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EARLY opistsenaarium

Teema: robot tunneb - mBoti programmerimine

Applying the 7 key competences

Opitulemused:

tutvumine mBoti komplektiga;

Taking care of
oneself and
others,

kodeerimine plokkidel péhineva programmeerimiskeelega;

managing daily
activities, safeg

tutvumine ultraheli- ja valgussensoritega;

Cultural

Development competence,
P interaction and
as a human

expression
being and as

. \\\ a citizen

mBlock programeerimise rakenduse kasutamine.

Opistsenaariumiga arendatavad oskused:

e motlemine ja metakognitsioon;

e digipadevus;

e kultuurilise teadlikkuse tdstmine, suhtlemine ja
enesevaljendamine;



e aktiivne tegutsemine ja panustamine jatkusuutliku tuleviku loomisesse;

Sihtgrupp: pdhikool

Opilaste vanus: 11-13

Opilaste arv: max 20

Kestus (eeldatav tundide arv): 3 x 1h

Vajaminevad vahendid:

Igale rihmale ks arvuti, millesse on installeeritud mBlock rakendus;
MAKEBLOCK mBot komplekt (leiutaja elektroonikakomplekt: siin);

tookohad (lauad on riihmatdddeks kokkuliikatud ning pdrandal on vaba pinda);

teip.

Stsenaariumi tutvustus:

Kéaesolev projekt keskendub mBot komplektile ning programmeerimise alustele. T66 algab aruteluga, mis eristab robotit teistest
masinatest ja mis omadused peavad masinal olema, et seda saaks robotiks nimetada. Projekti Idpuks mdistavad dpilased, mis on
programmeerimine ja tunnevad kdige lihtsamaid programmeerimisega seotud tegevusi. Samuti oskavad nad kasutada mBlock
tarkvara, programmeerida robotile erinevaid liigutusi ja panna ta sensorite abil suhtlema end Gimbritseva keskkonnaga.
Stsenaariumit saab kasutada sissejuhatusena mdnele suuremale uurimisprojektile.


https://www.insplay.eu/shop/product/94004-leiutaja-elektroonikakomplekt-3328

Ettevalmistavad tegevused opetajale:

digivahendite laadimine;
mBlock rakenduse allalaadimine ja installeerimine;
Opilaste jagamine riihmadesse (3-4 opilast riihmas);

roboti kokkupanemine (kui robot on juba iihe korra kokku pandud, voib ta ka nii jaddda. Osavamad Opilased vdivad ise roboti
vastavalt komplektis olevale juhisele kokku panna);

Ruumi ettevalmistamine.

Stsenaariumi peamine osa:

- esimene tund:
tund algab aruteluga robotite le ning selle (ile, mis eristab roboteid teistest masinatest.
Robot on programmeeritav masin sensorite ja mootoritega.

Seejarel tutvustatakse mBoti komplekti ning uuritakse koos dpilastega, kuidas seda kokku pannakse, palju seal on mootoreid ja
milleks neid kasutatakse.



Jargmise sammuna vaadeldakse, kuidas saab mBlock tarkvara ja plokkidega programmeerida roboti liigutusi ning kuidas
dihendada robot nutiseadme voi arvutiga. Nutiseade tihendub roboti Iaheduses automaatselt. Arvutiga ihendades tuleb valida
avalehelt ikoon + add joonis 2.
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How to use device?

- Please make sure the USB cable is properly
connected to the device.

= Please make sure the device to be connected
is turned on.
« Only one device can be connected at a time UPI(ﬂd Live

in this version.So connecting this device will

lead to the disconnection of the previous
one. & Connect

Joonis 1. Joonis 2.



Seejarel tuleb meniiiist valida mBot (joonis 3)
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Developers: mBlock

Arduine Uno

Developers: Ablock

Joonis 3.

MNeuron

Developers: mBlock

Bluetooth Controller

Developers: mBlock
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MotionBlock

Developers: mBlock

mBot Ranger

Developers: mBlock

Halocode

Dewvelopers: mBlock

Arduino Mega2560

Developers: Ablock

MNovaPi

Developers: mBlock



Koik teised seadmed tuleb eemaldada ning seejérel tuleb t66 tegemiseks valida reziim Live (joonis 4).
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Joonis 4.

Niid saab juba programmeerida lihntsamaid liigutusi (edasi, tagasi, vasakule, paremale):
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Ulesanne: kuidas me saame panna robotit pédrama?

Lahendus (joonis 6):
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Ulesanne: 6petaja markeerib pérandale teibiga “parkimisala” ning dpilased loovad programmi, millega saab robot parklasse
tagurdada.



- Teine tund:

teises tunnis tutvustatakse ultrahelisensorit ning selgitatakse selle to6tamise pdhimotteid nahkhiirte naitel.

1.samm: dpilased programmeerivad mBoti nii, et see jaaks takistuse juures seisma.

ao ultrasonic sensor port3 *  distance(cm) < m then

move forward » at power e %

move forward v at power @' %o

Joonis 7.



2. samm: niitid programmeeritakse robot nii, et ta takistuse juures peatub, tagurdab, poorab ringi ja alustab uuesti liilkumist.

wse  move forward *  at power o %

a=e move backward at power E % for n Secs

&% tumn right at power @ % for @ SeCs
else

et move forward »+ at power @ %

Joonis 8.

- Kolmas tund:



kolmandas tunnis tutvustatakse mBoti valgusandureid, nende programmeerimist ja kasutamise voimalusi.

1. samm: dpilased programmeerivad roboti nii, et see valdiks takistusi ning paneks roboti liikuma vaid siis, kui valgus langeb
alla kindla kokkulepitud vaartuse.

a2 light sensor on-board » light intensity < @ then

&t  move forward v at power a p.i]

if #¢ ultrasonic sensor port3 v distance{cm] < m then

e tumn right at power % for @ secs
else

< move forward v at power @ %

Opitulemused:



- roboti olemuse uurimine;
- arusaamine andurite toimimise pohimdtetest ja eesmarkidest;
- programmeerimine plokkidel pohineva programmeerimiskeelega.



