nyelvet elsősorban gyerekeknek 

fejlesztették. A felhasználók paraméter függő blokkokban rendezett 
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programokat írhatnak. A programozási nyelvet a MIT Media Lab fej-

lesztette ki. 2007. január 8-án fejezte be a programfejlesztést. A Sctrach 

grafikus programcsomagot az egész világon használják, több mint 70 

nyelvre fordították le.  

A Scratch– grafikus programcsomag legújabb verziója Scratch 

2.0 nagyon népszerű a diákok és az oktatók körében, a diákok esetében 

még érdekesebbé válik, ha összekötik a nyílt forráskódú hardware-rel. 

Ezért a MakeBlock cég, a Scratch 2.0 programcsomag alapján 

kifejlesztette az úgynevezett mBlock szoftvert: Arduino robotikában. Az 

Arduino, hardwer interakció szempontjából új adalékokat tartalmaz. 

Az Arduino nyílt forráskódú platforma (Integrated Development 

Environment), amely sikeresen alkalmazható elektronikában.  Az 

Arduino tartalmaz programozható mikrokontrollert és IDE (Integrated 

Development Environment) szoftvert, amelyet számítógépen alkalma-

zunk számítógépes kódok írására és beolvasására. 

Az Arduino platforma alkalmazása népszerű a kezdő elektroni-

kusok körében. USB kábel segítségével beolvasható a programkód. Az 

Aurdino IDE a C++ programozási nyelv egyszerű változatát használja 

így egyszerűbbé válik a programozás tanulása.  

A Makeblock Teamdesign cég kifejlesztette a kerekeken gördülő 

mobil robotot, amely Bluetooth-ot és szenzorokat tartalmaz. 

A Drag and Drop technika alkalmazásával a diákok korán meg-

tanulnak programozni és az mBot robot irányítását is szemléletesen be-

gyakorolják [4-15].  

 

3. mBot– kerekeken gördülő mobil robot 

 

Az mBot edukációs robot alkalmas a programozási, elektronikai 

és robotikai alapok elsajátítására. 

Irányítható számítógéppel, mobil eszközzel (okostelefon vagy 

tablet) amely Bluetooth vagy 2.4 GHz modullal kapcsolódik az mBot 

mobil robothoz (1. ábra). Az 1. ábra bemutatja az összeszerelt mBot 

robotot [16-30] és a távirányítóját. 
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1. 

ábra. mBot kerekeken gördülő mobil robot és távirányítója 

 

A STEAM oktatás révén (Science, Technology, Engineering, 

Arts and Mathematics) ez a könnyen összeszerelhető kerekes mobil 

robot korlátlan lehetőségeket kínál a gyerekeknek az ismeretek meg-

szerzésére. 

A robot [31-40] egy kompakt, de összetett, 38 részből álló esz-

köz. A többszínű vezetékek és az RJ25 csatlakozók e részek között egy-

szerűsítik a csatlakozást, és több időt hagynak a programozásra és a 

kreativitásra. Az összes alkatrész csatlakoztatásához szükséges idő kö-

rülbelül 15 perc volt.  

Összeszerelés után a robot már be van programozva („gyári be-

állításokra”) és készen áll a használatra. 

A robotot sík felületre kell helyezni (lehetőleg a padlóra, hogy 

ne essen le az asztalról). A robot kezelőpaneljén található kapcsolóval 

kapcsolják be, és távirányítóval vezérlik. 

Az A gomb megnyomásával aktiválódik az 1. „Kézi vezérlés” 

mód, amikor a felhasználók a billentyűkkel és az 1–9 gombokkal vezé-

relhetik a robot mozgását. 

A B gomb megnyomásával aktiválható a „akadálykerülés” nevű 

2. mód, amely lehetővé teszi az mBot robot számára, hogy mozgás köz-

ben elkerülje a falakat és akadályokat. 

A C gomb megnyomásával aktiválódik a harmadik - "Vonalkö-

vető" - mód, amelyben a robot vonalat követ. Az vonalnak láthatónak 

kell lennie, például egy fekete vonalnak fehér felületen (vagy fordítva). 

Minden alkalommal, amikor megnyomjuk az egyik gombot, az 

mBot megerősíti, hogy hangjelzéssel kapott parancsot. Ha nincs jel, a 

távirányítót a robot eleje felé kell irányítani. 
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Rendeltetése Edukációs mobil robot 

Szerelést igényel? Igen 

Mikrovezérlő ATmega328 

Érzékelők Fényérzékelő, infravörös érzékelő, 

vonal kísérő érzékelő, ultrahangos 

érzékelő  
hangszóró, RGB LED x2, infravö-

rös 

modul  

Csatlakozás Bluetooth 

Kompatibilitás Makeblock DIY platforma 

További 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 

Tápegység 3.7 V Litíum elem 

Méretek 190  130  130 mm (hszm)  

Tömeg 500 g 

Táblázat 1: Az mBot mobil robot műszaki adatai 

 

4. mBlock programozása és az mBot írányítása 

  

A robot programozásához telepíteni kell az mBlock szoftvert. Az 

mBlock a Scratch 2.0 vizuális programozási csomag ingyenes és módo-

sított változata. Ez az eredeti alapján készült, és megkönnyíti a felhasz-

nálók számára az érzékelő leolvasását, a motor és az egész robot vezér-

lését. 

Az mBlock program letölthető a hivatalos weboldalról: 

http://www.mblock.cc/. Sikeres letöltés után az mBlock program települ 

a számítógépre. 

Ezután meghajtóprogramokat adnak hozzá, amelyek után az 

mBot csatlakozik a számítógéphez, a firmware frissül egy új verzióra, 

végül a programkód beírható a robotba. 

Fontos megjegyzés: a programok telepítése előtt ne csatlakoztas-

sa az mBot robotot a számítógéphez! 

Az mBot robotok táblagépekkel vagy mobiltelefonokkal történő 

grafikus programozásához szükség van az mBlock Blockly alkalmazás-
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ra, amely letölthető az iPhone és iPad internetes áruházból, az App Sto-

re https://apps.apple.com/app/m-bu-luo/ id1146685354 vagy androidos 

mobileszközök esetén a Google Play https://play.google.com/store/apps/ 

details?id=com.makerworks.medu. 

A Makeblock APP egy hatékony mobil alkalmazás, amely a mo-

bil robotot távolról vezérli az internetről, letölthető 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. webhelyekről. 

   A 2. ábra bemutatja az mBlock Blockly vizuális programozó szoft-

ver alkalmazását. A diákok megoldották a problémát az mBot robot 

ultrahangos érzékelőivel, hogy azonosítsák a robot előtti akadályt, és 

megálljon, mielőtt az akadályba ütközne (megmutatva a megfelelő színű 

fényt). 

 

 
 

2. ábra. mBot Az „Akadály” példa ultrahangos érzékelő parancsokat 

használ 

 

 

https://play.google.com/store/apps/
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Összegzés 

 

    Az mBot robot és a Scratch - grafikus szoftvercsomag segítségé-

vel bemutattuk az elemi iskolás tanulók programozási képességeit. An-

nak érdekében, hogy a legérdekesebb programozási módszer minél kö-

zelebb kerüljön a tanulóhoz, a megfelelő módszertani eszköz a kereke-

ken gördülő mobil robot - mBot.   

Bemutattuk a mobil robot struktúráját, a robot elemek csatlakoz-

tatását, valamint a kerekeken gördülő mobil robot irányítását. Különbö-

ző érdekes példák alkalmazásával, a tanulók megtanulták a programozás 

alapfogalmait - blokkokkal, matematikai képletekkel, lineáris progra-

mozási és elágazási struktúrákkal, hurokparancsokkal és logikai műve-

letekkel való munkát. 

Kerekeken gördülő mobil robotot - az mBot-ot a tanulók elfo-

gadták, az alkalmazásokat letöltötték okostelefonjukra és csatlakoztak 

az mBot robotokhoz, hogy körbe járassák őket az teremben.  

A robotirányítás fejleszti a logikai gondolkodást, a döntéshozata-

li készségeket, javítja a kreativitást és lehetővé teszi a gyermekek szá-

mára, hogy jobban felkészüljenek 21. század kihívásaira. 
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