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AN AN
Epits ventilatort! Epits hatlabat!

Ez a ventilator modell bemutatja neked a Kisérletezz a labak mozgatasaval kerekek helyett, ezt a
programozas alapjait és az innovativ MINI 2.0 hatlabd modellt hasznalva! Allitsd az infravoros
iranyitot. Ezen kivil segit tesztelni a kulonféle érzékel6t barmelyik oldalon, hogy jelezze, ha egy
valtozékat és programokat, amik a KEIRO akadaly kézeledik, igy a robot kikerulheti azt a labait
szoftverrel készultek. hasznalva.

y \I\//‘!;Ly:;k?emenetek és milyen kimenetek e Hogyan m(ikédik a labak mozgatasa

o . i "[En ftas?
e Hogyan lehet manualisan programozni egy O LBL e TR i

robotot?

AN AN
Epits egy robotot! Epits egy forgokart!

Epitsd meg a robot modellt és hasznald ki a dupla Ez a leny(igdz6 forgdkar robot egy val6di robotkart
képességét! A programozhaté érzékel6ket hasznalva a utanoz, amiket a gyakran hasznalnak ipari

robot kiilénbséget tud tenni a fekete és fehér szinek kérnyezetben. Programozd a modellt, hogy pontosan
kozétt, hogy kévessen egy vonalat vagy észrevegye, ha az mUikddjon és mozgasson targyakat maga kordl az
atjaban van valami. infravoros érzékeld technolégiat hasznalva.

e Hogy m(ikédnek az infravoros érzékel6k?

e Hogyan kell dolgozni helyhez kot6tt robotokkal?
e Mik azok a logikai kapuk és az "WHILE" ciklusok?

e Mi az az "REPEAT UNTIL" utasitas?
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Mit fogunk tanulni

"A robotika lényegében rolunk szol. A sajat életiink elve
alapjan, mert tudni szeretnénk, hogyan mdkoédiink". Ez az
idézet - ami Rod Grupentél, a Szamitastechnika
professzoratél szarmazik - irja le a legjobban, hogy a
tudodsok hogyan vélekednek a robotikarol: Az életfunkcidk
szimulacidja mechanika és szamitégépek segitségével. De
képes lesz az emberiség valaha olyan robotokat késziteni,
akiknek érzelmei vannak és képesek dontéseket
meghozni olyan szituaciékban, amit nem képes
megjésolni a programjuk? Barmit is tartogat a jov6, a mai
fiataloknak képesnek kell lennilk tisztan latni mik a
robotok, a robotika és programozasi tudomany alapjaitol
kezdve egészen mig sajat teljesen mikod&képes
készulékeiket meg nem tudjak épiteni! A kdvetkez8
oldalak ennek szellemében lettek 6sszedllitva!

A robotika nem létezne szamitégép programozads
nélkdil

Ez a flzet egy atfogd elméleti részleget tartalmaz épitési kihivasokkal és érdekes informacidkkal, hogy
megtanulhass mindent a robotokroél és mindennapi hasznalatukrol. Ez a fuzet tovabba tartalmaz egy felhasznaloi
Utmutatot, mely részletesen elmagyarazza az Engino innovativ robotrendszerét minden szempontbél. Fedezz fel
minden tudomanyos elvet kisérletezések soran, a Iépésrol-Iépésre utmutatdval és lenyligdz6 gyakorlatokkal.
Kbévesd az épitési Utmutatdkat és készits izgalmas robotikus modelleket, mint egy skorpiét, egy amdébat, egy
automatizalt hazat, egy ventilatort, egy hatlabut, egy mutatot, egy asot, egy forgokart, egy kockat és egy robotot.

Még tobb tananyag talalhaté online!

Automatikus eszkézoket taldltak a hieroglifakban

Az 6kori feltalalék és kézmUlivesek megprébaltak
megépiteni a korai "robotokat". Ezek az egyszer(
dizajntdél a bonyolultabbakig terjedtek és mas-mas
szinten voltak latszélagosan onrendelkez8ek. Ezért is
nevezték ket automatonoknak, a Gorog "sajat
akarata alapjan cselekszik" kifejezés utan, pedig

valéjaban nem voltak erre képesek. Id6szamitasunk )

elétti 4. évszazadban Arkhutasz allitdlag 1étrehozott
egy g6zmeghajtasu replld szerkezetet, melyet
"galamb" névre keresztelt. Az akkori emberek szerint
ez a gép képes volt 200 métert repulni! Az alexandriai
Héron (Kr. u. 10-70) szintén feltalald volt, szamos
kreativ Otlettel, mint az automatikusan nyilé
templomaijték, borontd szobrok és géz- vagy
szélmeghajtasu gépek, mint a hires "eolipila", azaz
Héron-labda.

A robotika torténelme

A robotika torténelme mar az 8sidékben elkezd6dott.
Az 6kor 6ta gondolkodnak az emberek azon, hogyan
helyettesithetnék az embereket kilonb6z6 feladatok

elvégzésében mesterségesen épitett eszkozok,
melyek képesek az 6nallé gondolkodasra. Egy gorog
mitosz meséli el Talos torténetét, egy hatalmas bronz
emberszer( gépét, akit Héphaisztosz (A gorog
mitolégiaban a kovacsok istene) épitett, hogy
megvédje Kréta szigetét. Robotszer(i Iényektdl
Norvégiatol a Kozel-Keletig, Indidban és Kinaban is
talaltak feljegyzéseket kiilonb6z8 formakban:
szbvegesen, rajzolva, festményeken, sét még az 6si
egyiptomi hieroglifak kozott is.

A Héron-labda késztilékének modern masolata



Al-Jazari rajza a vizmeghajtasu lanc
szivattyurol

1989-ben a szerb-amerikai feltalalo, Nikola Tesla
bemutatta az els6 radio-vezérelt hajét. A valddi
robotok, azaz azok, amik képesek fogadni és
reagalni a kdrnyezetukbdél szarmazé
visszajelzésekre, csak a 20. szazadban kezdtek
megjelenni. 1948-ban Grey Walter készitett apré
robotteknésoket fény és érintés érzékeldkkel,
akik képesek voltak "élelmet" keresni. Néhany
évvel késdbb, George Devol szabadalmaztatta az
Unimate robotjat, mely mar képes volt ipari
munkat végezni. 1961-ben helyezték Gzembe egy
gyarban, hogy forré fémdarabokat emeljen ki a
froccsontd gépbdl és egymasra pakolja 8ket.

(SN

@) Tudtad?

A Sci-fi iré, Isaac Asimov fogalmazta meg a
"Robotika harom térvényét" a "Korbe-
korbe" ciml mivében, 1942-ben. Ezek a
kovetkezdk: 1) A robot nem okozhat kart
egy emberi |ényben vagy nem szabad
engednie, hogy egy emberi lényt kar érjen;
2) A robotnak engedelmeskednie kell
minden emberi utasitasnak, kivéve ha az
utasitas Utkozik az els6 térvénnyel; 3) A
robotnak meg kell védenie magat, de csak
mig az 6nvédelem nem Utkozik az elsd és
masodik torvénnyel

[saac Asimov (1920 - 1992)

A kézépkorban szamos példat talalatunk automatonokra,
amik altalaban emberek vagy allatok alakjaban készultek. Az
emberek mokas gépeket épitettek és programoztak, hogy
egyszer(i feladatokat végezzenek el, mint példaul
mozgassak egy labukat vagy forditsak a fejuket, preciz
o6ramui technoldgia segitségével. A muszlim mérnok, Al
Jazari (1136-1206) 100 automatizalt, mechanikus eszkozt ir
le "A Szellemes Mechanikus Eszkdzok Konyve" cimd
konyvében. Késdbb, a francia feltalald, Jacques Vaucanson
(1709-1782) jatszott fontos szerepet a robotika
fejlédésében, mikor megprébalta bemutatni, hogyan
mikodik a természet. Néhany talalmanya a valodi
hangszereken jatszé figurak (fuvola és csérgédob) és a hires
"emészt6 kacsa", ami bemutatta az emésztés folyamatat.

Az Unimate robotkar

Az 1960-as években a mérnokok probalkoztak megalkotni a
természet altal ihletett robotkarok és labak mozgasat. Az 1970-
es és 1980-as években a fejlett technoldgia és apro
szamitogépes alkatrészeknek kdszénhetéen lehetévé valt, hogy
minden alkatrészt a robotra helyezzenek ahelyett, hogy
kabelek segitségével kapcsolodtak volna kilsé szamitégépekre,
mint korabban. Az 1990-es évektdl a robotok még fejletebbé
valtak és tobb, dsszetett feladat elvégzésére is képesek lettek.
Manapsag az emberek hétkdznapjainak minden részén
el6fordulnak az otthoni szérakoztatastol kezd6déen a kisegit8
robotokig (mint AIBO a robotkutya 1999-ben vagy a Roomba
robotporszivd 2008-ban) egészen az ipari felhasznalasig
(példaul autdgyartasban) és felfedezésben (mint Epson, a
repulé robot 2004-bél) akar az Grben is (mint a Marsjaré
robotok, 2004-bél). A legizgalmasabb viszont, hogy ez még csak
a robotika jov8jének kezdete és rendkivil igéretesnek tlnik!

Két féle Roomba porszivo




A robot meghatarozasa

A"robot" kifejezés el8szor 1920-ban kertlt
hasznalatba a cseh Karel Capek altal, aki az R. U. R.
cimU regényében hasznalta a kifejezést, mely
eredetileg szlav nyelven "munkat" jelent. Ez jél
mutatja, hogy az emberek miért igy hatarozzak meg a
robot sz6 jelentését: "az ember szamara tul veszélyes,
bonyolult vagy egyszerlien csak unalmas
tevékenységet elvégz8 eszkdz". Viszont egy még
tudomanyosabb megfogalmazas szerint a robot egy
mechanikus eszkdz, ami visszajelzést kap
kornyezetétdl és képes annak megfeleléen cselekedni.
Tehat a robotok - valamilyen szinten - képesek az
onrendelkezésre és az 6nallé gondolkodasra. Viszont
ez nagyban fugg a beléjuk programozott és elére
megirt utasitasoktdl.

Robotikus metrdajtok érintds érzékelbkkel

Robotok tipusai

A robotok kulonb6z6 formakban és alakokban
|éteznek és egy vagy tobb feladatot is képesek
elvégezni kuldonféle beallitasoktdl és feltételektdl
fuggden. Ezaltal egy robot akar tobb kategériaba is
tartozhat. Hogyan tudjuk tehat megkulonboztetni
Oket egymastél? Egy konny( kategorizalas lehet a
robotok funkcidja szerinti. Ez informaciot ad nekink
a robot hasznalhatdsagardl és otletet, hogyan
nézhet ki vagy milyen alkatrészek kellenek hozza,
hogy j6l mUkodjenek. A f6 tipusok funkcidk szerint a
kovetkezdk:

>

<

Robotkarok az autégydrakban

Példaul egy automatikus ajté (mint, ami a boltokban,
hotelekben és egyéb helyeken van) is robotikus.
Rendelkezik egy mozgasérzékeldvel, ami folyamatos
infravords jelet kuld. Ha ezt a jelet megzavarja valami,
mert valaki belesétal a lathatatlan sugarba, a
kdzponti processzor utasitast ad az ajténak, hogy
nyiljon ki. Néhany masodperc mulva pedig az ajtd
becsukddik és a folyamat ismétlédik. Tovabbi példak
ilyen robotokra a haztartasok fltési rendszere és a
mozgasérzékelds lampak. Viszont tavolrdl vezérelt
kocsik vagy jatékok nem szamitanak robotnak. Ezek
csak konkrét utasitasokat kapnak az iranyit6 altal és
annak megfelel6en mozognak. Ezek nem
visszajelzések és nem képesek donteni a korulottuk
lévd targyakat figyelembe véve pl. megallni miel6tt a
falnak mennek.

Robotikus medencetisztito

Az ipari robotok automatizalt robotok,

< melyeket gyarakban hasznalnak nehéz targyak
emelésére vagy rutinmunkak elvégzésére, mint
példaul hegesztés, festés vagy anyagok

kezelése.

A szérakoztaté robotok olyan robotok,
amik tébbnyire csak szérakoztatasra
készultek és kevés gyakorlati hasznuk van.

Ipari robotkar

llyen példaul a jatékrobot.

Jatékrobot



Az orvosi robotokat az egészséglgyi szektorban (kérhazakban,
gyogyszertarakban, klinikakon és gyogyintézetekben) az orvosok
kiképzésére vagy preciz beavatkozdsokhoz hasznaljak, példaul sebészeti
robotok.

< Katonai robotok, amik a fejlettebb hadseregek vagy rend6rség részét
képezik. Olyan szituaciokban hasznaljak 6ket, amik életveszélyesek, mint
példaul 18szerszallitas vagy bombak hatastalanitasa, s6t akar harcaszati
célokra is. llyen példaul egy kis tankrobot.
A haztartasbeli és szolgaltato robotok, olyan robotok melyeket otthoni
vagy munkahelyi mindennapos hasznalatra terveztek, hogy megkdnnyitsék
az élettinket. llyen példaul a robotporszivé.

Bombasemlegesitd robot
A felfedez6 robotok, olyan robotok,
melyekkel emberek szamara
( elérhetetlen helyeket fedeznek fel,
mint példaul a Fold barlangjai,
6ceanok (példaul: vizirobotok) vagy
akar mas bolygok.

A virtualis robotok, olyan robotok,
amiket virtualis korilmények kdzott
hasznalunk. Ezek altalaban valamilyen )
nagy, szemet eltakaro, képernydvel
ellatott szemulveggel és kuldnleges

kesztylkkel iranyithato, hogy

hasznaldja lassa és érezze mivan a

Vizirobot kiterjesztett valosagban. Virtudlis valdsdg felszerelés

épitenek és nem nagy termeldvallalatok. A funkcidjuk lehet
kisérletezés, kulonféle alkatrészek és technologiak
tesztelésére vagy csak szabadid&s célokra, mint példaul a
repuld drénok.

‘@' Tudtad? A hobbi robotok, olyan robotok, amiket robot-rajongdk

Létezik egy kuldnleges focibajnoksag,
melyet "RoboCup"-nak hivnak! Az elsé
robotok altal jatszott meccs Japanban

volt, 1997-ben. A jatékosok képesek o
felismerni és megtalalni a labdat és A versenyrobotok, olyan robotokat, amik mas robotok ellen

elrGgni a labukat hasznalva. A robotok versenyeznek kulonféle kihivasokban. Ez a kategéria
gyartoi azt a célt tizték ki, hogy a hasonlit az el6z6h6z, mert altaldban az amatdr robotépiték
robotokbdl allé focicsapat szerveznek és versenyeznek a sajat robotjaik képességinek
versenyezhessen a 2050-es férfi Foci 0sszemérése érdekében. A vilag minden tajan rendeznek
Vilagbajnoksagon és nyerjen is meg versenyeket a robotfejleszté csapatok szamara, hogy

legalabb egy meccset! Szerinted a segitsenek tesztelni és javitani a robot modelljeiket.
robotika technolégiaja el fog jutni ilyen

szintre akkorra?

Robot focistak Replil6 robot drén




Alkalmazasok a valoés életbhen

A 21. szazad a robotika tudomany és fejlett technoldgia kora! A robotok mar mindenhol megtalalhatéak, nem
csak az emberalakuak, de gyakran egész egyszer( formakban, mint a hészabalyzé-rendszerek otthonainkban
vagy tavolsagérzékel6k az autdkban. A robotikus rendszerek hasznalata a mindennapi életben igen széleskor(
és az emberek egyre jobban tamaszkodnak rajuk. Olvass tovabb par példaért a robotok felhasznalasardl és
probalj meg magad is megépiteni és megprogramozni az ajanlott Engino Robot modellek kozul egyet!

Lz z AN Az utmutato
I s

Utkoézések elkeriilése: a modern jarmlvek mar fel vannak szerelve mindenféle érzékelSkkel, igy a soféroknek
kevesebb dolog miatt kell aggddniuk vezetés kdzben. Az es6-érzékeld bekapcsolja az ablaktorldket, ha esik az
es6 vagy a fényérzékel6 képes érzékelni nappal vagy éjszaka van-e és bekapcsolni a

lampakat ennek megfelel6en. A biztonsagot illetden szamos auté rendelkezik

tavolsagérzéekelbkkel az elejukben és hatuljukban is, igy jelezni tudjak

a vezetdnek, ha uUtkozése esélye all fent, kilondsen parkolas vagy sz(ikos

helyeken mandverezés kdzben. Ezek az érzékeldk igazi életment&knek

bizonyultak, ha emberek vagy allatok kerultek tul kozel az autéhoz

anélkul, hogy a sofér észrevette volna!

Epits meg egy Engino "mutaté"” modellt és

kisérletezz vele, hogy kerlili el az (tkézéseket. Tartsd

az IR érzékeldt leforditva, hogy kbvessen egy

specifikus utat vagy forditsd 6ket oldalra, hogy )
kikertilje az akaddlyokat, amik a jarmdtdl jobbra

vagy balra vannak.

s 2 AN Az Gtmutaté
@m Kihivas "w?s" megtalalhat6 online

2

Engino "mutato” modell

(L4
Utkdzések elkerilése: a modern jarmivek mar fel vannak ‘@' Tudtad?
szerelve mindenféle érzékel6kkel, igy a soféroknek kevesebb L/ y
dolog miatt kell aggddniuk vezetés kdzben. Az es6-érzékeld =

bekapcsolja az ablaktorldket, ha esik az es6 vagy a fényérzékel6 2014. november 12-én, a torténelem
képes érzékelni nappal vagy éjszaka van-e és bekapcsolni a soran elszor egy robotikus modul, amit
lampakat ennek megfeleléen. A biztonsagot illetéen szamos Philae-nek hivtak leszallt egy iistokds
agto .rendelk.ez[k tqvolsa.gerzt'elfelokkel az eIeJukbgn es felszinére! Ez a leny(igz6 mivelet a
hatuljukban is, igy jelezni tudjak a vezetdnek, ha tUtkozése A

esélye all fent, kiléndsen parkolas vagy szlkds helyeken Ressilie Uil bssds voll, ieliien sy

mandverezés kdzben. Ezek az érzékelék igazi életmentéknek robotikus (irszonda a 67P Gstokos kordl
bizonyultak, ha emberek vagy allatok keriltek tul kozel az keringett 2014 januarjatol, hogy

autéhoz anélkdl, hogy a sof6r észrevette volnal! tanulmanyozza azt. A killdetése az volt,
hogy deritse ki, hordoz-e az Ust6kds
barmiféle kulcsinformaciot a naprendszer
és foldi élet Iétrejottével kapcsolatosan.

Epits meg egy Engino "mutaté"” modellt és kisérletezz vele, hogy
kerdli el az litk6zéseket. Tartsd az IR érzékeldt leforditva, hogy
kovessen egy specifikus utat vagy forditsd 6ket oldalra, hogy
kikerdlje az akadalyokat, amik a jarmditdél jobbra vagy balra

vannak.
v

Engino "automatizalt
haz" modell

A Rosetta lirmisszio képviselete
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Veszélyes kuldetések: A robotok sikeresen
helyettesithetik az embereket olyan feladatok
elvégzésében, amik veszélyesek lehetnek. igy az emberi
élet kockaztatasa nélkul teljesithet6 egy kuldetés
gyorsabban és jobban a robotok fejlett képességei
miatt. Példaul a robotok képesek érzékelni veszélyes
anyagokat, amiket el tudnak tavolitani az emberek altal
iranyitva tavolrél. Az iranyité a robot érzékel8inek
hasznalataval latja és hatastalanithatja

a bombat.

Epitsd meg az
Engino "Robot”
modellt (38-42.
oldal) és helyezd )
az IR érzékeldt
arccal lefelé, hogy
kovessen egy
adott utat vagy
arccal elére, ha
szeretnéd, hogy
érzékelje a
"veszélyes"
targyakat és
mozgdssal jelezze.

Engino "Robot" modell
Urkutatas

Az emberiséget mindig is lenylgozték a vilaglr csodai
és az Uj vilagok felfedezésének, idegen életformak
taldlasanak lehet&sége. Viszont a Foldon kivili 1égkori
korulmények haldlosak lehetnek az emberek szamara:
napkitorések, oxigénhiany, gravitaciés mezdk és
abszolut nulla h8mérséklet (-273 Celsius fok) csak par
ezek kozul a veszélyek kozul. Mindegyikhez rendkivil
draga szkafanderre van szukség, tobb éves kiképzésre
és tervezésre csak egy rovid Fold kordli vagy Hold
felszini sétahoz is. Ami pedig a tavolsagot illeti (pl.
elutazni egy masik bolygora) a felfedez6knek késznek
kell lennitk ra, hogy csak évtizedek mulva tudnanak
visszatérni a Foldre, ha egyaltalan vissza tudnak térni!

Marsjaré "Opportunity”

() Epites JICUEE

Ipari felhasznalas: egy masik egyre gyakoribb
felhasznalasa a robotikanak az ipari szektorban fordul
eld, ahol a robotok atveszik az emberek munkait. Ezek
altalaban allé vagy adott vonalon mozg6 robotok,
rugalmas karokkal, hogy nehéz targyakat emeljenek
vagy preciz munkavégzésre hasznaljak éket (pl.
hegesztés). Idealisak a gyarak 6sszeszerel8 soraihoz. Az
emberek aggddnak, hogy az automatizalt folyamatok
miatt kevesebb munkahely lesz, de ez nem teljesen
igaz, hisz Uj munkahelyen nyilnak meg a robotokat
kezel§ és szerel6 emberek szamara, ezen felll pedig
jobb min8&ségl termékek eléallitasa is lehetséges a
segitségukkel.

Epitsd meg az Engino "forgdkar" modellt (52-57. oldal)
és vezéreld a mozgdsat

az Infravorods érzékeld v

technoldgia segitségével.

Engino "forgdkar" modell

Marsjaré "Curiosity”

Azonban szerencsére léteznek robotok! Ok ideélisak
az Urkutatashoz és minden tulélési problémat
mell&zni tudnak, illetve nem banjak mennyi idét kell
eltdltenitk egy kuldetésen. A fejlett képességiknek
koszonhetben felfedezhetik a bolygo felszinét,
megvizsgalhatjak a talajt és légkort, vizet kereshetnek
és mas kémiai anyagokat, illetve rengeteg értékes,
nagyfelbontasu képet kildhetnek vissza a Foldre.
Jelenleg két aktiv marsjaro van kildetésen:
Opportunity (Lehet8ség) és Curiosity (Kivancsisag),
de szamos mas robot is kering aszteroidak, Ustokos
és bolygdk korul, mint az emberiség nagykovetei!




Programozas

A mechanikus alkatrészeken kivul a programozas is
létfontossagu egy mikod&képes robothoz. Ahogy mar
korabban emlitettik, egy eszkdz akkor szamit
robotikusnak, ha képes a kdrnyezetével interakcioba
lépni. A robot feldolgozza az 6sszes kapott
informaciot és elddnteni annak megfelelen, hogy mi
a megfelel§ mUvelet a programja szerint, a mikro )
vezérldn keresztul. A robotgyartdk altalaban sajat
programozasi nyelvet hasznalnak, ezért rengeteg
kulénb6zd robotikus szoftver |étezik. Szerencsére van
néhany alapfogalom, amit mindenkinek kdvetnie kell,
mikor programot fejleszt. Ezekrél a kovetkezd

bekezdésekben olvashatsz. Egy programozé munka kézben

Programozasi nyelvek

Barmely szamitogép vagy robotfejlesztés legfontosabb eleme a programozasi nyelv. A programozasi nyelv
altaldanossagban a robot kilonb6z6 feladatok elvégzésére utasitd székincse és nyelvtana. A nyelv két f§
Osszetev6bdl all: a szoveg formajabol (szintaxis) és jelentésébdl (szemantika). Két fajta programozasi nyelv létezik:
az alacsony szintd, ami a gép értelmezési médjat alkalmazza (gépi kéddal, szamokkal és szimbdlumokkal) és a
magas szintl, ami emberi nyelvet tartalmaz (szoveges formaban) és automatikus, ezért a programozasi folyamat
sokkal egyszer(ibb és érthet8bb az emberek szamara. A szamitogépes szoftvereknél, a futtathaté leirasa egy
programnak (programozasi nyelven készitve) az Ggy nevezett "forraskéd". A forraskdédon belldl vannak olyan
algoritmusok, amik meghatarozott sorrend(i mUveleteket irnak le, melyeket egy egyedulallé programozasi részek
alkotnak, az utasitasok (lasd lent).

Aki szeretne szamitégépes programot fejleszteni,
annak nagyon korultekint&en kell kivalasztania a
programozasi nyelvet hozza, mert mindegyik nyelvet
mas-mas hasznaltra és céllal terveztek. A
leggyakoribb magas szint( programozasi nyelvek:

Az utasitasokat szoveges sorokkal irjak

A C++ nyelv valészin(lleg a legszélesebb korben

elterjedt és a legtobb alkalmazast ezzel fejlesztik.

A Java hasznalhaté minden eszk6zon, ahol a Java )
Virtualis Gép (JVM) telepitve van, a rendszertdl
faggetlendl.

A JavaScript egy webkliens alapu programnyelv,

ami leginkabb a halézati szerverek helyett a
felhasznaldk PC-jén hajt végre mlveleteket.

A Python az egyik legkonnyebben megtanulhaté A HTML nyelvet specifikusan a weboldalak
programozasi nyelvként ismert. fejlesztésére hasznaljak

Utasitasok

A szamitogép programozasban az utasitasok lényegében Utmutatasok
(parancsok), amik megmondjak a szamitégépnek, hogy mit csinaljon.
Amennyire csak lehet, ezeknek a parancsoknak pontosnak kell lennitk, hogy a
robot jol mikdédjon. Ezen kivil a parancsok sorrendje, azaz a "feladatok
sorrendje" is ugyanennyire fontos. Képzeld el, hogy egy tortasités Utmutatéjat
koveted. Ha a recept |épései rosszak vagy rossz sorrendben vannak irva, akkor
nagy eséllyel nem sikerulni, csak rendetlenséget csinalunk a konyhaban! A
szbveges alapu programozasi nyelvekben a parancsok altalaban soronként
vannak irva és kulonleges karaktereket tartalmaznak a kulénb6z8
feladatokhoz. Ezt a KEIRO szoftver is szimulalja, amiben egy ablakban (KEIRO
kod) egy kezdetleges programozasi nyelvet (nem valédi programozasi nyelv),
ami segit a felhasznaloknak megtekinteni a kiilénb6z8 parancsokat
végrehajtasi sorrendben szovegesen.




Manualis programozas

Altaldban a gyéri robotikus program létrehozasanak
folyamata a parancsok leirdsaval kezd6dik programozasi
nyelven, majd ellendrzik, hogy bizonyos feltételek mellett

mUkodnek-e megfeleléen és oda-vissza allitgatjak,
modositjak, mig megfelel6 eredményt nem érnek el vele. Ez a
folyamat bonyolult kodolasi képességeket igényel és gyakran
csak meghatarozott mozgasra korlatozédik, mint példaul a
robot egyszerlen egyik helyrél a masikra kell mozditson
targyakat. De mi van akkor, ha szeretnénk utanozni a
kifinomult mozdulatait egy munkasnak, hogy a robot
programja egy valodi ember munkajat tudja végezni anélkul,
Gép, ami manudlis programozést hasznal hogy bonyolult programokat irnank hozza? A modern
robotikus technolégia lehetbvé teszi ezt szamunkra a
manualis programozas segitségével.
A hagyomanyos iranyitéhoz hasonlito, oktatod
vezérlBegység hasznalataval a felhasznald
tavolrél megtanithatja a robotnak, hogyan kell
specifikus mozdulatokat végrehaijtania pl.:
felemelni egy autdalkatrészt és a gyarszalagra
helyezni. A manualis programozas soran a
parancsok sorban felirédnak és automatikusan )
elmentddnek, igy a robot képes lesz a munkat
ugyanugy végrehajtani késébb is. A
programozok pedig tovabb szerkesztheti a
kodot, médosithatjak a sebességet,
pontossagot vagy a mozgas folyamatossagat.
Amikor minden készen van, a kész programot
visszakuldik a robotnak. Egy dolgozo a oktato vezérlbegységet hasznal

A kézi programozas az Engino® KEIRO™ szoftver egyik f6
funkcidja. Ez a fajta programozas nagyon hasznos
Tudtad? programok készitéséhez valés kérualmények kozott anélkul,
hogy ismernénk magat a szoftvert. A felhasznalé
egyszer(ien csak megnyomja a gombokat az ERP MINI 2.0
: . kontrolleren és rogziti a parancsok sorrendjét, amit a robot
angol matematikus n volt, Augusta Ada valoés idében elvégez. Miutan a program elmentésre kertil,
King (Lovelace grofndje). 1837-ben Ada késébb barmikor lefuttathatd, akar sorozatosan is.
irta a torténelem elso algoritmusat, amit Tovébbé, ha a felhasznalé szeretne valtoztatni az értékeken
egy gépnek kellett volna teljesitenie. vagy extra feltételes utasitasokat hozzaadni, ezt nagyon
Pontosabban, az algoritmust a Bernoulli kénnyen megteheti a késziléket a PC-hez kdtve és a
szamok analizalo gépehez keszitette, programot a KEIRO™ szoftverbe elkiildve. Amikor a
egy otletként Charles Babbage valtoztatasok készen vannak, a programot vissza lehet
mechanikus altalanos felhasznalasu kuldeni a robotba tesztelésre.
szamitégépéhez.

Az els6 szamitégépes programozd egy

A manuadlis programozds haszndlata a MINI
2.0 vezérlbvel

Augusta Ada King festménye (1815 - 1852)




Hasznalati atmutaté

Engino robotika filozéfiaja

A szellemi fejlédés segit a tanuléknak, hogy fejlesszék Gtleteiket Uj informacidk megszerzésével. Ez
nélkulozhetetlen a kreativitas és laboratériumi képességek fejl6déséhez és javitasahoz. A MINI 2.0 kontroller és a
Scratch-szer( KEIRO™ szoftver kombinacidja idedlis megoldas a robotika tanitasahoz. A MINI 2.0 kontroller
segitségével négy egymassal 6sszekapcsolt programozasi médot biztosit, hogy a felhasznaldk kivalaszthassak a
szamukra megfelel6 modszert életkoruk és tapasztalataik szerint.

Manualis programozas

A programozas elsd szintje a kdzvetlen kapcsolat a
tananyaggal. Gombokat nyomkodni minden gyerek

tud. A diakok rogzithetik a parancsok sorrendjét a

< "Program" gomb segitségével, elmenthetik a
készuléken és a "Play" gomb segitségével futtathatjak,
hogy megismételje a folyamatot. Ez a programozasi
maodszer nélkulézhetetlen az programozasi parancsok
sorrendjének megismeréséhez.

Szimulator

Ez egy specialis ablak a KEIRO szoftverben, ami

szimulalja a valédi kontroller funkcidit digitalis )
gombokkal a fizikai gombok helyett. Amint a MINI

2.0 kontroller hozza van kotve egy készulékhez (akar
PC-hez, akar Tablethez), a felhasznalé rogzitheti a

S
programot és lathaté visszajelzést kaphat a robottol. ®
Mig a program rogzitésre kerul, egy folyamatabra g
generalddik és megjelenik 1athato blokkoként. @
— KEIRO kéd
MOTOR: PORT: A
STATE: ON FOREVER - L1
Direction: CLOCKWISE Ez kezdetleges programozasi nyelv (Nem valodi
v Speed: 188 Aci ; o ™
-8 Delc% <Sg: 9 programozasi nyelv), a,m|F specmku,san a 'KEIRO”
O AFTER PREVIOUS szoftverhez készitettek. Szamos ismerGs
o dFe Loy semas 1 == HRLE rogramozasi kifejezést tartalmaz, mint a BEGIN, IF,
LED Port: A prog J
= State: ON FOR DURATION END, stb. Ez egy idedlis eszk6z a haladd programozas
'-'x-' Delay (s): 8 f o s
Duration’ ( 1.5 bemutatasara és gyors betekintést ad a program

S):
AFTER PREVIOUS szoveges formajahoz.




Folyamatabra

A Folyamatabra a f6 programozasi funkcié a KEIRO™
szoftverben. Itt a felhasznald hasznalhat minden
kimenetet és bemenetet (output/input) egy robotnal,
hogy kifinomult programot készithessen. A platform
ugy lett tervezve scratch-szer(i programozasi
nyelvként blokkokkal mutatja be a manualisbél )
digitalisba valtozé programot.

A fogd és vidd (Drag-and-drop) programozasi
kornyezet hasznos oktatasi eszkdznek bizonyult,
amivel kdnnyedén interakciéba lehet Iépni a valos
vilaggal és intuitiv ember-gép kozotti kezel6fellletet
kialakitani.

Okoskészilékes
csatlakozas *

A modern technoldgia fejlédéseinek megfeleléen, a
MINI 2.0 kontroller irdnyithaté egy okoskészulékkel
(mobil vagy Tablet) Bluetooth kapcsolaton keresztul. A
KEIRO™ szoftver egy Scratch-alapu grafikai
programozasi platform, ami hasznalhat6 PC-n vagy
okoskészuléken. A robot programozasa moékas
maodon torténik, igy minden lehetéséget adott, hogy a
didkok 6réommel alljanak neki dolgozni a
projektjeiken.

e )

EnginoRobot BT >

) SERCN 7 Available on the
. ) N P> Google play @& AppStore

Parhuzamos programozas

Az egyik f6 Ujitas az Engino altal a robotika
oktatasban a parhuzamos programozas funkcidja.
Akcié blokkok a Keiro™ szoftverben otletesen vannak
kitalalva, segitséglikkel a felhasznalo valaszthat, hogy
a parancs teljestljon az el6z6 utan vagy vele egydtt.
Tovabba a szoftver meghivhat egy funkciot (parancs
tobbszorozés) azzal a lehet&séggel, hogy a kod egy
késbbbi mUiveletblokkjaval parhuzamosan fusson.
Ezek a lehet6ségek csokkentik a programozas
Osszetettségét és segitenek, hogy a kifinomult
feladatokat kdnnyebben lehessen megvaldsitani.

@atg 2 vlis Truev
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A folyamatabra dgy kész(ilt,
hogy kénnyedén lehet fogni és
arrébb tenni a blokkokat.

. J

Ezen kivil az EnginoRobotBT letdlthetd Google Play-
rél vagy az Apple Store-bdl is, mellyel szimulalhato
egy tényleges kontroller kezel6fellilete. A
felhasznaldk iranyithatjak a modelleket, rogzithetnek
és futtathatnak programokat, pontosan ugy, mintha
a MINI 2.0 kontroller fizikai gombjait nyomkodnak.
Ezeket mind megtehetik tavolrdl és digitalisan! Az
applikacio két extra iranyitd modot is tartalmaz, a
Joystick modot és a Tilter médot. Téltsd le az
applikaciot ingyen és bdvitsd ki a manualis
programozasi lehet8ségeidet!

RN
Runi
palrjar:II::I: (’9

function W



MINI 2.0 kontroller

Az Engino MINI 2.0 kontroller egy robotikus eszkdz, ami tartalmazza a f6 vezérlét és szamos mas gombot és
jelz6t. Az eszkdzon talalhaté 4 porton keresztul csatlakoztathatéak kuldnféle perifériak, mint motorok, ledek,
infravords és érintésérzékel6k. A MINI 2.0 kontroller egy er8s, flexibilis és konnyen hasznalhaté eszkoz. Ez az
Utmutatd segit megismerni a f6 funkcidit a kontrollernek és telepiteni a KEIRO™ szoftvert és megtanit, hogyan
programozd a robotodat kilonb6z8 kod példak alapjan.

Ojg (10
o - - 0
N /
o .

o
aole

AB,1és2R] portok POWER GOMB

periféridk csatlakoztatdsa a kontrollerhez

MOTOR A GOMBOK BE/KI LED

Grairany és drairdnnyal ellentétes bekapcsol, ha a kontroller be van
kapcsolva

FUTTATAS LED
bekapcsol, ha épp lejatszik egy
programot

PROGRAM GOMB
rogzit egy parancssort

FUTTATAS GOMB
lefuttatja a tarolt programot

PROGRAM LED
vilagit rogzités kézben

MOTOR B GOMBOK
Orairdny és drairannyal ellentétes

Mini USB PORT
csatlakoztatja a kontrollert PC-hez

® 0 0 o o
e 0 0 © o




Elemek: A MINI 2.0 kontroller hasznalatahoz szikséged lesz harom (3) AAA elemre, ®
melyeket a hatoldalan tudsz behelyezni a kontrollerbe. Szikséged lesz tovabba egy
csillagcsavarhuzéra, hogy kinyisd az elemfedelet. Helyezd be az elemeket a helyes

polaritassal, a + és - jelek mutatjak az elemek helyes pozicidjat. Miutan behelyezted az 3 XK ©
elemeket, csavard vissza az elemfedelet a helyére.

pes

Biztonsagi elbirasok: Ne toltsd tul az elemeket. Ne hasznalj vegyesen Gjratdlthetd és
hagyomanyos elemeket. Nem tolthet6 elemeket ne prébalj meg feltdlteni. Ne keverd a hasznalt
elemeket az Uj elemekkel. Tavolitsd el a lemerult vagy rossz elemeket a készulékbdl, ha nem

tervezed hasznalni a készUléket hosszabb ideig. Sose dobd a hasznalt elemeket a tlizbe! Ne zard
rovidre a készuléket!

Perifériak, kabelek és portok

Motor kapcsoldja

s
3 3 3

R/ kabel port R/ kabel port R/ kabel port
Hasznalj egy LED A kapcsolé gomb Az infravoros érzékeld Egy nagynyomatéku
lampat, hogy jol segitségével hasznalhaté targyak egyenaramu motor
nézzen ki a aktivalhatod a érzékelésére vagy allithat6 sebességgel, ami

robotod! mozgast, ha Utvonal kdvetésére. képes meghajtani a
hozzaérsz. kerekeket és mozgasra
birni a robotodat.

Erzékel6 kabel Motor kabel Mini USB kabel

Egy kabel, ami 6sszekéti az Egy kabel, ami 6sszekéti az Egy kabel, ami 6sszekéti a
érzékel6ket és LEDeket a egyenaramu motort a MINI MINI 2.0 kontrollert és a PC-t.
MINI 2.0 kontrollerrel, 2.0 kontrollerrel, egyik vége R

mindkét végén RJ csatlakozd a masik pedig jack

csatlakozo van. csatlakozé.

Az | pozicibban a motor Uzemel a kontroller és a KEIRO™ szoftver parancs
blokkjai altal megadott iranyba. Amikor Il poziciéra valtasz, az irany
megvaltozik. A motor kikapcsol, ha a poziciot O-ra allitod.




Perifériak és portok: Az Engino MINI 2.0 kontrolleren négy (4) R port talalhaté a motorok, LEDek és érzékel6k
iranyitasahoz. Viszont kulonféle perifériak csak a kontroller specifikus portjain mikddnek. A lenti tablazatban
attekintheted, hogy melyik port melyik periféridhoz* valé.

PORTOK
PERIFERIAK
v v
v v v v
v v v v
v v v v

1. tablazat: Perifériak és hozzdjuk tartozo portok

*A periféridk (LED és érintésérzékeld) nem részei a csomagnak, az Engino oktatd csomag STEM & Robotics MINI
kiadasban taldlhatoak (www.enginoeducation.com)

Manualis programozasi példa

A MINI 2.0 kontroller manualis iranyitast ad és lehet&séget a program rogzitésére a kontroller membran
gombjainak segitségével. A felhasznald fokozatosan valthat a fizikai manualis programozasroél a szoftveres
irdnyitasra az innovativ visszafejté mddszerrel! A rogzitett program a készuléken kénnyedén feltdlthetd PC-re
vagy okoskészulékre.

Mikor a motor hozza van kétve a port A-hoz

(Allitsd a motort az | poziciéba)

1. Nyomd meg a "Program" gombot, hogy elkezd a

rogzitést (A piros jelzés villogni kezd). 2

2. Tartsd nyomva az 6ramutaté irany gombot a

motor A-n 3 masodpercig >

3. Tartsd nyomva az 6ramutaté irannyal ellentétes 3
gombot a motor A-n 2 masodpercig

4. Nyomd meg Ujra a "Program" gombot, hogy

elmentsd a programot a memoériaba.

5. Nyomd meg a "Play" gombot, hogy futtasd a 1
programot (a zold jel6ld villog). 4

Tippek és triikkok:
« Ha nyomva tartod a futtatds gombot 3 mdsodpercnél tovabb, a program folyamatosan ismétlédni fog
« A készlilék csak a legutolso rogzitett/elkiilddtt programot tudja tarolni a memdaridjaban




KEIRO Szoftver telepités

Egy gép, ami képes parancsok sorozatat teljesiteni nem egy igazi robot; az igazi robotot programozni lehet arra,
hogy dontést hozzon az érzékelditdl kapott visszajelzések szerint. Viszont a manualis programozas nem hasznal
érzékel6ket. Ahhoz, hogy egy haladé programot készitsiink médositani kell a valtozékat és hozzaadni
érzékel6ket, ehhez pedig telepiteni kell a KEIRO™ szoftvert. Letdlthetd itt: www.enginorobotics.com

1. Latogass el a www.enginorobotics.com oldalra. Nyomj a
"Download software" filre. Valaszd ki az ERP MINI 2.0 ERP MINI 2.0 BLUETOOTH-AL

csomagot.
Windows (7, 8.1, 10) 32-Bit

2. Valaszd ki a megfeleld operacios rendszert és nyomj a -
"Download" gombra.
) Windows (7, 8.1, 10) 64-Bit

3. Telepeitsd a programot a letoltott fajlbol.

4. Amikor a telepités befejez8d6tt, inditsd el a programot « MacOS

Letdltheted a KEIRO szoftvert a Google Play vagy Apple Store

aruhazakbdl is egy okoskészuléket hasznalva.

MINI 2.0 kontroller rendszerfrissités

< szamara, a KEIRO™ szoftver értesiteni fog rola egy

Ha egy Uj rendszerfrissités érhetd el a kontroller

felugré ablakban, amint 6sszekapcsoltad a
kontrollerrel.
Nyomj a "YES" gomra és toltsd le a legfrissebb

rendszerfrissitést.

A KEIRO kezelofelulet

1. Akcio Blokk lista - itt taldlhatod az 6sszes akcio blokkot, amiket hasznalhatsz a parancssorok készitéséhez. A
kdnnyd hasznalat érdekében a blokkok kategéridk szerint vannak rendezve.

2. Folyamatabra - A terllet, ahova pakolaszhatod a blokkokat és programoz hozhatsz létre a robot szamara. A
program szerkesztéséhez a kuldonb6z6 értékeket kell valtoztatni a kilonféle blokkokban.

3. Szimulator/KEIRO™ kéd - A szimulator beallitasa sziikséges, hogy a szoftver tudja, melyik portokon melyik
periféridk vannak csatlakoztatva. A kéd rész mutatja a programot szoveges formaban blokkok helyett. (Kattints ra
a kulénb6z6 sorokra, hogy elrejtsd vagy kinagyitsd az ablakot)

A\ Report Problem (1) About
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A menusor a KEIRO szoftver tetején helyezkedik el. Itt talalhatod a kilénb6z8 gombokat és feladatokat, mint
példaul a csatlakozas a MINI 2.0 kontrollerhez, visszatérés a f6képerny8re, program megnyitasa/mentése stb.

Kuld/Fogad
Beallitasok Mentés A program kdildése/
Itt valthatsz nyelvet vagy egyéb mentsd el a programot fogaddsa a robotnak/  Elemek
bedllitédsokat médosithatsz a késziilékedre t6l A toltottseg

mutatodja

Megnyitdas uj Csatlakozas jelzé
betélti az elmentett uj program kezdése z6ld, ha sikeres a
programot a csatlakozas, piros, ha
késztiilékedrdl! nem sikeres

Csatlakozas PC-vel
Csatlakoztathatod a MINI 2.0 kontrollert a PC-hez a hozz4 tartozé mini USB kabellel és utdna a mentben

megfeleld ikonra nyomassal. Amint sikerUlt csatlakozni a piros jel6l8 a mentsoron zéldre valt, mutatva, hogy
sikeres a csatlakozas a PC és kontroller kozott.

Ha a csatlakozas sikeres volt, két Uj gomb jelenik meg a

menusoron. A "Send" gomb segitségével kuldhetsz »
programot a PC-rél a MINI 2.0 kontrollerre vagy vissza,
a megfelel6 gombra nyomva.
Csatlakozds ikon Program kuldése Program
fogadasa
Csatlakozas Okoskészilékkel
Ha a KEIRO szoftvert okoskészulékeken C, ‘ Scanning... ‘
(Androidos vagy |0S-es készulékkel)
hasznalod, a bluetooth ikon jelenik ERP Mini
meg a menusoron az USB helyett. FD:AF:4C:45:F9:C7 'III

Hogy sikeruljon csatlakoztatni a MINI 2.0 kontrollert,
engedélyezd a bluetooth hasznalatat a késztlékeden )
és kapcsold be a MINI 2.0 kontrollert. A bluetooth

ikonra kattintva a szoftver megkeresi a

csatlakoztathatd eszkdzoket. Az Ujonnan megjelend

ablakban valaszd ki a MINI 2.0 kontrollert, hogy - Close
csatlakoztasd a Tabletedhez.

Keress bluetoothos késziilékeket

és csatlakoztasd az ERP Mini-t




Szimulator Panel

Szimulator beallitasa

A Szimulator egy kuldnleges ablak, amiben a KEIRO
szoftver beallitja a robot kilénb6z6 perifériait. )
Mieldtt hasznalod a folyamatabrat, fontos beallitanod

a Szimulatort és hozzacsatlakoztatni a kiilonb6z8
perifériakat a robothoz az adott portokon. Ezt

megteheted az ikonok megfogasaval és megfelel6

portra huzasaval. A szimulator tetején megtalalod a
mindegyik periféridhoz az ikonokat

Simulator

= & o)

LED lampa Egyenaramu Motor Erintés érzékel6 Infravéros (IR) érzékeld
ikon blokk ikon blokk ikon blokk ikon blokk

\_ J

GamePad Panel ﬁ

A GamePAD panel megjelenik, ha egy specidlis ikonra
nyomsz a szimulatoron belul. A
Hasznalhaté a két motor port egyidej(i irdnyitasara.

Emlékezz, hogy a motorok csak a port A és port B-hez

csatlakoztathatbak, ezért ez a kombinacio kell legyen < )
beallitva. A GamePad hasznos opci6 a robot jarm k
iranyitasahoz egy konnyU és egyszeri modon.

Csak kattints (vagy érintsd meg okoskészuléken) a v

nyilakra és a motorok reagalni fognak a parancsnak
megfelelSen.

Close

A GamePad panel

A szimulator segitségével tavolrdl is lehet irdnyitani a modellt. Az ikonok, amik a kontroller gombijait imitaljak
valéjaban aktiv gombok, amikre ranyombhatsz. igy képes vagy régziteni vagy futtatni a programot a szimulatorbol
is. Figyelem! A rogzité program akcioé blokkjai automatikusan generalédnak a folyamatabran.




El6 adas

Az €16 adas részleg azonnali betekintést nyujt a perifériaktdl kapott visszajelzésekre, amint a kontroller és a
szoftver kapcsolédnak egymashoz. A felhasznalo figyelemmel kdvetheti minden csatlakoztatott eszkoz allapotat,
mint példaul a sebességét és forgdsi iranyat a motornak, be van-e kapcsolva a LED vagy meg van-e nyomva az
érintésérzékeld. Ezen kivil az IR érzékeld is kalibralhaté specifikus tavolsag érzékelésére (Az IR érzékel§
kalibralasarél a 25. oldalon olvashatsz bévebben).

Live Readings 8 Motor: Mufatja a forgds /’r,feinyét
(Oramutatoval megegyezd CL,
® Oramutatéval ellentétes ACL,
@ . @ @ @ Kikapcsolt OFF) és sebességét

Port T | Forgds T|5ebesseg1 (0-100)

LED: Mutatja, hogy be van-e

. kapcsolva vagy sem. (ON - Be van
. 9 . @ kapcsolva, ha vilagit, OFF - ha nem

Port T| Allapot T vilagit, ki van kapcsolva)

Erintésérzékeld: Mutatja, hogy meg

. @ . e e van-e nyomva vagy sem. (TRUE - ha

nyomva van, FALSE - ha nincs)

Allapot
Infravorés érzékelé: Mutatjia hogy
érzékel-e épp egy targyat vagy sem.
i °
. @ . }) 65 (v - ha érzékel, X - ha nem.)
port 1| Allapot] | Erzékenységskéla 1| kalibrlssT (bévebben a 25. oldalon)
Kattints a mendsorra, hogy
kinagyitsd vagy elrejtsd a panelt
- BEGIN:
KEIRO kéd > HOTOR -
PORT: A
STATE: ON FOREVER
A KEIRO szoftver egy kezdetleges programnyelvet glgggf_&lcl)gé CLOCKWISE
general a folyamatabra diagramm blokkjai alapjan. Ez Dglay' (s): ®
egy alapvet6 oktatasi eszkdz, ami bevezeti a didkokat 1F (TOUCH = Posk: 1 == TRUE)
a programozas valodi vilagaba, fokozatosan valtva a LED:P . B
képalapu blokkokrol az érthetd szbveges formara. State: ON FOR DURATION
Delay (s): 8
i ) o, Duration (s): 1.5
A KEIRO kod tartalmazza a legismertebb kifejezéseket AFTER PREVIOUS

END IF

BUZZER
STATE: ON FOR DURATION
Frequency (Hz): 288
Delay ( ¥
Duration (s) 2
AFTER PREVIOUS

a programozasban, ugy mint a BEGIN, IF, IF/ELSE,
WHILE stb. Igy a didkok kénnyedén viszonyithatjak az
akcié blokkokat a széveghez és forditval!

KEIRO Code




Akcio Blokk sor

A program elkészitéséhez hasznalhaté blokkok
mind ebben a menuben talalhatdak. A
felhasznalé csak kivalasztja milyen akcio blokkot
@ szeretne hasznalni és odahuzza a
folyamatabrara, hogy programoz készitsen.

Az lkon Blokk 3 kategoriaba vannak
csoportositva:

1. Kimenetek (Outputs):

Motor
< Mozgds (Elére, Hatra, Balra, Jobbra)
LED
v Vérakozds
Kategoéria
parancsikonok 2. Erzékelok
o Erintésérzkelds
’7‘7, vigalj _ Infravérés (IR) érzékeld
bdarmelyik
kategorigban 3. Irdnyitas:
0 az ikonokat IF, IF/ELSE
| R TS nyomkodval! WHILE
REPEAT TIMES, REPEAT SECONDS
ﬁ at b, - viis Truev REPEAT FOREVER,

REPEAT UNTIL, WAIT UNTIL

F] 4. Miveletek

5. Funkciok

1. Kimenetek (Outputs):

Ebben a kategdériaban pakolaszhatod a kimeneteket a folyamatabrara, hogy elkészitsd a
kilonb6z8 akcidkbol allé sorozatot. Amikor egy blokkot rahelyezel a folyamatabrara,
megnyilik a tulajdonsagat tartalmazé menusor, hogy szerkeszthesd a blokkot. Példaul, ha @
be kell allitanod, hogy melyik porthoz van kdtve a kontrolleren a kimeneti eszkdz. Ezen kivul

szerkesztheted az akcié blokkot, hogy megvaltoztasd mennyi ideig és milyen sebességgel
Uzemeljen a motor.

Motor Blokk

Lent lathatod a motor blokkot részletesen, benne az
alapértelmezett értékeivel és tulajdonsagaival.

@@ﬂler@r@ 0 - B
tV_S‘orrend

ldétartam

Port Késleltetés

Sebesség

Allapot




Add meg a Portot, amihez a motor csatlakoztatva van a kontrolleren. Az
alapbeadllitas szerint ez nincs beallitva, ezért nyomj a doboz részre és valaszd ki a
megfeleld portot. Az elérhetd portokat sotétebb szinnel jelzi. >

A szimulatorhoz legalabb egy motor megaddsa sziikséges, hogy engedélyezze a
portot.

Port
Allitsd be az Allapotat a motor mozgasanak. Harom lehet8ség kozil valaszthatsz:
Adott id6ére bekapcsolas (alapbeallitas): Motor forgatasa egy el6re megadott ideig, az
idétartam megadasaval (lentebb olvashato).

“ Folyamatosa bekapcsolva: A motor folyamatosan forog, amig nem kap masik
parancsot.

On For Kikapcsolva: A motor forgadsa megéll.
6 Durationv P & &

4

Allapot

Valassz ki egy iranyt, hogy merre forogjon a motor. Valaszthatsz az
o6ramutatéval megegyez6 (alapbeallitds) vagy éramutatéval ellentétes forgasi
iranyt. Emlékezz, hogy a motor kapcsoléja az | pozicidba kell allitva legyen, > Anticlockwise
hogy egyezzen a valasztott irdnnyal!

Clockwise

@ Clockwise v

Irdny

Ha az allapota OFF, akkor ez a bedllitas nem elérheté.

Allitsd be a forgési sebességét a motornak. ird be a szévegdobozba az értéket,
ami lehet 0-100 kozott. Az érték valdjaban szazalékos értke a motor
@ 100 J < energiaelldtasanak, igy a 100 (alapbeallitas) jelenti, hogy maximalis teljesitménnyel
megy a motor.

Sebesség
Ha az allapota OFF, akkor ez a bedllitas nem elérheté.

mUveletét késdbbi idében kezdje. Ha az értéke 0 masodperc (alapbeallitas),

A Késleltetés idejét masodpercekben lehet megadni, hogy a motor blokk ) 0 ’
0
akkor nincs késleltetés.

Késleltetés

Add meg az id6tartam idejét masodpercekben, hogy a motor forgasa egy adott

] < ideig tartson. A motor megall, ha eltelt a megadott id6.

1

B Ez a bedllitds csak akkor elérhetd, ha az "On For Duration" dllapotra van
Idétartam kapcsolva.

AFTER
A blokkok sorrendje alapbeallitas szerint egymas utan kdvetkezik. Ahhoz, hogy

egyid@ben teljesuljenek bizonyos feladatok valaszd a "with" (el6z8) opciot, igy az WITH
adott blokk egyszerre kertl végrehajtasra az el6z6 blokkal. Ez a beallitas lehetdvé )
teszi, hogy tobb blokk is végrehajtédjon parhuzamosan.

@ AFTER WV




Navigacioé (Mozgas) blokk

Azért, hogy a jarmd megmozduljon, mindkét

motornak mikddnie kell egyidében. Ahelyett, Elére Hatra
hogy két blokkot hiiznal a folyamatabrara, )

hasznalj mozgatas segéd blokkokat a jarm(

iranyitasahoz, hogy el6re, hatra, balra vagy

jobbra haladjon. igy sokkal egyszer(bb navigalni,

csokkenti a bonyolultsagot és kevesebb blokk

hasznalata kell a folyamatabrahoz. Balra Jobbra

Lent lathatsz egy példat az el6re blokk kiterjesztett bedllitasaival és értékeivel. Ez ugyanigy mikddik a tobbi
navigaciés blokknal.

=G -0 - 16l

Port Késleltetés Sorrend
Allapot Sebesség Id6tartam

A navigacios blokkok ugyanolyan beallitasokkal rendelkeznek, mint a motor blokk. Emlékezz, hogy mindkét
motor kapcsolénak | poziciora kell legyen allitva, hogy a navigacios blokkok helyesen mozgassak a robotot.

LED blokk

A vilagitd dioda (Light Emitting diode - LED) egy fényforras, ami a
kristalyokon keresztul haladé elektromossagot hasznalja a fény
generalasahoz. Mivel a LEDek a leghatékonyabbak, biztonsagosabbak és
keveset fogyasztanak, szamos helyen hasznaljak ket a robotikaban.

Lent lathatod a LED blokkot kiterjesztve, bemutatva ezzel az
alapbeallitasait és értékeit.

OEXOEE=O0 - Bl
V ~ 1

¢ "4[ ¢ “[ ¢
Port tb Késleltetés Sorrend
Allapot Id&tartam




Add meg a Portot, amihez a motor csatlakoztatva van a MINI 2.0 kontrolleren.
Az alapbeallitas szerint ez nincs beallitva, ezért nyomj a doboz részre és
valaszd ki a megfelel6 portot. Az elérheté portokat sotétebb szinnel jelzi. )

A szimulatornak meg kell adva legyen legalabb egy LED, hogy hasznalhato
legyen a port.

Port

Allitsd be a LED &llapotat. Harom opcié kozll valaszthatsz: Adott idére
bekapcsolas (alapbeallitas): A LED lampa csak megadott ideig vilagit, a

( megadott id6tartam szerint (Iasd lejjebb). Folyamatosa bekapcsolva:

Bekapcsolja a LED-et, vagy bekapcsolva tartja, amig nem kap masik parancsot.
8 Sl Ul Kikapcsolva (OFF): Kikapcsolja a LEDet.

Duration

Allapot

Add meg a Késleltetést masodpercekben, hogy késdbb kapcsoljon be a LED ) o
blokk. Ha a beallitott érték 0 masodperc (alapbeallitas), akkor nincs késleltetés.

o
A

Késleltetés

Add meg az Id6tartamot masodpercekben, hogy a LED ldampa meddig legyen
bekapcsolva. A LED kikapcsol, ha eltelt a megadott idé.

Ez a bedllitas csak akkor elérhetd, ha az "On For Duration" dllapotra van
Idétartam kapcso/va_

A blokkok sorrendje alapbeallitas szerint egymas utan kovetkezik. Ahhoz, hogy AFTER

egyidében teljestljenek bizonyos feladatok valaszd a "with" (el6z8) opciét, igy az WITH

adott blokk egyszerre kerul végrehajtasra az el6z6 blokkal. Ez a bedllitas lehetévé )

teszi, hogy tobb blokk is végrehajtédjon parhuzamosan. @ AFTER Vv
Sorrend

Sziinet blokk

A Szlinet blokk megdllitjia a programot egy adott iddre.

Ez a szlinet egy megadhat6 id8tartamig tart, ami
alapbeadllitas szerint 1 masodperc. > ®

A sziinet értelemszerlen nem hasznalhaté parhuzamosan
az el6z6 vagy utana kovetkezd feladattal. Sorrend

ldétartam




2. Erzékel6 blokk

Az érzékel8k olyan bemenetek, amik a robot viselkedését iranyitjak. Pontosabban, ezek
szukséges elemei annak, hogy a gépet robotikusnak nevezhessuk automatizalt helyett. A
robot val6jaban mérlegeli a kornyezetétdl kapott informaciot, hogy annak megfeleléen

végezze el a specifikus feladatait a lehetd legjobban.

Erintésérzékeld

Fizikailag rakotheted az Engino értinzésérzékeldjét az
RJ kabel segitségével a kontroller barmelyik portjara.
Az Engino® érintésérzékeld valdjaban egy
érintékapcsolo. Az érzékeld két allapotrdél ad jelet
(TRUE - IGAZ vagy FALSE - HAMIS), ami attél figg,
hogy meg lett-e nyomva vagy sem. Ezt a két lenti
aramkor szemlélteti.

Erint6kapcso
10 (nincs
‘ megnyomva)

Erint6kapcsold Csatlakoztas
dazR/|

kabelt ide

Erint6kapcsolé
[ (meg van nyomva)

*

Amikor a kapcsolot megnyomod az aramkor bezarul és az elektromossag keresztil megy rajta és az

érzékel6 TRUE értékre valt.

Amikor a kapcsol6 nincs megnyomva az értéke FALSE, mert nem folyik keresztul az elektromossag az

aramkoron.

Allitsd be, hogy az
érintésérzékelé melyik
porton csatlakozik a
kontrollerhez.

%at ,, -- vIiis Truewv

Valaszd ki, hogy ellendrizze az
dllapota TRUE vagy FALSE. Az
alapallapota TRUE.

Az érzékeld nem hasznalhaté a folyamatabran, mint
onallé akcid block. Pontosabban az érzékel6 blokk egy
bemenet logikai értékkel. Ha az érzékeld allapota
megegyezik a blokk allapotaval, akkor a bemenet
TRUE, ha nem egyezik, akkor FALSE.

igy az érzékel6t egyiitt kell hasznalni egy iranyitd
utasitassal, mint az IF, WHILE stb., hogy megmondja
a robotnak mi torténjen, ha a feltétel teljesul (igaz)
vagy ha nem (hamis). Olvasd el a kovetkez6 részeket
az Iranyitod blokkokrol és kezel6krél, hogy
megtanuld, hogyan kell az érzékeld blokk logikai
értékeit hasznalni.



Infravoros (IR) érzékeld

Csatlakoztathatod az Engino® Infravoros érzékelbt az
RJ kabelen keresztul a kontrollerhez. Az Engino
infravoros érzékeld egy aktiv IR érzékeld, ami két
részbél all: az infravorods jeladobdl (forras) és az
infravoros vevobol (érzékeld). Az Infravords érzékeld
hasznalhato targyak érzékelésére és a fekete és fehér
felUletek megkulonboztetésére.

Infravéros ———ee__

fény vevd
K Csatlakoztas

/ dazR)
Infravéoros kabelt itt

fény jelado

Az IR addvevd infravorods jelet ad magabol kdzel az
elektromagneses spektrum infravords tartomanyaban
(700-1400nm). Ezek a hullamhossza az emberi szem
szamara lathatatlanok.

feltilet

Amikor egy jel elér egy targyat, egy része
visszatlikrozédik. Az IR vevé egy fotdtranzisztor, ami
képes érzékelni az IR sugarzast. igy az érzékel6
allapota TRUE - Igaz lesz, ha visszaver6dik ra a
sugarzas egy targyroél és FALSE - hamis, ha nem
verddik vissza sugarzas ra. IR vevd

IR jeladd

visszaverédd
sugarak a
feltiletrél

Infravoros érzékelo kalibralasa

Az IR érzékeldt be kell allitani, hogy mi az optimalis érzékelési hatétavolsaga, igy a robot "tudni" fogja,
hogy mikor kell cselekednie TRUE(igaz) vagy FALSE(hamis) szituacié esetén. A kalibraciot az é16 adas
panel alatt lehet teljesiteni.

4 A
A TRUE(igaz) allapot aktiv az IR érzékel6ben ha fehér szint érzékel és a tavolsag kisebb vagy egyenld

a megadott érzékelési hatétavnal.

A FALSE(hamis) allapot aktiv az IR érzékel8ben, ha fekete szint érzékel és a tavolsag nagyobb, mint a
megadott érzékelési hatétav.

Sikeres kalibracio

@ )@ e 6

A targyak érzékeléséhez: Helyezd az IR érzékelbt pont olyan miikodési tavolsdgra, ahol az érzékelé miikddni fog.
Tartsd a modellt stabilan és kattints a kalibralé gombra. A kalibracio sikeresen teljesdlt, ha a "v" jel megjelenik a
kalibralo gomb mellett.

A vonal kévetéshez: Helyezd az IR érzékelbt fehér felliletre, pontosan olyan miikodési tavolsdgra, ahol az érzékeld
mdikodni fog. Végezd el a kalibracidt a fent leirt modon.

*A kalibraciét manualisan is el lehet végezni, ha a csikot a kivant érzékelési szintre allitod.




3. Vezérlo Blokkok

Ebben a kategoriaban talalod azokat a blokkokat, amik vezérl6 parancsokat készitenek. ~

Az alap feltételes utasitasok, mint az IF(HA), WHILE(AMIG), REPEAT (ISMETLES) és UNTIL
(EDDIG), segitenek megoldani kifinomultabb és valésagosabb feladatokat. Az érzékel&ktd!
kapott bemeneti adatok segitségével futtasd a blokkokat, amiket a feltételes utasitasba pakoltal.

IF(HA):

Az IF blokk aktivalodik, ha az érzékeld megadott allapota teljesul (Igaz vagy Hamis). Példaul, ha az
érintésérzékeldt megnyomijak a LED bekapcsolédik és a motor forogni kezd. Ha az érzékeld aktivalva lett
masodjara, mieldtt végigfutott a blokkok sorozatan, a sorozat nem indul Ujra.

Rakd az érzékeld ikon
blokkjat ide, hogy megadd
melyik dllapotot kell figyelnie

if ‘%até 1VisTruevJ

Rakd az akcio blokkokat
ide, hogy megalkosd a
sorozatot, aminek le kell
futnia, ha a feltétel teljesdil.

IF/ELSE (HA/EGYEBKENT)

Az IF/ELSE blokknak két része van. A sorozat az elsd részen aktivalédik, ha a megadott feltétel teljesul (példaul,
ha Igaz lesz az allapot, mikor hozzaérnek az érzkel6hoz), ugyanugy, mint az IF blokk. Ha a feltétlen ellentéte
teljesul (példaul Hamis, tehat az érintésérzékel8t nem nyomtak meg) a robot azt a blokk sorozatot fogja
teljesiteni, ami a masodik felébe lett téve.

/

Ebben a példaban a LED bekapcsol, ha az IR érzékeld dllapota
TRUE lesz (pl.: érzékel egy targyat). Ellenkezdbleg, a motor forog.

A blokkok végrehajtdsa az ELSE részen megszakad, ha a feltétel
teljesdil, fuggetlendl attdl, hogy milyen dllapotban/folyamatban
vannak és a program elkezdi az IF részben Iévd blokkok futtatdsat.




Amig: 9
A WHILE (AMIG) blokk aktiv, amig az érzékelének -
elére megadott feltétel teljesul (Igaz vagy Hamis), igy >
futtat egy alprogramot folyamatosan ismételve.

Amikor a feltétel nem teljesul tovabb, a WHILE

blokkban lévé folyamat azonnal megall és a

program halad tovabb a kovetkez8 akcié blokkra.

Példaul, amig az érintésérzékel6 nyomva van, a

motor éramutatéval megegyezd irdnyba forog és a

LED vilagit (egészen addig, amig az érzékel6t el nem
engedik).

1 vlis Truev

Varakozas eddig:

Ez a blokk varakozé médba allitja a programot,
amig a megadott feltétel nem teljesul. Példaul, a
program nem halad tovabb, hogy felkapcsolja a
LED lampat, amig az érzékel6t meg nem
nyomjak.

Wait until % até 1 wvlis Truev

Ismétlés eddig:

Az |smfetlo blokk fol)/.am'atosanrlsmetll .mag:atles csak epont m @ e
akkor all meg, ha teljesul a feltétel. Az ismétlés until L J
megszakad, ha a feltétel teljesul és a program > ©

tovabbhalad a kovetkez6 akcid blokkra.

Ismétlés:

Harom fajta ismétlé blokk van, amiket nem az érzékel6k vagy kulonb6zd elére megadott forgatokdnyv szerinti
input irdnyit. A "repeat times" (ismétlés ennyiszer) blokk megadja a lehet8séget, hogy adott szamu ismétlés
teljestiljon, mig a "repeat seconds" (ismétlés masodpercig), ismétel a megadott idétartamig. Végull a "repeat
forever" (ismétlés 6rokké) blokk hasznos lehet ha megallas nélkul szeretnénk ismételtetni egy folyamatot. Az
utébbinak nincs csatlakozé pont az aljan, mert nem lehet ala blokkot hozzaadni.

repeato times @ ARIERS repeata seconds @ ARTERY)

repeat forever
©

Futtatas haromszor Futtatas 6t mdsodpercig Végtelen lejatszas




4. Operator Blokkok

[}
L]
Ebben a kategdériaban a logikai operatorokat talalod, amik hasznosak mikor egy akci6ra van x —

s

szlikség az esetek kombinalasahoz. Altaldnossagban az operatorok mondjak meg a
szamitégépnek, hogyan valtozzon és haladjon tovabb az informacio.

A logikai operatorok valoszinlleg a legfontosabb operatorok és széleskorlen hasznaljak 6ket a programozasi
nyelvekben. Kombinalni tudnak két bemeneti informaciot, hogy dontést hozzanak. Tegyuk fel, hogy szeretnénk két
érzékeld eredményeit kombinalni, hogy parancsot adjunk a robotnak. Aztan az AND (ES) és az OR (VAGY) logikai

operatorok segitenek nekiink megkapni a végeredményt.

4 )
Bement 1 e Bement 1
Kimenet Kimenet
Bement 2 e Bement 2
AND (ES) szimbélum OR (VAGY) szimbdélum
AND (ES) operator: Amikor mindkét OR (VAGY) operator: Amikor egy vagy
bemeneti érték "igaz", akkor a mindkettd bemeneti érték "igaz", akkor
kimenti érték is "igaz". Ellenkezéleg, a kimeneti érték is "igaz" lesz. Csak
a kimeneti érték "hamis". akkor lesz a kimeneti érték "hamis", ha
mindkét bemeneti érték "hamis".
\§ J

A Logikai operator blokkok

A KEIRO szoftver Logikai operatoranak két bemeneti
része van, amik logikai értéket tartalmaznak, TRUE
(IGAZ) vagy FALSE (HAMIS) (alapbeallitas). A k6zéps6
dobozra klikkelve a felhasznalo kivalaszthatja az AND/
OR (ES/VAGY) operatort..

Emlékezz vissza, hogy az érzékel6 blokk is valdjaban
egy logikai érték, ha betesszik ebbe részbe, megadja
az értéket. Tehat, ha mindkét helyre érzékel& blokk
van betéve, a logikai operator kimenete ezen a két
bemeneten alapul.

while ‘gacg 1viisFalsev] ANDW [§yat L, 2vlisFalsev
—_— - Y

Logikai bemenet

Nat L, 1visTruev‘ ANDWV |SVat L, 2vis Truev

J

Tegyuk fel, hogy van egy robotikus jarmdvink, két
infravords érzékelbvel, amikkel az akadalyokat
érzékeli. Amikor nem érzékel akadalyt, szeretnénk
utasitani, hogy haladjon el8re. Tehat ellendriznie
kell, hogy mindkét érzékel6 hamis allapotban van-
e. Az el8re blokk futtatva lesz, amig ez a két
feltétel teljesdl.



5. Fuggvények

Egy flggvény a program alprogramja, ami egy meghatarozott parancssort tartalmaz.
Alapvet6en egy rovid program, amit meghivhat és futtathat a f program, akar
sorozatosan vagy parhuzamosan is. A fliggvények hasznosak a folyamatabraban
hasznalt blokkok szamanak csokkentésére, kulondsen azokban az esetekben, amikor
hosszU parancs sorozat végrehajtasa sziikséges tobb alkalommal.

egyedi
név

{!.} FWD_LED 4 1w (M

mentés

betdltés

Fuggvény beallitasa

Ahhoz, hogy egy Uj fuggvényt készitstiink fogd meg a

"set function"(fliggvény beallitasa) blokkot és helyezd
a folyamatabrara. Ez a blokk nem tud csatlakozni a e ~
tobbi blokkhoz, mert ez a kezd§ blokkja egy Uj repeat &P times &
parancssornak.

Készithetsz egy alprogramot a "set function" blokk al3, )
barmilyen mas akcioé blokkot hasznalva (kimenetek,
érzékeldk, vezérl6k stb.). Tovabba elnevezheted
megfeleléen, hogy kdnnyen azonosithaté legyen,
kuléndsen akkor, ha tobb flggvényt is beallitasz. Egy
flggvény tarolhatd a PC-n/Tableten és importalhato
barmikor a save és load ikonokat hasznalva.

L

Egy fliggvény parancsok alprogramjat tartalmazza

Fuggvény hasznalata

Egy fuggvény meghivasahoz a felhasznaldnak a "Use function" (fliggvény hasznalata) blokkot kell elhelyeznie a
sorba egy folyamatabraban. Bizonyos esetekben, mikor tébb fuggvény van beallitva, a felhasznalo
kivalaszthatja a fuggvényt egy lenyil6 listabdl.

. Run in
function V' o allel: .@ AFTER Vv

Parhuzamos

Lenyild lista , Sorozat

programozas

lista
Sorozatos méd: "Parhuzamosan futtatas" méd:
Az alap méd a fuggvények futtatdsahoz a sorozatos A parhuzamos mod engedélyezhetd a kipipalhaté
maod. Ez az, amikor a program odaér a "use részre kattintva. Ebben a médban a program elkezdi
function" blokkhoz és teljesiti a fuggvénybe végrehaijtani a feladatokat a fuggvény blokkban és
helyezett feladatokat. Mikor minden feladat véget azonnal tovabb Iép végrehajtani a folyamatabraban
ért a fliggvényben a kovetkezd blokkra térra a lév6 kovetkezd blokkot. Ezaltal az alprogram feladatai
folyamatabraban. a fuggvényen belll parhuzamosan futnak a

folyamatabra tobbi részével.




Folyamatabras programozas

Lent lathatod a példat a folyamatabrara leirasokkal a fébb funkciériol. Egy program készitéséhez csak fogd és
huzd a blokkokat a Blokk sorbol (a képerny6 bal oldalan) a "Start" ikon ala a f6 ablakban. Mikézben egy akcié
blokkot kozel teszel egy lehetséges kapcsolddasi ponthoz, a terllet sotétebben jelenik meg. Kattints a "+" jelre a
blokkon, hogy atallitsd a tulajdonsagait minden akcié blokknak, mint példaul a hasznalt portot, idétartamot stb.
Amikor a program elkészul, kattints a "Send program" (program kuldése) gombra a mentben és a program
tovabbitasra kerul a MINI kontrollerbe.

-

Kozelités Alap méret Tavolitas

Azok a blokkok, amik nem

csatlakoznak a Nézd meg/rejtsd el a
folyamatabrahoz fakébb tulajdonsagait barmelyik blokknak
szin ek és figyelmen kivil a +/- jelekre kattintva. Készithetsz
lesznek hagyva. Kivétel a médositasokat vagy egyedivé

"Set Function” (figgvény
beallitasa) blokk. szabhatod a feladatokat.

Csatlakoztasd a

» blokkokat egymas
ala, hogy egy
parancs sorozatot
készits. Ha egy blokk

Helyezd a blokkokat AR
a kukaba, hogy
kitorold éket. sorozatnak, nem lesz

része a programnak

Duplicate serm.

Delete

s Hasznalhatod az egeredet, hogy tébb informdaciot tudj meg vagy valtoztass dolgokon a kévetkezd
modokon:

- Helyezd a kurzorod az ikonokra és blokkokra, hogy elolvashasd a leirasukat vagy velik kapcsolatos
tippeket.

- Kattints a "+" jelre a folyamatabra blokkjain, hogy megnézd vagy médositsd a tulajdonsagaikat.
- Kattints a "-" jelre, hogy elrejtsd a tulajdonsagokat.
- Kattints jobb egérgombbal a blokkra, hogy lemasold vagy torold egyesével vagy tobb blokkot egyszerre.




Kod példak

1. Példa - Egyszerii programozas motorral és LED-del

Ez a példa egy motor és egy LED hasznalataval torténik
az A és 1-es portra csatlakoztatva. A program el&szor
forgatja a motort 3,5 masodpercig 6ramutatéval
megegyez® iranyba, majd a LED bekapcsol 2,8
masodpercre. A program csak egyszer kell végig fusson.

* Hasznald az adott ideig (izemeld allapotot

* Allits be az idétartamot

* Adj meg idétartam tartomanyokat
szamokkal (lebegbpontos)

@onw 0 EZCEN000 - [T
e
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2. Példa - Allits be egyidejii feladatokat és Sziinet blokkot

Ez a példa egy motor és egy LED hasznalataval torténik az
A és 1-es portra csatlakoztatva. A program el6szor forgatja
a motort 3 masodpercig 80%-os sebességgel. Majd a
program 2 masodpercre szlnetet tart. Utana pedig a
motor 40%-0s sebességgel forog tovabb és a LED
bekapcsol 2,5 masodpercre.

* Valtoztasd meg a motor sebességét
* Haszndld a Sziinet blokkot
« Szinkronban futd feladatok programozédsa

O X6 E=C]
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3. Példa - A program futtatasa ismétlodve

* Forgds irdnyanak valtoztatdsa
* Futtasd a programoz egy végtelen
ismétléssel

A kovetkez6 példa egy motor és egy LED hasznalataval torténik
a B és 2-es portokra csatlakoztatva. A feladat, hogy motor
6ramutatoval ellentétes iranyba forogjon 1,5 masodpercig, majd

kapcsoljon be a LED 1 masodpercre és ez a folyamat ismétlédjon
magatol.

repeat forever

4. Példa - Hasznald az "IF" feltételes utasitast

Ez a példa egy motor, egy LED és egy érintésérzékel6 hasznalataval torténik, amik a B, 1-es és 2-es portokra
vannak csatlakoztatva. Amig az érintésérzékeld nincs megnyomva (allapota FALSE), a motor az 6ramutatoval
megegyez@ iranyba forog. Ha az érzékeldt megnyomjak (allapota TRUE lesz), a LED kapcsoljon be 1,5 masodpercre
és a motor forduljon az 6ramutatéval ellentétes irdnyba 1 masodpercig, de 0,5 masodperces késleltetéssel.

* Hasznald a folyamatosan bekapcsolva dllapotot
* Az érintésérzékeld haszndlata

* Az "IF" (HA) feltételes utasitds

repeat forever * A késleltetés haszndalata

—

‘ %até 2 viis Truev ’
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| Err6l tanulunk: JEELLE Felfedezes:

» Mik azok a bemenetek és kimenetek?

Felépités és programozas » Hogyan lehet konstruktivan javitani a roboton?
A robotikanak két f6 szempontja van: az épitési rész és a * Hogyan kell manudlisan programozni egy
programozasi rész. Mindkett6vel kisérletezhetsz a ventilator robotot?
modellt hasznalva. Tanuld meg modositani az épitményed, hogy * Mi az a folyamatabra?
hatékonyabb legyen! Majd programozd a modellt manudlisan a
kontrolleren és hasznald a blokkokat a KEIRO szoftverben. A bonyolultsag szintjei % % * & &
Sziikséges eszkdzok: 1. Gyakorlat: Nyomd meg a gombokat a kontrolleren
- Creative Engineering 100 in 1 Robotized (bemenet) és ird le a megfigyeléseidet, hogy mi tortént a
Maker Pro (CE101MP-A). modellel (kimenet):

- PC vagy okostelefon letoltott és telepitett
KEIRO szoftverrel.

Folyamat: Motor A @ ->

Parancs Kimenet

1. Keresd ki az Utmutatét a 43-45. oldalon és pozicidjanak
épitsd meg a Ventilator modellt. Gy6z&dj meg valtasa | @ -
réla, hogy minden kabelt csatlakoztattal a &

megfelel6 porthoz. Csavard koré a kabeleket

a tobbi résznek, hogy ne legyenek utban. 2. Gyakorlat: Készits

Helyezd be a 3db AAA elemet a 0 egy masodik ventilatort
kontroller hatuljaba és inditsd a modelledhez az

el az eszkozt az On-Off gombbal! ellenkez8 oldalara az

2. Kapcsold be mindkét motort és 4llitsd . els6 ventilatornak és

poziciora 6ket. Az O pozicidban a motor kivan ~ kosd a masodik motort
kapcsolva és a Il poziciéban forditott az irany. @ B porthoz. Az epitesi
Nyomd meg a motor gombot (parancs) a mlntatjobb oldalt
kontrolleren, ahogy az 1. gyakorlatban lathatod.

mutatva van és ird le a tapasztalt eredményt 3. Gyakorlat: Nyomj a

(kimenet). "Program" gombra (a

3. Javitsd a modelledet épitéssel a 2. gyakorlat  piros fény jelzi, hogy a programot épp régziti) és utana
Utmutatojat kovetve! nyomd meg a szukséges gombokat a kdvetkezé

4. Kovesd a 3. gyakorlatot, hogy elkészits egy sorrendhez: Y Ventilator A 6ramutaté jarasaval o
manudlis programot a kontrolleren. Lehet, megegyez8en porog; YVentiIétor B 6ramutaté jarasaval

hogy tébbszér is kell prébalkoznod, mire megegyezGen porog; Y mindkét ventilator egyszerre

sikeruilni fog. porog ellentétes iranyba;

5. Csatlakoztasd a kontrollert PC-hez vagy

Nyomd meg a "Program" gombot Ujra, hogy elmentsd a
okoskészulékhez. Nyisd meg a KEIRO Y g & 8 ) &

programot és nyomd meg a "Play" gombot, hogy

szoftvert és kattints a kapcsolodas ellendrizd helyes-e a parancsok sorrendje. Ha

gombra. megnyomod és nyomva tartod a futtatas(play) gombot >
6. Kattints a "Receive Program" egy kis id6re, akkor a program folyamatosan ismétli

(Program fogadasa) gombra és toltsd fel a majd magat.

régzitet sorozatot a KEIRO szoftverbe, s o . -
igy készitve egy folyamatabrat. 4. Gyakorlat: A folyamatabran médositsd minden akcié

7. Médositsd a bIok!< tulajdonsagait, hogy? I?nt Iel'rt-;?rogramnak )
feleljen meg. Adhatsz hozza tobb akciot (motor, sziinet)
a bal oldali menubél: Y Ventilator A az 6ramutatd
jarasaval megegyez8en porog 2 masodpercig 100%-0s
sebességen; Y ventilator B az 6ramutat6 jarasaval

folyamatabrat a
4. gyakorlat szerint! Kaldd
el a programot a kontrollerre a

"Send Program"” (Program megegyezéen porog 2 masodpercig 100%-0s

klldése) gombra kattintva. sebességen; Y a robot nem csinal semmit 1 masodpercig @
Mentsd el a (haszndld a szlinet blokkot); Y mindkét ventilator

programot egyszerre pordg azonos iranyba 3 masodpercig, az A

"fan" néven. 100%-0s sebességgel, a B pedig 40%-0s sebességgel.

Q

Engino ventilator modell m




Felfedezni:
m ROBOTIKA ( 0 i i s :
* Hogyan muikaodik a robotikus labmozgatas?

Robotikus mozgas és HA utasitas * Hogyan kell Szimulatort és a Gamepadot
hasznalni?

* Hogyan kell hasznalni az Infravoros
érzékel6ket a HA feltételes paranccsal.

A robotikus mozgas fontos és bonyolult néha elérni. Szamos
modja van, hogyan mozoghat egy robot a céljatél fuggden:
néhanynak kerekei vannak, vagy sinen mozog, masoknak labai
vannak és megint masok reptilnek propellerek segitségével.
Kisérletezz a labat hasznal6 mozgast a hatlabu modellel! A bonyolultsag szintjei % % % * K

Szuikséges eszkozok:

- Creative Engineering 100 in 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A).

- PC vagy okostelefon letoltott és telepitett
KEIRO szoftverrel.

1. Gyakorlat: HUzd a perifériakat (motorok és érzékel8k) a
portokra a Szimulatorban, a hatldbti modell szerint. Es rakd
Ossze a blokkokat a kép szerint.

Folyamat:

1. Keresd ki az Utmutatot a 46-51. oldalon és
épitsd meg a hatlabu modellt!

2. Csatlakoztasd a kontrollert a PC-hez vagy
az okoskészulékedhez. Nyisd meg a KEIRO
szoftvert és kattints a csatlakozas gombra.
Teljesitsd az 1-es és 2-es gyakorlatokat, hogy
megtanuld a Szimulatort kezelni a KEIRO
szoftverben.

3. Nyisd meg a Gamepad ablakot a
megfelel6 gombra kattintva és m

iranyitsd vele a robotodat. 2. Gyakorlat: Iranyitsd a hatlabut a szimulatort hasznalva a
4. Ahhoz, hogy egyenesen elore kévetkez6 modon: Y a hatlabu jobbra fordul egy labat
vagy hatra mozogjon, a labaknak hasznalva; Y a hatladbd balra fordul egy labat hasznalva; Y a

ugyanabbol a poziciobol kell indulniuk. hatlabu jobbra fordul mindkét labat hasznalva.
Amikor kerekeket hasznalunk, nincs ilyen

probléma, mert az egyenes haladas csak a

b
o
=
o
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motorok forgasi sebességétdl figg. Tudsz 3. Gyakorlat: Milyen problémak Iéphetnek fel, ha kerekek
mondani masik problémat, ami a labak helyett labakat hasznalatalunk a robotikus mozgashoz?
hasznalataval felmerilhet? ird le &ket a 3.

gyakorlatban!

5. KOovesd a 4. gyakorlaton, hogy
megprogramozd a hatlabut a kétoldali
akadalyok kikerulésére! Ehhez szikséged
lesz az IF (HA) feltételes

utasitas blokkra

4. Gyakorlat: Készitsd el a kdvetkez6 programot ugy, hogy a
hatlabu kikeruli mindkét oldalon az akadalyokat folyamatosan
ismételve: Y a hatlabu elére halad folyamatosan; Y ha a bal IR
érzékel6 akadalyt érzékel, a jobb lab vissza kell mozduljon és
a bal labnak elére kell mozdulnia; Y ha a jobb IR érzékel®
akadalyt érzékel, a bal Iabnak vissza kell mozdulnia és a jobb
[abnak eldre kell mozdulnia.

Helyezd a megfelel§ blokkokat az IF (HA) blokkon belulre.
Nézd meg a 25. oldalon, hogyan kell beallitani az IR érzékel8t
akadalyok észleléshez.

Engino hatlabd modell




IS rosoria

AMIG allitas és logikai kapuk

Az Infravoros érzékelb6ket gyakran hasznaljak a robotikaban féleg
kétféle médon: Kulonbséget tenni a fekete és fehér szin kozott és
targyak érzékelésére. Probald meg mindkét programozasi

Felfedezés
* Hogyan kell hasznalni az infravoros

érzékel6ket a WHILE (AMIG) és IF (HA)
feltételes utasitasokat?
+ Mik azok a logikai kapuk?

kihivast és tanuld meg bedllitani az IR érzékelbket, hogy a WHILE

(AMIG) feltételes utasitast hasznalja és a logikai kapukat.

Szuikséges eszkozok:

- Creative Engineering 100 in 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A).

- PC vagy okostelefon letdltott és telepitett
KEIRO szoftverrel.

- 4 x fehér A3-s kartonpapir

- Fekete ragasztoszalag vagy fekete filctoll

- 4 fehér targy konnyd észleléshez

Folyamat:

1. Keresd ki az Utmutatot a 38-42. oldalon és
épitsd meg a Robot modellt! Gy6z6dj meg
réla, hogy mindegyik kereket ugyanazon
oldali portokra csatlakoztatod.

2. Ragaszd az A3-as papirokat dssze, hogy
egy nagy fehér téglalapot készits. Rajzolj egy
fekete ellipszist, 1,5cm vastag vonallal fekete
filcet vagy ragasztoszalagot hasznalva (a jobb
oldali kép szerint). Letolthetsz egy masik
utvonalat a www.enginorobotics.com/
teaching_resource s/examples/ cimen.

3. Nyisd meg a KEIRO szoftvert és kdvesd az
utasitasokat a 1. gyakorlatban, hogy
elkészitsd a fehér kovetd programot. Ehhez
szukséges lesz két IR érzékeld,

amik a fold felé néznek,

leforditva. A robot a fehér

részen fog mozogni és megall minden kereke
a feketén, igy koveti a vonalat.

4. Olvasd el a 2. gyakorlatot, hogy atalakitsd a
Robotot egy targy észlel6 robotta. Ehhez
szukséged lesz két IR érzékelbre, amik el6re
néznek. Ha elkészitetted a programot,
teszteld le Ugy, hogy négy fehér targyat (olyan
magasat, mint amilyen magasan az érzékel6k
vannak) elhelyezel, hogy egy

képzeletbeli négyzetet hozz

|étre a robotnak, aminek az

oldalait kdvetve haladhat

(jobb oldali képen

lathatod).

Engino Robot modell

Bonyolultsagi szint > % % % *

1. Gyakorlat: A szamitégépeden vagy okoskészulékeden
helyezd a megfelel6 ikonokat a szimulatorra a Robot modell
szerint. HUzd bele a megfelel6 akcié blokkokat a
folyamatabraba, hogy a fehér hatadsara mozogjon és rogzitsd
az Utvonalat a feketén: Y amig az IR érzékel6 az 1. porton
érzékel fehér szint, addig az A porton 1évé motor el8re kell
forogjon; Y Amig az Ir érzékeld a 2. porton érzékel fehér szint,
addig a B porton 1évé motor el8re kell forogjon.

Ha elhelyezted a megfelel6 blokkokat, akkor kalibralnod kell
az infravoros érzékel6ket vonalkdvetéshez. Olvas el, hogyan
kell a felhasznaloi kézikonyvben az "Infravoros érzékeld
kalibraci6" rész alatt a 25. oldalon.

Ezzel a programmal a Robot kdveti a fekete csikot. Ahhoz, hogy
teszteld a

programodat,

helyezd a robotot

a fekete ellipszisre,

amit csinaltal és

nézd meg, hogy

korbe megy-e.

2. Gyakorlat:

Huzd a szUkséges

blokkokat bele a folyamatabraba, hogy elkészitsd a kdvetkezd
programot: Y A robot el6re halad; Y Ha érzékel egy fehér
targyat az egyik vagy mindkét érzékelgje altal, a robotnak
meg kell alinia; Y 5 masodperc utan a robotnak 90 fokban el
kell fordulnia jobbra, hogy érzékelje a kdvetkez§ targyat.

Tippek: A sz6g mindig ugyanakkora, ezért az egyetlen
program, amire szukséged van a fordulas. Hogy beallitsd
mindkét vagy az egyik érzékel6t a targyak

észlelésere, ki kell valasztanod a megfeleld O

logikai kapukat (AND - ES vagy OR - VAGY). =~

Ezen kivul kalibralnod is kell az IR .
érzékel6ket Ujra, hogy ezuttal a ‘ .
targyak érzékelésekor .
aktivalodjanak.




I rosoria

Valodi vilagi példa: Ipari robotkar

A robotokat gyakran hasznaljak ipari kdrnyezetben, fontos
szerepUk van a gyarté sorok mellett. A leggyakoribb
felhasznalasi méd a rogzitett karok, amik képesek alkatrészeket
pakolni egyik helyrél a masikra érzékel6 technologiakat
hasznalva. Kisérletezhetsz egy ilyen szimulalt helyzetet a
robotkar modellt hasznalva.

Felfedezni:
* Hogyan mikddnek a helyhez kotott

robotok
» Mi a REPEAT TIMES feltételes utasitas
* Mi a REPEAT UNTIL feltételes utasitas

Bonyolultsagi szint % % % % %

Szukséges eszk6zok:

- Creative Engineering 100 in 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A).

- PC vagy okostelefon letdltott és telepitett

KEIRO szoftverrel.

- Ragasztdszalag és 1 Ures tditds dobozra

Folyamat:

1. Keresd ki az itmutatét az 52-57. oldalon
és épitsd meg a Forgdkar modellt!

2. A helyhez kotott robot azt jelenti, hogy az
alapja fix helyen marad. Kévesd az 1.
gyakorlatot, hogy a modellt még stabilabba
tedd forgas kdzben!

3. Ismétl6dd feladatokat precizen elvégezni
fontos része a programozasnak. Kévesd a 2.
gyakorlatot, hogy készits egy

ismétlédé programot az

"ismétlés tobbszor"

blokk segitségével!

4. Néha az ismétlésnek folyamatosan kell
mennie, amig az érzékeld feltételei
teljestlnek. Kévesd a

3. gyakorlatot, hogy

megtanuld, hogyan kell ezt

elvégezni az "ismétlés

amig" blokk segitségével!

5. A helyhez kotott robotok gyakran
specifikus iton mozognak, hogy teljesitsék a
munkajukat. Ehhez IR érzékel6 technolégia
szukséges, igy a robot maga tudja
pontositani, hogy merre kell haladnia. Ha az
id6zités az egyetlen hasznalt méd, mindegy,
hogy mennyire pontos, a robot mozgasa
hibas lehet sok ismétlés utan. Kovesd a 4.
gyakorlatot, hogy szimulald

a robot munkarutinjat!

Engino Forgokar modell

1. Gyakorlat: Készits egy egyszer( programot manualis,
hogy forgasd a kart. Helyezd a robotot a féldre és nézd meg
mi térténik, ha futtatod a programot! Eszre fogod venni,
hogy a robot alapja is forog a robottal egyUtt. Hogy ezt a
problémat kiklszoboljuk, csatlakoztass egy-egy sarga

csigat az alap négy sarka ala. Még tobb stabilitasért pedig
helyezd a csigakat ragasztoszalagra. Majd prébald futtatni a
programot ismét!

2. Gyakorlat: A szamitégép vagy okoskészulék hasznalataval
helyezd az ikonokat a szimulatorra a Forgdkar modellnek
megfelel8en! HUzd a sztUkséges blokkokat bele a
folyamatabraba, hogy elkészitsd a kdvetkez6 programot: Y A
forgdkarnak fordulnia kell 1 masodpercig 50%-0s sebességgel,
majd dssze kell zarnia a nyitott kezét; Y Ezt a feladatot
ismételje meg 5 alkalommal!

Tipp: Hasznald az "ismétlés tébbszor" blokkot!

3. Gyakorlat: Készitsd el a kovetkez8 programot (A forgokar
keze nyitva kell, hogy legyen a kezdéskor): Y a forgokarnak
fordulnia kell folyamatosan, amig az IR érzékel6 aktivalodik
egy targy vagy a kezed hatasara; Y amikor a modell megall, ha
egy Udités doboz van a kar IR érzékel&je elé helyezve, akkor
meg kell, hogy fogja és tartsa.

Tipp: hasznald az "ismétlés amig" blokkot a program elsé
feléhez és mdodositsd a kart, hogy jobban tudjon megfogni
dolgokat, ha sztikséges.

4. Gyakorlat: Helyezd az Gdités dobozt a forgokar kezébe és
készitsd el a kdvetkezd programot: Y a forgdkarnak fordulnia
kell 180 fokban balra az Gdités dobozt fogva; Y amikor a
modell megall, a kéznek ki kell nyilnia és elengednie az udités
dobozt; Y ezutan a forgdkarnak fordulnia kell 180 fokot jobbra
érzékelGje elé téve, meg kell tudnia fogni és tartani, majd
ismételnie a folyamatot (fordulni 180 fokkal, elengedni az
Udit6és dobozt és visszafordulni).

Tipp: helyezz két targyat (vagy haszndlt a kezed) barmelyik
oldaldra a k6zépsd érzékeldnek, hogy aktivdlja.




J Epitési tippek

xire

Kétoldala
szétszedo eszkoz

2. LEHETOSEG:
Nyomd a lyukba, hogy
kilokd a beszorult
alkatrészt!

1. LEHETOSEG:
Szoritsd az eszkozt,
hogy szétszedd az apré
alkatrészeket!




¥ Epitési atmutaté
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Ingyenes applikacié

o Hasznald a szamitégéped vagy

vy
\@’

Még tobb teéria

Vv d >y v d [ ] '
tableted és kdvesd a linket tovabbi és kiserlet online!

modellekért;

c
e
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H
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www.engino.com/theory/ce101mp-a

C,H,0, +2ADP +2%i—»2( Q) +2ATP +ZNADH +H'

(] o
W\
Ho

[}
NHp H

www.engino.com/instructions/ce101mp-a

O Toltsd le az applikaciét, hogy egy 3D-
s nézetd, lépésrél [épésre Utmutatot
kapj!

Engino kidCAD (3D Viewer) app:

GETITON #Z  Available on the
}‘ Google Play § @ App Store

* A
. %,
e

©123RF.com / baloncici, ella, James Steidl, Ales Zvolanek, Olga Serdyuk, spaxia, abidal, dipressionist, Inna
Jacquemin, Miroslaw Dobrzanski, scyther5, hxdbzxy, gemenacom, pixinoo, Frederick, Joerg Hackemann,

fastfun23, Ronalds Stikans.

Copyright © Engino-Net Limited

Minden jog fenntartva. Ezen oldalak egyetlen része sem hasznalhaté fel mas célra, csak személyes
hasznalatra. Ezért a sokszorositas, médositas, visszakeresési rendszerben torténd tarolas vagy
tovabbitas barmilyen formaban vagy barmilyen eszkdzzel, elektronikus, mechanikus vagy mas modon,
nem személyes hasznalatbdl, a szerkeszt6 el6zetes irasbeli engedélye nélkul szigoruan tilos.
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