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1.1 Az @ Rebotis¥ robot és a LU programozasi kérnyezet

Arduino kompatibilis panel
Studuino

@

ArTeC kockak

Studuino programozasi kornyezet
(scratch alapti)

Alkatrészek (DC motorok, Servo
motorok, LEDek, Buzzer és a
szenzorok)



2.1 A 2L tégla és a csatlakoztathato alkatrészek

O @ ® ©

fekete, fekete, sziirke L \2}‘

A4 A5 A6 A7

DC motor csatlakozo

Maximum 2 DC motor csatlakoztathato. Elnevezésiik M1 és M2.

Szervo motor csatlakozo

A0 A1 A2 A3

sziirke,
fekete,
fekete

Maximum 8 szervo motor csatlakoztathato. Elnevezésiik D2, D4, D7, D8, D9, D10, D11, D12.

Csatlakoztatdsndl figyelni kell arra, hogy a sziirke kdbel legyen befelé! Ha DC motor is van a
roboton, akkor nem mind a 8 szervé motor csatlakozé haszndlhaté (M1 és D2, D4 illetve M2 és D7,

D8 nem haszndlhato egyszerre)

Szenzor/LED /hangszoroé csatlakozok

Elnevezésiik: AO-A7. Nyomdsérzékeld, LED-ek és hangszdré az A0-A5 portokra csatlakoztathato.
Fény, hang és IR-érzékel6 bdrmelyik portra csatlakoztathatd. Az accelerométert az A4-A5 portra

kell csatlakoztatni. Csatlakoztatdsndl figyelni kell arra, hogy a sziirke kdbel legyen befelé!

Néhadny példa:
AO | A1 | A2 | A3 | A4 | A5 | A6 | A7

LED v v v v v v
Buzzer v v v v v v
Touch sensor (nyomasérzékelé) | v |v | v | v | v |V
Light sensor (fényérzékeld) v |[v v |[v v |[v |v |V
Sound sensor (hangérzékeld) v v |v |v |v |v |v |v
IR Photoreflector (infra
PR v |[v v |[v v | v | v |v
érzékelo)
Accelerometer (gyorsulasméro) v

Nyomoégombok

Csatlakozdsuk: A0-A3. Ha ezeket haszndljuk, nem tudjuk haszndlni az A0-A3 portokat.

Reset gomb
Aramforras csatlakozo

USB csatlakozo




3.1 Telepités és rendszerkovetelmények

Windows Mac Raspberry Pi

Op.rendszer | XP/Vista/8.1/10 0S X 10.6 vagy Gjabb Raspbian
verzio (32 és 64 bites verzion is fut) verzio
Processzor Pentium 4 2GHz vagy jabb a minimalis OS Raspberry Pi sorozat
Memodria 256 MB vagy tobb kovetelmények
USB 2.0 port 2.0 port 2.0 port

Microsoft .NET Framework

4.5
Software (ha nincs, telepiil a

Studuinoval)
Display XGA (1024x768) vagy Ujabb

csak a ,Block” verzio
érhetd el, az ikonos,

karakteres, stb. még
nem

csak a ,Block” verzio
Egyéb érheto el, az ikonos,
karakteres, stb. még nem

Telepités:

1. A program letolthetd az alabbi oldalrél:

https://artecrobot.hu/telepitsd-a-studuino-programot/

2. El6szor telepitse az USB drivert

3. Utdna telepitse a Studuino programot (2 verzié érhetd el, az oldalon részletes leirdst taldl a 2
verzio kézotti kiilonbségrol)

a4

Ujratelepitésnél el6szor a Windows program eltdvolitéjdval le kell térdlni az el6z6 verzidt, utdna lehet tjat
telepiteni.

A gyarto cég folyamatosan frissiti a szoftvert, ha a gépek internetre csatlakoznak, a program
elinditasa utan a felsé sorban megjelenik az m felirat és frissithet6 a program.

4.1 Kezd6 képernyo rﬁ .
Ezt valasszuk!

Autarclyeprarnirg bravreror L : Yaruwe ‘voaareerg brasaeron
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stUdUinD Programming Environment
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Experiments
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Ezt valasszuk!

Programming Environment: [tt lehet valasztani az ikonos és a Scratch alapt blokk-programozasi
feliilet koziil

Language: Valaszthat6 nyelv - szamunkra az angol a jarhat6 ut ©

Samples: Példa robotok 0sszerakdsi utmutatoval, videdval, programmal

Manuals: A Studuino miikodését bemutaté angol nyelvii leirasok

Exit: Kilépés


https://artecrobot.hu/telepitsd-a-studuino-programot/

5.1 Attekintés és tulajdonsagok

A ,Studuino Block Programming Environment” egy vizudlis programozdéi kornyezet robotikaval
foglalkozok szamara, amely a Scratch programozéi kérnyezetén alapul. A robot iranyitasahoz sziikséges
programokat, kiilonb6z6 ,blokkok” megragadasaval (a blokk palettarél), majd egyéb blokkokhoz vald
hozzaragasztassal hozhatjuk létre.

Magasabb szintli programokat is létrehozhatunk mas programozoéi nyelvekben (mint példaul a
C++), ugyanis a blokkok tdmogatjdk az alapveté programozoéi elemeket, mint példaul az eldgazasokat,
ismétl6d6 parancssorokat vagy valtozokat. A robot valds id6ben is iranyithaté a ,Test mode”-ot
hasznalva. Ilyenkor ellendrizhetéek példaul:

e aszenzorok értékei (a ,Sensor Board”-ot hasznéalva)
e arobot allapota
A kéd (a program) megalkotdsa utdn a ,, Transfer” gombra kattintva tehet6 at a Studuinora.

Az elkészitett program kés6bb atkonvertalhato Arduino nyelvre a kés6bbi szerkesztések miatt.
- 8

Allapot
tér
____J

1—' Sax AWK g ratatod

Parancssorok kategoriai

Fogd és vidd!

Parancskészlet
Az itt talalhato
parancsokat az

egér segitségével

huzhatjuk a
programozasi
térbe.

Programozasi tér

5.2 A ,Parancssorok kategoriai” és a ,Parancskészlet”

A parancssorok nem 6mlesztve, hanem kategdrianként jelennek meg a programban. A kiilénb6z6
kategdriakra kattintva jelennek meg az abba a csoportba tartoz6 parancsok az ablak ,Parancskészlet”
részében.

Kategdria Blokk

Motion Itt iranyithatjuk a DC motorokat, szervomotorokat,
Mozgas hangszdréokat (Buzzer) és LEDeket

Control Alap programozasi elemek, mint: eldgazasok,
Vezérlés ciklusok, fiiggvények és algoritmusok

Sensing A szenzorok gombijai, melyekkel az érzékelésnek
Erzékelés megfeleld feltételeket allithatunk be

Operators | Alap és Osszetettebb aritmetikai és logikai
Operatorok | operdtorok megvalésitdsa

Variables
Valtozok

Valtozdk, listak 1étrehozésa és ezek feldolgozasa




5.2.1 A blokk programozasrol
A Studuino programozoi kornyezetben két fajta blokk 1étezik. Az egyik fajtaja, amelynek az aljan
és tetején van egy kis (E)> bevagas (folyamat blokk) , a masik pedig a bedllitas

blokk, amelynek nincs bevigisa (ANBRER és  (értékadé blokk). A folyamat blokkok,

folyamatos tevékenység soran hasznalatosak, a robot irdnyitasara hasznaljuk 6ket.

## DC motor M1 |power

| .ﬁb".#’ DC motor M1 | power

fﬁ’#‘ DC motor M1 | on at cw.
ﬁ’;’*’ DC motor M1 | on at cw.

i-ﬁ?‘ DC motor M1 |off Brake

ﬁ’-ﬁi‘ DC motor M1 |off Brake
A DC motor 100%-os sebességgel mozog

A blokkok fiiggélegesen egy masodpercig miel6tt megallna
kapcsolddnak

" i
A lekerekitett széll blokkok, mint a I"ght Sensor A6 value szenzor altal érzékelt értékeket

adnak, és f6ként mas blokkok beallitdsainak/értékeinek megvaltoztatasara/megadasara hasznaljuk

A hatszog alaku blokkokat, mint a ‘ H } arra hasznaljuk, hogy kiilonboz6 feltételeket allitsunk

- |
be és mddositsuk a folyamatos feltételes blokkokat, mint a e,

- Light Sensor A& |(wvalue + wal

Egy blokkot hoz létre, ami a fényszenzor
értékének és a valtozo értékének az
0sszegét hasznalja

Light Sensor A&

A fényszenzor értékblokk és egy valtozo
(val) értékének 6sszekapcsolasa

-

ird be: "15"
1

.

Relaci6 hasznalata egy valtozo és egy Ez az operator folyamatosan ellen6rzi,
beirt érték kozott hogy a valtozo6 értéke kevesebb-e mint 15

Light Sensor A&  |(wvalue <

Light Sensor A& value <

% DC motor M1 |on at ow

8
power

aﬁ’#’ DL motor M1
J

i’ﬁ“ DC motor M1 | on at cw. -

Egy olyan blokk hozzaadasa, ami akkor
fogja a DC motort hasznalni, ha a
fényszenzor értéke kevesebb mint 50.

&% DC motor M1 |power




A kor alaku (1) beviteli mez6 és a hatszoglet(i (2) hely arra hasznalhaté, hogy megvaltoztassuk a
blokkok beallitasait.

-

U5 ¥ Sat servomotor D9 to m degrees g

Az (1) beviteli mez8 olyan blokkokat fogad el, mint a 'SedssleiEES (lekerekitett

blokkokat/érzékelbket) vagy kézzel bevitt szamadatot.

A (2) mez6 pedig olyan blokkokat fogad el, mint a < ), a beallitdsok megvaltoztatisara. A

kovetkezo fejezet a kiilonb6z6 blokkok tipusat mutatja be a Blokk Palettan.

Motion Palette Blocks

A Motion Palette-n 1év6 blokkokat arra hasznaljuk, hogy a robot kiilonb6z6 részeit iranyitsuk. A
Port beallitasok nélkiili blokkok sziirkék és nem helyezhetdk el a Script Field-en. (Bedllitdsuk:
Edit/Port Settings)

Set servomotor D7 to m degrees 1 L Set servo motor D9 I m degrees

Kapcsolddva a Studuinohoz Nem kapcsolodik a Studuinohoz

Servomotor Control Block

Egy Studuino-hoz kapcsolt szervomotort iranyithatunk vele.

(7

Set servomotor D9 to m degrees

Megadhatjuk az iranyitani kivant szervomotort 6sszekotd csatlakozékat (D2-D12) az (1)-ben és a
szoget (0-180) a (2)-ben, amibe szeretném, hogy elmozduljon és bealljon a motor. Bdrmely
bedllitds mely nulldndl kevesebb 0-nak lesz bedllitva, és bdrmely érték mely 180-ndl nagyobb 180-

nak lesz bedllitva automatikusan.

DC Motor Control Blocks

Egy Studuino-hoz kapcsolt DC motort iranyithatunk veliik.

i)

Ezen a blokkon beallithatjuk, hogy melyik DC motor (M1 /

&% DC motor M1 | power M2) (az (1)-ben), mekkora fordulatszamon ((2)-ben) (0-
100) miikédjon.

Minél magasabb sebesség értéket allitunk be, annal gyorsabban fog a DC motor porogni. A beirt

értéket a program szdzaléknak veszi, igy 0-ndl kisebb és 100-ndl nagyobb érték beirdsa esetén a

program dttéltésekor hibdt fog jelezni a szoftver, valamint 100-ndl gyorsabban nem tud forogni a
motor.

. . Ezen a blokkon beallithatjuk, hogy melyik DC motor (M1 /
DC motor M1 |on at ow. M2) (az (1)-ben), melyik iranyba forogjon ((2)-ben)
(6éramutaté jarasaval megegyez6 irany cw/ellentétes irany




i VF

_ Ezen a blokkon beallithatjuk, hogy valamelyik DC motor (M1
& DC motor B «fF ) / M2) (az (1)-ben) megalljon ((2)-ben) (fékezve
(brake)/lassulva (coast))

Hangszoro (Buzzer)
i) 3]

‘:—. Buzzer Al |on frequency (Hily)

Azt a hangszérot allitja be, mely hozza van

csatlakoztatva egy porthoz, és beallitottuk ezt a ,Port

settings” meniipontban (A0-A5) ((1)-es szammal jelélve),

C (48)

a frekvenciat pedig a (2)-es szammal jelolt lenyilo és
egyben irhat6é mezd6ben tudjuk kivalasztani vagy bevinni. Kattintson a nyilra, majd allitsa be, hogy
milyen hang kertiljon lejatszasra. C48-t6l (130Hz) C72-ig (4 186Hz) terjedd skalan tud valasztani.
Ha C72-nél magasabb hangot szeretne lejatszani, akkor azt kdzvetleniil a billenty(izetrél adhatja
meg.

A hangok lejatszasa megzavarhatja az M1-hez kapcsolt DC motor miikodését. Ha egy ilyen
motort szeretne hasznalni, akkor hasznaljon egy blokkot, mely megallitja a hangszorét miel6tt

elinditana a DC motor blokkjat.
o)
‘ Buzzer Al | off

Az (1) szammal jelolt blokk arra hasznalhaté, hogy barmilyen hangszérét
megallitson mely A0-A5-ig van csatlakoztatva.

LED Control Blocks

L Az (1) szammal jeldlt lenyil6 mez8, barmely LED-et bekapcsol mely AO-
® Jep A0 | on

=n

A5-ig van csatlakoztatva.
A LED-ek ugyanezen blokk hasznalataval kapcsolhatéak ki, ha az ,on” lenyilé mez6t , off”-ra
allitjuk, és igy tessziik be programunkba.

Vezérlés (Control) kategdria parancsai

Ezek a blokkok arra val6k, hogy iranyithasd a programod folyamatossagat.

— Ez a blokk egy funkciéval lesz ellatva. Az (1) szammal jelélt lenyil6
D‘ mez0 segitségével adhatsz meg egy 1j, vagy valaszthatsz ki egy
mar létrehozott funkciot.
J‘G. Hasznald az (1)-es lenyilé mezét, hogy specialis funkciéval lathasd
el programod.
X Az (1)-es szamnal beallitott ideig var (addig az elétte 1évs program
@ fut, a bedllitott mdsodperc elteltével, pedig az ezutdn a blokk utdn lévé
programra lép tovdbb.)
Az (1)-es részben 1év6 folyamat folyamatosan (,6rékké”) fog futni,
|:_|;:“ ha a robot be van kapcsolva.




Az (1)-es részben 1év6 programsort annyiszor ismétli meg,
ahanyszor megadtuk a (2)-es beviteli mezgben.

Folyamatosan figyeli, hogy az (1)-es mezében megadott feltétel
bekovetkezett e, és ha igen elinditja a (2)-es folyamatot. Az (1)-es
feltétel az Operatos Palette-rél allithaté be, egy blokkot hasznalva.

Ha az (1)-es feltétel bekovetkezett a (2)-es részben megadott
programsor fut le.
(pl: Ha lenyomjuk a Touch sensort, akkor ...)

Ha az (1)-es feltétel bekovetkezett, a (2)-es részben megadott
programsor fut. Ha nem, a (3)-as folyamat fog futni.
(pl.: Ha lenyomjuk a Touch sensort, akkor..., kiilonben pedig ...)

Addig var, mig az (1)-es feltétel be nem kovetkezik.

A (2)-es folyamat addig ismétlédik mig az (1)-es feltétel be nem

] @ kovetkezik.
— (pl.: Folyamatosan menj el6re, mig le nem nyomom a Touch sensort.)
i ff"‘ Ez a blokk 6sszehangolja és szabalyozza a szervomotorok

sebességét. Csak szervomotorok esetén miikodik.
= (1 és 20 kézotti értéket tudunk csak bedllitani!)

Erzékelés (sensing) kategoria parancsai

A Sensing (Erzékelés) kategoridban 16vé blokkok arra jok, hogy szenzorokat allithassunk be. A
Port beallitasok (Edit/Port settings) nélkiili blokkok kisziirkiilnek és nem lehet a programozasi

teriileten elhelyezni 6ket.

Light Sensor A6 |walue |

Light Sensor A& ualue

Kapcsol6dva a Studuinohoz

Nem kapcsolddik a Studuinohoz

A szenzor blokkok kombindlhatéak és haszndlhaté arra, hogy mds blokkok értékeit adjuk meg vele. Az aldbbi
kép egy szervomotor és egy fényérzékeld blokk kombindldsdt mutatja. Ez lehetévé teszi szimodra, hogy

megvdltoztasd a motor szdégeit, a szobdban 1évd fény mennyiségének filiggvényében: (pl.: fényerdsség mérd)

.. Light Sensor A% |walue
A szenzorok blokkjai - EE

behelyezhetdk a
beviteli (Iekerekitett
szélii) mezbkbe, igy a

meért érték kertil

automatikusan a

mezdbbe.

e e
157 set servomotor DS | to EGIEED deqrees

,:“_‘:'-'-: Set servomotor D9 |to  Light Sensor A&  |value degrees

10



Fényszenzor. A fény erdsséget méri, és a mért
eredményt 0-100 terjedd skalan adja meg. Az (1)-es
@ lenyilé mezdben vdlaszthatd ki, hogy melyik, ha tobb light
sensort is kététtiink A1-A7-es portokra.
Nyomasérzékeld. Azt figyeli, hogy a szenzor be van e
nyomva, ha igen az értéke 0, ha nincs, akkor 1. Az (1)-
) ' es lenyilé mezében vdlaszthaté ki, hogy melyik, ha t6bb touch
sensort is kététtiink A1-A5-0s portokra.
Hangérzékeld. A hang er6sségét méri, és a mért
eredményt 0-100 terjedd skalan adja meg. Az (1)-es
lenyilé mezdben vdlaszthaté ki, hogy melyik, ha t6bb sound
sensort is kétottiink A1-A5-6s portokra.
IR Photoreflector. Infrasugarat bocsat ki, és a
5 visszaver6dés mennyiségét jelzi ki 0-100 terjed6
IR Photoreflector A2 |value skalan. Az (1)-es lenyilé mezében vdlaszthaté ki, hogy
melyik, ha tobb sound sensort is kététtiink A1-A5-6s
portokra.
Accelerometer. A kiilonb6z6 irdnyokba vald
@ elmozdulast, illetve a szenzor helyzetét méri és a
SR TR S TR R R Y | kiilonb6z6 iranyokat (X, Y, Z) 0-100 terjedd skalan
adja meg. Az (1)-es lenyilé mezében vdlaszthaté ki, hogy
melyik irdnyt szeretnénk megadni éppen feltételnek. (X, Y, Z)

ey -ﬂ o I Gomb. (A studuino tégldn lévéek) Hasznalata
SR A megegyezik a nyomasérzékelvel.
w Visszaallitja az id6zit6t 0-ra.
 timer | Elinditja az idéz{tst.

™

Sound Sensor A2 | walue

Operatorok (Operators) kategdria parancsai

Az Operators Palette Block-ban taldlhat6 blokkok, kiillénb6z6 szamitasokat végeznek az altalad
megadott adatokkal:

0= 0] Két szam 6sszeadasara hasznalhaté. Az (1)-es és a (2)-es bevitel

mez6be barmilyen szam beirhat6. Tovabba képes kivonni (-), szorozni (*), és mod
duplicate
osztani (/). A miivelet a ,+” jelre valo6 jobb egérkattintassal valtoztathato. delste

Egy véletlenszer( szamot ad meg, az altalad

megadott skalabol.

m Meghatarozza, hogyha az (1)-es szammal jelslt érték kevesebb-
e, mint a (2)-es szammal jelolt. A masik 6sszehasonlité méd azt nézi, hogy az

értékek egyenl6k-e, vagy az egyik nagyobb-e mint a masik. A miveleta ,<”

duplicate
delete

jelre valo jobb egérkattintassal valtoztathato.

11



Az alabbi kép egy fényszenzor, és egy szervomotor block bedllitdsainak kombindciéjat mutatja be. Ezt arra

haszndlhatod, hogy a motor 90 fokkal elforduljon ha a fényérzékeld értéke 50 egység ald esik:

Light Sensor A6

et servomotor D9 | to ENIERS degrees

-~ =
157 Set servomotor D9 | to (EIERS degrees

‘.i:ﬂ:":'_ Set servomotor D9 | to m degrees

@ £ 4 blokk egy ES logikai miivelet végrehajté. Jobb gombbal
hivhatod el§ a tobbi logikai miiveletet. (VAGY, KULONBEN).

and
or

duplicate
delete

Az aldbbi kép egy logikai miivelet és egy DC motor blokkjdnak kombindciéjat mutatja be. Ez arra haszndlhaté, hogy a

DC motor elinduljon el6re 100%-o0s sebességgel, ha a fényerdsség mért értéke 30 és 60 kozé esik.

Light Sensor A5 |walue Light Sensor A5 |walue

ﬁ’:’#‘ DC motor M1 |on at cow

ﬁ'ﬁﬁ DC motor M1

power

< Light Sensor A6

<ED i o senvor 25 vaoe > €D

i.:"?‘ DC motor M1 | on at oW

.'ii‘lff DC motor M1 | power

T L

Om Ez modul blokk osztja az (1)-t a (2)-es szammal és visszaadja a maradékot.

A blokkra jobb egér gombbal kattintva tovabbi aritmetikai miiveletek hivhatok elg £ §.
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m Ez a blokk az (1)-es helyre beirt érték legkozelebbi egész értékét adja vissza.

7

ok (D

Ez a blokk az (1) pontban megadott értékkel azt a
miiveletet végzi, amit a (2)-es pontban kivéalasztunk. Valaszthaté:
abszolat érték, trigonometrikus fliggvények, logaritmus és

exponencialis kifejezés is.

Operatorok (Operators) kategodria + Valtozok (Variables) kategoria

Valtozok és listak létrehozasara szolgalnak.

Kattints a ,Make a variable” gombra és adj meg egy Hetisn SRR

Sensing Operators

valtozét. Ugyanigy a listaval. Kattints a ,Make a list”
, . L, , , e VYariables
gombra és adj meg egy listat. Az ékezetes és specialis
karakterek hasznalata (A-Z, a-z, 0-9) valtozok, és listak
esetén hibaiizenethez vezet és a program nem fog hskca 3 lict
miikodni (olvassa el a Transfer részt a 5.5. Fémenii
menilipont alatt) Csak alfanumerikus (ékezetnélkiili
karakterek és szdmok) karaktereket hasznalj! Az értékek

és valtozok tartomanya 3.4028235E+38-t6l

3.4028235E+38-ig, vagy maximum 32 bitig terjedhet. ) |
Valtozok leirasa
[ val | Bedllitja a valtozé értéket.
set _-J:I | te '.'t?ﬁ Beallitja az az (1) valtozét a (2) értékre.
change v3l |by [&l Noveli az (1) értéket a (2) értékkel.

70 kilonbo6z6 valtozo allithato be.

A kép egy ismétlédd parancssor és egy szervomotor kombindciéjdt mutatja be. Ezt arra haszndlhatod, hogy egy
vdltozo értékét tizzel novelje, tizszer ismételje a folyamatot, és névelje a motor szégét 10 foktél 100-ig 10 fokos
novekedéssel. A listdk felépitett blokkok, amik lehetdvé teszik szdmodra, hogy hozzdadj, vagy kivegyél értékeket beldle, ahogy
ldthatod. A listak 40 kiilénbozd értéket tudnak tartalmazni.

1%, set servomotor DY |to EAERD degrees

A [ —
Start program

change val |by

Sfet servomotor D2 |to (wall degrees
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Listak leirasa:

.
add @) to list

delete @} of iist

Visszaadllitja a lista els6 értékét.

Hozzaadja az egyes értéket a listadhoz ((2) szam)

Kitorli az (1) értéket a listabol.

o ; Behelyezi a harmas értéket az (1) listaba a
insert (@) at (@) of 656 | Y © @

pozicioba.
@) I 7] . 1 - _y
, , Kicseréli a értéket az (1) listaban, a
replace item (f) of list |with @) értékre. @ @ ®

m Az (D lista (2) értéket adja vissza.
11

list |contains (@)

Az () lista hosszat adja vissza.

Meghatarozza, hogy az @ lista tartalmazza-e a @
értéket.

Yo

A kép, a 10, 20 és 30-as értéket adja hozzd, az el6z6 3 blokkbdl, egy ,listdba”. Igy a listdban az elsé helyen a
10-es, mdsodikon a 20-as, majd a 30-as helyezkedik el. Ezt a listdt haszndlva, bedllithatod a szervomotor

szdgeit a kévetkezd blokkokban.

ot ——.

add to lista |
add to lista |
add to lista |

e

Hgi- Set servomotor D2 | to itemuf lista | degrees

E*:":'_ Set servomotor D10 |to 'item EJof lista |  degrees

::":'_ Set servomotor D11 | to iten'luf lizta | degrees
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