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1. fejezet

Bevezetés, problémafelvetés

Maga az informatika tudoményteriilet rohamosan fejlédik, de tugy érezziik, hogy ok-
tatdsmodszertana nem tartja vele kell§ mértékben a lépést. Mivel ez a tantargy a
tobbihez viszonyitva fiatalnak tekinthetd, még a tanarképzésbdl frissen kikeriilé okta-
tok modszertani felkésziiltsége, képzettsége sem feltétleniil felel meg teljeskortien a kor
elvarasainak. Sok esetben hianyzik a tantargy altal kozvetitett tudas felhasznaldsaban

rejlé lehetGségek meglatésa, meglattatasa.

A 2012-es NAT [1] raadésul jelentés mértékben lecstkkenti az informatikaorak szamét,
igy még kevesebb lehetdségiik van a didkoknak az altalanos és kozépiskolai fejlesztési

feladatok elsajatitdsara. Ezek 6 téma koré csoportosulnak:
1. Az informatikai eszkozok hasznalata
2. Alkalmazoi ismeretek

a) Irott és audiovizuélis dokumentumok elektronikus létrehozasa

b) Adatkezelés, adatfeldolgozas, informaciomegjelenités
3. Problémamegoldas informatikai eszkdzokkel és modszerekkel

a) A probléma megoldasahoz sziikséges modszerek és eszkozok kivalasztasa
b) Algoritmizalas és adatmodellezés

¢) Egyszeriibb folyamatok modellezése
4. Infokommunikécio

a) Informaciokeresés, informaciokozlési rendszerek
b) Az informécios technologian alapulé kommunikécios forméak

¢) Médiainformatika



5. Az informéacios tarsadalom

a) Az informaciokezelés jogi és etikai vonatkozasai

b) Az e-szolgaltatasok szerepe és hasznalata
6. Konyvtari informatika

Ezen ismereteket passziv befogadoi a tanulok, nincs sziikségiik, illetve kevés lehetGségiik
van egyéni kreativitasuk kibontakoztatasara. Ezekbdl kifolyolag a didkok motivalatla-
nok, elvesztik kezdeti érdeklédésiiket az informatika targy irant és nem latjak az érakon

megszerezhets ismeretek hasznositasi lehetGségét.

Ezen helyzet javitasa érdekében ugyan mér léteznek eszkozok, melyek koziil példaul
a LEGO MINDSTORMS NXT robot készlet, az interaktiv tabla és az Arduino mér
megjelentek a magyar oktatasi rendszerben is, de még ezek teljeskori elterjedésének is
tobb akadalya van (anyagi okok, tanari idegenkedés és képzetlenség, idhiany, tanuldi

el6képzettség hidnya, stb.).

A LOGO programozasi nyelvvel [2] mar altalanos iskola 3. osztalyaban elkezdenek
megismerkedni a gyerekek az informatika érakon vagy szakkorokén. E nyelv felhasz-
nalasaval fejlesztik az algoritmikus gondolkodasmodot [3], az algoritmizaléasi készséget
és megtanuljak a programozas alapjait. Olyannyira beépiilt az altalanos és kozépis-
kolai informatikaoktatasba, mint tananyag, hogy egészen a kozépiskola 10. osztalyaig
is el6keriilhet az 6rakon. S6t, mitobb, minden évben orszagos versenyt épitenek ra,
melyet Logo Orszagos Szamitastechnikai Tanulmanyi Versenynek [4] neveznek és 3-10.
osztéalyig négy kategoridban rendezik meg, 2-2 évfolyam szaméra osszevontan. A tehet-
ségesebb és érdekl6dsbb gyerekek (akik otthon is gyakorolnak, j dolgokat, otleteket
probélgatnak ki segitségével) hamar eljutnak arra a szintre, hogy a LOGO nyujtotta
lehetGségek mar nem foglalkoztatjak Gket, ,kinovik” a LOGO-t vagy egyszertien csak
unjak mar a ,rajzolgatast”. Es ezzel nem kell varni a kozépiskolaig, mar altalanosban is
gyakran el6fordul. Azonban a tanarnak egy egész osztalyt kell tanitania, nem csak azt a
par tehetséges tanulot, a kevésbé érdekl6ds, tehetséges, gyengébb képességii gyerekeket

is el kell juttatnia egy bizonyos szintre.



2. fejezet

A LOGO programozasi nyelv

2.1. Torténete

A LOGO programozasi nyelv megalkotasa Seymour Papert és Wally Feurzeig nevéhez
fliz6dik, akik az amerikai Massachusetts Institute of Technology egyetem és kutato-
kozpont berkein beliil fejlesztették ki 1967-ben. Ose a LISP nyelv volt, mely 1958-ban
jelent meg és mesterséges intelligencia kutatasokhoz hasznaltak. A nyelv kialakitdsanak
célja, hogy az ember és gép kozotti kommunikaciot biztositsék, ezaltal minél eredmé-

nyesebben tanithassak meg kezdSknek is a szamitogép miikodésének logikajat.

2.2. Altalanos jellemz6i

— Gyermekkozpontu

Fejleszti az algoritmikus gondolkodasmodot

Programozés oktatasra széles korben alkalmazhato

— Guyors visszacsatolast biztosit a didkok szamara

2.3. Miikodése, hasznalata

A LOGO nyelv egy késébbi kiegészitése az tn. tekndcgrafika, mely manapsag a tobb-
ségnek egyet jelent a LOGO nyelvvel. Ennek az az oka, hogy a fejleszték igyekeztek
a LOGO-t oktatéskozpontiva tenni, igy megjelenhetett a kiilonféle tanulasi kornyeze-

tekben, mint szemléltets eszkoz.

A programozas és algoritmizalas tanulas soran a didkok a képernyén egy rajzolo tekndst

iranyitanak a megfelel6 parancsszavak segitségével és tjak tanitasaval (eljarasok).



2.4. F6bb parancsok

A LOGO nyelvben a kovetkezé fontosabb utasitasok [5] kaptak helyet:

— el6re szam:
Elérekiildi a teknécot ,szam” értékkel. Az értékek pixelben értenddéek. Pl.: el6re
100, ekkor 100 pixelt halad elére a teknée.

— hétra szam:

Héatrakiildi a tekn6cot ,szam” értékkel.

— jobbra szam:

A teknGcot elforgatja a megadott fokszammal.

— balra szém:

Balra forgatja el a teknécot a megadott fokszammal.

— torolkép:

Letorli a vaszont, visszaallitja a tekn6cot a kiindulasi helyére.

— tollatfel:

A tekndce felemeli a tollat, ,tollatle” utasitasig nem rajzol az dtja soran.

— tollatle:

A tekndce leteszi a tollat, ,tollatfel” utasitasig rajzol az tutja soran.

— ha logikai [utasitaslistal:
Ha a logikai feltétel teljesiil, az utasitaslista végrehajtodik. Pl.: ha 1<2 [elére 1],

ha 1 kisebb, mint 2, akkor el6re megy 1-et a teknde.

— ismétlés szam [utasitaslistal:
Ismétli ,szamszor” az utasitaslistaban 1évé utasitasokat. Pl.: ismétlés 4[elére 1],

ekkor négyszer megy elére 1-et a teknde.

— eljaras név utasitaslista vége:
Ezzel egy eljarast (képességet) adhatunk a teknGenek. Pl.: megtanitjuk neki a
négyzet rajzolas képességét :
? eljaras négyzet
> ism 4[el6re 100 jobbra 90|
> vége
A7, > karakterek az Imagine Logo szovegbeviteli mezGjében jelennek meg, kiillon
beirni nem kell Gket.
Elinditani a betanitott utasitédst a nevével tudjuk: Pl.: négyzet, ezzel a teknSc

végrehajtja a négyzet nevi eljarast.



Ez a parancskészlet mar elegendd ahhoz, hogy kiilonféle szabalyos alakzatokat egysze-

riien megrajzolhassunk.

2.5. Tanulasi kornyezetek

Olyan fejleszt6i eszk6zokrdl van szo, melyek implementaljak a tekndcgrafika modult és

mar ismert funkcidkkal segitik a programozés és algoritmizalas tanitasat az iskoldkban.

Ismertebb kornyezetek:
— UCBLogo
— Apple Logo
— MSWLogo

— StarLogo

Comenius Logo
— Imagine Logo
— LibreLogo

Ezek koziil Magyarorszagon a Comenius Logo és az Imagine Logo terjedtek el, a Lib-

reLogo pedig egy 1j, igéretes magyar kezdeményezés.

2.5.1. Comenius Logo

Ezt a kornyezetet a szlovak Comenius Egyetemen Andrej Blaho, Ivan Kalas és Pé-
ter Tomesanyi hoztak létre. Nevét az egyetem névadojarol, Comeniusrol kapta, aki a
16. szazad egyik meghatarozo pedagogusa és irdja volt. Széleskori elterjedése és sike-
ressége annak koszonhets, hogy szamtalan nyelvre leforditottak az utasitaskészletét,
igy a didkok nem csak angol, hanem az anyanyelviiknek megfelel§ parancsszavakkal
is irdnyithattdk a tekndcot. Szamtalan irodalom is foglalkozott a Comenius Logo-val,
animéaciokészitést [6], egyszerd programok készitését |7], rekurziot és eljarasokat (8],
LOGO fuggvényeket, modszertani tanacsokat |9] sajatithatnak el a didkok és a tanarok
a segitségiikkel.

A magyar forditas az ELTE TeaM labor jovoltabol késziilhetett el, melyet a Kossuth
Kiado Rt. forgalmaz. Lasd a 2.1. abréan.
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2.1. 4bra. Comenius Logo

2.5.2. Imagine Logo

Hasonl6an az elgdjéhez, az Imagine Logo is a Comenius Egyetem produktuma, amely
mar joval tobb lehetGséget biztosit a tanulok jatékos oktatasahoz. Az Imagine Logo
objektumorientalt strukturat tartalmaz, mely mésfajta programozasi szemléletet ko-
vetel meg a didkoktol [10]. Tartalmazza még a LogoMotion nevid grafikai programot
is [11], mellyel animaciokat, rajzokat tudunk létrehozni, valamint képeket tudunk at-
szerkeszteni. Bar sok elénye van az 14j, tovabbfejlesztett kornyezet hasznalatanak, de a
Comeniusban fejlesztett alkalmazast nem minden esetben tudjuk hasznalni az Imagine
alatt. Szintén irodalmak dolgoztak fel a képességeit

A program megtekinthets a 2.2. dbran. Az 4j és a megvaltoztatott parancsok ismerhe-
t6ek meg az alabbi linken:

http://bin.sulinet.hu/inform/comlogoimagine/

2.5.3. LibreLogo

A LibreOffice nevi szabad irodai programcsomag egyik 14j kiegészitéseként latott nap-
vilagot a magyar, Németh Laszlo altal fejlesztett LibreLogo programozési kdrnyezet,
melyben a csomag Writer alkalmazasaban rajzolhatunk. Az igy késziilt képek szdveg- és
kiadvanyszerkesztéshez hasznalhatoak fel. A teknGc programozasa és a kiilonféle adat-
szerkezetek 1étrehozasa és hasznélata Python nyelven torténhet, mely elGsegiti a didkok

konnyebb felkésziilését az emelt szint informatika érettségire is, melyben 2012-t6] a
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2.2. abra. Imagine Logo

Python nyelv is valaszthatd. A LibreOffice 4.0 megjelenésével megsziinnek a bévitmé-
nyek, a LibreLogo pedig részévé valik az irodai programcsomagnak.
A program a 2.3. abréan lathato. A LibreLogo kézikényvével és bemutato fiizetével [12]

elsajatithatjuk a nyelvet és emellett sok gyakorlati példat is taldlunk benniik.
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2.3. abra. LibreLogo
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3. fejezet

Néhany altalanos és kozépiskolai
oktatasban hasznalt eszkoz

bemutatasa

A didkok érdekl6désének felkeltése, motivalasa és az oktatas szinvonaldnak emelése
céljabol Magyarorszagon is bevezetésre keriiltek, keriilnek kiilonb6z6 oktatési eszkdzok.
Az informatikaoktatéson beliili hasznossaguk ar-érték aranyban nem a legmegfelelgbb,
tetszetGs csomagolasban jelennek meg a hasznalhatosidguk, eredményességiik korlatai.

Ezek koziil csak néhédnyat emelnénk ki.

3.1. Interaktiv tabla

Az interaktiv tabla egy olyan IKT' (3.1. abra) eszkoz, amely egy szoftver segitségé-
vel kapcsolja 6ssze a specidlis tablat a szamitogéppel egy projektor kozremiikodésével.
Ennek koszonhetSen a vezérlés a tablarol torténhet (toll vagy érintés segitségével) vala-
mint a tablara keriilt tartalmak a szamitogép hattértaroldjara menthetéek digitalisan.
Magyarorszagon a Smart és a Cleverboard tablék terjedtek el. Ezek a jelent&s anyagi
raforditast igényls eszkozok eredményesen az altalanos iskola alsobb évfolyamain szinte
minden targy keretein beliil univerzalisan hasznalhatoak, épitve a tanulok mozgékony-
sagara, jatékossagara. JelentGsége a magasabb évfolyamokon, az életkor noévekedésé-
vel egyre kisebb (a tananyag mennyisége, Osszetettsége miatt). Az informatikaoktatés
szempontjabol az interaktiv tdbla elég sziik szeletet vesz el. Megemelte a didkok inger-
kiiszobét. Felvetddik viszont a kérdés, hogy mi lesz a kovetkezs f6bb motivald tényezd,

ami a jovében levalthatja, mikor mar nem hat az Gjdonsag erejével.

! Informéciés és Kommunikaciés Technologia
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3.1. dbra. Interaktiv tabla szamitogéppel és
projektorral

3.2. LEGO Mindstorms NXT

A LEGO Mindstorms a LEGO cég programozhat6 robotkészlete [13], [14], [15], [16],
melybdl 1étezik kereskedelmi és oktatési verzio is. Az aktualis NXT verzio a 2.0, mely
2009-ben jelent meg és a 2006-os 1.0 verzidhoz képest csak minimalis fejlesztésekkel
biiszkélkedhet. Lecserélték példaul a fény szenzort (érzékelst) szin szenzorra, béviilt a
fejleszt6i kornyezet! funkcionalitdsa és a megvasarolhato szenzorok valasztéka, de az

alapok ugyanazok maradtak.

3.2.1. Hardver

— NXT intelligens tégla (3.2. dbra)
Egy téglatest alaka burkolat alatt lapul a készlet ,agya”, egy programozhato,
kisméretd szamitogép. Egyszerre maximum 4 szenzortol kapott értékek feldolgo-
zasara és 3 motor vezérlésére képes. Tulajdonsagai:
* 32 bites ARMT7 processzor
* 256 KB flash memoria?
64 KB RAM?
8 bites AVR mikrokontroller®

* USB és bluetooth kapcsolodasi lehetGség

1
2

masnéven programozasi kornyezet (IDE), ahol a programozo a programot meg tudja irni
aramellatas utan is emlékezs adattar
3 olyan adattar, melynek tartalméahoz barmikor hozza lehet férni és az aramellatas megsztinésekor

elveszik a tartalma
4szinte mindenhol megtalalhaté miniattir szamitogép, ilyen van a digitéalis karéraban, a tavira-

nyitéban stb.

13



* beépitett hangszoro

* 100 x 60 pixeles monochrome LCD kijelzd
* 4 szenzor bemenet

* 3 motor kimenet

* RJ12 egyedi csatlakozok

* 6 db AA elemes vagy Li-Ion ujratolthetd, akkumulatoros aramellatas

3.2. 4bra. LEGO MINDSTORMS NXT intelligens
tégla

— Szenzorok
Az eszkézhdz a LEGO-n kiviil tobb | kiilsés” cég is gyart szenzorokat. Az NXT
2.0-4s készletben 2 darab érintésérzékels, 1 darab ultrahangos (tévolsag) érzé-
kel6 és 1 darab szinérzékel§ kapott helyet. Ez utobbi az 1.0-as készlet fény és

hangérzékel§jét valtotta fel.
Alapszenzorok:
* Erintésérzékels (3.3. abra)
Egy kétallasu kapcsoloként miikods szenzor, mely azt érzékeli, hogy be van-

e nyomva a gomb vagy sem. Ennek megfelelen két (logikai) értéket tud a

téglanak tovabbitani, 1-et vagy 0-at (igaz vagy hamis).

* Téavolsagérzekels (3.4. abra)

A denevérek tajékozodasahoz hasonléan az ultrahangos tavolsagmeérés elvét

14



3.3. abra. Erintésérzékels

hasznélja ez a szenzor, mely a mért értéket cm-ben vagy hiivelykben ké-
pes megadni. Az ultrahang kibocsajtasa és az utjaba es6 targyrol torténd

visszaverddése kozott eltelt id6bdl szamitja ki a tavolsag értékét.

3.4. dbra. Ultrahangos tévolsagérzékels

* Fényeérzékels (3.5. dbra)
A kontrasztot, vagyis a vilagos és sotét arnyalatok kozotti kiillonbséget ér-
zékeli. A mért érték nagyban fiigg a kornyezet fényviszonyaitol és a mérési
feliilettol.

3.5. dbra. Fényérzékels

15



* Hangérzékels (3.6. abra)

Hangintenzitast mér decibelben.

3.6. dbra. Hangérzékels

* Szinérzékels (3.7. abra)
A fényérzékel6tsl eltérGen valos RGB szinlatassal vértezi fel robotunkat,

ugyanakkor hasznalhaté fényérzékelsként is.

3.7. 4bra. Szinérzékels
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— Motorok (3.8. &bra)
NXT robotjaink egyszerre maximum 3 szervo motor segitségével tudnak kere-
keken vagy lanctalpon gurulni, 1épkedni vagy targyakat emelni. Ezen motorok
elfordulasérzékelgvel vannak felszerelve, igy az elfordulas értéke lekérdezhets és

viszonylag finom mozgés valosithatd meg veliik.

- A

3.8. 4bra. LEGO Mindstorms NXT szervo motor

Egyéb (nem a LEGO altal gyartott) szenzorok:
* Digitalis iranytd
* Gyorsuldsmérd
* Hémérsékletmérs
* Wifi
* Infra héérzékels

* sth.

3.2.2. Szoftver

NXT-G. (3.9. abra) Igy hivjédk a hivatalos programozasi kérnyezetet, melyet a LEGO
biztosit a készletéhez. A LEGO és a National Instruments kozos fejlesztésérdl van
sz6, mely LabVIEW! alapokra épitkezik.(http: //hungary.ni.com/labview) Az NXT-
G egy vizualis programozasi eszkoz, benne programkod iras nélkil készithetjiik el a
robotot miikddtets, vezérld programokat. Ezek folyamatabra-szertien épiilnek fel, a
hardver elemeknek és programozéistechnolégiai eszkozoknek egy-egy ikont feleltettek
meg, melyet a megfelel6 helyre huzva az egérrel allithatjuk Ossze programunkat. Az
egyes elemek paraméterezése a mar weboldalakon, kitéltendd trlapokon megszokott
beviteli eszkozok (legordiils lista, jelols négyzet, radiogomb, szévegdoboz) segitségével

torténik. Egyszeri kezelhetdségiik és korlatozasaik miatt, valamint amiatt, hogy nem

La National Instruments fejlesztsi kornyezete
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kell tartani a programkod iras okozta szintaktikai hibaktol sem, mér fiatal korban is
konnyen elsajatithatd a hasznalata. Ugyanakkor egy mar programozasban jartas diak
vagy tanar szamara koriilményes, lassu lehet 6sszetettebb programok készitése, ugyan-
is meg kell tanulnia, hogy melyik abra mit jelent. A kiilonféle programozési nyelvek

parancsai viszont sokszor elég hasonloak, megkdnnyitve az egyikrsl a masikra valo at-

térést.
LEGO (o8
FEile Edit Tools Help
EEEFEEEE DN E el Co— R

@ Vi, A 1 1
EIC f-\%f 1& S0
@ hes ]

*DoEe!

O8]
Loop 8 Conerol Lk rom ©1 02 03 Os Need help? 7
ﬂ = Move the cursor over an object to read about its function. For .3
% I3 senser: Ny 7% Una: 0 iy e | © additional help, click the "More help" link.
More help
- =) —
o Show: OFE) Courmer Show: an|

3.9. abra. LEGO Mindstorms NXT-G

Alternativ programozési kornyezetek

— Bricx Command Center [17]
Komplett, ingyenes integralt fejleszt6 kornyezet, melynek segitségével NXC (Not
eXactly C - nem pontosan/egészen C!) nyelven programozhatjuk és vezérelhetjiik
NXT robotjainkat.

— RobotC [18]
A Carnegie Mellon Egyetem robotakadémiaja altal fejlesztett, C-re épiil6 prog-
ramozési nyelv és a hozza tartozo integrélt fejlesztsi kornyezet. Az NXC-vel el-
lentétben a teljes C nyelv funkcionalitdsat biztositja, azonban sajnos fizetni kell

érte. Kiprobaléasra viszont létezik 30 napos probaverzio.

LA C egy programozasi nyelv, amivel valamilyen program megirhato
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Sziikségesnek érezziik megemliteni, hogy attol fiiggen milyen programozasi kornyeze-
tet szeretnénk hasznalni a robotunk programozasahoz, a roboton futé firmware-t! le

kell cserélniink az adott fejlesztsi kornyezethez valora.

3.2.3. Versenyek
LEGO Szumé

A kiizdelem egy 122 cm atmérdjid, matt feketére festett korong alaku kiizdétéren (3.10.
abra) zajlik, melyet egy 5 cm széles fehér gytiri hatéarol korkordsen. A verseny elkezdése
utan 60 perc all rendelkezésiikre a csapatoknak a LEGO szumo robotjaik megépitésére
és felprogramozasara, melynek soran csak az NXT és RCX alapkészletek elemeit hasz-
nalhatjak, a felhasznalhaté szenzorok szama pedig korlatozva van. A kiizdelem addig
tart, amig a birdé ugy nem itéli, hogy az egyik robot elhagyta a kiizdGteret (azaz a
maésik robotnak sikeriilt letolnia).

A részletes szabalyok megtalédlhatoak a szegedi Sagvari Endre Gyakorlé Gimnazium
weboldalan. [19]

48"

3.10. 4bra. LEGO Szumo kiizdétér

LEGO Robotprogramozdé orszagos csapatverseny

A versenyen egy LEGO Mindstorms NXT robotot kell felprogramozniuk a csapatok-
nak annak érdekében, hogy egy elére elkészitett palyan akadalykeriils és atvonalkovets
feladatokat teljesitsen minél precizebben és minél révidebb id6 alatt. A csapatok a

robotokat egységesen megépitve kapjak, azokhoz hozzanytlni, azokat atépiteni nem

Litt operécios rendszer, elektronikai eszkoézok vezérlését végzd, ,beépitett” program
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szabad. A csapatok teljesitményét egy 3 fG6s szakmai zstiri értékeli.
A részletes szabalyok megtalalhatoak a kecskeméti Bényai Julia Gimnazium webolda-
lan. [20]

First Lego League

Az el6z6 két hazai versenytdl eltéréen ez egy vilagverseny, mely tébb fordulébol all,

ezek:
— Regionalis ,hazai selejtezd” verseny (Budapest és Szeged)
— Kozép-Europai kozépdonts
— Kozép-Eurdpai donté
— Vilagdonts

Magyarorszag a Kozép-Eurdpai régioba esik Németorszaggal, Svajccal, Ausztridval,
Szlovakiaval, Csehorszaggal, és Lengyelorszaggal egyiitt.
Minden évben van egy konkrét téma, melyhez a verseny kapcsolodik. A verseny alap-

vetSen két részbdl all:

— Kutatas
Az adott témaéaval kapcsolatban kell egy problémat megfogalmaznia és korbejarnia
a csapatnak, majd egy 5 perces prezentacioban bemutatni az elvégzett kutatéasi

munkajukat és megoldéasi javaslatukat.

— Robotika
Az adott témahoz kapcsoloddéan minden évben késziil egy tesztpélya, melyen a
csapatok altal épitett és programozott LEGO Mindstorms NXT robotnak kb.
10-15 kitiizott feladatot kell végrehajtania maximum 150 masodperc alatt (atépi-
tésekkel egyiitt). A zstiri pontozza a robotot, a programot és az akadalypalyan

valdé mikodését is.

Az értékelés 4 kategoriaban torténik: kutatasi prezentacio, csapatmunka, robot design,
akadalypélyan nyujtott teljesitmény. A hivatalos weboldal itt talalhato:
http://firstlegoleague.org/

3.2.4. Problémak a LEGO robot készletével

A LEGO Mindstorms NXT alapkészlet ara Magyarorszagon 6sszemérhetd a miniméal-
bér Osszegével. Az Osszetettebb, érdekesebb feladatok megoldasahoz sziikséges tovabbi
kiegészitGk (szenzorok) beszerzése tjabb, nagyobb Gsszegeket (10-20 ezer forint egy da-

rab szenzor) igényel, rdadasul a LEGO nagyon réaérésen fejleszti készletét. Az utobbi

20


http://firstlegoleague.org/

években nincs olyan jelentds valtozas az ardban, ahogyan ezt mas informatikai eszko-
z0k esetében mar megszoktuk. Ez nem kedvez az altalanos- és kozépiskoldkban torténd
elterjedésnek. Az RJ12-es ,specialis” csatlakozok zartta teszik a rendszert, korlatozzak
a bévithetGségét, mas rendszerekhez valo csatlakoztatasat. Az a néhéany iskola, mely
magéiénak tudhat ilyen készleteket, éltalaban valamilyen palyazatnak koszonheti azt,
vagy alapitvanyi, tandijas iskola, ugyanis sajat koltségvetésbdl szinte egy allami iskola
sem engedheti meg magénak. A masik nagy probléma a LEGO termékével, hogy mind
a tanaroknak, mind a tanuloknak meg kellene tanulniuk hasznalni és ez nem kevés idét,
energiat igényelne. Az informatika alacsony 6raszama sem kedvez ennek. Igy sokan egy-
altalan nem hajlandoak vagy nem latjak értelmét, hogy az informatika ezen, kiilénben

igen fontos teriiletével tanorai keretek kozott foglalkozzanak.

A LEGO Mindstormst viszonylag széles életkori spektrumon lehet hasznélni. Nem
annyira univerzalis, viszonylag kevés targyhoz kothetd az alkalmazésa (kevesebbhez,
mint az interaktiv téabla). Onmagéhoz mérten elég draga is. Nagy korlatnak latjuk
azt, hogy a LEGO-hoz 4 szenzor és 3 szervo motor csatlakoztathat6. Elényére szolgél,
hogy bar korlatokkal, de a robot testének megépitése idében hatékonyabban torténhet,

ugyanakkor mechanikai terhelhetGsége nem tul jo.

Az Arduino egy kitorési pont lehetne, mert ugyan nincs elterjedve, de az elterjedé-
sének lehetGsége az anyagi elérhet&sége miatt realisabb. Raadasul rugalmasabban is

alkalmazhato egy bizonyos tudasszint felett.

3.3. Arduino

Nyilt forrast physical computing! platform [21], [22], [23], mely egy egyszerti mikrokont-
rolleres I/O lapkabol? és a hozz4 tartozo fejleszt6i kornyezetbél 4ll, azaz lényegében egy
kis szamitogép. Tudéasat tekintve ugyanezt tartalmazza a LEGO robotok agyat jelentd

Jbégla'" is.

3.3.1. Az Arduino mikrokontroller jellemzéi

— Nyilt forrasa hardver és szoftver, ami biztositja a konnyd hozzaférhetéséget, és a

szabad modositas, tovabbfejlesztés lehetdségét

— Alacsony ara (kb. 30 euro) szintén kedvez a kénnyt elérhetéségnek (alkatrészen-
ként megvasarolva akar sajat keztileg is 0sszerakhato, amivel tovabbi arcsokkenést

érhetiink el

LA fizikai vilag érzékelése és iranyitasa szamitogéppel
2 feladata a bemend jelek feldolgozasa és egy (valasz)kimenet kiildése
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— A hozza tartozo fejlesztéi kornyezet ingyenesen letolthets

— Hasznalata egyszert, a szamitogéppel USB porton keresztiil szabvanyos soros

kommunikaciot folytat

— Multiplatform - Linux, Microsoft Windows, Apple OS X (korabban Mac OSX)

operécios rendszereket futtaté szamitogépekkel egyarant hasznalhato

— Elérhet&ek el6re megirt, hasznalatra kész, a legkiilonbézébb hardverelemekhez

létrehozott fiiggvény-konyvtarak (library)

— Alkalmazoinak tabora egyre novekszik, vildgszerte aktiv kozosséget alkot, ami

segiti az egyén munkajat

3.3.2. Felhasznalasi lehet&ségei

Az Arduino interaktiv targyak készitésére hasznalhato. Szamtalan kapcsolot vagy szen-
zort bemenetként olvasva, LED-ek, motorok és egyéb kimenetek kimerithetetlen valasz-
tékat képes vezérelni. Arduino projektek allhatnak énmagukban vagy kommunikéalhat-
nak egy szamitogépen futd programmal is, melyeket kiilonféle programozéasi nyelveken
irhatunk meg (Processing, MaxMSP, C#, Java, stb.). Az Arduino a szamitogép sza-
mara szabvanyos soros port interfészként! jelenik meg. A legtébb modern programozasi
nyelv rendelkezik soros port kezel6 API-val?, nem kell nekiink megirnunk hozza a ruti-
nokat?. Ezen lehetdségek révén a felsGoktatasban mar hasznaljak a robotika tantargyak,
de a kozépiskolakban is kezdenek felfigyelni ra. Remek lehetség azok szaméra, akik
szeretnének gyakorlat utjan megszerzett hardver ismerethez jutni és mikrokontrolleres

(AVR?) kérnyezetben hardver programozéssal foglalkozni.

3.3.3. Az Arduino hardvere

Az Arduino (3.11. 4bra) egy ATMEL® AVR mikrokontroller koré épiils kis méretd
nyomtatott aramkori lapka, melybdl szamos kiilonbo6zé modell 1étezik. Ezek kiilonboz-

nek méretiikben, alkotoelemeikben, felhasznalasi céljukban, drukban, stb.

Az Arduino lapkak funkcionalitdsa bévithetd un. shieldek (3.12. abra) segitségével.
Ezek ad hoc® tervezett nyomtatott aramkori lapok, melyek az Arduino elveit kovetik:

olcso elGallitasi koltség és egyszerti hasznalat. Az Arduino tetejére illeszthetGek, port

! feliiletként

2 application programming interface - alkalmazasprogramozasi feliilet
3 eljarasokat, fiiggvényeket, metodusokat

4egy mikrokontroller tipus

5 Az ATMEL az AVR tipust mikrokontrollerek gyartoja

6 csak tgy”, hirtelen kigondolt &tlet miatt
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3.12. 4bra. Arduino Motor Shield

kiosztasuk megegyezik az Arduino-éval. Sokféle shield létezik, altaldban mindet egy
konkrét funkciéra tervezik. Néhanyat maga az Arduino fejleszté csapata késziti el, a
legtobbet azonban valamelyik third-party! cég. Léteznek motorvezérls, GPS, Ethernet,
Bluetooth, MP3 lejatszo, WiF1i, stb. shieldek. Tehat a LEGO termékével ellentétben

szinte végtelen szamu bévitési lehetség all rendelkezésiinkre, méghozza olcson.

3.3.4. Szoftver

A nyilt forraskodu, szabadon (ingyen) letdltheté Arduino IDE? (3.13. ébra) feliile-
te Ot egységbdl épiil fel, ezek: szovegszerkeszts, értesitési tertilet, konzol, eszkoztar a
fontosabb funkcié gombokkal, meniisor. Nem nytujt kihasznalhatatlan lehet&ségeket,

képességei viszont béven elegendéek komolyabb programok irdsdhoz is.
A kovetkezd f6bb funkcidokkal rendelkezik :

— Szintaxis kiemelés (a parancsszavak szinezése)

— Kod indentalas (a kodsorok mozgatasa az atlathatosag érdekében)

1 kiils6 cég
2 Integralt fejleszt6i kornyezet

23



— Keresés és csere
— Kommentezés (megjegyzések, magyarazo szovegek irasanak lehetésége)

— Soros port monitor (figyelhetd rajta a soros porton! bejévé és kimens kommuni-

kacio)

Meniisor

File Edit Sketch Tools Help

sketch
void setup()
{

Eszkoztar a fontosabb
funkciégomhokkal

}

void loop()
{

}

Szovegszerkesztd

Ertesitési teriilet

Konzol

Arduing Uno on COM2

3.13. 4bra. Arduino IDE

Az Arduinora irt programokat ,sketch”nek, vazlatnak nevezik. Ezek szovegfajlok, me-
lyek tartalmét az Arduino IDE sz6vegszerkesztGjével modosithatjuk. Kiterjesztésiik
az 1.0-s IDE verzi6 megjelenése 6ta .ino, elGtte .pde volt. Az 0j verziéval megnyitha-
toak a régebbi kiterjesztést sketchek is, de megnyitas utan el kell 6ket menteni az 1j
formatumban. Az értesitési teriileten kapunk visszajelzést a mentésrdl, a feltoltésrsl
illetve ezek esetleges hibairol. A konzolban az IDE és a forditoprogram hibaiizeneteit
és egyéb iizeneteit lathatjuk részletesen. A bal als6 sarokban megjelend szam a sort je-

161i, ahol a sketchben allunk, mig a jobb alsé sarokban lathatjuk, hogy milyen Arduino

!ielenleg az USB porton

24



modell van és melyik porton csatlakoztatva a szamitdégéphez. Az eszkéztar gomb-
jaival tudunk programokat létrehozni, menteni, megnyitni, leforditani és feltélteni az
Arduinora, valamint itt tudjuk megnyitni a soros port monitort, melyben a soros

portra érkezé informaciokat olvashatjuk.

3.3.5. ,,Uzembe helyezés”, az IDE telepitése, kezds 1épések

El6szor is sziikség van egy Arduino Uno-ra és egy USB A-B (nyomtato) kabelre. Ha
ezeket beszereztiik, toltsiik le az operéacios rendszeriinknek megfelels fejlesztsi kornyezet
legtijabb verziojat a hivatalos honlaprol:

http://arduino.cc/en/Main/Software

Windows operaciés rendszeren egy tomoritett, .zip allomanyt kapunk, Macintosh OSX
alatt egy .dmg-t, mig Linux alatt az adott disztribiicié! csomagkezelGje segitségével
torténik a telepités. Linuxon torténd telepitéshez leiras itt talalhato:
http://www.arduino.cc/playground/Learning/Linux.

Az alabbiakban csak az el6bbi két operacios rendszerre valo telepitést mutatjuk be:

— Windows
Csomagoljuk ki a letoltott .zip allomanyt, majd csatlakoztassuk az Arduinot a
szamitogéphez az USB kabel segitségével. Ezutén telepiteniink kell a hozza tar-
tozd drivert. Ezt meg tudjuk tenni a Vezérl6pult /Eszkozkezel§ megnyitasaval. A
Portok (COM és LPT) alatt megjelent ,,Arduino UNO (COMxx)™-on (xx helyén
a megfelel6 COM port szama lathato) jobb egér klikk, majd az ,IllesztSprogram
frissitése” ponton bal egér klikk lenyoméasa utan valasszuk az ,Illeszt&program
keresése a szamitogépen” opciot és tallozzuk be az el6bb kicsomagolt dllomany
Drivers konyvtaraban taldlhatdo ArduinoUNO.inf fajlt. Ezutan a Windows befe-
jezi a driver telepitését. A fejlesztGi kornyezet maga nem igényel telepitést, igy

inditsuk el azt.

— Macintosh OSX
A letoltott .dmg allomanyt nyissuk meg, majd mésoljuk az Arduino.app-ot az
Applications konyvtarba. Lévén, hogy Uno modellt hasznalunk, itt mar nincs
sziikség driver telepitésére. Csatlakoztassuk az Arduinot a szamitogéphez az USB
kébel segitségével és inditsuk el a fejlesztGi kornyezetet. Itt szintén nincs sziikség

kiilon ennek a telepitésére.

A program elinditasa utan irhatjuk is a sajat kodunkat, vagy véalaszthatunk a meglévs
példak koziil. Ezek kivaloak tanulasra, tesztelésre. Hasznalhatjuk példaul a File/E-
xamples/Basics/Blink (a magyar valtozatban File/Mintak/Basics/Blink) nevi sketch-

Lolyan terjesztés, amely egy Linux alapot hasznalé opericioés rendszert és néhany hozza vald

programot tartalmaz
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et. Betoltése utan a Tools/Board (Eszkozok/Alappanel) meniipont alatt a nekiink meg-
felel6 Arduino modellre (példaul Uno) kattintsunk. A Tools/Serial Port (Eszkoézok/So-
ros port) alatt tudjuk kivalasztani, hogy melyik porton csatlakozik a szamitogépiinkhoz.
Az eszkoztaron talalhatd Upload (Feltoltés) gombbal pedig toltsiik fel a programot. Ha
mindent jol csinaltunk, akkor a 13-as digitalis porthoz kapcsolt integralt LED! (Az
Arduino lapkan 1évs LED) villogni fog a lapkan, futni fog a feltoltott program.

A kovetkezs fejezetben egy nagyon hasonlo kod lesz bemutatva, ahol elemezve is van.
A kiilonbség a Blink példa és a 3.1. kodrészlet kozott, hogy elébbinél a 13-as digitalis
porton villogtatjuk a LED-et.

3.3.6. Egy konkrét példa programozas oktatasara

A kovetkez6 példaval egyszerre tanithatunk, készségeket fejleszthetiink és tobb tudo-
manyteriilethez kapcsolddo ismeretek korét bovithetjiik: fizika, elektronika, programo-
zas és alkalmazoi ismeret. Egy LED-et illetve egy LED sort fogunk vezérelni Arduino
segitségével. Megtervezziik és megépitjiik az egyszerd aramkort (fizika + elektronika),
felprogramozzuk az Arduinot (programozasi ismeret) és mindezek kozben kiilonb6zé

szoftverek hasznalataval ismerkediink meg (alkalmazo6i ismeret).

LED

Mikor programozni tanul az ember, fliggetleniil attol, hogy milyen nyelvet hasznal, al-
talaban egy ,Hello World!” kiiraté alkalmazést készit el a rendszerrel vald ismerkedés

soran. Ennek az Arduino-vilagbeli megfelelGje egy LED villogtatasa. (3.14. abra)

Sziikséges eszkozok :
— Arduino Uno
— probapanel?

1 darab LED

1 darab 22092-0s ellenallas

— 2 darab vezeték

— USB A-B kébel

! fenykibocsajto didda, olyan, mint egy kis lampa
2olyan, mint egy miianyag lapka, amelyre forrasztas nélkiil helyzethetGek el a kiilonféle elektro-

nikai elemek
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3.14. abra. Kapcsolasi rajz egy LED Arduinoval

torténd vezérléséhez

#tdefine LED 4

void setup()

{

pinMode (LED, OUTPUT);

void loop ()

{

digitalWrite(LED, HIGH);
delay (1000);
digitalWrite(LED, LOW);
delay (1000);

3.1. Listing. LED kapcsolgatés
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A 3.1. program elsé soraban a 4-es szamkonstanshoz egy szimbolikus nevet! rendeliink
(a LED nevet), ezaltal noveljiik a programkod rugalmassagat és olvashatosagat. A setup
() metodusban a pinMode()-dal allitjuk kimenetre (OUTPUT) a 4-es digitalis portot (a
névvel hivatkozunk a 4-es szamra), ugyanis ezen keresztiil fogjuk a LED-et vezérelni. A
loop()-ban pedig nem torténik mas, mint hogy fel-le kapcsolgatjuk a LED-et 1 mésod-
perces id6kozonként, ezt a delay(1000) metodussal tudjuk elvégezni. Paramétere (az

1000-es érték) utal az 1 masodperces késleltetésre (delay).

Ha ezt az el6z6 programot latvanyosabba szeretnénk tenni, hogy példaul ne csak egy
LED-et, hanem egy egész LED sort vezéreljiink amolyan Knight Rider Kitt-féle oda-
vissza pasztazoé modon, akkor ennek segitségével akar a for ciklust? és a tombok?® keze-

lését is megtanithatjuk.

LED sor

Ebben a példaban nem egy LED-et, hanem egy 6 LED-bdl allo LED sort fogunk ve-
zérelni. (3.15. abra) A LED-ek balrél jobbra majd jobbrol balra fognak egymas utan

sorra kigyulladni, majd kialudni. Sziikséges eszkozok:
— Arduino Uno
— probapanel
— 6 darab LED
— 6 darab 220(2-o0s ellenéllas
— 7 darab vezeték

— USB A-B kébel

#define DELAY 100

, int LED[] = {3, 4, 5, 6, 7, 8};

void setup()

5 {

for(int i = 0; i < 6; i+ +)
{

pinMode (LED[i], OUTPUT);
3

! fontos a hatékony/megfelels programozasi stilus kialakitdsa szempontjabol
2 programvezérlési szerkezet, olyan, mint a LOGO-ban az ismétel parancs
3 adatszerkezet a programozasban, egy adatsorozat tarolhaté el benne
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3.15. abra. Kapcsolasi rajz LED sor vezérléséhez

Arduinoval

11 void loop ()

12 {

for(int i = 0; i < 6; i+ +)

{

3

digitalWrite(LED[i], HIGH);
delay (DELAY);
digitalWrite(LED[i], LOW);
delay (DELAY);

for(int i = 5; i > 0; i--)

{

digitalWrite(LED[i], HIGH);
delay (DELAY);
digitalWrite(LED[i], LOW);
delay (DELAY);

3.2. Listing. LED sor kapcsolgatés
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A 3.2. program els§ sordban a 100 szamkonstanshoz egy szimbolikus nevet (DELAY)
rendeliink, rajta keresztiil hivatkozunk a 100-as értékre. A harmadik sorban egy egész
szamokat térold tombot deklardlunk! LED néven, ez azoknak a digitalis portoknak az
indexét tarolja, melyekre a LED-eket kotottiik. A setup() metodusban az el6bbi témb
elmein egy ciklussal végiglépkedve kimenetre allitjuk a portokat. A loop() metodusban
egy-egy for ciklussal egyik irdnyba, majd a mésik iranyba lépkedve a LED-eken fel-le

kapcsolgatjuk azokat 0,1 masodpercenként.

3.3.7. Az Arduino el6nyei, hatranyai, lehetséges helye a kozok-

tatasban

A LEGO robot készletével ellentétben anyagi oka nincs annak, hogy a magyar kdzok-
tatas ne hasznalja fel az Arduinot, mint oktatasi eszkozt, ugyanis a hardver olcso és
minden nyilt forrasi, akar egyénileg is megépithets. Nyilvan egy komplett robot lét-
rehozasahoz joval tobb kreativitas és tudas, valamint egyedi alapanyagok sziikségesek.
Valamivel komolyabb elGismereteket és absztrakcios szintet is igényel. A kozépiskolas
korosztaly az, amelyiknek ideélis, ugyanakkor természetesen a tanar esetében sziikséges

ismereteinek bgvitése ezen a teriileten.

LA deklaraciobol deriil ki, hogy mennyi helyet kell lefoglalni az értékeknek a memoriaban
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4. fejezet

RoboLOGO projekt

4.1. A tekndsok torténelme

Az 1960-as években személyi szamitogépek még nem léteztek. A Digital Equipment
Corporation elkészitette a PDP 1-et (Programmed Data Processors - programozott
adatfeldolgozok), melynek még akkoriban nem volt nagy képernyGje. A tanulok réa vol-
tak kényszeriilve, hogy taviréval kommunikaljanak a PDP-vel. Ekkor jott a képbe egy
LOGO nyelven miikéds robot (4.1. abra) megépitése. Ez a robot Seymour Papert talal-
manya, melyet végiil Tom Callahan valésitott meg az MIT Laborban. Jellemzgje volt

a lasstisdg és a robusztus felépités.

Seymour tekn&cnek nevezte el Grey Walter munkai nyoman, hiszen 6 hozta létre a
vilag els6 autonom (6nallo, emberi irdnyitast nélkiil6zd) robotjait (4.2. abra), melyeket

szintén teknécoknek nevezett el.

1985-ben megalakult a Valiant Technology nevid cég [24], melynek elsé és legfontosabb
terméke az un. Valiant Turtle (4.3. dbra) volt. Ez érdemelte ki az eddigi legsikeresebb
tekndc robot cimet. 1983-t6l 2011-ig lehetett kereskedelmi forgalomban megtalalni.
JellemzGje, hogy a mai LEGO Mindstorms NXT-hez hasonloéan nagyon draga volt (ko-
riilbeliil 100.000 Ft) és viszonylag lasst mozgasu is. A magyar oktatasban nem jelent
meg. A teknScokrsl bévebben [25].
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4.1. 4bra. Seymour Papert és Tom Callahan LOGO

robotja

4.2. dbra. Grey Walter-féle autonom teknéc
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4.3. 4bra. Valiant Turtle

4.2. Egy oktatasi célii mobil robot koncepcié bemuta-
tasa

Mind a jobban, mind a kevésbé érdekl6ds tanulok problémajara megoldéast jelenthet
egy olyan eszkoz, illetve annak miikodtetése, ami a ,,jobbakat” tovabbi munkara Osz-
tonzi, a tantargy irant kevésbé fogékony, motivalatlan tanulokban pedig felkeltheti az
érdeklédést. Ahhoz, hogy a korabban emlitett - mar a magyar informatikaoktatasban
is hasznélt, de teljes korben elterjedni nem képes - eszkozok ,hatranyaitol” ne szen-
vedjink, robotunk barmelyik iskola és barki szamara megfizethets kell, hogy legyen.
Hasznélata nem igényelhet a tanar részérdl plusz képesitést, képzettséget, a gyerekek

részérdl pedig plusz tanulast.

A fentebb megfogalmazottak alapjan sziiletett a kovetkezd otlet: okostelefonnal (is)
vezérelhets, programozhatd, LOGO nyelvet ,beszéld” robot. Az altalunk tervezett, Ar-
duino vezérlési rajzold robot - a gyerekek LOGO nyelven megirt programjai altal -
a fizikai valosdgban teszi ugyanazt, mint amit a teknéc virtualisan a szamitogép kép-
ernyGjén. A robotot a didkok a tanoran elsajatitott algoritmizalési és LOGO nyelvi
ismereteik birtokdban, egy konnyen kezelhets, okostelefonokra fejlesztett és optimali-
zalt érintcképernyds feliileten tudjék vezérelni. A robot miikddtetése fliggetlenné valhat
tanulnak, észre sem veszik, hogy az informatika tantargy tananyagat alkalmazzak, gya-
koroljak. A korabban felsorolt probalkozasok hatranyait, hianyossagait nem hordozna
magaval ez az eszkoz: a robot alacsony koltséggel elGallithatd, okostelefonnal rendel-

keznek a tanéarok is és a LOGO ismereteknek pedig mar mind a birtokaban vannak.
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Nincs sziikség 1j modszertan kidolgozasara, a LOGO modszertana egy az egyben al-

kalmazhato.

A kovetkezSkben a projektet alkoto, a csapatok altal megvalositott alprojekteket muta-
tom be. Ahogy korabban emlitettem a laborban 2-3 {6s csapatok dolgoztak kiilonb6z6
projekteken. Mivel ez egy nagyobb lélegzetvételii feladat, igy minden csapat kivette a
részét a munkabol. A robot megtervezése és megépitése, az Androidos alkalmazés fej-
lesztése illetve egy , kis” projekt koordinélas képezte a munka rank esé részét. Egy csapat
feladata volt, hogy az Android alkalmazas mellé fejlesszenek egy Imagine LOGO-szert,
de modernebb asztali alkalmazast és fejleszt6i kornyezetet. Ehhez szorosan kapcsolod-
va egy méasik csapat fejlesztette a LOGO-C#*! forditot és a teknScgrafika szimulatort.
Egy harmadik csapat pedig az Arduino programjat illetve azt a fordité programot irta,
mely a LOGO nyelvet leforditja az Arduino ,nyelvére”, a C nyelvre.

A teljes RoboLOGO csapat a 4.4. abran lathato.

4.4. abra. RoboLOGO csapat

4.3. A robot felépitése

A robot a 4.7, a 4.8 és a 4.9. abran lathato. Miikodését egy Arduino Uno vezérli.

Azért valasztottuk az Uno modellt, mert ez a legolcsobb és béven megfelel képessé-

LA CH# is egy programozasi nyelv
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4.6. abra. A robot modellje

gekkel rendelkezik a cél megvalositasahoz. Mozgasat és poziciondlasat motorvezérlé
dramkorrel, 2 1éptetd motorral, 2 bolygokerékkel és 2 aluminium esztergalt
kerékkel valositjuk meg. A teknds” toll funkcidjanak megvalositasara két modszert is

teszteltiink:

— a tollat a roboton egy elektromégnes segitségével tudjuk felemelni vagy letenni,

attol fliggden, hogy szeretnénk-e hogy rajzoljon, mikézben éppen halad vagy sem
— egy szervo motor segitségével mozgatjuk fel-le a tollat

Végiilis a legjobb Gtletnek az utobbi bizonyult. Aramellatasarol lithium akkumulatorok

és egy tolt6 aramkor fog gondoskodni, igy az akkumulatorok helyes toltésére figyelni

;;;;;

hasznalat mellett. A prototipus jelenleg még tapfesziiltségrsl tizemel. A robot az uta-

sitasokat vezetéknélkiili kapcsolaton keresztiil, egy bluetooth adapter segitségével
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kapja az okostelefonon futé alkalmazastol.

Az Arduinon futé programot mi irjuk meg a robot szdmara, azzal nincs kiillonosebb
teendd a késGbbiekben, csupan akkor, ha ajabb (javitott vagy bévitett funkcionalitast)
verziot adunk ki belSle. Ekkor frissiteni kell, tehéat fel kell tolteni az Arduinora, ami
par egyszertd lépésen at kivitelezhetd barki szamara. A kapott utasitasokat elGszor in-

terpretalja, majd végrehajtja az Arduinon futd program.

A robotot barki meg tudja épiteni, legyen az egy érdeklsds didk vagy egy szigoru
koltségvetésbdl gazdalkodo iskola tanéra, de akar téliink is megrendelheti a késébbiek
folyaman, amennyiben termék lesz belGle. A sziikséges alkotorészek mindenki szama-
ra elérhetéek és megfizethetGek szerény anyagi raforditdassal. A jelenlegi prototipusunk
megépithets 30.000 Ft-bol, de a végtermék ennek toredéke lesz, ugyanis itt nem cél-
hardvereszkozoket hasznaltunk (Pololu A4983 motorvezérls, Arduino Uno, 1 példany-

szamban méretre vagatott plexi robottest), ezeken még sokat lehet sporolni.

prébapanel Arduino Uno
szervo motor

bluetooth modul

motorvezérlé aramkor

Aluminium kerék

bolygokerék

,,,,,,

4.7. abra. RoboLOGO robot prototipus

4.4. Mobil fejleszt6i kornyezet - Android alkalmazas

Az Android kliens Java nyelven irédott. A nyelvrél érdemes tudni, hogy legjobban

éppen a hélézatalapta programokban miikédik. Az Android mobil operécios rendszerre
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Arduino Uno

motorvezérld aramkor

toll

aluminium kerék

Iéptetd motor

bolygokerék

4.8. 4bra. RoboLOGO robot prototipus

motorvezérld aramkor

toll

Arduino Uno szervo motor

bluetooth modul

aluminium kerék

4.9. abra. RoboLOGO robot prototipus

azért esett a valasztasunk, mert ez a legszélesebb kdrben elterjedt a célkdzonségiinkben,
azaz magyar didkok és tanarok kozott. Tovabba nyilt forraskodu és tetszés szerint fej-

leszthetiink ré alkalmazésokat. Széleskorti elterjedéséhez jelentGsen hozzajarult a rend-
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szer stabilitasa és bévithetésége, valamint a nagyfoki tamogatés [26] és a szamtalan

ingyenesen letolthetd program.

4.4.1. Felépitése

A RoboLOGO Android alkalmazas (4.10. abra) elinditasa utan Bluetooth vezetéknél-
kiili technologiaval csatlakozik az okostelefon a robothoz, ezt lathatjuk az elsd
képernyGképen (1). Sikeres csatlakozas utan egy funkcioé valaszté menii (2) jele-
nik meg, mely 3 valasztasi lehetGséget kinal. ,,Kezd&” meniipont (3) alatt a robotot
elére, hatra tudjuk mozgatni illetve jobbra vagy balra forgatni a cstszkaval bealli-
tott paraméterértéknyivel, vagy manuélisan értéket adva a kozépsé szovegdobozba. A
»wHaladd”-ra kattintva (4) egy szokvéanyos kodszerkesztt kapunk, igy Osszetett felada-
tokat is adhatunk a robotnak. Végiil, de nem utols6é sorban paraméterezhets, elére
definialt alakzatokat is rajzoltathatunk, ezt a funkciot az ,,Egyszeri alakzatok” (5)

alatt érjik el.

1 RoboLOGO RoboLOGO

N

@9

Robot keresése...

Csatlakozas

3

RoboLOGO RoboLOGO RoboLOGO

t ismétel 360 Téglalap -
[

el6re 1 jobbra 1

1 1 )

magassag ‘ 50 ‘

. & Rajzold! ‘ Rajzold! ‘

4.10. 4bra. RoboLOGO Android alkalmazas

4.4.2. Terméktamogatas

A mi klienslink természetesen ingyenesen hozzaférhets lesz a Google Play digitéalis
disztribucios platformon, ami gyakorlatilag egy webbolt alkalmazésokkal az Android
felhasznalok szaméara. A letoltott alkalmazést a rendszer automatikusan fel is fogja te-

lepiteni a telefonunkra, ezzel sem kell bajlodnunk. Mivel a program kis méretd, még
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a viszonylag lasstt Wifi halozattal rendelkezd kapcsolodasi pontoknél is rovid id§ alatt

képes letoltédni.

Az alkalmazéshoz folyamatos terméktamogatést biztositunk. Aktiv netkapcsolat birto-
kédban az Android automatikusan figyelmeztetni fogja a felhasznélokat az tjabb verzio
meglétérsl, igy nem nekik kell rendszeresen figyelniiik a Google Play oldalat. A program
a jovében béviilhet a felhasznalok igényei szerint, ami nem megy majd az atlathatosag

rovasara. Az els6dleges cél mindig az egyértelmiiség, az egyszert kezelhetGség lesz.

4.5. Fejleszt6i kornyezet - asztali alkalmazas

NET 4.5! alapokra épitkezs, C# nyelven irt, nyilt forraskoda, tetszélegesen bévithe-
t6, ingyenes WPF? alkalmazas, mely az ImagineLOGO koros, elavult kinézetd, zart
forraskodu, régota nem fejlesztett asztali alkalmazast hivatott levaltani, emiatt sokkal
elényosebb tulajdonsagokat takar. Amennyire csak lehet kompatibilis vele. A fejleszt6i
kornyezet magyar és angol nyelvet tamogat, de egyszertien bévithetd tovabbi nyelvek-
kel. A kezel6feliilet, a szintaxis kiemelés és parancs értelmezés, valamint a hibatizenetek
nyelve is megvalaszthato.

Fébb jellemz6i:
— Uj, modern*
— ImagineLOGO kompatibilitas (amennyire csak lehetséges)

— Nyilt forraskod, szabadon bévithets, modosithato™

Tobbnyelvi
— SQLite? adatbazis hattér

— Sajat animalt teknGcgrafika™®

Bluetooth kapcsolat a robottal*

Szintaxis kiemelés*

— Eljarasok irasa
— Allithato rajzlapméret™

A csillaggal megjelolt jellemzsk tjitasok az Imagine LOGO-hoz képest.

! programfejlesztést elésegits fejlesztsi platform
2 NET alapt grafikus programok fejlesztését segité technologia
3ingyenes adatbazis-kezels rendszer
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4.5.1. Felépitése

Az asztali alkalmazas a kovetkezd elemekbdl épiil fel:

— Fajl meni:
Projekt létrehozasa, illetve el6z6 projekt megnyitasa, ahol el6z6, sajat .rbsln,
masnéven RoboLOGO Solution tipust projektfajlt tolthetiink be vagy djat hoz-
hatunk létre.
Megadhatjuk a készit6(k) nevét, a szintaxis nyelvét is!
A vészon szélességét, magassiagat és a mentés helyét.

A program feliiletének a nyelvezetét is itt tudjuk atallitani.

— Szerkesztés menii:
Az el6z6, kovetkezs utasitasra ugorhatunk, mas programoknal megszokott médon

Maésolhatjuk, kivaghatjuk, beilleszthetjiik a begépelt parancsokat, kodokat

— Futtatas menii:
Lefuttathatjuk a parancsokat
Torolhetjiik a rajzvaszont

Uj eljarasokat tarolhatunk le

A f6bb meniipontok alatt az eszktztaron is megtalalhatjuk az opciokat, valamint itt tu-
dunk a robot bluetooth moduljara csatlakozni. Megvalaszthatjuk, hogy az utasitéasokat

a szimulatorban (a programban), vagy a robottal hajtjuk végre.

A Robologo rar

Fajl Szerkesztés Futtatas
seBl4d T B2 nds/ 6N

o

[

o

ism 1000[elére 300 jobbra 250]

@ Keészit6: Gregus Tamis | Projekt neve: teszt2 | Nyelv: Magyar

4.11. 4bra. RoboLOGO fejlesztsi kornyezet

L hogy milyen nyelven irjuk a LOGO kédot
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5. fejezet

Iskolai tapasztalatok a RoboLOGO-val

A robotot és a hozza tartozé tanulasi kornyezeteket volt alkalmunk bemutatni az Esz-
terhazy Karoly Féiskola Gyakorloiskolajaban is, ahol a didkok és a tanarok egyarant
érdekl@déssel fogadtéak ezt a koncepciot. Itt informatika 6rak keretében ismerkedhettek

meg a tanulok a robottal.

Az orak elsé perceiben bemutattuk az Imagine LOGO-t is', hogy azok, akik ezt a
tanulasi kornyezetet nem ismerték korabban, képet kaphassanak a miikodésérdl, felépi-
tésérsl, tulajdonsagairol, a benne rejlé lehet&ségekrsl. Ezutan a tanulokat megismer-
tettiik az RoboLOGO asztali alkalmazéasaval.

Lathattak, ahogy a virtuélis teknéc a szimulécioés kérnyezetben rajzol egy alakzatot.
Ezt kévetGen megismerhették, hogy okostelefonnal hogyan lehet irdanyitani a robotot.
A didkok végig érdekldéssel hallgattak ezeket az ismertetSket és alig vartak, hogy
miikddés kozben is lathassak a robotot. ElGszor mi iranyitottuk, egyszert utasitasokat
kiildve a telefonrél, majd az asztali kliensrél. Nagyon érdekesnek talaltdk, hogy akér
a telefonjukrol is vezérelhetik. Hamar akadtak onként jelentkezdk, akik a mobil app-
likdcio hasznélatat konnyedén elsajatitottak, élvezettel utasitgattdk a robot-tekndcot.
Az orék végén egy rovid, lényegre t6ré online kérddivet [27] toltettiink ki a tanulokkal,

akik készségesen valaszoltak kérdéseinkre.

A kérdsivre adott valaszokbol kapott eredményeket a kovetkezd dokumentum tartal-

mazza: http://robotika.ektf.hu/robologo_kerdoiv_eredmenyek.ods

Lerre azért volt sziikség, mert a sziikos érakeret miatt kevésbé ismert
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Par diak véleménye a RoboLOGO-r6l:
— ,Egyszert és jo!”

—,,J6 volt, de nem teljesen nyerte el a tetszésemet.”

— ,Szerintem praktikus és kdnnyen kezelhets. Jol néz ki, és szerintem barki képes

lenne hasznélni.”
— ,Nagyon tetszett. Nagyon konnyti volt. Szeretnék ilyet otthonra.”
— ,Konnyen kezelhetd, aranyos robot.”

— , Elég érdekes, szerintem nincs ra sziikség. Talan kisebb gyerekeknek érdemes meg-

venni, mert nekik nagyon érdekes lehet és egyszert kezelni.”

5.1. abra. Epp a mobil alkalmazas bemutatésa
zajlik
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5.2. abra. A diakok kiprobaljak a mobil alkalmazast

5.3. dbra. RoboLOGO mobil alkalmazas
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5.4. dbra. A didkok érdeklsdve figyelik a robotot

5.5. adbra. A robot rajzolas kozben

44



5.6. abra. Rajzolas utdn
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6. fejezet

Jovobell tervek

Természetesen a munkank itt nem ér véget. A projekt (alkalmazasok és a robot) eddigi

funkcioit folyamatosan bévitjiik, hibéikat, hianyossagaikat javitjuk, potoljuk.

Az Android alkalmazas mellé mindenképp késziilni fog Windows Phone alkalmazas
is. Az asztali alkalmazasunkat platformfiiggetlenné fogjuk tenni, elérhets lesz Linuxra
és OS X-re kiadott valtozata is. Ennek megvalositasahoz az asztali klienst Java progra-
mozasi nyelven fogjuk Gjrairni. A fejlesztésekkel parhuzamosan tjabb és tjabb iskoldkat
fogunk meglatogatni a RoboLOGO-val és a tanulok visszajelzései alapjan dolgozunk

tovabb a projekt szinvonalanak emelésén.
A robotot szenzorokkal felvértezve pontosabb eredményeket kaphatunk, illetve Gsszetet-

tebb feladatok elvégzésére is alkalmassa tehetjiik. Példaul ultrahang és szin szenzorral

figyelhetjiik, hogy a robot elhagyta-e a rajzteriiletet.
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