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Előszó 

A robotika három törvénye 

1. A robotnak nem szabad kárt okoznia emberi lényben vagy tétlenül tűrnie, hogy emberi lény 

bármilyen kárt szenvedjen. 

2. A robot engedelmeskedni tartozik az emberi lények utasításainak, kivéve, ha ezek az utasítások 

az első törvény előírásaiba ütköznének. 

3. A robot tartozik saját védelméről gondoskodni, amennyiben ez nem ütközik az első és második 

törvény előírásaiba. 

Isaac Asimov, 1940 

Úgy tűnhet, hogy a könyvben szereplő, néha játéknak tűnő robotról szóló írásmű előtt, a robotika 

három törvényére hivatkozni kicsit fellengzős. Nem szabad azonban elfelejteni, hogy az a generáció, aki 

talán e könyv alapján kezd ismerkedni a robotikával lesz a jövő IT szakembere. Az Ő felelősségük lesz, 

hogy a három törvény ne változzon és maradéktalanul érvényesüljön. Különösen nagy jelentősége van 

ennek most, amikor az AI is éppen ébredezik. 

A könyvünk azzal a céllal jött létre, hogy segítse az oktatásban azokat a szakembereket, akik nem 

sajnálják az időt és a munkát, hogy valami kreatívra tanítsák a diákokat. Reményeink szerint ez a könyv 

lerövidíti azt az időt, amit az eszköz intelligens használatának megtanulásához kellene befektetni. 

Nem törekedtünk a teljességre. Kipróbált ötleteket mutatunk, ami alapján el lehet indulni. A viszonylag 

rövid terjedelem miatt a szaknyelvet is egyszerűsítettük (helyenként), de mindig olyan módon, hogy 

még érthető és elfogadható legyen. Ha valaki ráérez a „flow”-ra, akkor a további részleteket könnyedén 

ki fogja találni, és persze a ChatGPT is segít. Ahogy nekünk is próbált segíteni, de legtöbbször inkább 

csak az ötlet volt hasznos. A konszenzus azért mindig megszületett. 

Próbáltuk logikusan felépíteni a fejezeteket, és példakódokkal, magyarázatokkal bemutatni a lényeget. 

Néhány fejezet végén feladatok is szerepelnek, amik megoldása hasznos lehet mindamellett, hogy néha 

igazi kihívásnak tűnnek. 

Reméljük mások is meglátják az eszközben azt a potenciált, amire az oktatás megújításának és a XXI. 

századnak szüksége van. Mi látjuk mindazt, hogy hogyan segítheti a robotika a STEM oktatást, a 

problémamegoldó gondolkodást, és számos soft skill képességet. Ez a robot alkalmas minderre. Ezt 

próbáltuk bemutatni a könyvben. 

A szerzők, 2026 
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1. Hardver 

A hardver bemutatásánál nem törekszünk a teljességre. Az interneten megtalálhatók a részletek. 

Csupán a legfontosabbnak vélt tulajdonságokat emeljük ki. 

1.1. Makeblock – mBot2, mBuild, Cyberpi 

A Makeblock egy kínai technológiai vállalat, amelyet 2013-

ban alapítottak és fő célként a STEAM oktatási megoldások 

fejlesztését tűzték ki. (A STEM betűszó kiegészült az Arts-

művészetek területtel.) 

Így összességében magában foglalja a természettudományok 

(Science), technológia (Technology), mérnöki tudományok 

(Engineering), művészetek (Arts) és a matematika 

(Mathematics) területeit. 

Talán az egyik legjelentősebb fejlesztésük az mBot oktatórobot sorozat. A továbbfejlesztett változat 

kiegészült CyberPi vezérlőegységgel, amely önállóan is használható és az mBuild rendszerű elektronikus 

modulok sorozatával. 

Jelen elektronikus könyv az mBot2 alapváltozatát és a készletben szereplő CyberPi egységet mutatja 

be, használva az mBuild rendszerű szenzorok rendelkezésre álló egységeit.  

1.2. CyberPi 

A Makeblock által fejlesztett vezérlőpanel. Könnyen bővíthető, hálózati funkciókat is tartalmaz és 

támogatja a mesterséges intelligencia alkalmazásokat. 

 

(A kép forrása: https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cy berpi/cyberpi) 

https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cy%20berpi/cyberpi
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Az egységben található processzor egy Xtensa® 32 bites LX6 kétmagos egység, amely órajel frekvenciája 

240 MHz. Bővített memóriája SPI Flash 8 MB és PSRAM 8 MB. 

Az egység tartalmaz egy micro C-USB portot, amelyen keresztül adatátvitel és töltés is megvalósítható. 

Hátoldalán egy speciális port található bővítőkártyák csatlakoztatásához, valamint egy soros port 

elektronikai modulok illesztéséhez (mBuild port). 

Beépített wifi és bluetooth adapter, mikrofon, speaker és egy fényszenzor is helyet kapott a modulon. 

Rendelkezik két programozható nyomógombbal, egy joystickkal és egy reset gombbal. 

Beépített giroszkópot és gyorsulásmérőt, valamint 5 db egymás melletti RGB LED-et is tartalmaz. 

Önálló eszközként is használható és Scratch vagy Python programnyelven programozható. 

Az egység közepén egy full-color LED kijelző kapott helyet, amely programozásához nagyon sok 

lehetőséget fejlesztettek szoftveresen. A felbontása 128x128 pixel. 

Nem rendelkezik önálló áramellátással, az USB-C porton keresztül, vagy az mBot2 Shielden keresztül 

kaphat működési áramot. 

1.3. mBot2 Shield 

 
(A kép forrása: https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/mbot2-shield) 

Elsősorban motorok és szenzorok csatlakoztatására alkalmas eszköz. 

Az áramellátását egy 3,7 V, 2500 mAh-es Li-ion akkumulátor biztosítja. Az akkumulátor teljesen 

feltöltött állapotból indulva, kb. 5 óra használat alatt merül le. 

Portjai: 

- 2 db szervo port (szervomotorokhoz) 
- 2 db többfunkciós port (szervomotorokhoz, LED-szalagokhoz) 
- 2 db Encoder motor port 

https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/mbot2-shield
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- 2 db DC motor port 
- 1 db CyberPi port 
- 1 db mBuild port (szenzorok sorba kötött csatlakoztatásához) 

A CyberPi és az mBot2 Shield a cyberpi porton keresztül illeszthető egymáshoz. 

1.4. mBuild eszközök 

Az mBuild technológia lényege, hogy az érzékelők 

csatlakoztatásához elegendő egyetlen speciális port, mert a 

szenzorok egymáshoz csatlakoznak (lánc szerűen). Minden 

szenzor külön elérhető. A rendszer felismeri az érzékelőket 

anélkül, hogy meg kellene adni a láncban elfoglalt helyüket. 

Több azonos szenzor csatlakoztatása esetén egy sorszámmal 

tudjuk kiválasztani, hogy melyikkel szeretnénk 

kommunikálni. A rendszer logikájából következően minden 

használható szenzor két portot tartalmaz, hogy a lánc 

folytatható legyen. Elméletileg korlátlan mennyiségű szenzort tud kezelni a rendszer. 

Az alapkészlet két külső érzékelőt tartalmaz: egy négyszeres fény/szín szenzort és egy ultrahangos 

távolságérzékelőt (2-es változat). 

1.4.1. Quad RGB szenzor 

Négyszeres fényszenzor. A 

szenzorlapkán négy db, egyenként 

címezhető fényszenzor kapott 

helyett, a szükséges LED-ekkel. A 

működési elve szerint megvilágítja a 

felületet, és az érzékelő a visszavert fény intenzitását méri (0-100-as skálán). A mért érték függ a felület 

színétől, tükrözési sajátságaitól is. A LED-ek fényének színe változtatható, így javítható a színlátás. A 

fényintenzitás mellett a rendszer képes azonosítani nyolc alapszínt is. Mindenképpen besorolja az 

érzékelt színt valamelyik kategóriába (amelyikhez legközelebb áll). Használható a fényérzékelő 

megvilágítás nélkül is (ambient), így a környezet fényviszonyait képes érzékelni. A szenzor által mért 

mintát a rendszer képes komponenseire bontani, és az rgb értékeket külön vörös, zöld, kék (red, green, 

blue) összetevők szerint visszaadni. 

A pontosabb mérés miatt egy beépített kalibrálási funkcióval is rendelkezik, amit használva a környezet 

fényszennyezését részben szűri a rendszer. 
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1.4.2. Ultrahangos távolságérzékelő (2-es változat) 

A távolság mérését egy ultrahang szenzor biztosítja. A rendszer 

alacsony frekvenciájú ultrahangot bocsát ki, aminek a 

visszaverődési idejét mérve tud távolságértéket visszaadni. Az ilyen 

távolságmérők a hang szóródása miatt általában sík, tömör 

felületek észlelését teszik lehetővé. A gömböt rossz hatékonysággal 

észleli. 

A mérési tartomány 5-300 cm közötti. A hibahatár ±5%. Ha nem érzékel akadályt a rendszer, akkor a 

300-as értéket adja vissza. 

Extra szolgáltatásként a szenzor adó és vevő egységeinek a szélén 4-4 db programozható, kék fénnyel 

világító LED-et helyeztek el (esztétikai, hangulatjavító hatás kedvéért). 

1.4.3. További mBuild szenzorok 

A korábban említett mBuild technológia (lácba fűzött szenzorok) miatt a rendszerhez fejlesztett további 

szenzorpark áll rendelkezésre. A szenzorok elektronikája, működési elve megegyezik más, hasonló 

érzékelőkével, de valamennyi 2 db mBuild portot tartalmaz a továbbláncoláshoz. 

Ezeket a szenzorokat külön kell beszerezni, a bemutatott készletnek nem részei. Néhány ilyen elem (a 

teljesség igénye nélkül). 

- Mágneses érzékelő 
- Páratartalom érzékelő 
- Hőmérséklet érzékelő 
- PIR-érzékelő 
- Mozgásérzékelő 
- Lángérzékelő 
- MQ2 gázérzékelő 
- Hangérzékelő 
- Talajnedvesség-érzékelő 
- Okoskamera 
- Fényérzékelő 
- Komplex tudományos érzékelő (a korábban felsorolt érzékelők szinte mindegyike integrálva 

egyetlen egységbe) 
- … 

1.5. Motorok 

Az mbot2 egységen keresztül illeszthetők a rendszerhez a 

motorok. Összesen nyolc különböző típusú motort 

csatlakoztathatunk. A készletben két Optikai Encoder Motor 

található, amit az mbot2-es egység EM1 és EM2 portjára 

tudunk csatolni. 

A motor sebességtartománya 1-200 RPM, a forgási 

pontosság ≤ 5o A beépített szenzornak köszönhetően 
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lekérdezhető a motor aktuális forgási szöge (induláskor 0, és kumulatívan változik a mozgás során), 

aminek a pontossága 1o. 

A készletnek nem része, de a rendelkezésre álló portokon keresztül 4 db szervomotor is csatlakoztatható 

az egységre. 

1.6. Az alaprobot 

A programozáshoz használt alaprobot, amely tartalmazza mBot2 Shieldet, a CyberPi vezérlőt és az 

mBuild porton keresztül felfűzött ultrahang szenzort és Quad-RGB szenzort, valamint két db Optical 

Encoder Motort az alábbi képen látható. 

A készletből ez az alapértelmezett robot, aminek az építési útmutatóját is tartalmazza a doboz. 

A fejezetekben szereplő példák erre a robotra készültek. Ha ettől eltérő konstrukciót használunk, akkor 

azt külön jelezzük.  

 
A készletből összeépíthető alaprobot vizuális képe 

1.7. Variabilitás, kompatibilitás más eszközökkel 

Az mBuild technológia miatt a szenzorok speciálisak és kötöttek. A motorok (szervo, DC, Encoder) 

szabadon használhatók pl. az Arduino kit-ekhez adott motorokkal. 

A gyári koncepció szerint az Arduino rendszerek szenzorai az mBot2-

es modulon található S1 és S2 speciális soros porton keresztül 

illeszthetők (3-pin-es bemenet). Ez a két port külön függvényekkel 

lekérdezhető, írható (feszültségértékek, …). 

Az építőelemek furatai megegyeznek a Tetrix (Pitsco cég által 

fejlesztett) fém készlet furattávolságaival és méreteivel.  
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Egy speciális adapterrel a LEGO elemekkel is összeépíthető, amelyek 

kereskedelmi forgalomban kaphatók, de akár 3D nyomtathatók is. 
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2. Programozási környezetek 

A Cyberpi/mBot2 egység programozását két programnyelven végezhetjük. Az egyik a manapság az 

oktatásban egyre népszerűbb Scratch, a másik pedig a Python. A blokk nyelvek elsősorban a fiatalabb 

korosztály számára készültek, akik most ismerkednek a programozás alapjaival. Sok előnye mellett 

(kevesebbet kell gépelni, egyszerre látjuk a lehetséges parancsokat és azok paramétereit, könnyen 

megérthető alapvető programozási szerkezetek, a szintaktikai hibák kevésbé fordulnak elő) 

összetettebb feladatok esetén nehézkessé, átláthatatlanná válhat a program. Jelen leírás a Python 

környezet használatát mutatja be. 

2.1. Online programozási környezet 

A programozási környezetek közül manapság egyre több a böngészőprogramok felületén érhető el. Az 

mBlock programozási környezet is ilyen (de van asztali változata is, lásd később). 

A webcím: https://ide-chrome.mblock.cc/  

Ahogy a link is utal rá a szoftverkörnyezet Chrome böngészőben nyílik meg. Ezt javasoljuk a használatra. 

Létezik Edge-re optimalizált változat is, de néhány funkció (pl.: a roboton futó operációs rendszer, 

firmware frissítése) nem működik. Firefox böngészőben pedig nem elérhető (jelenleg). 

A program a blokk programozási felülettel nyílik meg. A jobb felső sarokban lévő Python feliratra 

kattintva jutunk a Python programozói felülethez. 

 

A Python felület hasonlít a blokkos felületre a menürendszerét tekintve, de hiányoznak a blokkok 

vizuális képei, helyette egy szövegszerkesztő ablakot látunk, ahová a kódot írhatjuk. 

Programozási mód váltás 

https://ide-chrome.mblock.cc/
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Kapcsolódhatunk a robothoz USB porton keresztül kábellel, vagy 

Bluetooth kapcsolaton keresztül. A megfelelő kapcsolódási módot 

kiválasztva és rákattintva közvetlenül létrejön a kapcsolat. 

Soros/USB porton keresztüli kapcsolatnál megkérdezi a rendszer, hogy 

melyik porton keresztül (egy listából választható). Általában egy robotot 

kapcsolunk a gépre, így a felkínált porton kívül más választási 

lehetőségünk nem lesz. Általában a COM3 portot ajánlja fel a rendszer. 

(A képen szerepő példánál éppen a COM7-et.) 

A Bluetooth kapcsolódás esetén először a robotot a számítógép 

operációs rendszerén keresztül párosítani kell a géppel (Windows 

rendszerben a Gépház/Bluetooth és eszközök funkciónál meg kell kerestetni és kiválasztani a listából.) 

Ezután a Bluetooth kapcsolat felépíthető a szoftverkörnyezetben szereplő Bluetooth feliratú gombon 

kattintva és a megjelenő listából kiválasztva a robotot. (A robot azonosítója csak akkor jelenik meg a 

listában, ha előtte a számítógép operációs rendszerében párosítottuk az eszközt és a gépet.) 

  

Nyelv választása 

Fájl menü 

Projekt átnevezése 

Kódolási terület 

Beállítások 

Kapcsolódás a robothoz 
Bluetooth-on vagy USB kapcsolaton 
keresztül 
 

Programindítási mód 
Feltöltés (Upload) vagy  
Élő futtatás (Live) 
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A rövid időre megjelenő  felirat azt jelzi, hogy a kapcsolat létrejött, valamint 

megváltozik kapcsolódás gombsora (megjelenik a Disconnect és a Settings felirat). 

A programozás előtt választhatunk programindítási módot. Ez kétféle lehet. Egyrészt választhatjuk az 

Upload funkciót. Ha ezt használjuk, akkor a megírt programunk rákerül a robotra és rögtön el is indul. 

A Live mód esetén a program a számítógépen fut, de az mBlock programozói felületén ez a funkció nem 

eredményez aktív programindítást (lásd később a szerepét). Tehát ha ezen a felületen programozunk, 

akkor használjuk az Upload módot! 

Teszteljük le a felépített kapcsolatot, és próbaképpen írjuk be a kódolási területre a következő két sort! 

import cyberpi 

cyberpi.console.print('Hello') 

 

Ha sikeres volt a feltöltés, és hibátlan a kód, akkor a roboton azonnal elindul a program. (A robot 

képernyőjén megjelenik a „Hello” felirat.) A program futását a Reset/Home gombbal szakíthatjuk meg. 

(A CyberPi egység oldalán található.) A robot képernyőjén visszakapjuk a helyi menüt. A Restart 

menüpont választásával az utolsó futtatott program újraindul. 

Ha a projektet a számítógépre szeretnénk menteni, akkor a File menüből 

válasszuk a „Save to your computer” lehetőséget! Egyébként 

(alapértelmezésben) az Mblock cég által üzemeltetett személyes felhő 

tárhelyre történik a mentés. Tehát a robottal együtt egy Cloud tárhelyet is 

kapunk, amihez egy egyedi kóddal lehet hozzáférni a szoftveren keresztül. A 

kódot nem kell begépelni, mert az indításnál automatikus a 

kapcsolatfelvétel (minden robotnak egyedi azonosítója van). 

A robotra az Upload Code gombbal 
tölthetjük fel a programot. 
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A Cloud szolgáltatás néhány információja (pl. az egyedi azonosítási kód) elérhető a jobb 

felső sarokban lévő robotfej ikonon történő kattintással. 

A projekt mentése előtt a szoftver felső részén található szövegdobozba érdemes a projekt nevét 

beírni/megváltoztatni. A mentés során egy mblock kiterjesztésű fájl jön létre, ami csak az mBlock 

szoftverrel nyitható meg. 

Ha egy létező projektet szeretnénk megnyitni a számítógépről, akkor a „File/Open from your computer” 

menüpontot válasszuk! 

A Python programozáshoz erről az oldalról egy másik felületet 

is megnyithatunk, ami inkább alkalmas Python programok 

írására, mert ott a beépített Python értelmező sokkal bővebb. 

A „Setting” (Beállítás) menüből válasszuk a „Python editor” 

lehetőséget! 

A Python szerkesztő program egy új ablakban nyílik meg, és 

működéséhez nincs szükség az mBlock szoftverre. A Python 

editor elindulásához telepíteni kell előtte az mLink (offline) 

szoftvert. (Lásd később.) 

A két szerkesztőfelület egymástól független. Nem 

kommunikálnak egymással. Az Python editor-ban megírt 

kódok a robottól függetlenül is futtathatók, mert a 

számítógépen is képesek futni. Az mBlock szoftverben írt 

kódokat a robotra töltés után a robot firmware-re futtatja, így 

ott csak azok a Python függvények állnak rendelkezésre, amelyek bekerültek a robot operációs 

rendszerébe. Például a fájlkezelés függvényei nem futnak, mert a robot nem rendelkezik tároló hellyel 

a forrásfájlok megőrzéséhez. (A flash memóriájában képes fájlokat tárolni a kikapcsolásig.) További 

különbség, hogy Python editorban nem lehet Bluetooth alapú kapcsolatot felépíteni csak soros porton 

keresztülit (USB). 

Azt már láttuk, hogy az mBlock szoftver mblock kiterjesztéssel menti el a projekteket, míg a Python 

editor mcode kiterjesztéssel. A két fájlformátum nem kompatibilis.  

A Python editor kezelőfelülete a fenti különbségeket leszámítva felépítését és menürendszerét tekintve 

lényegében megegyezik a már bemutatott mBlock szoftverével. 
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További különbség még, hogy amint az a programozási projektekben megszokott, itt is egyszerre több 

fájl is szerepelhet a projektben, amelyek nem csak programkódok lehetnek, hanem például szövegfájlok 

is. Ezek közül egyidejűleg többet is meg lehet nyitni.  

A konzol ablakban megjelennek a program futtatása során adódó hibaüzenetek, illetve az eredmények 

is, ha azokat nem a robot képernyőjén jelenítjük meg, hanem a számítógépen. További előny, hogy az 

elkészült programunk feltöltés nélkül is futtatható (Live módban). Ekkor a program a számítógépen fut, 

csak a robot parancsértelmezője aktív. Tehát a kezelőfelület jobban hasonlít egy hagyományos Python 

programozói felületre. Ugyanakkor továbbra is igaz, hogy a program feltöltésekor (Download mód) a 

kód már a roboton fut, tehát a Python függvények egy része nem lesz elérhető. 

 

Teszteléshez ismét írjunk egy egyszerű programot! 

import cyberpi 

cyberpi.console.print('Hello') 

print(„Hello”) 

Az előző programhoz képest annyi az eltérés, hogy harmadik sorként bekerült a print() függvény, ami a 

Python képernyőre író függvénye. A futtatásnál A ’Hello’ szó nem csak a robot képernyőjén fog 

megjelenni, hanem a konzol ablakban is. A programot futtathatjuk akár Live, akár Upload módban. Az 

Upload mód használata esetén a konzol ablak helyett a megjelenő párbeszédpanelen jelenik meg a 

felirat. 

A két kódszerkesztő program tehát nem kompatibilis. Ez megmutatkozik az elmentett projektek 

inkompatibilitásán is. A mentéskor létrehozott projektfájlok 

mérete sem azonos, az mBlock kódszerkesztő nagyobb méretű 

fájlt eredményez, mint a Python editor (ugyanazzal a tartalommal). 

Több fájl is megnyitható 

Konzol ablak a futási 
eredmények és hibák 
megjelenítésére 

A projektben található 
fájlok listája. 

A program közvetlen 
futtatása pl.: Live 
módban 

A program feltöltése a 
robotra Upload módban 
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2.2. Offline programozási környezet 

A bemutatott két fejlesztőkörnyezetnek (mBuild és Python editor) van offline letölthető és telepíthető 

változata is, ami elérhető a https://mblock.makeblock.com/en-us/download/ webcímen. 

A felépítés hasonló, mint az online változatnál. A különbség annyi, hogy nincs lehetőség Bluetooth 

kapcsolat felépítésére (az mBlock szoftverben sem). A Setting menüben a Python editor asztali változata 

ugyanúgy elérhető. 

A Python editor futtatására van egy harmadik lehetőség is. Töltsük le az internetről és futtassuk az 

mLink2-V2.1.1.exe fájlt! Az elindítás után egy grafikus felületen választhatunk, hogy melyik programot 

indítjuk (a Python editort vagy a block-based editort). Az mLink programot érdemes telepíteni, mert 

enélkül a Python editor nem mindig fog elindulni. 

 

Összegezve: két programozói felület használható az mbot2-es robot programozására. A két felület nem 

kompatibilis (nem tudnak adatokat cserélni). Az mBlock szoftverben van Bluetooth-os kapcsolódási 

lehetőség, a Python editorban nincs. A Python editorban szélesebb Python függvénykönyvtárak érhetők 

el, mivel a számítógép is tudja futtatni a megírt kódokat. Az mBlock szoftver Upload módban 

használható, a Python editor Live módon is. 

A két felületet vegyesen érdemes használni, a célnak megfelelően. A továbbiakban mi is vegyesen 

használtuk a programok írására. Külön nem jelezzük, hogy éppen melyik felületen készült a program, 

de a speciális esetektől eltekintve ez mindegy. 

  

https://mblock.makeblock.com/en-us/download/


18 

3. Programozás – Python 

Nem célunk Python programozási kézikönyvet írni. Csupán annyit mutatunk be a nyelv lehetőségei 

közül, amivel az mbot2-es robot programozását el lehet kezdeni. Előnyös, ha valaki már programozott 

valamilyen másik programnyelven, akár blokkprogramozást, akár karakteres alapon. 

A Python egy általános célú és magas szintű karakteralapú programnyelv. 1991-től érhető el a 

nagyközönség számára. 

A programírás (bármilyen programnyelven) azt jelenti, hogy utasítások sorozatát készítjük el valamilyen 

szövegszerkesztő programmal (ezt hívják forráskódnak). Általában ezt az utasítássort fordítja le egy 

alkalmas program a számítógép nyelvére, majd a lefordított programot futtatva sorban végrehajtódnak 

a benne található utasítások. A Python úgynevezett interpreteres nyelv, ahol nem történik meg a teljes 

kód lefordítása, hanem a megírt a program máris futtatható. Természetesen szükség van a fordításra, 

de ez a forráskód futtatás közbeni értelmezését (fordítását) jelenti, így egy hosszabb kódban a hibák 

csak a futtatás során jelentkeznek, amikor a program a hibás részhez ér. 

3.1. Változók 

A programok általában adatokkal dolgoznak, így a robotokra írt programok is pl.: szenzorok mérési 

adatai és ezek átalakításából nyert adatok, motorok működését meghatározó adatok (pl.: sebesség, 

forgási irány, …). 

A programozási nyelvekben, az informatikában az egyes adatok különböző típusúak lehetnek. Egy adat 

típusát általában az dönti el, hogy a programíró milyen módon rendelkezett az adat tárolásáról a 

memóriában. A legtöbb esetben más matematikai elv alapján tárolja például a számítógép a számokat 

és a szöveges adatokat (a végeredmény mindig 0-k és 1-esek sorozata a memóriában, de ezeket 

sokféleképpen lehet értelmezni). A legtöbb esetben az alapján döntjük el a tárolás formáját, és ezáltal 

az adat típusát, hogy milyen jellegű műveleteket végzünk az adattal. Nem csak a betűket tartalmazó 

karaktersorozat lehet szöveg. A csupán számjegyekből álló jelsorozatot is tárolhatjuk szövegként, ha 

nem végzünk matematikai műveleteket vele, csupán a szövegekre jellemző tulajdonságaikat használjuk 

ki. Pl. a telefonszámok számjegyekből állnak, de nem használjuk ki a matematikai tulajdonságaikat 

(általában). Nem szorozzuk őket kettővel, nem vonjuk ki őket egymásból, stb. Szükségünk lehet viszont 

az első két számjegyre (körzetszám), sorba rendezhetjük őket, stb. Tehát inkább szövegekre és nem a 

számokra jellemző tulajdonságaik vannak. Az elnevezés ellenére (telefonszám), inkább szöveges 

típusnak tekinthetők. 

Az informatika három alapvető adattípusa: szám, szöveg, logikai érték.  

Több programnyelv ennél lényegesen több típust különböztet meg, de valamennyi visszavezethető az 

alaptípusokra.  
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A számokat további két kategóriára szokás bontani, a különböző memóriabeli tárolási elv alapján. 

Vannak az egész számok (integer), amelyek nem rendelkeznek tizedesrésszel, és vannak a valós számok 

(real, float, double), amelyekben szerepel tizedesrész (tizedes vessző/pont utáni számjegyeket 

tartalmaz). Az informatikai elnevezés tehát különbözik a matematikában megszokottól (ott az egész 

számok egyben valós számok is). 

Az egész, illetve valós számok memóriabeli tárolási különbsége mellett programozási szempontból is 

fontos különbségek vannak. Sok programnyelvben egy osztás esetén, ha csak egész számok között 

végezzük el a műveletet, akkor az eredmény is egész lesz, függetlenül a matematikai eredménytől. 

Például 7:2 = 3. Az eredmény tehát a matematikai hányadosból a tizedes rész elhagyásával keletkezik. 

Lehetne azt gondolni, hogy ez nem túl szerencsés, hiszen félrevezető lehet a kapott eredmény. De ha 

tisztában vagyunk azzal, hogy az osztás egész számok körében így működik, akkor kihasználhatjuk ennek 

az előnyeit például az osztási maradékok esetén. Osztási maradékot matematikailag csak egész számok 

osztásánál kaphatunk. A fenti példánál az osztási maradék 1. Ezt matematikailag megkaphatjuk, ha a 

hányadost megszorozzuk az osztóval és a szorzatot kivonjuk az eredeti számból: 7–3x2 = 1. A maradék 

ismerete pedig sokszor hasznos lehet programozási szempontból. Például a maradék dönti el, hogy egy 

szám páros vagy páratlan (ha 2-vel osztva 1 a maradék, akkor páratlan, ha 0, akkor páros). Ha az egész 

számoknak egy egyesével növekvő sorozatát tekintjük, akkor a páros és páratlan számok felváltva 

követik egymást. Tehát egy olyan program esetén, ahol váltakozva kell különböző tevékenységeket 

végezni, a 2-vel történő osztás utáni maradék vizsgálata segíti a programírást. Ha 2-nél nagyobb 

számmal osztunk, akkor a ciklikus ismétlődés periódusa hosszabb lesz. Például 5-tel osztásnál ötféle 

maradékot kaphatunk 0-tól 4-ig. Ezt kihasználva 5 kategóriába tudjuk besorolni az elvégzendő 

tevékenységeket. Mindezt persze csak akkor lehetséges, ha az adott programnyelvben van ilyen egész 

osztás, vagy tudunk ilyen algoritmust készíteni.  

Ha csak valós számokkal dolgozik a rendszer, akkor minden osztás valós eredményt ad, még akkor is, ha 

nincs értékes tizedes jegy, így a maradékok sem értelmezhetők (pl.: valós számok osztása esetén 7:2 = 

3,5). A maradékok előállításhoz ekkor külön programot kell készíteni. 

A logikai típusú adatok kétfélék lehetnek: igaz vagy hamis (True vagy False). Ha számszerű adatot is 

rendel a program a logikai értékhez, akkor a hamis a nullának, míg az igaz érték az egynek (vagy néhány 

programnyelv esetén bármilyen nem nulla számnak) felel meg.  

Az adat típusától függ, hogy milyen művelet végezhető vele (matematikai összeadás, karaktersorozatok 

összefűzése, stb.). Például számként tárolva a 2 és 3 értéket, a 2+3 művelet az 5-öt adja eredményül. 

Szövegként tárolva a ’2’ és ’3’ értéket a ’2’+’3’ művelet a ’23’ eredményt adja a legtöbb 

programnyelvben. 
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Bizonyos nyelvekben nem keverhetők az egyes adattípusok, tehát nem adhatunk számhoz szöveget, 

vagy nem fűzhetünk össze logikai értéket számmal. Más programnyelvekben ez megengedett, de 

ismernünk kell a művelet gépi kiértékelésének szabályait az eredmény értelmezéséhez. 

Az Python programnyelvben (a mi szempontunkból) a változóknak, illetve a paramétereknek három 

típusa különböztethető meg: 

- szám (valós vagy egész) Ha van benne tizedespont, akkor valós. 
- szöveg (karaktersorozat) A karaktersorozatokat idézőjelek között kell megadni. 
- logikai (igaz/hamis) True/False a helyes megadás. 

A programozási nyelvekben az adatokat változókban tároljuk. Minden változónak van egy neve (a 

kisbetűk és nagybetűk különböznek), amit a felhasználó adhat (angol abc betűi és számjegyek 

használhatók, esetleg a ’_’). Sok programozási nyelvben a változó neve mellett azt is meg kell adni, hogy 

a változóban milyen típusú adatot fogunk tárolni. A Python programozásban nem kell előre megadni a 

változók típusát, elegendő a nevüket és az értékadáskor bele kerülő adat dönti el, hogy milyen típusú 

lesz. Ez később egy újabb értékadással meg is változhat. 

Pl.:  a = 5 - az ’a’ nevű változó egész (integer) típusú és az 5 értéket tartalmazza 

 pi = 3.14 a ’pi’ nevű változó valós (float, double) típusú 

 szo = ’kiskutya’ a ’szo’ nevű változó karaktersorozat (string) típusú 

Ha egy változó típusát szeretnénk megváltoztatni, akkor azt típuskonverziónak nevezzük. Ennek nem 

mindig van értelme, vagy nem is lehet minden esetben megváltoztatni. Az a két példa, ami fontos lehet. 

telszam = ’123456789’ a ’telszam’ nevű változóban egy fiktív telefonszám szerepel, de 

karaktersorozatként tárolva. Szeretnénk ebből egész számot készíteni. 

szamtelszam = int(telszam)  a legegyszerűbb forma erre 

A fordított átalakítás az str() függvénnyel történhet. 

3.2. Fontosabb műveletek (operátorok) 

A változók és a konstans értékek között különböző műveleteket, összehasonlításokat végezhetünk. Ezt 

segítik az egyes programnyelvekben az operátorok. A Python néhány operátora (a teljesség igénye 

nélkül): 

+, -, *, / alapműveletek 

% maradékos osztás maradéka pl.: 7%3 → 1 

// maradékos osztás hányados pl.: 7%3 → 2 

** hatványozás pl.: 2**3=8 

and, or, not és, vagy, tagadás (negáció) 

>, <, >=, <=, ==, != reláció vizsgálatok logikai válasszal 

+= 
a bal oldalon álló változó érték növeli a jobb oldalon álló értékkel) Pl.: a += 2 
 ha a=5 volt, akkor a=7 lesz 

-=, *=, /=, %= hasonlóan az előzőhöz 
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3.3. Írás a képernyőre 

Az adatok képernyőre írásának legegyszerűbb módja a print() függvény használata. Argumentumában 

vesszővel elválasztva felsoroljuk a képernyőre írandó adatainkat, vagy használva az ’f’ karaktert a 

zárójelen belül, a {…} segítségével adhatunk meg változóneveket, ami helyére az értékük kerül a 

képernyőre írásnál. 

a = 15 

mertek = ’cm’ 

print(’A szakasz hossza:’,a,mertek) 

vagy 

a = 15 

mertek = ’cm’ 

print(f’A szakasz hossza: {a} {mertek}) 

Mindkét esetben a megjelenő tartalom: A szakasz hossza: 15 cm 

3.4. Vezérlési szerkezetek 

A programnyelvek összesen három vezérlési szerkezetet különböztetnek meg. Ez azt jelenti, hogy az 

utasítások eszerint a három elv szerint kerülhetnek a programba. 

Az első a szekvencia. Ez azt jelenti, hogy az utasítások sorban hajtódnak végre, ahogy a forráskódban 

szerepelnek. 

A másik kettő a ciklusok (iterációk) és az elágazások (szelekciók). Szintaktikailag a Pythonban ezek egy 

fejléc sorral kezdődnek, majd utána következnek az utasítások. A fejlécsor mindig kettősponttal zárul. 

Egy fontos fogalom az utasításblokk. Minden programnyelvnek szüksége van arra az egyértelmű 

értelmezéshez, hogy valamilyen módon elkülönüljön, hogy mely utasításokra vonatkozik az adott 

vezérlési szerkezet és mely utasítások azok, amelyek már a szerkezeten kívül vannak, hiszen a 

programunk egymás alatti sorokba írt utasításokat tartalmaz. Az utasításblokkok elkülönítése 

programnyelvenként változik. Van ahol a begin … end szavak közé írt parancsok jelentenek egy 

utasításblokkot és van, ahol a { … } jelenti a határokat. A Pythonban az adott utasításblokkba tartozó 

parancsokat egymás alatt, de a többi utasítástól beljebb (általában tabulátornyira) kezdjük. (Az alábbi 

példánál 3-as és 4-es utasítás tartozik a vezérlési szerkezethez. 

utasítás1 

utasítás2 

vezérlési szerkezet: 

utasítás3 

utasítás4 

utasítás5 

3.4.1. Ciklusok 

A legegyszerűbb programok szekvenciális szerkezetűek, vagyis az utasítások sorban, egymás után 

hajtódnak végre. Sok esetben azonban a feladat megoldásához ez a szerkezet nem elegendő. 
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Előfordulhat, hogy valamely feltételtől függően más-más utasításokat vagy utasítás sorozatokat kell 

végrehajtani. Előfordul, hogy egy utasítást vagy utasítássorozatot többször meg kell ismételni. A 

programozási nyelvek ezek megvalósításához úgynevezett vezérlési szerkezeteket elágazásokat és 

ciklusokat tartalmaznak. 

Ciklusokat akkor használunk, ha egy utasítást vagy utasítássorozatot többször meg kell ismételni. Az 

ismétlendő utasításokat ciklusmagnak vagy ciklustörzsnek nevezzük. Abban az esetben, ha előre 

tudjuk, hogy hányszor kell megismételni a ciklusmagot, növekményes ciklusról beszélünk. Ilyenkor a 

ciklusmag mindig egy előre megadott (darab)számszor hajtódik végre. A ciklus tartalmaz egy számlálót 

(ciklusváltozó), ami minden végrehajtáskor növekszik. Ha nem változtatjuk meg, akkor 0-ról indul. 

for ciklusváltozó in range(meddig-1): 

 utasítás(ok) 

vagy 

for ciklusváltozó range(mettől, meddig-1, lépésköz): 

 utasítás(ok) 

Például a következő Python kód összeadja 0-tól 10-ig az egész számokat. Az eredmény az ossz nevű 

változóba kerül. 

ossz = 0 

for i in range(11): 

 ossz += i 

Ha nem ismert előre az ismétlések száma, akkor a ciklusmag végrehajtását valamilyen feltétel 

teljesüléséhez, vagy nem teljesüléséhez kötjük. Az ilyen ciklusokat feltételes ciklusoknak nevezzük. A 

Pythonban leggyakrabban használt feltételes ciklus az úgynevezett előfeltételes (vagy elől tesztelő) 

ciklus. Ebben a feltétel vizsgálata a ciklusmag végrehajtása előtt történik. A ciklusmagba került 

utasítások akkor hajtódnak végre, ha a feltétel igaz és a rendszer addig ismétli őket, amíg a feltétel 

hamissá nem válik. A ciklusmagba került utasítások végrehajtása után vizsgálja rendszer újra a feltételt 

(közben nem). 

while ’feltétel’: 

 utasítás(ok) 

Ha egy ciklus feltétele mindig igaz, tehát soha nem változik, akkor annak futása nem fog leállni. Az ilyen 

ciklusokat végtelen ciklusoknak nevezzük. A későbbi fejezetben lesz erre példa. Általában akkor 

használjuk, ha tesztelünk egy utasítássort, vagy egy eszköz (pl.: szenzor) működését. Ilyen esetekben a 

programot a CyberPi egység oldalán található reset/Home gombbal lehet leállítani. 

3.4.2. Elágazások 

A másik fontos vezérlési szerkezet az elágazás. Az elágazást mindig valamilyen feltétel segítségével 

vezéreljük. Az elágazás lehet egyágú ekkor, ha igaz a megadott feltétel, akkor a hozzá tartozó 

utasítássorozatot végrehajtjuk, egyébként pedig az elágazást követő utasítással folytatjuk. A kétágú 
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elágazás azt jelenti, hogy ha igaz az elágazást vezérlő feltétel, akkor az egyik utasítássorozatot kell 

végrehajtani, hamis feltétel esetén pedig egy másikat. Valamely utasítássorozat végrehajtása után a 

program az elágazást követő utasítással folytatódik. Többágú elágazásokat is létre lehet hozni az 

elágazások egymásba ágyazásával, vagy ha az elágazást olyan feltételekkel vezéreljük, amelyek közül 

legfeljebb egy teljesülhet. 

if ’feltétel’: 

 utasítás(ok) 

else: 

 utasítás(ok) 

vagy 

if ’feltétel”: 

 utasítás(ok) 

elif ’feltétel’: 

 utasítás(ok) 

else: 

 utasítás(ok) 

például a következő Python program eldönti, hogy a szam változóban lévő egész szám páros vagy 

páratlan. 

if szam % 2 == 0: 

 print(’Páros’) 

else: 

 print(’Páratlan’) 

3.5. Listák 

A listák szerepe hasonló a más programnyelveknél használt tömbökhöz (a kezelésük és tárolásuk más). 

Nagy mennyiségű adat tárolására alkalmasak, így nem kell minden adatnak külön-külön változót 

létrehozni. Létrehozhatjuk értékadással, vagy a lista végére történő adathozzáfűzéssel. 

lista1 = [’alma’, ’citrom’, ’uborka’, ’kiskutya’] 

vagy 

lista2 = [] 

for i in range(5): 

 list2.append(i) 

A lista2 elemei: [0, 1, 2, 3, 4] 

A lista elemeire a sorban elfoglalt sorszámukkal hivatkozhatunk (0-val kezdjük a számolást). 

Például a lista1[2] az ’uborka’ karaktersorozatot jelöli. 

3.6. Modulok 

Ahhoz, hogy értelmes programokat tudjunk írni szükségünk van függvényekre, amelyek a már 

bemutatott operátorokon túl bonyolultabb műveleteket, tevékenységeket is tudnak végezni. A 

függvényeknek van egy neve, amit egy zárójelpár követ. A zárójelen belül kell megadni azokat a 
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paramétereket, amelyek szükségesek a függvény tevékenységéhez. Ilyen volt a korábbiakban pl. a 

print(). 

A legtöbb programnyelvben a beépített függvények száma viszonylag kicsi. Ezek azok, amelyeket 

gyakran használunk. A többi (speciális, ritkábban használt függvény) úgynevezett modulokban van 

csoportosítva. Ezek a modulfájlok tartalmazzák a függvények kódjait. 

Például ilyen modul a math, amely sok matematikai függvényt tartalmaz. Például a négyzetgyökvonás 

függvénye az sqrt(szam). 

Ha használni szeretnénk a matematikai függvényeket, akkor programban be kell importálni a modult, 

vagy a modulnak a szükséges függvényét. 

import math 

vagy  

from math import sqrt() 

A programban hivatkozni a függvényre a következőképpen lehet: 

szam = 10 

gyok = math.sqrt(szam) 

A gyok nevű változóba került a 10 négyzetgyöke. 

3.7. Az mbot2 használt moduljai 

Az mBot2-höz használt modulok a függvények logikai funkciói szerint csoportosítottak. Alapvetően 

négy modult fogunk használni. 

cyberpi modulban vannak azok a függvények, amelyek a CyberPi egységen lévő elemek programozását 

teszik lehetővé. Pl.: képernyőkezelés, giroszkóp, nyomógombok, … 

mbuild modulban vannak a robothoz csatlakoztatott szenzorokat kezelő függvények. Pl.: 

ultrahangszenzor és Quad-RGB szenzor. 

mbot2 modulban vannak a motorok vezérlésért felelős függvények. Tehát az mBot2 modulra 

csatlakoztatott eszközök kezelői. 

event modulban vannak az eseményvezérelt programozáshoz szükséges függvények. 

A CyberPi egységhez és az mBuild egységhez nagyon sok eszköz tartozik. Ezért itt az egyes egységek 

tulajdonságait és a hozzájuk tartozó függvényeket a modulon belül külön, úgynevezett osztályokba 

sorolták. Tehát egy modulon belül lehetnek függvények, osztályok és az osztályoknak is lehetnek 

függvényei (metódusok). Például a CyberPi egység képernyőjét kezelő függvények a console osztályon 

belül vannak, vagy az mBuild rendszer ultrahang szenzorát kezelő függvények az ultrasonic2 osztályhoz 

tartoznak. A programon belül ilyenkor háromszintű a hivatkozás: modul.osztály.függvény(). 

cyberpi.console.println() – a CyberPi egység képernyőjére ír 

mbuild.ultrasonic2.get() – visszaadja az ultrahang szenzor által mért 

értéket 
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Ha egy programban egy modulnak csak néhány osztályát használjuk, akkor a program elején az 

importálásánál elegendő ezt az osztályt importálni. 

from cyberpi import console 

3.8. Saját függvények 

Magunk is készíthetünk függvényeket. Általában akkor érdemes, ha olyan algoritmust szeretnénk 

használni, amit a program során többször kell futtatni, így a kód egy részletét függvényként hozzuk létre, 

és a program többi helyén csak hivatkozunk (meghívjuk) erre a függvényre. 

Ennek a szintaxisa a Pythonban: 

def függvénynév(paraméterek): 

utasítás1 

utasítás2 

… 

return visszaadott érték 

A függvény a benne szereplő utasításokat végrehajtja, amikor meghívjuk. Ehhez használja a függvény 

paraméterlistájában szereplő értékeket (ezeket a függvényhíváskor át kell adni a függvénynek), majd az 

utasítások végrehajtása után esetleg keletkezik egy olyan érték, amire szükségünk lehet a programban. 

Ha van ilyen, akkor azt vissza kell adnia a függvénynek, mert miután befejezte működését és nem adjuk 

vissza, akkor ez az érték elvész. A visszatérési értéket a return kulcsszó után írhatjuk (ha nincs ilyen 

érték, akkor nem kell a return). A függvény egy értéket adhat vissza, de az érték lehet egy lista is. 

A következő példában az osszead() nevű függvény a megkapott szam értékéig összeadja az egész 

számokat 0-tól kezdve és az összeget visszaadja a programnak. 

def osszead(szam): 

 ossz = 0 

 for i in range(szam+1): 

  ossz += 1 

 return ossz 
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4. Az mBot2 képernyő menüje 

A robot bekapcsolása után megjelenik a képernyőn a robot helyi menüje. Ha nem ez történik meg, 

hanem pl. elindul egy program, akkor nyomjuk meg a „reset/Home” gombot!  

 

Kép forrása: https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/1500006184261-Use-the-Preset-Programs-of-mBot-Neo 

A menüben a két nyomógomb (A és B) és a joystick segítségével tudunk navigálni. A joystick-kal föl-le-

jobbra-balra tudunk mozogni a menüben, a joystick lenyomása, illetve a „B” gomb jelenti az ENTER-t, 

az „A” gomb pedig a visszalépést (ESC). 

A menü legfelső sorában a robot neve látható. Ez alapértelmezésben cyberpi. A nevet az mBlock 

keretprogramon keresztül tudjuk megváltoztatni (vagy programkódból egy függvényhívással) a robot 

csatlakoztatása után a Setting\Set Up Hostname menüpontból. 

   

A képernyőmenüben a második menüpont a Restart. Ha ezt választjuk és megnyomjuk a „B” gombot, 

vagy a joystick-et akkor az utolsónak elindított program fog újra elindulni. 

Válasszuk ki a 3. menüpontot a „B” gomb segítségével! (Switch Program) A joystick jobbra-balra 

mozgatásával válthatunk két lehetőség között: „Preset”-„My programs”.  

A „Preset” menüpont alatt 8 demo program található. Mielőtt kipróbálnánk ezeket, húzzuk ki az USB 

kábelt, és helyezzük a robotot a talajra, mert mozgásos programok is vannak köztük. Az előre telepített 

programok ízelítőt adnak az mBot2 lehetőségeiről. (Pl. vonalkövetés, hangfelvétel készítése, grafikonok 

rajzolása, stb.) Ezeket a programokat nem lehet törölni, módosítani. A programokat a „B” gombbal 

indítjuk (előfordulhat, hogy további utasítások is megjelennek a képernyőn), leállítani viszont általában 

csak a reset/Home gombbal tudjuk, amivel visszakapjuk a főmenüt. 

reset/Home 

https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/1500006184261-Use-the-Preset-Programs-of-mBot-Neo
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Kép forrása: https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-

or-mBot2 

A „My programs” menüpont alatt fognak megjelenni az általunk megírt, majd feltöltött programok. 

Nyolc programhelyet használhatunk erre a célra. 

 
Kép forrása: https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-

or-mBot2 

 

Ha kijelöljük az egyik programhelyet, majd feltöltjük a saját programunkat, megváltozik az elnevezés. 

Alapértelmezésben Program1-ből main lesz. A feltöltés előtt választhatunk másik program-helyet is, 

ebben az esetben oda tölti fel a rendszer a saját programunkat. (Nem elég a joystick-kal fölé menni, ki 

is kell jelölni a „B” gombbal.) Ha nem szeretnénk, hogy minden program neve main legyen, érdemes 

átnevezni feltöltés előtt. 

 

Ha a programunk megjelent a listában, már onnan is elindíthatjuk. (Az átnevezésre csak az mBlock5 

szerkesztőben van lehetőség. A Pyton editor-ban hiába nevezzük át a projektet és a fájlokat, a robot 

megfelelő helyére main1.py, main2.py,…stb. néven fog átkerülni.) 

A Settings menüpontba lépve első lehetőségként a nyelvet állíthatjuk be. A második menüpont alatt 

(Update) tudjuk ellenőrizni a Firmware aktuális verzióját. Frissíteni az mBlock5 webes változatán 

keresztül tudjuk. A Firmware frissítéséhez először csatlakoztassuk USB-n keresztül az mBot2-t a 

számítógéphez, és állítsuk be a Wi-Fi kapcsolatot!  

https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-or-mBot2
https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-or-mBot2
https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-or-mBot2
https://support.makeblock.com/hc/en-us/articles/15891344634391-10-How-to-Upload-Programs-to-CyberPi-or-mBot2
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Állítsuk a kapcsolat módját Live állapotba. Válasszuk a Firmware Update menüpontot, majd indítsuk el 

a frissítést. 

 

A 3. pontban (About Cyberpi) egy QR kód található a Cyberpi egység azonosítójával. A Reset Cyberpi 

menüpontot kiválasztva a rendszer reseteli a Cyberpi egységet (minden korábbi beállítást és programot 

töröl). 

Visszatérve a főmenübe az utolsó lehetőség a Help. A Guide pont alatt szintén egy QR kódot kapunk, 

ami https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start oldalra mutat. A másik 

lehetőséget választva egy e-mail címet kapunk (cyber.list@makeblock.com), ahol kérdéseket tehetünk 

fel. 

  

https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start
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5. Mozgások 

5.1. Egyszerű mozgások – előre-hátra, helyben fordulás jobbra-balra 

(mbot2 modul) 

A robot talán legfontosabb funkciója (de mindenképpen a programozás elkezdéshez szükséges) a 

motorok használata, amelyekkel mozgásra lesz képes. Az egyenes vonalú mozgáshoz elegendő egy 

motor, de ha kanyarodni is szeretnénk, akkor két motor szükséges. Ezek a motorok egymáshoz képest 

tükörszimmetrikusan vannak bekötve az mBot2 robotnál, ha a készlet építési útmutatója alapján az 

alaprobotot építettük meg. A továbbiakban ezzel az alaprobottal mutatjuk be a programozási 

lehetőségeket. 

A motorok használatához általában egy vagy két paraméter megadása szükséges. Egyrészt meg kell 

adnunk, hogy a motor milyen sebességgel (erővel) forogjon, másrészt megadhatjuk, hogy mennyi 

„ideig”. A mozgási időt nem csak időmértékegységben lehet használni, erre látunk később példát. 

A sebességet racionális számokkal tudjuk megadni. A negatív szám ellenkező irányú forgást 

eredményez. Erre szükségünk is van, hiszen a tükörszimmetrikus motorbekötés miatt, ahhoz, hogy a 

robot egyenesen haladjon a két motor sebességét ellentétes előjellel kell beállítani. 

A két legegyszerűbb függvény a motorok vezérlésére a  

forward(sebesség) 

backward(sebesség) 

Az egyikkel előre, míg a másikkal egyenes vonalban hátrafelé mozog a robot. Bár a robotoknál az előre-

hátra relatív fogalmak, de az alaprobot esetén az ultrahangszenzor irányát tekintjük előre mozgásnak. 

Mindkét motor a beállított sebességértékkel forog. A sebesség értéke abszolút értékben 0 és 100 

közötti lehet. Tulajdonképpen fizikai értelemben nem sebességet adunk meg, hanem motor erőt 

(teljesítmény jellegű értéket). Minden olyan esetben, ahol -100 és +100 közötti értéket lehet 

használnunk a sebesség megadására ilyen power (erő) értéket adunk meg. Az egyszerűség kedvéért ezt 

továbbra is sebességnek nevezzük. A mozgás nem fog leállni, a reset gomb megnyomásával tudjuk 

megállítani a robotot, illetve a programot. Tehát a két függvény csak bekapcsolja a motorokat és rögtön 

lép a végrehajtás a következő utasítássorra. Ha ez nem lenne, mert elfogytak az utasítások a 

programban, akkor sem áll meg a robot. 

A következő program hatására a robot 20-as sebességgel elindul előre és kiírja a képernyőjére a „Hello” 

szöveget. 

import mbot2, cyberpi 

mbot2.forward(20)  #mbot2.backward(-20) ugyanazt eredményezi 

cyberpi.console.print("Hello") 

A két függvénynek van kétparaméteres változata is.  

forward(sebesség, idő) 

backward(sebesség, idő) 
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A második paraméterként másodperc mértékegységben megadhatunk egy időtartamot (tizedestörtek 

használhatók). A motorok addig forognak, míg ez az időtartam le nem telik. Utána automatikusan 

leállnak. Fontos különbség az előző kódhoz képest, hogy amíg a beállított időtartam le nem telik, addig 

a végrehajtás nem lép a következő utasításra, tehát a „Hello” felirat csak a robot megállása után jelenik 

meg a képernyőn. 

A kanyarodáshoz szintén rendelkezésre áll két függvény, ami a balra és jobbra kanyarodást teszik 

lehetővé. A robot helyben fordul. A megadott sebességértékkel forog mindkét kereke, de ellenkező 

irányba. 

A függvényeknek van egy, illetve kétparaméteres változata (hasonlóan az egyenesen előre-hátra 

mozgáshoz). 

turn_left(sebesség) 

turn_right(sebesség) 

turn_left(sebesség, idő) 

turn_right(sebesség, idő) 

Például a következő kód végrehajtása esetén a robot balra fordul, előre megy, visszatolat, majd jobbra 

fordul. Minden mozgás azonos sebességű (30) és idejű (1 mp). Így a robotnak a végén ugyanabban a 

pozícióban kell lennie, ahonnan elindult. 

import mbot2 

mbot2.turn_left(30,1) 

mbot2.forward(30,1) 

mbot2.backward(30,1) 

mbot2.turn_right(30,1) 

5.2. Mozgás adott távolsággal 

(mbot2 modul) 

Amikor a robot mozgásáról beszélünk és az a kérdés, hogy mennyit menjen előre a robot, akkor egy 

laikus biztosan valamilyen távolságmértékegységgel adna választ (pl.: 20 cm-t). Alapvetően a robot, 

amit mérni tud, az a kerekek tengelyének elfordulási szöge. Ez független a robot geometriájától. Ha 

távolságmértékegységben szeretnénk megadni az előrehaladás hosszát, akkor ismernünk kell a robot 

geometriai felépítését: a kerekek átmérőjét, fordulásoknál a kerekek távolságát is. Ezek ismeretében 

lehet programot írni, amelynél már pl. centiméterben adhatjuk meg a robot előrehaladását. 

Mivel az alaprobot geometriája ismert, ezért szoftveresen rendelkezésre állnak olyan függvények, 

amelyekkel cm-ben tudjuk megadni a robot egyenes vonalú mozgását, illetve fokban is megadható a 

helyben fordulás szöge. 

straight(távolság) 

straight(távolság, sebesség) 

turn(szög) 

turn(szög, sebesség) 
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A pozitív irányú érték a jobbra fordulást jelenti (a negatív a balra). A sebesség -100 - +100 közötti érték 

lehet. 

Az alábbi kód végrehajtása során a robot egy négyzet kerülete mentén mozog. A négyzetnek 20 cm-

esek az oldalai és a robot 30-as sebességgel halad az oldalak mentén. A fordulások sebessége is állandó. 

import mbot2, cyberpi 

mbot2.straight(20, 30) 

mbot2.turn(90) 

mbot2.straight(20, 30) 

mbot2.turn(90) 

mbot2.straight(20, 30) 

mbot2.turn(90) 

mbot2.straight(20, 30) 

mbot2.turn(90) 

A kód elegánsabban is megírható egy ciklussal. 

import mbot2, cyberpi 

for i in range(4): 

    mbot2.straight(20, 30) 

    mbot2.turn(90) 

5.3. Motorok külön-külön vezérlése 

(mbot2 modul) 

Az eddigi függvények a két motort együtt kezelték mind az egyenes vonalú mozgásoknál, mind a 
fordulásoknál. A két motor külön-külön is vezérelhető, tehát pl. a sebességüket külön-külön is meg 
tudjuk adni. 

Két függvényt használhatunk a vezérlésre. 

drive_speed(bal motor sebessége, jobb motor sebessége) 

drive_power(bal motor teljesítménye, jobb motor teljesítménye) 

Általában a speed() és a power() típusú függvények közötti különbség, hogy az első esetben a motorok 

sebességét tudjuk megadni pl. cm/s vagy mm/s, esetleg fok/s vagy RPM mértékegységben. Az első két 

érték csak akkor értelmezhető, ha ismert a kerék átmérője, egyébként nincs távolságmérés. A 

drive_speed() függvénynél ±200 érték is megadható (ez a motor maximális fordulatszáma terhelés 

nélkül), de ennél nagyobb szám megadása esetén sem ad hibát a program, hanem limitálja a beírt 

értéket a maximumnak megfelelően. 

A power() függvényeknél valamilyen teljesítmény jellegű adat szerepel, általában -100-tól 100-ig 

terjedő skálán. Minél nagyobb az érték, annál gyorsabb a motor. A sebesség itt függ a felület 

súrlódásától is, tehát pontatlanabb mozgást eredményez. Akkor érdemes használni, ha nincs szükség 

pontos mozgásra, pl. útvonalkövetésnél, mert ott a szenzorok fognak szabályozni (lásd későbbi fejezet). 

Mindkét függvény működik. Az első pontosabb mozgást eredményez, de a tapasztalatok szerint kicsit 

lassabb a reakcióideje. A második esetén a paraméter előjeles és abszolút értékben 100 fokú a skála. 

Ha csak az egyik motort szeretnénk forgatni, akkor a másik paraméterét 0-ra állítva ez elérhető. 
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Pl. a robot a jobb oldali kereke körül fog forogni, ha az mbot2.drive_speed(30, 0) parancsot 

kiadjuk. 

Mindkét parancs csak bekapcsolja a motorokat. Azt, hogy mennyi ideig működjenek külön kell a 

programból vezérelnünk. Ha nem állítjuk le a motorokat, akkor csak a reset gombbal áll meg a robot. A 

motorok elindítása után a programban szereplő következő parancs hajtódik végre. 

A motorok leállítása az  

EM_stop(„EM1”) 

EM_stop(„EM2”) 

EM_stop(„all”) 

parancsokkal történhet. Az EM1 a bal oldali motor. AZ „all” paraméter hatására mindkét motor megáll. 

Az EM rövidítés a Encoder Motor elnevezésre utal. 

A két motor külön vezérlésével köríven is tudunk fordulni (nem csak helyben). Például az 

mbot2.drive_speed(40, -20) parancs egy körvonal kerülete mentén mozgatja a robotot. A kör 

sugara kiszámolható, de matematikailag nem alapfeladat a számolás. 

A motorok működési idejének szabályozására az egyik lehetőség a Python programnyelv time 

moduljának sleep(másodperc) függvénye, amely a beállított értéknek megfelelő ideig várakoztatja 

a program végrehajtását. Ennek programozási szempontból vannak korlátai, hátrányai. Erre mutatunk 

két példát. 

Példa 

Írjunk programot, amelyet végrehajtva a robot egy körvonal mentén mozog 5 másodpercig, miközben 

a képernyőjére folyamatosan növekvő számokat ír egymás mellé! Az 5 másodperc elteltével álljon meg 

a robot! 

import mbot2, cyberpi, time 

mbot2.drive_speed(40,-20)   #Körmozgás indul 

time.sleep(5)     #5 mp várakozás 

mbot2.EM_stop("all")    #Robot megáll 

szam = 0 

while szam<51:     #Számok írása a képernyőre (50-ig) 

    cyberpi.console.print(num) 

    szam += 1 

A kód olyan szinten működik, hogy a robot megáll 5 másodperc múlva, de csak a megállás után kezdi 

írni a számokat (mozgás közben nem). Az oka a time.sleep(5), amire azért van szükség, hogy a robot 

motorjait meg tudjuk állítani 5 másodperc múlva. A parancs a teljes program futását megállítja, így a 

számláló sem indul el. 

Ha ezt a problémát tovább gondoljuk, akkor gyakorlatilag a robot 5 másodpercig „vakon” mozog. A 

szenzoraira sem tud figyelni, ami problémás lehet. 

Az időmérésnek és a számok kiírásának gyakorlatilag párhuzamosan kellene működnie. A későbbiekben 

lesz még több ilyen probléma is, amikor több tevékenységet kellene párhuzamosan végezni. 
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A kódot átalakítva természetesen megoldható a feladat. 

A time osztály time() függvényével egy pillanatnyi időmintát tudunk venni a rendszerben működő 

órajelből. Ezt az időmintát tárolva, megnövelve 5-tel (másodperc), és a ciklust kicsit átszervezve a 

program működik. 

import mbot2, cyberpi, time 

szam = 0 

start = time.time()    #időminta 

mbot2.drive_speed(40,-20)   #Robot indul 

while time.time()<start+5:   #5 másodperc figyelése 

    cyberpi.console.print(szam)  #Írás a képernyőre 

    szam += 1 

mbot2.EM_stop("all")    #Robot megáll, program leáll 

Példa 

Sok feladat esetén lehet szükség arra, hogy a robot adott távolságot (pl.: centiméterben mérve) 

haladjon előre. Láttuk, hogy erre van függvényünk, de az az alaprobotra érvényes, csak abban az 

esetben működik. Ha a robotot átépítjük, például eltérő méretű kereket teszünk rá, vagy a kerekek 

távolsága megváltozik, akkor a függvényeink nem működnek pontosan. Hasznos lehet, ha látunk egy 

példát, hogyan lehet a robot geometriai paramétereinek ismeretében írni egy olyan saját függvényt, 

amelyet használva a robot képes centiméterben megadott távolságot előre haladni. Felhasználhatjuk a 

straight(távolság, sebesség) függvényt a kódoláshoz. 

Az alaprobot kerekének átmérője a gyári adatok szerint 65 mm. Az átépített robot kerekének átmérőjét 

kell ismerni a kódoláshoz (milliméterben). A staright() függvény első (távolság) paraméterét kell 

módosítani az új robot kerékátmérő/65 arányban. 

Tegyük fel, hogy az új robotunk kerekének átmérője 57 mm (ez kb. az abroncs nélküli fogaskerék 

átmérője). 

import mbot2 

def GoDistance(diameter, distance, speed): 

    mbot2.straight(distance/diameter*65,speed) 

GoDistance(57,20,50) 

A diameter az új kerék átmérője: 57, a distance a távolság, amit meg kell tennünk (centiméterben), a 

speed pedig a sebesség. 

Az új robot kerekének átmérőjét külső globális változóként is definiálhatjuk, így nem kell minden 

függvényhívásnál beírni. 

5.4. Motorok elfordulási szögének használata 

(mbot2 modul) 

A robot encoder motorjai képesek arra, hogy az elfordulási szögeket folyamatosan mérjék és ez az adat 

le is kérdezhető. A szögek mérése kumulatív történik motoronként. Ez azt jelenti, hogy a mozgás során 

előjelesen mindig a mozgás megkezdésekor aktuális értékről indul, és folyamatosan változik (nő vagy 

csökken a forgás irányának megfelelően). 
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A használható függvények: 

EM_reset_angle(’motor azonosító’) 

EM_get_angle(’motor azonosító’) 

EM_turn(szög, sebesség, ’motor azonosító’) 

A két motor azonosítója: ’EM1’ és ’EM2’. A bal oldali csatlakozóportra kötött motor az 1-es sorszámú. 

A EM_reset_angle() függvény nullára állítja az adott motor aktuális szögét. A program futtatásakor 

az elfordulás szög mérése automatikusan elindul (0-ról) és a program során folyamatosan változik, ha 

van mozgás. 

A EM_get_angle() függvénnyel le lehet kérdezni, hogy az adott motor elfordulási szögmérőjének 

éppen mennyi az értéke. 

A EM_turn() függvény pedig az adott motor tengelyét forgatja el a megadott szöggel és sebességgel. 

A negatív szög vagy sebesség ellentétes irányú forgást eredményez. 

A teszteléshez készítsünk egy olyan programot, amely nullázza a jobb oldali (’EM2’) motor aktuális 

szögét, majd lekérdezi a szöget, és a képernyőre írja. Ezután megnöveljük az aktuális szöget 50-fokkal 

és elforgatjuk a motort ennyivel. Mindezt végrehajtjuk egy ciklussal 5-ször. Végül az aktuális szöget 

csökkentjük 800 fokkal, a motort elforgatjuk ezzel az értékkel és kiírjuk a képernyőre a végső pozíciót. 

A forgatás pontossága ±1 fokos. A képernyőre írt számoknál ez látható is. 

import cyberpi, mbot2, time 

mbot2.EM_reset_angle("EM1")             #Motor szög kinullázása 

for i in range(5):                      #5-ször futó ciklus 

    mbot2.EM_turn(50,30,"EM1")          #50 fokos elforgatás 

    time.sleep(1)                       #Várakozás a forgatás miatt 

    szog = mbot2.EM_get_angle("EM1")    #Motor szög lekérdezése 

    cyberpi.console.println(szog)       #Képernyőre írás 

mbot2.EM_turn(-800,30,"EM1")            #-800 fokos elforgatás 

szog = mbot2.EM_get_angle("EM1")        #Szög lekérdezés 

cyberpi.console.println(szog)           #Képernyőre írás 

A time.sleep() beillesztése azért szükséges, hogy a rendszer biztosan akkor kérdezze 

le a motor aktuális szögét, amikor már megtörtént az elforgatás. 

A képernyőn megjelenő adatokon látszik a ±1 fokos pontosság és a kumulatív 

szögmérés is nyomon követhető. 

Mindkét motor külön méri az elfordulásokat és külön-külön kérdezhetők le, illetve 

forgathatók el. 

A szögmérésből adódóan a robot által megtett távolságot innentől kezdve tengelyelfordulási szögben 

is mérhetjük. Ha azt szeretnénk, hogy a robot egy teljes kerékfordulatnyi távolsággal haladjon előre, 

akkor a következő kódot írhatjuk. A programban csak az ’EM1’ motor elfordulási szögét figyeljük, hiszen 

robot egyenesen előre halad, így a másik motor szöge is ugyanúgy változik (a fordított forgásirány miatt 

előjelprobléma adódhat). 

  

51 

101 
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import mbot2 

szog = abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) 

while abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) <= abs(szog)+360: 

    mbot2.forward(30) 

mbot2.EM_stop('all') 

A használt abs() függvény az argumentumában szereplő szám abszolút értékét adja vissza. Ez nem 

feltétlenül szükséges, ha tudjuk, hogy a motor forgásiránya pozitív vagy negatív lesz. Negatív esetben a 

szögek csökkenni fognak, így soha nem lesz az érték 360 fokkal nagyobb, mint a kezdeti. Az abszolút 

érték függvény használatával kiküszöbölhetjük ezt. 

A szögek mérésének lehetősége további fontos programozási ötletet is teremt. Már korábban írtunk 

egy saját függvényt, amelynél a robot előrehaladását centiméterben adhattuk meg. Ez ugyan 

rendelkezésre áll a straight() függvénnyel, de ha más méretű kereket használunk, akkor nem fog 

pontosan működni. Az előző kódnál használt ötlet alapján, ha a robot kereke 360 fokot fordul, akkor 

egyenesen előre haladva éppen a kerék kerületének hosszát teszi meg. Mivel a kerék átmérője  

65 milliméter, ezért a matematikában ismert kör kerületképlet alapján (Kkör = 2*rkör*π) a kerület:  

65* π ≈ 204.2 mm. Tehát ennyi utat tesz meg a robot egyetlen kerékfordulattal. Ha változtatjuk a kerék 

átmérőjét, akkor arányosan ezzel az értékkel kell számolnunk és megkaphatjuk, hogy hány fokot kell 

forgatni a keréken, hogy az adott távolságot megtegye a robot. 

A szükséges forgatás szöge = 
360 ∙ 𝑡á𝑣𝑜𝑙𝑠á𝑔

20.42
. A távolságot centiméterben adhatjuk meg. 

import mbot2 

def GoDistance2(diameter, distance, speed): 

    degree = 360*distance/20.42 

    actdegree = abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) 

    while abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) <= abs(actdegree)+degree: 

        mbot2.forward(speed) 

    mbot2.EM_stop('all') 

GoDistance2(57,20,30) 

Talán hasznosabb saját függvény lehet az, amelynél a robotot forgatjuk, de nem helyben, hanem 

valamelyik kereke körül. Az alaprobot kerekeinek távolságát vegyük 104 mm-nek. (A két kerék azon 

vonalának távolságát kell megadni, amelyik a talajjal érintkezik. Széles kerék esetén nem lesz 

egyértelmű, tehát a forgás pontatlanabbá válik.) 

A robotot balra forgatjuk a bal oldali kereke körül. Tehát a bal oldali kereke áll és csak a jobb oldali forog. 

(Most nem helyben fordul a robot.) Bemeneti 

paraméterként a saját függvényünk megkapja a 

robot elforgatási szög értékét, valamint a forgási 

sebességet. Ki kell számolnunk, hogy az elfordulási 

szöghöz mekkora köríven kell mozognia a 

jobboldali keréknek. A kapott értékhez pedig ki kell 
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számolni, hogy a jobb oldali motort mekkora szöggel kell elforgatni. 

Az első számítást segíti az ábra. (Lásd matematika körív hossza!) 

Ebből a képletből, ami nem változik az 

 
2 ∙ 104 ∙ 𝜋

360°
= 1.82 

Jelöljük α-val azt a szöget, amit a robotnak fordulnia kell. Ekkor a jobb motornak 2.01 * α távolságot 

kell megtennie. 

Az előző példa alapján ez 
0.182 ∙ 𝛼 ∙360

20.42
 tengelyelfordulási szöget jelent a jobb motorra. 

Az állandó számokkal elvégezve a műveleteket: 3.2*α az a szög, amivel a jobb motort kell forgat. Az α 

itt a robot elfordulási szögét jelenti, alaprobot paramétereit használva. Ha a robotot átépítettük, akkor 

az új értékekkel ismét ki kell számolni a konstansokat. 

import mbot2 

def TurnDegree(alfa, speed): 

    degree = 3.2*alfa 

    actdegree = abs(mbot2.EM_get_angle('EM2')) 

    while abs(mbot2.EM_get_angle('EM2')) <= abs(actdegree)+degree: 

        mbot2.drive_speed(0,-speed) 

    mbot2.EM_stop('all') 

TurnDegree(90,30) 

A példában 90 fokot fordul a robot a bal oldali kereke körül. A fordulás pontosságát befolyásolja a felület 

minősége is, valamint a két kerék távolságára adott mérés 

pontossága. 

5.5. Szervo motorok 

(mbot2 modul) 

A szervomotort forgó mozgás pontos vezérlésére tervezték. Egy 

vezérlőjel segítségével a motort pontos pozícióba tudjuk állítani. (A 

szervomotorok nem részei a készletnek.)  

A robotra összesen 4 szervomotor csatlakoztatható a bal és jobb oldalán lévő két-két portra. Ezek 

azonosítói a bal oldalon ’s1’, ’s2’, a jobb oldalon ’s3’, ’s4’. 

Négy függvény áll a rendelkezésünkre a vezérlésükhöz. 

servo_get(’port’) 

servo_set(szög, ’port’) 

servo_add(szög, ’port’) 

servo_release(’port’) 

A mikro szervomotorok 0-180 fok közötti pozíciót képesek felvenni. Speciálisan léteznek ettől eltérő 

szögtartományban mozgó motorok is, illetve olyanok, amelyek teljes körbefordulásra is képesek. A nulla 

pozíció a motornál előre meghatározott. 

A servo_get() függvénnyel lekérdezhetjük az adott porton lévó szervomotor aktuális pozícióját. 
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A servo_set() függvény a megadott portra csatlakoztatott szervomotort elforgatja a megadott 

szögpozícióba. A pozíciót a motor megtartja. (Fékezve van.) 

A servo_add() függvény az aktuális szögpozícióhoz képest a megadott szöggel forgatja tovább a 

szervomotort. A pozíciót a motor megtartja. (Fékezve van.) A 0-180 fokos tartományon túlcímzett 

forgatásokat a motor nem hajtja végre. 

A servo_release()függvény az adott portra kötött szervomotort „elengedi”, tehát nem tartja tovább a 

szögpozíciót. (A féket kiengedi.) 

Az alábbi példa 0 pozícióba állítja az ’s1’ portra csatlakoztatott motort, majd 0.5 másodperc 

várakozásokkal 10 fokonként a 180 fokos pozícióba forgatja. Közben az aktuális pozíció szögértékét a 

képernyőre írja egymás alatti sorokba. 

import cyberpi, mbot2, time 

mbot2.servo_set(0,"s1") 

for i in range(18): 

    time.sleep(0.5) 

    akt_szog = mbot2.servo_get("s1") 

    cyberpi.console.println(akt_szog) 

    mbot2.servo_set(akt_szog+10,"s1") 

5.6. Feladatok 

F5.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot 2 mp-ig tolat, majd jobbra fordul kb. 90°-ot, végül előre megy 30 cm-t! 

F5.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy szabályos hatszög kerülete mentén 

mozog! 

F5.3. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot kb. az ábrán látható nyolcas alakú pályán 

mozog! A nyolcas két egyenes szakaszból és két azonos sugarú körívből áll. 

F5.4. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot folyamatosan változtatja a sebességét! A kezdősebessége legyen 10. 

Majd másodpercenként növelje meg ezt 10-zel! Amint elérte a 80-as sebességet kezdje el csökkenteni azt, szintén 10-

esével! Ha elérte a 0-t fejezze be programját! 

F5.5. Írjon saját függvényt, amely megkapja egy elfordulási szög értékét (nemnegatív szám), a sebességet és 

harmadik paraméterként a fordulás irányát (0 – balra; 1- jobbra), majd ezeknek megfelelően a jobb 

vagy bal kerék körül elforgatja robotot az adott szöggel és sebességgel, a megfelelő irányba! 

F5.6. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot „lépcsőszerű” útvonalon halad kikapcsolásig! A lépcső 

egyenes szakaszai egyenlő hosszúak. 
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6. Külső szenzorok 

(mbuild modul) 

Az általunk használt alapkészlet csupán két külső szenzorral van felszerelve. A távolságmérésre alkalmas 

ultrahang szenzorral és négy fényérzékelőt tartalmazó Quad-RGB szenzorral. 

A rendszerhez ezen kívül tartoznak még belső szenzorok, amelyeket az elektronika tartalmaz. Ilyen 

például az encoder motorba épített forgásszög érzékelő (Lásd mozgások fejezet!), ilyen lesz majd a 

giroszkóp és még további érzékelőként használható eszközök. 

A külső szenzorokat az mbuild modulon keresztül érhetjük el. 

Ezeken kívül további szenzorok is csatlakoztatható a robotra, amelyeket külön kell beszerezni. 

A roboton nincsenek elhelyezve szenzor portok (csupán egy, mbuild felirattal). A szenzorok ugyanis 

összeláncolhatók (sorba köthetők) és a rendszer képes őket felismerni. Az alaprobot esetén az mbuild 

portra csatlakozik az ultrahangos távolságérzékelő és ehhez a Quad-RGB szenzor, amely kimenetére 

újabb szenzor illeszthető. 

6.1. Ultrahang szenzor 

(mbuild modul) 

Az ultrahang szenzor a távolság meghatározására szolgál. Mérési 

tartománya 5-300 cm közötti (hibahatár ±5%). Egy lekérdező függvény 

tartozik hozzá, amely az aktuálisan mért értéket adja vissza cm 

mértékegységben (egy értékes tizedesjegy pontossággal). Ha a mérési tartományon belül nincs olyan 

akadály, amelyet észlelne, akkor a függvény visszatérési értéke 300. 

mbuild.ultrasonic2.get() 

Teszteljük a szenzort azzal, hogy a mért értékeit kiíratjuk a robot képernyőjére így megvizsgálhatjuk a 

mérési pontosságot és a mintavételi frekvenciát. A programban egy végtelen ciklust használtunk. 

Leállítani a reset gombbal lehet. 

import mbuild, cyberpi 

while True: 

    cyberpi.console.println(mbuild.ultrasonic2.get()) 

Példa 

Írjunk programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad előre, amíg ultrahang szenzorával 10 

cm-en belül akadályt nem érzékel! Ekkor álljon meg és tolasson vissza oda, ahonnan elindult! 

A robot elindítása után egy ciklussal folyamatosan figyeljük az ultrahang érzékelő aktuálisan mért 

értékét. Amíg ez 10 cm fölötti, addig folyamatosan halad előre. Amikor elérte a megfelelő távolságot, 

akkor leállítjuk a motorokat. A visszatolatást nem tudjuk az ultrahang szenzorral mérni, mert lehet, hogy 

az indulás pillanatában még nem volt érzékelhető távolságon belül az akadály. Ezért itt azt használjuk 

ki, hogy elindítunk egy időmérést (Python time modul, vagy cyberpi modul timer osztály) és azt mérjük, 
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hogy mennyi ideig haladt a robot előre. A megállás után ugyanennyi ideig kell egyenesen hátra tolatnia. 

Természetesen az előre és hátra mozgás sebessége meg kell, hogy egyezzen. Az idő mérése helyett 

valamelyik kerék elfordulási szögét is mérhetjük. Ebben az esetben lehet eltérő a két mozgás sebessége. 

Ez utóbbi megoldás szerepel az alábbi kódban, de ugyanakkora sebességekkel. A tapasztalatok szerint 

ez sokkal pontosabb mozgást tesz lehetővé, mint ha az időmérést használnánk. 

import mbuild, time, mbot2 

mbot2.forward(30) 

mbot2.EM_reset_angle('EM1')  #Az 1-es motor szögérzékelőjét nullázzuk 

time.sleep(0.5) 

while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

    pass 

mbot2.EM_stop('all') 

stopszog = abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) 

mbot2.EM_reset_angle('EM1') 

time.sleep(0.5) 

mbot2.backward(30) 

while abs(mbot2.EM_get_angle('EM1')) < stopszog: 

    pass 

mbot2.EM_stop('all') 

A kód ciklusaiban a pass utasítás szerepel. Ez egy helykitöltő utasítás a Pythonban. A ciklus szintaktikája 

megköveteli, hogy írjunk bele utasítást, de ide most nem tudunk semmit írni. Ugyan a motorok 

bekapcsolását végző forward() vagy backward() bekerülhetne a ciklusba is (nem okozna problémát), de 

nem elegáns, mert elegendő egyszer bekapcsolni a motorokat a ciklus előtt. 

Az ultrahang szenzor esetén beépítettek az érzékelőbe egy „hangulatjavító” poént. Mind az adó, mind 

a vevő egység kerületén elhelyeztek 4-4 darab kék színű LED-et, amelyet ki-be tudunk kapcsolni és a 

fényerejüket is tudjuk változtatni. Sőt vannak előre definiált fényeffektek is. 

A LED-ek bekapcsolása  

ultrasonic2.set_bri(fényerő, id) 

a fényerő értéke 0-100 között változhat, míg az id 1-8 közötti szám. A jobb oldali adó egységen 

szerepelnek a 1-4 azonosítójú LED-ek, míg a vevő egységen az 5-8. 

import mbuild 

mbuild.ultrasonic2.set_bri(80,1) 

mbuild.ultrasonic2.set_bri(20,3)  

A kód bekapcsolja az 1-es és 3-as LED-eket az adó egységen, különböző fényerővel. 

Érdekességként érdemes kipróbálni a következő kódot, ami egy kacsintás. 

import mbuild 

mbuild.ultrasonic2.play('wink') 

6.2. Quad-RGB szenzor (négyszeres fény/szín szenzor) 

(mbuild modul) 

A készlet tartalmaz egy négy fényszenzorból álló rendszert, mint külső szenzort. Quad-RGB szenzorként 

fogunk rá hivatkozni. A lapkán négy fényszenzor található egymás mellett. A bal oldali (Left) két 

szenzorra az L1 és L2, míg a jobb oldalon (Right) az R1 és R2 azonosítóval tudunk rájuk hivatkozni. Mind 
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a négy szenzor elérhető külön-külön is. A szenzorok a felületről visszaverődő fény intenzitását mérik. A 

felületet megvilágító LED-ek színe szabályozható. Eltérő színű fénnyel a visszavert értékek mások 

lehetnek, így bizonyos színű felületek esetén előnyösebb lehet egy másik szín. Ha a visszavert fény 

intenzitását mérjük, akkor 0-100-as skálán kapunk vissza értéket, de néhány alapszínt is fel tud ismerni 

a rendszer, így a színek nevét is kaphatjuk értékként. A felismert színek: vörös, sárga, zöld, cián, kék, lila, 

fehér, fekete. 

Van egy beépített kalibrálási funkció is, amit az útvonalkövetés esetén használhatunk ki 

leghatékonyabban, ezért ezt a funkciót abban a fejezetben mutatjuk be. 

Lehet a robothoz fény/szín szenzort külön is venni, de ez nem része az alapkészletnek, viszont a 

szenzorok összeláncolási technikáját kihasználva két Quad-RGB érzékelőt is sorba tudunk kötni és mind 

a nyolc fényszenzorunk lekérdezhető külön-külön. 

 

A használható függvények: 

quad_rgb_sensor.set_led(’szín’) 

A LED-ek színét állítja be, mind a négy LED azonos színnel világít (külön-külön állítani nem lehet). 

A használható színek: ’red’, ’yellow’, ’green’, ’cyan’, ’blue’, ’purple’, ’white, ’black’ Elegendő színek 

kezdőbetűit megadni. 

A ’Black’ szín beállítása lekapcsolja a LED-eket. Erre akkor lehet szükség, ha nem a visszavert fény 

intenzitását mérjük, hanem a környezet fényét figyeljük. Ebben az esetben nem célszerű a LED-eket a 

talaj felé fordítani. 

quad_rgb_sensor.off_led() 

szintén kikapcsolja a LED-eket. 

quad_rgb_sensor.get_color_sta(’azonosító’) 

Visszaadja az adott fényszenzor által látott (ha a szenzor lefelé néz, akkor az alatta lévő) felület színét 

szövegesen. Az azonosító értéke ’L2’, ’L1’, ’R1’, ’R2’ lehet. 

quad_rgb_sensor.get_light(’azonosító’) 

Nyomógomb a 
kalibráláshoz 

Fényérzékelők 

L2 L1 R2 

Left Right 

R1 
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Visszaadja az adott szenzor által mért fényintenzitás értékét 0-100-as skálán. Minél nagyobb az érték 

annál világosabb a szín, vagy tükrözőbb a felület. Az alábbi program fehér fénnyel világítja meg a 

felületet és a robot képernyőjére írja a visszavert fény intenzitását, valamint a szín nevét. Nincs a színek 

között olyan, hogy nem azonosított szín, ezért robot minden felületre visszaadja egy szín nevét (ami 

leginkább megközelíti a valódit a felsoroltak közül). 

import mbuild, cyberpi 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('w') 

while True: 

    light = mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') 

    color = mbuild.quad_rgb_sensor.get_color_sta('L1') 

    cyberpi.console.println(str(light)+" "+color) 

Az visszavert fény rgb komponenseit külön is le tudjuk kérdezni. 

quad_rgb_sensor.get_red(’azonosító’) 

quad_rgb_sensor.get_green(’azonosító’) 

quad_rgb_sensor.get_blue(’azonosító’) 

A függvények 0-255 közötti értéket adnak vissza. 

A négy szenzor együttes használatát az útvonalkövetés fejezetben fogjuk bemutatni. 

Példa 

1. Írjunk programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad előre a mozgási vonalát keresztező 

fekete színű vonalakon keresztül (az alap színe fehér)! Álljon meg a harmadik vonal után! 

A vonalak érzékeléséhez használjuk a Quad-RGB szenzor ’L1’-es érzékelőjét. Egy fekete vonalon történő 

áthaladás során két esemény történik: 

- a robot fényszenzora fehér szín után fekete színt érzékel (tehát elérte a vonalat) 

- a robot fényszenzora fekete szín után fehér színt érzékel (tehát lejött a vonalról) 

A két esemény együttese jelent egy vonalat. A megoldásban szereplő 60-as érték (ciklusok feltételénél) 

egy olyan érték, ami a robot által mért fehér és fekete színintenzitás között van (pl. a két érték számtani 

átlaga). Ami a megadott értéknél kisebb, az a robot számára a vonal, illetve a nagyobb fényintenzitású 

helyek az alapot jelentik. A határértéket a fényviszonyok és vonalak fényessége befolyásolja, így azt egy 

adott tesztpályán mérni kell. (Megj.: az útvonalkövetés fejezetben bemutatjuk a robot fényszenzorainak 

kalibrálási lehetőségét, ezzel megspórolható a mérés. Általában a fehér felületet a robot 100-as 

intenzitásúnak méri, a feketét pedig 50 alattinak. A 60-as érték mérés nélkül is jónak tűnik.       ) 

import mbot2, cyberpi, mbuild 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('w') 

mbot2.forward(30) 

for i in range(3):       #Három vonal 

    while mbuild.quad_rgb_sensor.get_light(’L1’)<60: #Ráhajt a vonalra 

        pass 

    while mbuild.quad_rgb_sensor.get_light(’L1’)>60: #Lejön a vonalról 

        pass 

mbot2.EM_stop(’all’) 
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2. Írjunk olyan programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen előre mozog az útvonalát keresztező 

fekete vonalak fölött! Mozgását addig folytassa, amíg 15 cm-en belül akadályt nem érzékel! A mozgás 

közben mérje meg, hogy hány másodpercig tart áthaladni az egyes fekete vonalak fölött, majd a 

megállás után a mérési eredményeket írja ki a képernyőjére, egymás alatti sorokba. Az akadály olyan 

helyen van elhelyezve, hogy a robot fényszenzora ne fekete vonalon álljon meg. 

A pálya egy lehetséges elrendezése: 

 
Mivel nem tudjuk, hogy hány keresztező fekete vonal lesz az útvonalon (lehet, hogy sok), ezért a 

vonalakon mért áthaladási idő tárolására egy listát fogunk használni. A mérést a cyberpi modul timer 

osztályának függvényeivel végezzük. Az előző példa alapján a vonal kezdetének és végének érzékelése 

egyértelmű. 

import mbot2, cyberpi, mbuild 

datas = []      #Lista az adatok tárolásához 

black = False 

white = True 

stop = start = 0 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('w') 

mbot2.forward(30) 

while mbuild.ultrasonic2.get() > 15: 

    while mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1')<60 and not black: 

        start = cyberpi.timer.get() 

        black = True 

        white = False 

    while mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1')>60 and not white: 

        stop = cyberpi.timer.get() 

        black = False 

        white = True 

        datas.append(stop-start) 

mbot2.EM_stop('all') 

for i in range(len(datas)): 

    cyberpi.console.println(datas[i]) 

A létrehozott black és white változók célja, hogy jelezzék a programnak a robot éppen milyen színű 

felület fölött halad. Induláskor a white = True és a black = False, hiszen fehér területen kezdi a robot a 

mozgást. A ciklusok feltétele összetett. Figyelni kell, hogy a robot elérte az eltérő színű felületet (lásd 

előző példa). A while ciklusokba csak egyszer kell belépni, hiszen ott történik az időmérés indítása és 

leállítása, amit csíkonként egyszer kell elvégezni. Ezért a cikluson belül megváltoztatjuk a megfelelő 

változó logikai értékét, így az összetett feltétel miatt a program nem jön be többször a ciklusba (csak a 

következő csíknál). Ha elérte a robot a fekete vonal másik szélét, akkor az indulási és érkezési időminta 

különbségét a listához fűzzük. 

Akadály 
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A mozgás végeztével már csak ki kell írni az adatokat a képernyőre. A for ciklusunk a lista elemszámának 

megfelelő értékig fut. 

A cyberpi modul timer osztályának a timer.get() függvényét használtuk az 

időméréshez. Ez az időfolyamból vesz egy aktuális értéket (tizedestört). Az 

időfolyam automatikusan elindul a program indításakor. A timer.reset() 

függvénnyel bármikor elölről lehet kezdeni az időfolyamot. 

A képernyőn megjelenő értékek alapján jól látszik, hogy a pályán szereplő vonalak 

szélességének megfelelő mérési adatok születtek. A második vonal kb. kétszer olyan széles, mint a 

többi. 

6.3. További külső szenzorok csatlakoztatása 

(mbuild modul) 

A használt mbot készletben nem szerepel több külső szenzor, de az mbuild porton keresztül felfűzött 

szenzorokhoz csatlakoztathatunk (láncba fűzve), akár más gyártók által készített érzékelőket is. Nagyon 

sokféle szenzor áll a rendelkezésre. Ha a szenzornál csak egyetlen csatlakozási port van, akkor az mbuild 

lánc nem folytatható tovább (a speciális érzékelő lezárja a szenzorláncot).  

Az alaproboton a szenzorlánc felépítése olyan, hogy a robot mbuild portjára csatlakozik az ultrahang 

érzékelő, majd ennek a kimenetére a Quad-RGB szenzor, aminek még szabad a kimenete. Ha ide egy 

újabb Quad-RGB érzékelőt csatolunk, akkor már nyolc fény/szín szenzort tudunk használni és a lánc 

folytatható. 

A korábbi függvények használhatók, de a paraméterlistát ki kell egészíteni egy sorszámmal (1, 2, 3, …) 

hogy hányadik egységnek szól a parancs (ha több is van). 

A korábbi mbuild.quad_rgb_sensor.set_led(’red’) parancs mbuild.quad_rgb_sensor.set_led(’red’,1) 

vagy mbuild.quad_rgb_sensor.set_led(’red’,2) formában, attól függően, hogy melyik szenzort 

szeretnénk elérni. Csak az azonos típusú szenzorokat kell 

megszámozni. Ha a láncban maradt egy ultrahang érzékelő is, 

akkor ott nem kell sorszámot feltüntetni. 

Az alábbi program kiírja a képernyőre egymás mellé az 1-es 

sorszámú és 2-es sorszámú Quad-RGB szenzorok ’L1’-es 

fényérzékelőinek az értékét. 

import mbuild, cyberpi 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('red',1) 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('blue',2) 

while True: 

    first_L1 = mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1',1) 

    second_L1 = mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1',2) 

    cyberpi.console.println(str(first_L1)+"  "+str(second_L1)) 

Az első Quad-RGB LED-jei vörös, a másodiké kék színnel világítanak. 

0.202 

0.4080001 

0.2 

0.207 
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6.4. Feladatok 

F6.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot folyamatos mozgás közben is belül marad egy kör 

alakú területen! A kör fehér alapon fekete szegéllyel rendelkezik. Ha a szegélyt érzékelte a robot, 

akkor arra úgy reagáljon, hogy továbbra is a kör alakú területen belül maradjon, de a mozgása 

folyamatos legyen (pl.: tolat, majd fordul és előre, …)! Tehát a robot a kör alakú területen belül 

bolyong. (Primitív sumo program.) 

F6.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot elindul az asztal széle felé, majd azt elérve megáll! 

Az asztal szélének érzékeléséhez használja a Quad-RGB szenzor valamelyik fényérzékelőjét! (Csak óvatosan az első 

tesztelésnél!) 

F6.3. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot ultrahang szenzorával érzékelve, majd kikerülve az akadályokat egy adott 

terepen mozog!  

F6.4. Írjon programot, amelyet a robot végrehajtva az útvonalát keresztező, különböző szélességű fekete vonalakon halad 

keresztül és egy akadály előtt 15 cm-re megáll, majd kiírja a képernyőre, hogy hányadik vonal volt a legszélesebb! 

F6.5. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot akadályok között szlalomozik! Egymás után (egyvonalban), legalább 70 

cm-es közökkel (inkább nagyobb közökkel), legalább négy akadály van elhelyezve a pályán. A robot az első felé indul, 

majd azt megközelítve megkerüli jobbról. A második akadályt balról, és így tovább. (A páratlan számúakat jobbról, a 

párosakat balról.) Az akadályok nem egyenlő távolságra vannak egymástól. (Az akadály észlelését a robot az ultrahang 

szenzorával végezheti.) 

 

F6.6. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot addig fordul helyben, amíg Quad-RGB szenzorának valamelyik érzékelője 

fekete vonalat nem lát! Ekkor megáll, és visszafordul az előző pozíciójába! 
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7. Mozgáshoz kapcsolódó belső szenzorok 

7.1. Elfordulásmérő (giroszkóp) 

(cyberpi modul) 

A legtöbb mobilrobotba beépítik a robot 

elfordulását mérni tudó elektronikát. A 

vízszintes talajon történő elfordulás esetén ezt 

giroszkópnak is nevezhetjük. Az mbot2-es 

robotban egy háromtengelyű elfordulásmérő 

kapott helyet. A három térbeli tengely mentén 

képes a robot elfordulását/dőlését mérni. 

A három térbeli tengely irányát az ábra jelzi. A 

leggyakrabban a robot elfordulásának 

szabályozására szokás használni a giroszkóp 

szenzort. Mivel általában vízszintes talajon mozog a robot, ezért a Z-tengely (’Yaw’) mentén történő 

fordulás szöge a meghatározó. 

Az érzékelő értékeit több függvénnyel is le tudjuk kérdezni. 

get_yaw() 

get_rol() 

get_pitch() 

A függvények az adott tengely körül mért előjeles elfordulási szöget adják eredményül fokban. A 

tengelyek irányát az ábra értelmezi. Giroszkópként a get_yaw() használható, amely -180 és +180 

közötti értéket ad eredményül. Az óramutató járásával megegyező forgásirány a negatív. 

get_rotation(’tengely’) 

A függvény hasonlóan működik az előzőekhez. Előjeles elfordulási szöget ad vissza, de a szög értéke 

nincs behatárolva, tehát folyamatosan nő vagy csökken. Paraméterként ’x’, ’y’, vagy ’z’ adható (az ábra 

értelmezi a tengelyek irányát). 

Mindkét elv szerinti elfordulás a program indulásakori irányt tekinti 0-nak. 

Az értékek bármikor visszaállíthatók 0-ra. 

reset_rotation(’tengely’) 

reset_yaw() 

Valószínűleg mindkét függvény esetén ugyanaz az elektronika működik, mert a visszaadott értékek nem 

térnek el egymástól 180 fokig. A példaprogram futtatásával ellenőrizhetjük a működést. A programmal 

a robot pozitív irányba (balra) forog és egymás mellé írja a ’yaw’ tengely és a ’z’ tengely menti forgásnál 

kapott értékeket. 
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import cyberpi, mbot2 

mbot2.turn_left(10) 

cyberpi.reset_yaw() 

cyberpi.reset_rotation("all") 

while True: 

    yaw = cyberpi.get_yaw() 

    rotate = cyberpi.get_rotation('z') 

    cyberpi.console.println(str(yaw)+"  "+str(rotate)) 

A függvényekkel egy újabb módot találtunk arra, hogy a robotot 90 fokkal elforgassuk. Azért olyan 

fontos ez, mert általában egy feladatnál a robot mozgása egyenes szakaszokból, útvonalkövetésekből 

és derékszögű fordulásokból tevődik össze. 

Érdemes tesztelni, hogy mennyire pontos a 90 fokos elfordulás. Ehhez egymás után pl. 12-szer 

forgassuk el a robotot ugyanabba az irányba. Négy elfordulás után a robotnak a kezdőpozícióba kellene 

visszaállnia. A 12. elfordulás után szintén. Ha lefuttatjuk a programot a fordulások pontosságáról lesz 

egy képünk. A felület tapadásától, porosságától is függ a pontosság. (Tökéletes fordulási pontosság 

valószínűleg nem érhető el.) 

import cyberpi, mbot2, time 

for i in range(12): 

    mbot2.turn_left(10) 

    cyberpi.reset_yaw() 

    while cyberpi.get_yaw()<=90: 

        pass 

    mbot2.EM_stop('all') 

    time.sleep(0.5) 

A programmal tesztelve a fordulást, az eltérés 12 db 90 fokos forduló után kb. 3 

fok volt. 

7.2. Feladatok 

F7.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot a giroszkóppal mért szögek segítségével 

bejárja egy szabályos nyolcszög kerületét! 

F7.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot eldönti, hogy a kiindulási pozíciójához képest 

tőle balra vagy jobbra van-e akadály! Az akadály a robot mellett van elhelyezve, tőle kb. 30 

cm-re, de csak az egyik oldalon. A képernyőre írja választ: bal/jobb. A robot egyszer 

forduljon körbe! 

F7.3. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot megkeresi a kijáratot egy fallal körülvett 

területről! A robot körül akadályok vannak, amelyek között van egy átjáró. A robot helyben tesz egy teljes fordulatot, 

közben ultrahang szenzorával méri az akadályok távolságát. A körbefordulás után visszafordul az átjáró felé. 

  

VAGY 

Átjáró 
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8. A Cyberpi egység beépített szenzorai 

(cyberpi modul) 

Ahhoz, hogy a robot érzékelni tudja a külvilágból érkező jeleket, érzékelőkre (szenzorokra) van 

szüksége. Az érzékelők egy része jól látható külső egység (pl. ultrahang szenzor), egy részük a 

hardverben van elrejtve (pl. giroszenzor), egy részük nem is tűnik szenzornak, mégis képes információt 

szolgáltatni az adott egység állapotáról (pl. mérni tudjuk a motorok elfordulási szögét). Ahhoz, hogy 

információhoz jussunk, valamilyen lekérdező parancsot kell használni. A parancsok szerkezete nagyon 

hasonló. Ha a „get” szó szerepel benne, akkor a kapott érték szöveg vagy szám. Ha a parancs az „is” szót 

tartalmazza, akkor logikai értéket kapunk. 

 

8.1. A gombok, és a joystick 

A Cyberpi egység két nyomógombbal (A illetve B), és egy joystick-kal rendelkezik   

cyberpi.controller.is_press(name) 

Megadja, hogy a megadott gombot megnyomták-e, vagy a joystickot a megadott irányba mozgatták-e. 

Paraméterként vagy valamelyik gomb nevét vagy a joystick irányát adhatjuk meg.  

name (str) lehetséges értékei: 

’a’: megnyomták-e az ’A’ gombot  
’b’: megnyomták-e ’B’ gombot 
’up’: a joystick-ot felfelé mozdították-e 
’down’: a joystick-ot lefelé mozdították-e 
’left’: a joystick-ot balra mozdították-e 
’right’: a joystick-ot jobbra mozdították-e 
’middle’: megnyomták-e a joytickot 
’any direction’: elmozdították-e a joystickot bármilyen irányba 
’any button’: megnyomták-e bármelyik gombot 
’any’: megmozdították-e bármelyik gombot vagy a joystickot 

A függvény logikai értéket ad vissza (True/False), ezért ciklus vagy elágazás feltételében használhatjuk. 

Fényérzékelő Mikrofon 

Joystick 

„A” gomb 

„B” gomb 
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Gyakran van szükség arra, hogy a program ne induljon el azonnal a feltöltést követően. 

Ebben az esetben kell beírni a program elejére a „várakozás gombnyomásra” utasítást.  

Következő példánkban csak akkor lép tovább a program, ha megnyomjuk az ’A’ gombot. Lényegében 

egy üres ciklust írunk, amiből csak akkor léphetünk ki, amikor a feltétel hamissá válik. 

import cyberpi 

cyberpi.console.print('Nyomd meg az "A" gombot!') 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): #amíg nem nyomtuk meg az 'A' 

gombot 

 pass      #ne történjen semmi 

cyberpi.console.clear() 

cyberpi.console.print('Megnyomtad!') 

Másik példánkban a program a ’B’ gomb megnyomásakor indul, majd folyamatosan figyeli a joystick 

állapotát. Minden cikluslépésben kiírja, melyik pozíciót használtuk utoljára. 

import cyberpi,time 

cyberpi.console.print('Kezdeshez nyomd meg az "B" gombot!') 

while not cyberpi.controller.is_press('b'):  

 pass 

cyberpi.console.clear() 

while True: 

 if cyberpi.controller.is_press('up'): 

  cyberpi.console.println('fel') 

 elif cyberpi.controller.is_press('down'): 

  cyberpi.console.println('le') 

 elif cyberpi.controller.is_press('left'): 

  cyberpi.console.println('balra') 

 elif cyberpi.controller.is_press('right'): 

  cyberpi.console.println('jobbra') 

 elif cyberpi.controller.is_press('middle'): 

  cyberpi.console.println('kozepre') 

 time.sleep(0.1)  #Szükséges egy kis várakozás két gombnyomás közt, 

különben túl gyorsan reagál a program 

cyberpi.controller.get_count(name) 

name(str): a gomb, vagy a joystick irányának neve 

’a’:  ’A’ gomb  
’b’:  ’B’ gomb 
’up’: f el 
’down’: le 
’left’:  balra 
’right’: jobbra 
’middle’: középső gomb megnyomása 

A függvény egy egész számot(int) ad vissza. Megadja, hogy hányszor nyomták meg a megadott gombot, 

vagy mozdították el a joystickot a megadott irányba a program kezdete óta. Ha a programot újra 

indítjuk, nem nullázza automatikusan az értéket. (Ha a robotot kikapcsoljuk, és lecsatlakoztatjuk a 

számítógépről, az érték törlődik.) Ha biztosak akarunk lenni benne, hogy 0-ról indul a számlálás, 

használjuk a  

cyberpi.controller.reset_count(name) 
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parancsot, amely 0-ra állítja a megadott gomb megnyomásainak vagy a joystick megadott irányba 

történő mozgatásának számát. 

Paramétere megegyezik a cyberpi.controller.is_press(name) paramétereivel. 

Példa 

Írassuk ki, hogy a program kezdete óta eltelt 10 másodperc alatt hányszor nyomtuk meg az ’A’ gombot! 

import cyberpi,time 

cyberpi.console.print('Nyomogasd az "A" gombot!') 

cyberpi.controller.reset_count('a') #Nullázzuk az A gomb számlálóját! 

time.sleep(10) #10 másodperc múlva 

cyberpi.console.clear() 

db=cyberpi.controller.get_count('a') #lekérjük az A gomb számlálóját 

cyberpi.console.print('Az A gombot ') 

cyberpi.console.print(db) 

cyberpi.console.print('-szor nyomtad meg.') 

8.2. Fényérzékelő 

cyberpi.get_bri() 

Lekérdezi a CyberPi fényérzékelője által érzékelt környezeti fényerőt. 

Egy 0 és 100 közötti értéket ad vissza (int). Amikor a visszaadott érték 100, azt jelenti, hogy a rendszer 

elérte a felső mérési határértéket. 

Példa 

Az alábbi program 0.2 másodpercenként kiírja a mért fényességi értéket. 

import cyberpi,time 

while True: 

 cyberpi.console.clear() 

 cyberpi.console.print(cyberpi.get_bri()) 

 time.sleep(0.2) 

Próbáljuk ki, hogyan változik az érték, ha letakarjuk a kezünkkel, vagy ha rávilágítunk zseblámpával! 

8.3. Mikrofon 

cyberpi.get_loudness(mode) 

Megméri a CyberPi mikrofonja által érzékelt környezeti hangok hangerejét. 

Paraméterként kétféle értéket adhatunk. 

mode(str):  A hangerő típusa 

’average’:  Az adott időintervallumban mért hangerő átlaga 
’maximum’:  Az adott idő intervallumban mért hangerő maximuma 

Egy 0 és 100 közötti értéket ad vissza (int). Amikor a visszaadott érték 100, azt jelenti, hogy a mikrofon 

elérte a felső mérési határértéket. 

Példa 

Ha a hangerő maximuma nagyobb, mint 50, váltsanak a LED-ek pirosra! Ellenkező esetben maradjanak 

zöldek! 
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import cyberpi,time 

cyberpi.led.set_bri(50) 

while True: 

 hangero = cyberpi.get_loudness("maximum") 

 if hangero > 50: 

  cyberpi.led.on(255,0,0) 

 else: 

  cyberpi.led.on(0,255,0) 

 time.sleep(0.1) 

8.4. Időzítő/stopper 

cyberpi.timer.get() 

Lekéri az időzítő számlálóértékét. Az időzítő a CyberPi indításakor kezd el számolni. 

Egy valós értéket ad vissza másodpercben, ezred másodperc pontossággal. 

cyberpi.timer.reset() 

Az időzítő számlálóértékét 0-ra állítja. 

Példa 

Írjuk ki, mennyi idő telik el az A és a B gomb lenyomása között! 

import cyberpi 

cyberpi.console.print('Nyomd meg az "A" gombot!') 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

 pass 

cyberpi.timer.reset() 

cyberpi.console.clear() 

cyberpi.console.print('Nyomd meg az "B" gombot!') 

while not cyberpi.controller.is_press('b'): 

 pass 

cyberpi.console.clear() 

cyberpi.console.print('Az eltelt ido: ') 

cyberpi.console.print(cyberpi.timer.get()) 

8.5. Feladatok 

F8.1. Egy számláló értékét változtassuk a gombok segítségével! Az ’A’ gomb megnyomása növeli 1-gyel az értéket, a ’B’ gomb 

megnyomása csökkenti. Minden lépésben írassuk ki a képernyőre az eredményt! 

F8.2. Írjunk programot, amelyben a joystick pozícióinak megfelelően változtatjuk a Cyberpi egység LED-jeinek a színét! (pl.: 

balra piros, jobbra zöld, stb.) 

F8.3. A joystick pozícióinak változtatásával rajzoljunk a képernyőre! (Ha felfelé mozdítjuk a joystick gombját, függőlegesen 

felfelé mozog a toll, ha balra mozdítjuk, a toll is balra mozdul, stb.) 

F8.4. Joystick segítségével mozgassunk egy betűt, vagy rajzot a képernyőn! (lásd sprite-ok) 

F8.5. Ha a fényérzékelő által mért érték meghaladja a 80-at, mondja azt a robot, hogy ’Hello’! 

F8.6. Mozogjon a robot 1 másodpercig előre, majd 1 másodpercig hátra! Mindezt 5-ször ismételje meg! Az időt a stopperrel 

mérjük! 

F8.7. Számoljuk ki a robot sebességét km/h mértékegységben! A robot 100 cm-t haladjon előre (valamekkora motorerővel: 

RPM), miközben mérjük az eltelt időt a stopperrel! A kapott értéket írjuk a képernyőre! 
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9. Képernyőkezelés 

(cyberpi modul) 

A CyberPi egység egy 1,89 hüvelykes, színes kijelzővel van felszerelve, melyen szövegeket, képeket, 

diagramokat jeleníthetünk meg. 

A képernyő 128*128-as felbontású: 

 

9.1. Szöveg kiíratása a képernyőre 

9.1.1. Formázatlan adatkiírás 

cyberpi.console.print(message) 

message(str, int, foat): szöveg (vagy szám), amit szeretnénk megjeleníteni a képernyőn 

A szöveg kiírása után nem vált sort, de hosszabb szöveg kiíratásakor automatikus sortöréssel jeleníti 

meg azt. 

A képernyőn egyszerre 7 sort és soronként 14 karaktert tudunk megjeleníteni.  

import cyberpi 

cyberpi.console.print(’Hello’) 

cyberpi.console.print(’world’) 

cyberpi.console.println(message) 

A szöveg kiírása után új sort kezd. 

import cyberpi 

cyberpi.console.println(’Hello’) 

cyberpi.console.println(’world’) 

Szövegek összefűzésére a Pythonban megszokott módon a ’+’ jelet használjuk. 

import cyberpi 

cyberpi.console.print(’Hello’+’ ’+’world’) 

Ugyanez változók használatával: 

import cyberpi 

a = ’Hello’ 

b = ’world’ 

cyberpi.console.print(a+’ ’+b) 

Számokat ugyanúgy meg tudunk jeleníteni, mint szövegeket, csak nem tesszük aposztrófok (idézőjelek) 

közé. Ha egy sorban szeretnénk megjeleníteni számokat és szövegeket, a Pythonban megszokott 

módszer nem működik: cyberpi.console.print('Eltelt ',5,' perc') 

Hello world 

Hello  
world 
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Helyette használjuk a következőt: cyberpi.console.print('Eltelt '+str(5)+' perc'), vagy 

írjuk három külön sorba a szöveget. 

9.1.2. Formázott szöveg megjelenítése 

cyberpi.display.show_label(message, size, x, y)  

message(str, int, float): kiírandó szöveg (vagy szám)  

size(int): karakterméret (16, 24, 32) 

x(int): az elhelyezni kívánt szöveg bal felső sarkának vízszintes koordinátája 

y(int): az elhelyezni kívánt szöveg bal felső sarkának függőleges koordinátája 

Az előző kiírás automatikusan törlődik, ezzel a módszerrel egyszerre egy feliratot tudunk megjeleníteni. 

Például 

cyberpi.display.show_label('cyberpi', 16, x=10, y=30) 

Az utasítás másik formájában az (x,y) koordináták helyett a pozíciót szövegesen tudjuk megadni. 

cyberpi.display.show_label(message, size, x) 

x(str): a kiírandó szöveg elhelyezkedése a képernyőn 

top_left top_mid top_right 

mid_left center mid_right 

bottom_left bottom_mid bottom_right 

Például 

cyberpi.display.show_label('cyberpi', 24, 'center') 

Ugyanezekkel a paraméterekkel a cyberpi.display.label() utasítás is használható. 

9.2. Szöveg (grafikon) színének beállítása 

cyberpi.display.set_brush(r) vagy cyberpi.display.set_brush(r, g, b) 

Ha egy paramétert használunk: 

r(str): az adott szín teljes angol neve, vagy rövidítése 

red/r, orange/o, yellow/y, green/g, cyan/c, blue/b; purple/p, white/w, black/k 

Ha három paramétert használunk: 

r, g, b (int): az vörös, zöld, kék szín intenzitása (0-255) (vagyis egy szín RGB kódját adjuk meg) 

Írassuk ki a képernyő közepére 24-es narancssárga betűkkel, hogy Hello! 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('orange') 

cyberpi.display.show_label('Hello',24,'center') 

Írassuk ki a képernyőre felül középre 32-es betűmérettel a ’szia’ szót! 

A színkód 25 85 100 legyen! 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush(25,85,100) 

cyberpi.display.show_label('szia',32,'top_middle') 

cyberpi 
 

Hello 
 

szia 
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9.3. Képernyőműveletek 

9.3.1. Képernyő törlése 

cyberpi.display.clear() 

9.3.2. Képernyő kikapcsolása 

cyberpi.display.off() 

9.3.3. Képernyő bekapcsolása 

cyberpi.display.on() 

9.4. Diagramok rajzolása 

9.4.1. Vonaldiagram 

cyberpi.linechart.add(data) 

data(float): ábrázolni kívánt adat értéke (0-100) 

Egy adatpontot ad a diagramhoz, és egyenes vonallal összeköti az előzővel. (Ha csak egy adatpontot 

írunk be, semmit nem fogunk látni.) A vonal mindig a képernyő jobb szélén végződik. A 0 érték a 

képernyő alsó széle. Ha az ábrázolni kívánt érték meghaladja a 100-at át kell skálázni az adatainkat, 

mielőtt ábrázolnánk. Alapértelmezésben két szomszédos adatpont 1 pixel távolságra van egymástól 

vízszintesen. Ezt a távolságot tudjuk megváltoztatni a következő utasítással: 

cyberpi.linechart.set_step(step) 

step(int): két adatpont közti távolság (0-128) 

Ábrázoljuk a következő adatokat sárga színnel és 20-as lépésközzel: (50,0,30,100,80) 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('y') 

cyberpi.linechart.set_step(20) 

cyberpi.linechart.add(50) 

cyberpi.linechart.add(0) 

cyberpi.linechart.add(30) 

cyberpi.linechart.add(100) 

cyberpi.linechart.add(80) 

Ha teljes képernyőre szeretnénk kihúzni a grafikont, könnyen kiszámolhatjuk, mekkora lépésközt kell 

beírni. Esetünkben ez 128/4=32. (5 adat, négy szakasz) 

Nagyobb mennyiségű adat ábrázolásánál (például egy mérés eredményeit szeretnénk megjeleníteni), 

érdemesebb ciklust használni. A következő példában egy listában tárolt adatsort jelenítünk meg úgy, 

hogy kihasználjuk a képernyő teljes szélességét. 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('y') 

adatok=[0,12,34,45,74,35,36,20,54] 

lepes=128//(len(adatok)-1) #lépésköz kiszámítása 

cyberpi.linechart.set_step(lepes) 

for i in adatok: 

    cyberpi.linechart.add(i) 
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9.4.2. Oszlopdiagram 

cyberpi.barchart.add(data) 

data(float): ábrázolni kívánt adat értéke (0-100) 

Az oszlopok szélességét az ábrázolni kívánt adatok száma határozza meg. (Több adat, keskenyebb 

oszlopok.) A képernyőn legfeljebb 25 adat (oszlop) jeleníthető meg egyszerre. 

Egy adat esetén: 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('y') 

cyberpi.barchart.add(50) 

Három adat esetén: 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('y') 

cyberpi.barchart.add(50) 

cyberpi.display.set_brush('c') 

cyberpi.barchart.add(80) 

cyberpi.display.set_brush('p') 

cyberpi.barchart.add(30) 

Megjegyzés: Az oszlopoknak, kötelezően különböző színt kell adni, különben nem jeleníti meg. Ha ettől 

el szeretnénk térni, mert például sok oszlop esetén nagyon tarkabarka lesz az ábra, akkor a színt adjuk 

meg rgb kóddal, ahol valamelyik komponens értékét 1-gyel változtatjuk. Ezt a színeltérést szabad 

szemmel nem lehet látni. 

9.5. Táblázat készítése 

cyberpi.table.add(row, column, adat) 

A parancs segítségével egyszerű táblázatot tudunk megjeleníteni a képernyőn. 

row(int): hányadik sorba írja az adatot (1-4) 

column(int): hányadik oszlopba írja az adatot? (1-3) 

data(int, float, str): megjelenítendő érték 

A sorok és oszlopok száma a beírt tartalomtól függ. Maximum 4 (sor) × 3 (oszlop) méretű táblázat 

készíthető.  

A táblázat 4×3-as, csak az utolsó cellában van adat: 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('c') 

cyberpi.table.add(4,3,'adat') 

A táblázat 2×2-es, minden cellát kitöltöttünk: 

import cyberpi 

cyberpi.display.set_brush('c') 

cyberpi.table.add(1,1,'a') 

cyberpi.table.add(1,2,'b') 

cyberpi.table.add(2,1,'c') 

cyberpi.table.add(2,2,'d') 

Ha a megjelenítendő érték túl hosszú, akkor folyamatosan görgeti a cellában. 

a b 

c d 

 



55 

9.6. Képernyő irányának beállítása 

cyberpi.display.rotate_to(angle) 

A CyberPi képernyőjét a megadott szögnek megfelelő irányba állítja. 

angle(int): Ɯʮʣ,˶ ʣ,˶ ʮʣ,˶ ʦʭʣ,˶ Ɯʦʭʣ ˶ƽÁÌÁÐðÒÔÅÌÍÅÚÅÔÔ ʮʣ˶ƾ 

 
Kép forrása: https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mcode/cyberpi-api#5e8598e8  

9.7. Feladatok 

F9.1. A következő kétdimenziós listában négy év (2014-2017) havi 

csapadékösszegeit tároltuk Magyarország egy településére vonatkozóan, 

egész számokra kerekítve mm mértékegységben. Tehát a listában 4 sorban 

12-12 db egész szám található. A feladat, hogy a számokat felhasználva, 

azokból egy, a négy év havi csapadékátlagát mutató vonaldiagramot 

hozzon létre a robot képernyőjén. A sorokban szereplő adatok január-december sorrendben szerepelnek. Az adatokból 

készítsen oszlopdiagramot is! (Ezeknél az adatoknál az oszlopdiagram a statisztikailag megfelelő formátum.) 

[[25, 33, 3, 30, 50, 13, 123, 45, 132, 57, 12, 50], [54, 17, 18, 3, 48, 40, 32, 102, 76, 110, 23, 7], [65, 80, 48, 16, 94, 55, 130, 48, 40, 64, 35, 
1], [37, 32, 26, 67, 77, 22, 48, 56, 88, 56, 43, 51]] 

F9.2. Írjon programot, amelyt végrehajtva a robot a Pi első 25 számjegyét, mint adatot felhasználva 

felrajzol egy vonaldiagramot! Az értékeket arányosan módosítsa úgy, hogy az ábra áttekinthető 

legyen a képernyőn! A Pi számjegyeit megtalálja az Interneten. 

F9.3. Készítsünk fényújságot! Egy tetszőleges felirat haladjon végig a képernyő közepén vízszintesen! Úgy írjuk meg a 

programot, hogy amikor eltűnik a jobb oldalon, ússzon be a bal oldalról. Ezt a mozgás ismételje folyamatosan! 

F9.4. Írjunk programot, amelyben egy felirat automatikus elforgatással jelenik meg! 

F9.5. Írjunk programot, amelyben a robot a faltól 100 cm-ről indulva gyorsuló mozgással közelít a fal felé (pl. 0.1 

másodpercenként növeli a sebességét 2-vel), és attól 10 cm-re megáll. Mozgás közben ultrahang szenzorával mérje a 

faltól való távolságát, és azonos időközönként grafikonon rögzítse az eredményt. A képernyő tetején végig látszódjon a 

„Tavolsag” felirat.  Másik változatban próbáljuk ki úgy is a feladatot, hogy először csak rögzítjük az adatokat, és 

gombnyomásra jelenik meg a grafikon. 

F9.6. Írjunk programot, amelyben a robot dobókocka dobások eredményéből készít statisztikát, és azt jeleníti meg 

oszlopdiagramon! Próbáljuk megoldani a feladatot két dobókockával, ahol a dobások összegéből készítünk statisztikát! 

(A dobókocka dobásait Pythonban tudjuk véletlen számok sorsolásával modellezni. Ehhez importálnunk kell random 

modult, majd a random.randint(1, 6) függvénnyel tudunk véletlen számot sorsolni.) 

  

https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mcode/cyberpi-api#5e8598e8
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10. További lehetőségek a CyberPi képernyőjén (Display+) 

(cyberpi modul) 

10.1. Háttér színének beállítása 

cyberpi.background.fill(r, g, b) 

Az adott szín RGB kódját kell megadni. 

r, g, b(int): 0-255 

A megváltozott háttér csak akkor fog látszani, ha egy képernyő törlést is végzünk, 

cyberpi.sketch.clear() 

vagy elkezdünk rajzolni. 

Állítsuk a képernyő színét egymás után pirosra, fehérre, illetve zöldre! Minden szín 1 másodpercig 

látszódjon! Utoljára állítsuk vissza feketére! 

import cyberpi, time 

cyberpi.background.fill(255,0,0) 

cyberpi.sketch.clear() 

time.sleep(1) 

cyberpi.background.fill(255,255,255) 

cyberpi.sketch.clear() 

time.sleep(1) 

cyberpi.background.fill(0,255,0) 

cyberpi.sketch.clear() 

time.sleep(1) 

cyberpi.background.fill(0,0,0) 

cyberpi.sketch.clear() 

time.sleep(1) 

10.2. Rajzok készítése a képernyőre 

A képernyőre egy „airbrush”(festékszóró)-nak nevezett képzeletbeli tollal rajzolhatunk. (Használata 

hasonló a LOGO teknőc grafikájához.) A rajzok képpontonként készülnek el. Még 10-es sebesség mellett 

is látható a rajzolás folyamata, emiatt animációra nem igazán alkalmas. Animációt a „sprite”-ok 

segítségével érdemes készíteni. (Ld. később.) 

A toll alapértelmezett beállításai:  

x koordináta:  64 

y koordináta:  64 

Szín:  fehér 

Vastagság:  1 

Sebesség:  1 

Toll iránya:  90° (jobbra vízszintesen) 

Felemelt állapotban van 
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Utasítások: 

cyberpi.sketch.clear() Törli a képernyőt 

cyberpi.sketch.start() Lerakja a tollat. 

cyberpi.sketch.end() Felemeli a tollat. 

cyberpi.sketch.set_speed(speed) 
Beállítja a rajzolás sebességét.  
speed(int): értéke 1-10 

cyberpi.sketch.set_color(r, g, b) 
Beállítja a toll színét.  
(Ld. cyberpi.display.set_brush()) 

cyberpi.sketch.set_size(size) 
Beállítja a toll vastagságát. 
size(int): értéke 1-10 pixel 

cyberpi.sketch.cw(angle) 
A tollat az óramutatóval megegyező 
irányba fordítja a megadott szöggel. 

cyberpi.sketch.ccw(angle) 
A tollat az óramutatóval ellentétes irányba 
fordítja a megadott szöggel. 

cyberpi.sketch.set_angle(angle) 
Adott szögre állítja a tollat. (A 0° a felfelé 
mutató irányt jelenti.) 

cyberpi.sketch.move(step) 

A megadott pixelszámnak megfelelő 
mértékben mozgatja a tollat abba az 
irányba, amerre néz 

cyberpi.sketch.move_x(step) 

A tollat a megadott pixelszámnak 
megfelelően mozgatja balról jobbra az x 
tengely mentén. 

cyberpi.sketch.move_y(step) 

A tollat a megadott pixelszámnak 
megfelelően mozgatja felülről lefelé 
 az y tengely mentén. 

cyberpi.sketch.move_to(x, y) 
A tollat az (x, y) koordinátájú pontba 
mozgatja 

cyberpi.sketch.circle(r, angle) 

Körívet rajzol a megadott sugárral és 
szöggel. 
A kör középpontja abban az irányban van, 
amely merőleges arra, amerre a toll néz. 

cyberpi.sketch.get_x() Megadja a toll x koordinátáját. (int) 

cyberpi.sketch.get_y() Megadja a toll y koordinátáját. (int) 

cyberpi.sketch.get_size() Megadja a toll vastagságát. (int) 

cyberpi.sketch.get_angle() Megadja a toll irányának szögét. (int) 

cyberpi.sketch.if_start() 
Megadja, hogy a toll lerakott állapotban 
van-e. (bool) 

Paraméterek: 

x, y (int): x, y koordináta pixel-ben. 

step (int): elmozdulás pixel-ben (negatív is lehet) 

angle (int): szög nagysága fokban 
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Példák 

1. Állítsuk a tollat 2-es vastagságra, 10-es sebességre és pirosra! Rajzoljuk meg a képernyő vízszintes és 

függőleges felezőegyenesét! 

import cyberpi 

cyberpi.sketch.set_color('red') 

cyberpi.sketch.set_size(2) 

cyberpi.sketch.set_speed(10) 

cyberpi.sketch.move_y(-64) 

cyberpi.sketch.start() 

cyberpi.sketch.move_y(128) 

cyberpi.sketch.end() 

cyberpi.sketch.move_to(0,64) 

cyberpi.sketch.start() 

cyberpi.sketch.move_x(128) 

2. Rajzoljunk a képernyő közepére egy citromsárga 25 pixel sugarú kört 4-es vonalvastagsággal! 

import cyberpi 

cyberpi.sketch.set_color('y') 

cyberpi.sketch.set_size(4) 

cyberpi.sketch.set_speed(10) 

cyberpi.sketch.move_y(-25) 

cyberpi.sketch.start() 

cyberpi.sketch.circle(25,360) 

3. Rajzoljunk egy szabályos háromszöget a képernyőre! 

import cyberpi 

cyberpi.sketch.set_color('c') 

cyberpi.sketch.set_size(3) 

cyberpi.sketch.set_speed(10) 

cyberpi.sketch.move_y(25) 

cyberpi.sketch.move_x(-25) 

cyberpi.sketch.start() 

for i in range(3): 

    cyberpi.sketch.move(50) 

    cyberpi.sketch.ccw(120) 

10.3. „Sprite”-ok kezelése 

A „sprite” egy kétdimenziós téglalap alakú bitkép, amelyet a képernyő többi részétől függetlenül 

kezelhetünk. Egy egységként kezeli a program, vagyis az előre definiált pontjait egyszerre jeleníti meg. 

Emiatt alkalmas pl. animációk készítésére. A képernyőn egyidejűleg több sprite -ot is definiálhatunk. 

Minden sprite külön rétegre kerül (a definiálás sorrendjében), sorrendjük változtatható. 

10.3.1. Sprite készítése 

Ha sprite-ot szeretnénk használni, az első lépés a sprite deklarálása.  

sprite_nev=cyberpi.sprite()  

A „sprite_nev” egy általunk választott tetszőleges elnevezés. Ezentúl a megadott néven hivatkozunk az 

adott sprite-ra. 

Egy újonnan létrehozott sprite alapértelmezett beállításai: 

Anchor pont: A sprite horgonypontja. Ez határozza meg a középpontját mozgás vagy forgás közben. 
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A horgonypont x koordinátája: 64 

A horgonypont y koordinátája: 64 

Irány:  90° 

Szín:   fehér 

Méret:  100% 

Megjelenített: Igen 

Réteg:  felső 

Második lépésben meg kell adnunk, hogyan nézzen ki a sprite. Erre többféle módszer is van. Készíthetük 

sprite-ot szövegből, QR kódból, előzőleg elkészített rajzból, vagy úgy, hogy megadjuk minden egyes 

képpontjának a színét. 

10.3.2. A sprite képpont mintázatának megadása: 

sprite.draw_pixel(pixel, x_size, y_size) 

Paraméterek: 

pixel (array): hexadecimális tömb, amely a minta balról-jobbra és felülről-lefelé haladó 

képpontjainak színeit írja le. Pl. ha egy piros 4×4-es négyzetet szeretnék készíteni, akkor egy 16 

elemű tömböt kell létrehoznom, melynek minden eleme 0xFF0000.  

pixel=[0xFF0000, 0xFF0000, 0xFF0000,…, 0xFF0000] 

x_size (int): a pixelminta szélessége, alapértelmezés szerint 16 

y_size (int): a pixelminta magassága, alapértelmezés szerint 16 

Ha az előbbi 16 képpontot négyzetként szeretnénk megadni, akkor x_size=4 és y_size=4 értéket kell 

beírni. Ha ugyanezeket a pontokat 2×8-as téglalapként akarjuk megjeleníteni, akkor x_size=2 és 

y_size=8. A megadott szélességet (x_size) és magasságot (y_size) meghaladó képpontokhoz beállított 

színeket a program elveti, a színbeállítások nélküli területeket pedig átlátszóként definiálja. 

10.3.3. Szöveg megadása sprite-két: 

sprite.draw_text(text)  

Az alapértelmezett karakter méret 16 pixel. 

text (str): sprite-ként használandó karakterlánc 

10.3.4. QR-kód definiálás sprite-ként: 

sprite.draw_QR(content) 

content (str): a sprite-ként használandó QR-kód tartalma. 
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10.3.5. Egy rajz átalakítása sprite-tá: 

sprite.draw_sketch() 

A képernyőn előzőleg elkészített rajzot sprite-tá alakítja. A sprite horgonypontja alapértelmezés szerint 

a (64,64) pontban található, ezért a rajz a képernyő közepén jelenik meg, miután sprite-ként lett 

beállítva. 

10.4. Renderelés 

A renderelés egy nagyon fontos lépés. Egy sprite különböző beállításai csak a renderelés után lépnek 

életbe. Lényegében ekkor frissítjük a képpontokat. 

Kézi rendereléskor minden változtatás után be kell írni a parancsot: 

cyberpi.screen.render() 

Lehetőség van automatikus renderelésre is. Ezt a parancsot elég egyszer beírni a program elején, majd 

a végén lezárni. 

cyberpi.screen.enable_autorender()  

cyberpi.screen.disable_autorender()  

Példák 

1. Jelenjen meg a képernyő közepén egy piros 4×16-os téglalap! 

import cyberpi 

s=cyberpi.sprite() 

v = [0xFF0000 for i in range(64)] 

s.draw_pixel(v, 4, 16) 

cyberpi.screen.render() 

A képpontok színeit a v vektor tartalmazza. Mivel minden pont egyforma, ciklussal is meg tudjuk adni. 

Renderelést csak egyszer kell végezni, mert egy képet jelenítünk meg. 

2. Jelenjen meg a képernyőn a „Hello” szöveg, majd 2 mp után tűnjön el! 

import cyberpi,time 

s=cyberpi.sprite()           

s.draw_text('Hello')         

cyberpi.screen.render() 

time.sleep(2) 

s.hide() 

cyberpi.screen.render() 

Ennél a feladatnál kétszer kellet renderelni, mert egyszer megváltoztattuk a sprite tulajdonságait. 

3. A „Hello world” szoveg QR kóddá alakítása 

import cyberpi 

qrcode = cyberpi.sprite() 

qrcode.draw_qrcode("Hello world") 

cyberpi.screen.render() 
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4. Rajzoljunk a képernyőre egy kék négyzetet, majd alakítsuk sprite-tá! 

import cyberpi,time 

#rajz készítése 

cyberpi.sketch.set_color('c') 

cyberpi.sketch.set_size(3) 

cyberpi.sketch.set_speed(10) 

cyberpi.sketch.start() 

for i in range(4): 

    cyberpi.sketch.move(20) 

    cyberpi.sketch.ccw(90) 

cyberpi.sketch.end() 

 

#konvertálás sprite-tá 

s=cyberpi.sprite() 

s.draw_sketch() 

cyberpi.screen.render() 

Megfigyelhető, hogy a megrajzolt négyzet sprite-tá alakítás után „átugrik” a képernyő közepére a sprite 

alapbeállításnak megfelelően. Ezután már mint sprite-tal tudunk vele műveleteket végezni. 

Figyeljük meg mi történik, ha a következő kódrészlettel egészítjük ki a programot! 

for i in range(50): 

    time.sleep(0.2) 

    s.move_random() 

    cyberpi.screen.render() 

10.5. Műveletek sprite-okkal 

sprite.delete() Sprite törlése 
sprite.show() Sprite láthatóvá tétele 
sprite.hide() Sprite elrejtése 

sprite.mirror(axis) 

Vízszintesen, vagy függőlegesen tükrözi a 
sprite-ot. 
axis (str): ’x’ vagy ’y’ 

sprite.set_align(align_point) 

Beállítja a horgonypont helyzetét 
align_point (str)= ld. 
cyberpi.display.show_label(message, size, x) 

sprite.move_x(step) 

Vízszintesen mozdítja el a sprite-ot adott 
számú pixellel. 
step (int): >0 jobbra, <0 balra 

sprite.move_y(step) 

Függőlegesen mozdítja el a sprite-ot adott 
számú pixellel. 
step (int): >0 lefelé, <0 felfelé 

sprite.move_to(x, y) 
A sprite-ot a megadott pozícióba mozgatja. 
x, y (int): 0-127 

sprite.move_random() 
Véletlen pozícióba mozgatja a sprite-ot.  
(x, y: 0-127) 

sprite.rotate(angle) 

A sprite-ot a megadott fokkal az óramutató 
járásával megegyező irányba forgatja. 
angle (int) 

sprite.rotate_to(angle) 
Adott irányba forgatja a sprite-ot. 
angle (int) 
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sprite.set_size(size) 

Adott százalékkal átméretezi a sprite-ot 
(méretarányosan) 
size (int): >0 (pl. 2-szeres méret: size=200) 

sprite.z_up(step) 

A megadott számú réteggel előrébb hozza a 
sprite-ot. 
step (int): a rétegek száma, amellyel a sprite 
előre kerül 

sprite.z_down(step) 

A megadott számú réteggel hátrébb küldi a 
sprite-ot. 
step (int): a rétegek száma, amellyel a sprite 
hátrébb kerül 

sprite.z_max() Előre hozza a réteget. 
sprite.z_min() Hátra küldi a réteget. 

screen.color_get(x, y) 

Megadja a képernyő (x, y) koordinátákkal 
megadott pontjának színét. 
A függvény érték hexadecimálisan adja meg a 
színt. ("0x000000" - "0xFFFFFF") 
 

sprite.is_touch(other_sprite) 

Meghatározza, hogy a sprite egy másik sprite-
ot vagy a képernyő szélét érinti-e.(bool) 
other_sprite=egy másik sprite 
Amikor egy sprite nem üres pixele egy másik 
sprite pixelével érintkezik, megállapítja, hogy 
a két sprite érinti egymást. 
other_sprite=’edge’ 
Amikor egy sprite egyik nem üres pixelének x 
vagy y koordinátája nagyobb vagy egyenlő, 
mint 128, megállapítja, hogy a sprite a 
képernyő szélét érinti. 

sprite.get_align() 

Megadja a sprite horgonypontjának helyzetét 
(str). 
’top_mid, ’top_left’, stb. 

sprite.get_x() Megadja a sprite x koordinátáját. (int) 
sprite.get_y() Megadja a sprite y koordinátáját. (int) 

sprite.get_rotation() 
Megadja a sprite irányát. (int) 
-180°-tól +180°-ig 

sprite.get_xsize() 
Megadja a sprite vízszintes méretét pixelben. 
(int) 

sprite.get_ysize() 
Megadja a sprite függőleges méretét pixelben. 
(int) 
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Példa 

1. Állítsuk be a hátteret sárgára! Jelenjen meg a képernyő közepén egy 16×16-os piros négyzet, a 

képernyő közepén fölötte pedig egy 8×8-as kék négyzet! A kék négyzet „zuhanjon” le a piros négyzet 

előtt! 

import cyberpi,time 

cyberpi.screen.enable_autorender() #automatikus renderelés bekapcsolása 

cyberpi.background.fill(255,255,0) #Háttér beállítása 

cyberpi.sketch.clear() 

 

#1. sprite megadása 

s1=cyberpi.sprite()  

v1 = [0xFF0000 for x in range(256)] 

s1.draw_pixel(v1, 16, 16) 

 

#2. sprite megadása 

s2=cyberpi.sprite() 

v2 = [0x0000FF for x in range(64)] 

s2.draw_pixel(v2, 8, 8) 

 

#2. sprite áthelyezése a képernyő tetejére 

s2.move_to(64, 4) 

#2. sprite mozgatása a képernyőn 

for i in range(120): 

    time.sleep(0.005) 

    s2.move_y(1) 

cyberpi.screen.disable_autorender() #automatikus renderelés kikapcsolása 

Megjegyzés: Ha elfelejtjük kikapcsolni az automatikus renderelést, akkor a hatása a programból való 

kilépés után is megmarad. (Villogó képernyő.) 

10.6. Feladatok: 

F10.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy 5 pixel sugarú kört mozgat a képernyő két széle között vízszintesen 

oda-vissza!  

F10.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot rajzol egy céltáblát a képernyőre és lövéseket szimulál 

rajta! A céltábla három koncentrikus körből álljon, amelyek középpontja a képernyő közepe, sugarai 

pedig rendre: 50, 30, 10 pixel! A lövések helyét 2 pixel sugarú körök jelzik. Legyen a lövések színe 

eltérő a céltábla színétől! A lövések helyét véletlen számok sorsolásával oldja meg! (A Pythonban pl. 

0-100 közötti véletlen számot az alábbi kóddal tud előállítani: 

import random 

szam = random. randint(0, 100) 

A program számolja az elért pontokat is és a lövések után írja egy üres képernyőre az elért összpontszámot! 

Az adott sugarú körökbe beletalálás valószínűségei, ha egyenletes valószínűséggel lövünk a céltáblára: 
502∙𝜋

1282 ≈ 0,48; 
302∙𝜋

1282 ≈ 0,17; 
102∙𝜋

1282 ≈ 0,02. Ezért a pontszámok értékei a legkisebb körtől a nagyobbak felé haladva 

legyenek 50, 17 és 2. 

(Tipp: A találati pont akkor van a körön belül, ha a céltábla körének középpontja és a találati pont középpontja közötti 

távolság kisebb vagy egyenlő, mint a kör sugara. Két pont távolságát a koordináta-geometriában megszokott módon 

Püthagorasz tételével tudjuk kiszámítani.) 
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F10.3. Készítsük el az alábbi rajzokat! 

      

F10.4. Írjunk programot, amelyben egy alakzatot (pl. kis kört) tudunk mozgatni a Cyberpi egység fel-le-jobbra-balra 

billegtetésével. (Jobbra billentem jobbra mozog folyamatosan, balra billentem, balra mozog, stb.) Érjük el, hogy a labda 

ne tudjon kimenni a képernyőről. 

F10.5. Listában tárolt adatok alapján rajzoltassunk ki robottal különböző szabályos sokszögeket. Minden sokszögröl három 

adatot tárolunk: szögek száma, oldal hosszúsága, szín. A soron következő sokszöget mindig akkor rajzolja ki, ha 

megnyomtuk a ’B’ gombot. A lista például: [[3,35,'o'],[5,20,'b'],[8,20,'g'],[4,50,'y'],[6,25,'c']] 
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11. Hangkezelés 

(cyberpi modul) 

A Cyberpi egység mikrofonnal és hangszóróval is rendelkezik, így alkalmas (előre telepített) hangfájlok, 

zenei hangok lejátszására, vagy akár hang felvételére és annak lejátszására is. 

11.1. Előre telepített hangfájlok 

A hangfájlok lejátszására két utasítást használhatunk.  

cyberpi.audio.play_until(music_name) illetve 
cyberpi.audio.play(music_name) 

A paraméter mindkét esetben ugyanaz: a lejátszandó hangfájl neve. Annyi a különbség, hogy első 

esetben csak akkor lép tovább a program, ha a teljes hangfájl lejátszódott. Vagyis blokkolja az aktuális 

programszálat.  

import cyberpi,mbot2 

cyberpi.audio.play_until('hello') 

mbot2.forward(30,2) 

Addig nem indul el, amíg végig nem mondta a szöveget. 

A második esetben rögtön tovább lép a program a következő utasításra. 

import cyberpi,mbot2 

cyberpi.audio.play('hello') 

mbot2.forward(30,2) 

Egyszerre indul el és beszél. 

A lehetséges hangfájlokat a mellékelt táblázat tartalmazza. 

hello angry start right metal-clash iron 

hi surprised switch wrong shot drop 

bye yummy beeps ring glass-clink bubble 

yeah curious buzzing score inflator wave 

wow embarrassed explosion wake running water magic 

laugh ready jump warning clockwork spitfire 

hum sprint laser 
 

click heartbeat 

sad sleepy level-up 
 

current load 

sigh meow low-energy 
 

switch 
 

annoyed 
 

prompt-tone 
 

wood-hit 
 

11.2. Zenei hangok (hangszer szimulátor) 

cyberpi.audio.play_music(note, beat, type = "piano") 

A megadott hangszer megadott hangját játssza le a megadott ütemmel. Blokkolja a programszálat, 

vagyis csak a lejátszást követően lép tovább. 

note(int) – A lejátszandó hang kódja (0-127) A megfelelő zenei hangokat a táblázat tartalmazza. 

beat(float) – A lejátszandó hang üteme másodpercben (>0) Átlagos tempó mellett egy ütem kb. 

egy másodperc. ( =ᴜ0.5 ; =ʋ0.25) 
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type(str) – A hangszer típusa. Alapbeállítás a zongora. (Nem lehet megváltoztatni, elhagyható a 

paraméter.) 

Ha egy hang lejátszása után nem következik újabb hang, akkor nem fejezi be az adott idő alatt, hanem 

lassan halkul el. Ha mégis szeretnénk befejezni, akkor a végére a cyberpi.audio.stop() utasítást 

kell írni. 

Érték Hang Érték Hang Érték Hang Érték Hang Érték Hang Érték Hang Érték Hang Érték Hang 

0  C-1 16  E0 32  G#1 48  C3 64  E4 80  G#5 96  C7 112  E8 

1  C#-1 17  F0 33  A1 49  C#3 65  F4 81  A5 97  C#7 113  F8 

2  D-1 18  F#0 34  A#1 50  D3 66  F#4 82  A#5 98  D7 114  F#8 

3  D#-1 19  G0 35  B1 51  D#3 67  G4 83  B5 99  D#7 115  G8 

4  E-1 20  G#0 36  C2 52  E3 68  G#4 84  C6 100  E7 116  G#8 

5  F-1 21  A0 37  C#2 53  F3 69  A4 85  C#6 101  F7 117  A8 

6  F#-1 22  A#0 38  D2 54  F#3 70  A#4 86  D6 102  F#7 118  A#8 

7  G-1 23  B0 39  D#2 55  G3 71  B4 87  D#6 103  G7 119  B8 

8  G#-1 24  C1 40  E2 56  G#3 72  C5 88  E6 104  G#7 120  C9 

9  A-1 25  C#1 41  F2 57  A3 73  C#5 89  F6 105  A7 121  C#9 

10  A#-1 26  D1 42  F#2 58  A#3 74  D5 90  F#6 106  A#7 122  D9 

11  B-1 27  D#1 43  G2 59  B3 75  D#5 91  G6 107  B7 123  D#9 

12  C0 28  E1 44  G#2 60  C4 76  E5 92  G#6 108  C8 124  E9 

13  C#0 29  F1 45  A2 61  C#4 77  F5 93  A6 109  C#8 125  F9 

14  D0 30  F#1 46  A#2 62  D4 78  F#5 94  A#6 110  D8 126  F#9 

15  D#0 31  G1 47  B2 63  D#4 79  G5 95  B6 111  D#8 127  G9 

Példa 

Az alábbi dallamnál a lejátszás gyorsaságát a ’t’ változó átírásával szabályozhatjuk. 

import cyberpi 

t=0.25 

cyberpi.audio.play_music(67, t) 

cyberpi.audio.play_music(64, t) 

cyberpi.audio.play_music(67, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(65, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(64, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(62, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(64, t) 

cyberpi.audio.play_music(60, t) 

cyberpi.audio.play_music(62, t) 

cyberpi.audio.play_music(55, t) 

cyberpi.audio.play_music(60, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(62, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(64, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(65, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(67, t) 

cyberpi.audio.play_music(67, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(69, t/2) 

cyberpi.audio.play_music(67, t*2) 

cyberpi.audio.play_music(67, t*2) 

cyberpi.audio.stop() 

cyberpi.audio.play_drum(type, beat) 

Különböző dob hangokat lehet vele lejátszani. 
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type(str) – az adott dob típusa 

beat(float)>0 – az ütés hossza egy átlagos ütés 1 másodperc időtartamú. (Sokkal hosszabbat 

nem érdemes írni, mert nem észrevehető a különbség.) 

A lehetséges dob típusok:  snare, bass-drum, side-stick, crash-cymbal, open-hi-hat, tambourine, 

hand-clap, claves 

Példa: A következő programnál rázni kell a Cyberpi egységet (vagy az egész robotot       ). Mivel a hangok 

„megvárják egymást”, összeakadni nem fognak, de a rázás ütemétől függ, mi jön ki belőle. 

import event, cyberpi 

@event.start 

def on_start(): 

    while True: 

        if cyberpi.is_shake(): 

            cyberpi.audio.play_drum('snare', 0.25) 

        if cyberpi.is_shake(): 

            cyberpi.audio.play_drum('bass-drum', 0.25) 

        if cyberpi.is_shake(): 

            cyberpi.audio.play_drum('open-hi-hat', 0.25) 

        if cyberpi.is_shake(): 

            cyberpi.audio.play_drum('closed-hi-hat', 0.25) 

11.3. Hang szimulátor 

cyberpi.audio.play_tone(freq, t) 

Megadott frekvenciájú hangot szólaltat meg megadott időtartamig. 

freq(int) – a megszólaltatni kívánt hang frekvenciája (20-5000 Hz) Ez az emberi fül által hallható 

hangok tartománya. Minden zenei hanghoz tartozik egy adott frekvencia, pl. a normál A hang 440 

Hz. (A táblázat megadja néhány hang frekvenciáját kerekítve.) 

t(float) – a megszólaltatni kívánt hang időtartama másodpercben (>0) 

Hang Hz Hang Hz Hang Hz 

C3 131 C4 262 C5 523 

D3 147 D4 294 D5 587 

E3 165 E4 330 E5 659 

F3 175 F4 349 F5 698 

G3 196 G4 392 G5 784 

A3 220 A4 440 A5 880 

H3 247 H4 494 H5 988 

11.4. A Cyberpi egység hangszórójának szabályozása 

A hangszóró különböző tulajdonságait programból tudjuk szabályozni. 

cyberpi.audio.add_tempo(pct) 

Megváltoztatja a Cyberpi hangszórójának lejátszási sebességét.  

pct(int) – a lejátszási sebesség megváltoztatásának százalékos aránya (a normál lejátszási 

sebességhez képest); a negatív érték a sebesség csökkentését, a pozitív érték pedig a sebesség 

növelését jelenti. 
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Például, ha pct=25-öt írok be, akkor 25%-kal növelem a sebességet, vagyis az eredeti 125%-át kapom.) 

cyberpi.audio.set_tempo(pct) 

Beállítja a hangszóró lejátszási sebességét. 

pct(int) – a normál érték (100%) hány %-a legyen a lejátszási sebesség (25-400) 

cyberpi.audio.get_tempo() 

Lekérdezi a lejátszási sebesség értékét.(visszatérési érték int: 25-400) 

cyberpi.audio.add_vol(pct) 

Módosítja a CyberPi hangszórójának lejátszási hangerejét. 

pct(int) – a lejátszási hangerő változásának százalékos aránya(-100 - +100) a negatív érték a 

hangerő csökkentését, a pozitív érték pedig a hangerő növelését jelenti. 

cyberpi.audio.set_vol(pct) 

Beállítja a hangszóró hangerejét. 

pct(int) – (0-100) maximális hangerő: 100 

cyberpi.audio.get_vol() 

Lekérdezi a hangszóró hangerejét. (visszatérési érték int: 0-100) 

cyberpi.audio.stop() 

Leállítja az összes hang lejátszását. 

11.5. Hangok felvétele és lejátszása 

cyberpi.audio.record() 

Elindítja a hangfelvételt. 

A hangrögzítés addig tart, amíg a cyberpi.audio.stop_record() parancs le nem fut, vagy amíg le nem 

telik 10 másodperc. Mivel a hangfájlt a RAM-ban tárolja, a hangfálj a Cyberpi kikapcsolásakor 

(újraindításakor) elvész. 

cyberpi.audio.stop_record() 

Megállítja a hangfelvételt. 

cyberpi.audio.play_record_until() illetve cyberpi.audio.play_record () 

Lejátssza a felvételt. Az első esetben blokkolja a programszálat, a másodikban továbbengedi. 
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Példa 

Hangfelvétel készítése és lejátszása különböző sebességgel. 

import cyberpi,event 

 

@cyberpi.event.start 

def menu(): 

    cyberpi.audio.set_vol(50) 

    cyberpi.audio.set_tempo(100) 

    cyberpi.console.println('Felvetel indul B') 

 

@cyberpi.event.is_press('b') #B gomb lenyomásakor 

def start(): 

    cyberpi.console.clear() 

    cyberpi.console.println('Felvetel...') 

    cyberpi.console.println('Leallit A') 

    cyberpi.audio.record() #Elindul a felvétel 

     

@cyberpi.event.is_press('a') #’A’ gomb lenyomásakor 

def stop(): 

    cyberpi.console.clear() 

    cyberpi.console.println('Sebesseg novel FEL') 

    cyberpi.console.println('Sebesseg csokkent LE') 

    cyberpi.console.println('Lejatszas joystick kozep') 

    cyberpi.audio.stop_record() #Leáll a felvétel 

 

@cyberpi.event.is_press('up') #Joystick FEL  

def seb_novel(): 

    cyberpi.audio.add_tempo(10) #Növeli a sebességet 10%-kal 

 

@cyberpi.event.is_press('down') #Joystick LE 

def seb_csokk(): 

    cyberpi.audio.add_tempo(-10) #Csökkenti a tempót 10%-kal 

    if cyberpi.audio.get_tempo() < 30: 

        cyberpi.audio.set_tempo(30) 

    

@cyberpi.event.is_press('middle') #Joystick KÖZÉP 

def lejatszas(): 

    cyberpi.console.clear() 

    cyberpi.audio.play_record_until() #Felvétel jejátszása 

11.6. Feladatok 

F11.1. Az alábbi kétdimenziós listában egy zenei dallam szerepel. Minden sorban két adat van: a hang frekvenciája és a hang 

időtartama. Írjon programot, amely eljátssza a dallamot! 

[[294, 0.5], [440, 0.25], [440, 0.25], [440, 0.5], [392, 0.5], [440, 0.5], [349, 0.25], [349, 0.25], [330, 0.5], [294, 0.5], [294, 0.5], [440, 0.25], 
[440, 0.25], [440, 0.5], [392, 0.5], [440, 0.5], [349, 0.25], [349, 0.25], [330, 0.5], [294, 0.5], [294, 0.25], [330, 0.25], [349, 0.25], [349, 0.25], 
[392, 0.25], [349, 0.25], [330, 0.25], [349, 0.25], [330, 0.5], [330, 0.5], [330, 0.5], [330, 0.5], [294, 0.25], [330, 0.25], [349, 0.25], [349, 
0.25], [392, 0.25], [349, 0.25], [330, 0.25], [349, 0.25], [294, 0.5], [294, 0.5], [294, 0.5], [294, 0.5]] 

F11.2. Írjon programot, melynek során a robot „kottából” játszik le egy dallamot! A kotta párhuzamos, színes csíkokból áll. 

Egy-egy szín egy – egy zenei hangot jelöl. A hang hosszát a csíkok szélessége szabályozza. A színeknek megfeleltetett 

hangok: A5=fekete, G5=piros, E5=sárga, D5=kék. A robot gombnyomásra indul. A csíkokra merőlegesen halad, majd a 

pálya végén akadálynál megáll. Újabb gombnyomásra lejátssza a leolvasott dallamot. 
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F11.2. Robotunk szereti a Karácsonyt és ennek zenés-táncos jelét adja, a feladat végén szereplő lista tartalmát használva a 

következőképpen jár el a program: A fájlban egy karácsonyi dalocska hangjait tároljuk, de minden hanghoz tartozik még 

egy fényeffekt és egy lépés a koreográfiából. Ily módon az adatokat ötösével csoportosíthatjuk. 1. adat: a 

megszólaltatandó hang frekvenciája 2. adat: a megszólaltatandó hang időtartama 3. adat: Cyberpi LED-ek színe 4. adat: 

CyberPi LED-ek villognak-e 5. adat: koreográfia elem Mivel a dalunk 32 hangból áll, így összesen 160 adatot tartalmaz 

a lista. Koreográfia: 1,2,3 és 4 számokkal kódoltunk mozgásokat.  

Kód Mozgás 

1 A robot előre mozog 0,5 másodpercig  

2 A robot hátra mozog 0,5 másodpercig  

3 A robot helyben balra fordul 0,5 másodpercig  

4 A robot helyben jobbra fordul 0,5 másodpercig  

A LED-ek színe: 

0 – piros 
1 – sárga  
2 – zöld  

A tökéletes összhatás (és a maximális pontszám) elérésehez az adott hang megszólalásával egy időben kell a hozzá 
tartozó színnek és mozgásnak megjelennie.   

Adatok: 

[[523, 0.5, 0, 0, 1], [392, 0.5, 1, 0, 2], [523, 1.0, 0, 1, 2], [659, 1.0, 2, 1, 1], [587, 0.5, 1, 0, 3], [523, 0.5, 0, 0, 4], [587, 
1.0, 1, 1, 4], [587, 1.0, 1, 1, 3], [523, 0.5, 0, 0, 1], [392, 0.5, 1, 0, 2], [523, 1.0, 0, 1, 2], [659, 1.0, 2, 1, 1], [587, 0.5, 1, 0, 
3], [523, 0.5, 0, 0, 4], [587, 1.0, 1, 1, 4], [587, 1.0, 1, 1, 3], [659, 0.5, 2, 0, 1], [698, 0.5, 0, 0, 2], [784, 1.0, 1, 1, 2], [523, 
1.0, 0, 1, 1], [698, 0.5, 1, 0, 3], [659, 0.5, 2, 0, 4], [587, 1.0, 1, 1, 4], [587, 1.0, 1, 1, 3], [659, 0.5, 2, 0, 1], [698, 0.5, 1, 0, 
2], [784, 1.0, 2, 1, 2], [523, 1.0, 0, 1, 1], [659, 0.5, 2, 0, 3], [587, 0.5, 1, 0, 4], [523, 1.0, 0, 1, 4], [523, 1.0, 0, 1, 3]] 
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12. LED-ek 

(cyberpi modul) 

A Cyberpi egység öt programozható LED-del rendelkezik. Minden LED-nek külön állítható a színe. Az 

egyes LED-ekre sorszám szerint tudunk hivatkozni. (balról jobbra 1-től 5-ig) 

 

cyberpi.led.on(r, g, b, id = "all") 

Beállítja a megadott LED-ek színét a megadott értékre. 

id(str)=”all” esetén (ez az alapbeállítás) az öt LED -et egyszerre állítja be. 

id(int)=1-5 esetén az adott sorszámú LED színét állítja be. 

r(str) esetén az adott szín angol neve, illetve annak rövidítése használandó.  

Lehetséges értékek: red/r, orange/o, yellow/y, green/g, cyan/c, blue/b; purple/p, white/w, black/k 

r, g, b(int) esetén a vörös, zöld, kék összetevő intenzitását adjuk meg 0-255 között (RGB színkód) 

Példák 

cyberpi.led.on(’red’)  Minden LED piros 

cyberpi.led.on(255,0,255) Minden LED magenta 

cyberpi.led.on(’o’,id=4) A 4. LED narancssárga (Ha csak 4-et írunk id=4 helyett, akkor 

figyelmen kívül hagyja.) 

cyberpi.led.play(name = "rainbow") 

Lejátszik egy előre beállított LED-animációt. Amíg véget nem ér az animáció, blokkolja a programszálat. 

name= rainbow, spoondrift, meteor_blue, meteor_green, flash_red, flash_orange, firefly 

cyberpi.led.show(color) 

Beállítja a megadott LED-ek színét.  

Csak a megadott színek, vagy azok rövidítései használhatók. 

color(str): red/r, orange/o, yellow/y, green/g, cyan/c, blue/b; purple/p, white/w, black/k 

Ha egyszerre több színt szeretnénk beállítani, a színek nevét szóközzel kell elválasztani. Mindig elölről 

kezdi a színek beállítását. 

Példák 

cyberpi.led.show('red') Az első LED piros 

cyberpi.led.show('red green') Az 1. LED piros, a 2. zöld 

cyberpi.led.show('b g y o r') A LED_ek színe sorrendben: kék zöld sárga narancs 
piros 

cyberpi.led.move(step = 1) 

A korábban beállított LED sorrendet elcsúsztatja a megadott értékkel. 
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step(int): (-4 - +4) A pozitív érték jobbra, a negatív balra lépteti a sorrendet. 

Példa 

Legyen az eredeti sorrend: kék zöld sárga narancs piros:  

     

Ha step=2-t állítunk be, az új sorrend: narancs piros kék zöld sárga: 

     

import cyberpi, time 

cyberpi.led.show('b g y o r') 

time.sleep(1) 

cyberpi.led.move(2) 

cyberpi.led.off(id = "all") 

Kikapcsolja a megadott LED-e(ke)t. 

id(str)=”all” esetén (ez az alapbeállítás) mind az öt LED-et kikapcsolja. 

id(int)=1-5 esetén az adott sorszámú LED-et kapcsolja ki. 

cyberpi.led.add_bri(brightness) 

Megváltoztatja a LED-ek fényerejét adott %-kal.  

brightness(int)  -100 – +100 (%) 

cyberpi.led.set_bri(brightness) 

A LED-ek fényességét adott %-ra állítja be.  

brightness(int)  -100 – +100 (%) 

cyberpi.led.get_bri() 

Lekérdezi a LED-ek fényességét. Visszatérési érték int: 0 – 100. 

Példa 

Próbáljuk ki az alábbi programot! 

import cyberpi,time 

cyberpi.led.show('b g y o r') 

while True: 

 for count in range(10): 

  time.sleep(0.1) 

  cyberpi.led.add_bri(10) 

 for count2 in range(10): 

  time.sleep(0.1) 

  cyberpi.led.add_bri(-10) 

12.1. Feladatok 

F12.1. Állítsunk be egy színskálát, és folyamatosan léptessük jobbra! 

F12.2. Készítsünk robotunkból szirénázó rendőrautót fényjelzéssel! 

F12.3. Készítsünk riasztókészüléket! Amíg a robot radarja 40 cm-nél távolabb érzékeli a tárgyat, zölden villog (lassan). 40 cm-

nél narancssárgára vált, 30 cm-nél pirosra és megszólal a sziréna. Ahogy közelítünk a robothoz egyre gyorsul a villogás, 

és a sziréna egyre hangosabb lesz. 
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13.Vonalkövetés 

(mbuild és mbot2 modul) 

A vonalkövetési feladat a robotikában az egyik alapvető probléma. Sok változata létezik. Valamennyi 

esetben az a feladat, hogy a felület színétől jól elkülönülő vonalat kell a robotnak önállóan követnie. 

Általában fehér színű felületen egy fekete vonal követése a 

cél. Mindehhez egy vagy több fényszenzort használhatunk. 

A készlet dobozában szerepel egy tesztpálya, amelyen 

kipróbálhatjuk az algoritmusainkat.  

Ahhoz, hogy a robot követni tudja a vonalat meg kell 

különböztetnie a felületet és vonalat. Ezt a fényszenzora 

által mért fényintenzitás alapján teszi. 

A továbbiakban bemutatunk néhány egyszerű algoritmust a megvalósításra. Ezeken kívül nagyon sok 

egyéb algoritmus is létezik, az egészen bonyolultakig. (Lásd internet!) 

A feladat minden esetben az, hogy a robot a fényszenzorával vagy fényszenzoraival önállóan kövesse a 

fehér felületen lévő fekete vonalat. A készlethez adott tesztpályán a fekete vonal 3 cm széles. Ezt fogjuk 

használni. (A robotnak nincs szüksége ilyen széles vonalra. A közoktatás robotversenyein általában 2 cm 

szélesek a vonalak.) 

13.1. Egy szenzoros útvonalkövetés – A változat – fénymérés 

A fényszenzort bemutató fejezetben láttuk, hogy az Quad-RGB szenzor esetén négy fényszenzor van 

egymás mellett a lapkán. Ezek közül az ’L1’ (bal oldali középső) szenzort fogjuk használni. 

A legegyszerűbb algoritmushoz ismernünk kell a fényszenzor által visszaadott fényintenzitás értéket a 

vonal és az alapfelület esetén. Egy egyszerű kóddal ezeket meg tudjuk mérni és a robot képernyőjére 

kiíratni. Bekapcsoljuk a fényszenzor LED-jeit fehér fénnyel és a felületről visszavert fényintenzitás 

értékét írja a program a képernyőre. 

import cyberpi, mbuild 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while True: 

    cyberpi.console.println(mbuild.quad_rgb_sensor.get_light("L1")) 

A visszavert fényintenzitás függ a fényviszonyoktól, a felület tükrözési sajátságaitól is. Különböző 

megvilágításnál ugyanazon felület esetén is kaphatunk eltérő értéket. 

Most aktuálisan a fekete vonalra 35-36 körüli értéket, míg a fehér felületre 100-at kaptunk eredményül. 

A két érték között kell keresnünk egy határt, ami alatt a robot (az algoritmusa szerint) vonalnak érzékeli 

a felületet, míg fölötte „nemvonalnak”. Ez a középérték lehet a mérési adatok számtani közepe is (az a 

lényeg, hogy közötte legyen). Ebben az esetben ez (100+36)/2 = 68. A tesztpályán azonban vannak nem 

csak fekete színű foltok, hanem piros, sárga, kék és zöld területek is. Azt szeretnénk, hogy ezeket is 
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vonalnak érzékelje a robot. Így itt is mérünk fényintenzitást és a kapott értékek közül a sárga felület 

esetén 80-at mértünk. Tehát a határt válasszuk (80+100)/2 = 90-nek. 

Az egyszenzoros útvonalkövetés legegyszerűbb elve, hogy nem a vonalat követjük, hanem a fehér 

felület és a fekete vonal valamelyik szélét. Amikor a fényszenzorunk fekete vonalat érzékel 

(fényintenzitás < 90), akkor az egyik motort gyorsabban forgatjuk, mint a másikat, így robot enyhén 

fordulni fog. Ekkor a fényszenzor lekerül a fekete felületről és fehér színt fog érzékelni. Ekkor viszont a 

másik motort forgatjuk gyorsabban, így most az ellenkező irányba fog fordulni a robot. Tehát 

összességében kígyózó mozgással halad a vonal határán. Attól függően, hogy melyik motort (bal vagy 

jobb) forgatjuk gyorsabban fekete, illetve fehér esetén az útvonal különböző oldalát tudjuk követni. A 

két motor sebessége közötti különbséggel tudjuk szabályozni, hogy milyen éles kanyarokat tudjon 

bevenni a robot. Ha nagyobb a különbség, akkor nagyobb lesz a kígyózó mozgás kitérése is és élesebb 

kanyarokat is be tudunk venni. Nem érdemes a sebességeket nagyra állítani, mert a robot reakcióideje 

miatt nem fog tudni befordulni (már elhagyta a vonalat, mikor fordulna). Ha a vonalkövetés során a 

robot fényszenzora áttér a vonal „rossz” oldalára, akkor eltéved (meg fog fordulni). A paraméterek 

meghatározása mindig az útvonaltól függ. 

A kódban tehát a szükséges modulok importálása után bekapcsoljuk a LED-eket, például fehér fényre. 

Egy végtelen ciklusban szerepel egy elágazás, aminek a vezérlő feltétele az ’L1’-es szenzor által mért 

érték. Ha ez nagyobb, mint a 90-es határéték, akkor a bal oldali motort gyorsabban forgatjuk, egyébként 

fordítva. Így a robot a vonal bal szélét követi a választott két sebesség a 30 és 10. Az egyik negatív a 

motorok fordított bekötése miatt. 

A vonal másik oldalát szeretnénk követni, akkor elegendő a feltételben megfordítani a relációs jelet. 

import cyberpi, mbuild, mbot2 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while True: 

    if mbuild.quad_rgb_sensor.get_light("L1") > 90: 

        mbot2.drive_power(30,-10) 

    else: 

        mbot2.drive_power(10,-30) 

13.2. Egy szenzoros útvonalkövetés – B változat – kalibrálás 

A rendszerben rendelkezésünk áll egy kalibrálás funkció, amely lehetővé teszi, hogy ne kelljen 

kezdőméréseket használnunk. 

A Quad-RGB érzékelő rendelkezik egy gombbal, amely lehetővé teszi az érzékelő számára a háttér és a 

vonal megkülönböztetését. 
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A kalibrálás menete: 

A gomb dupla megnyomására a Quad-RGB érzékelő megkezdi a háttér és a vonal megtanulását 

(fénymintákat vesz). 

a) A fényérzékelőket a vonalkövető útvonaltérkép hátterére kell helyezni és duplán megnyomni 

a gombot. 

b) Amikor a LED-ek gyorsan villognak, az érzékelőket oldalirányban a háttér és a vonal felett ide-

oda kell mozgatni, amíg a LED-ek villogása meg nem szűnik. Ez körülbelül 2-2,5 másodperc. A 

kapott paraméterértékek automatikusan tárolódnak. 

c) Ha a tanulás sikertelen, a LED-ek lassan villognak, és újra kell kezdeni a tanítást. 

A gomb hosszan tartó megnyomására az Quad-RGB érzékelő megváltoztatja a fények színét. Általában 

nem kell módosítani a színt. A szín automatikusan beállításra kerül a tanulás befejezése után. Nem csak 

fekete-fehér útvonalon használható a kalibrálás, ezért hatékonyabb lehet bizonyos esetekben, ha nem 

fehér színnel világítanak a LED-ek. 

Kalibrálás után rendelkezésre áll egy függvény, amely logikai értéket (Igaz/Hamis) ad vissza aszerint, 

hogy az adott LED a vonal fölött van-e vagy sem. 

mbuild.quad_rgb_sensor.is_line(LED_id) 

LED_id: a LED azonosítója („L2”, „L1”, „R1”, „R2”) 

Az előző program átírt változatában az útvonalkövetéshez a kalibrálás eredményét használó logikai 

függvényt állítjuk be az elágazás feltételeként az ’L1’-es LED-re. 

import cyberpi, mbuild, mbot2 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while True: 

    if mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("L1",1): 

        mbot2.drive_power(30,-10) 

    else: 

        mbot2.drive_power(10,-30) 

Továbbra is egyetlen fényszenzort használunk a vonalkövetéshez, de a kalibrálás utáni változat sokkal 

gördülékenyebb mozgást eredményez, mint az első esetben (saját mérések alapján programozott). 

Ha a tesztpályát használjuk a vonalkövetéshez, akkor érdemes úgy kalibrálni, hogy a fehér felületet 

használjuk kiindulási alapként, de a piros sávra mozgatjuk a robotot a kalibrálás során. Ezzel azt érjük 

Nyomógomb a 
kalibráláshoz 
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el, hogy a robot olyan színeket tárol, mintha fehér alapon piros vonalat kellene követni. A piros felület 

fényintenzitása jóval a fekete felett van, de a fehér alatt. A megtanult határ így jó lesz bármilyen színű 

vonalra. Fekete-fehérrel kalibrálva a piros felületnél el fog tévedni a robot. 

13.3. Útvonalkövetés több szenzorral 

A Quad-RGB érzékelőn négy fényszenzor kapott helyet egymás mellet. Ez lehetővé teszi, hogy az 

útvonalkövetést ne egy szenzorral végezzük, hanem többel (kettővel, vagy akár mind a néggyel). 

Ráadásul a négyszenzoros érzékelőhöz rendelkezésre áll egy olyan függvény, amely egyetlen számot ad 

vissza eredményül és ez alapján eldönthető, hogy a négy szenzor közül éppen melyek vannak az útvonal 

fölött, illetve mellett. 

Az elv, hogy minden szenzor állapotát (útvonalon/útvonal mellett) egy biten brázoljuk. A bit 1-es értéket 

vesz fel, ha LED az útvonal fölött van és 0-t egyébként. A négy bitet a LED-ek sorrendjében összefűzve 

(L2-L1-R1-R2) és a kapott 4 bites számot tízes számrendszerbe átváltva egy 0-15 közötti egész szám az 

eredmény. Ezt a számot adja vissza a függvény. Így ebből egyértelműen meghatározható, hogy a mérés 

időpontjában melyik LED-ek voltak az útvonal fölött. A következő táblázat mutatja a részleteket. 

Decimális kód 
(visszaadott érték) 

 
Bináris kód L2 L1 R1 R2 

0  0000     

1  0001     

2  0010     

3  0011     

4  0100     

5  0101     

6  0110     

7  0111     

8  1000     

9  1001     

10  1010     

11  1011     

12  1100     

13  1101     

14  1110     

15  1111     

A táblázatban a fekete szín jelzi, ha a LED az útvonal fölött volt. 

A függvények 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_line_sta("all") 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_ground_sta("all") 

Az első függvény esetén (get_line_sta()), ha a szenzorok az út fölött vannak, akkor ad a bináris 

számsorban 1-est (lásd fenti táblázat). A második függvény ennek az inverze, vagyis a bináris 

számsorban annak a szenzornak a helyére kerül az 1-es, amely nincs az útvonal fölött. 
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Az útvonalkövetéshez használjuk a szélső két LED-et (L2 és R2). Mivel ezek kb. 6 cm-re vannak egymástól 

és az útvonalunk 3 cm széles ezért, ha mindkét LED fehéret érzékel, akkor a robotnak egyenesen kell 

haladnia, hiszen a két LED között van az útvonal (ehhez indításkor így helyezzük a pályára a robotot). A 

táblázatban ez a 6-os értékhez kapcsolható. (A két középső LED feketét érzékel, a két szélső pedig 

fehéret.) 

Ha megnézzük a táblázatot, akkor azt látjuk, hogy a 6-nál nagyobb értékek esetén a bal oldali LED (L2) 

feketére fut (6 alatt továbbra is fehér). Ez egy balkanyar esetén fordulhat elő, így a robotnak balra kell 

fordulnia. A többi esetet tekintsük egyébnek, így ekkor jobbkanyar jön. Természetesen a függvény által 

visszaadatott 16 érték közül sok nem fordulhat elő egy egyszerű útvonalnál, így nincs is jelentősége (Pl.: 

a 9-es vagy 11-es eset nehezen képzelhető el a tesztpályán, de más útvonalak esetén lehet szerepe). 

import cyberpi, mbuild, mbot2 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while True: 

    line = mbuild.quad_rgb_sensor.get_line_sta("all", 1) 

    if line == 6: 

        mbot2.drive_power(30,-30) 

    elif line > 6: 

        mbot2.drive_power(10,-30) 

    else: 

        mbot2.drive_power(30,-10) 

A visszaadott értékeket figyelembe véve írhatunk összetettebb programot is, ahol azt figyeljük, hogy a 

kanyar milyen „éles”. Egy élesebb kanyar esetén mindkét bal vagy jobb oldali szenzor feketére futhat, 

így ebben az esetben egy gyorsabb fordulást használhatunk. A program most a hátteret figyeli és nem 

az útvonalat. 

import cyberpi, mbuild, mbot2 

hi_speed1 = 25 

hi_speed2 = 35 

lo_speed1 = 5 

lo_speed2 = 15 

mbot2.drive_power(20, -20) 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while True: 

    line = mbuild.quad_rgb_sensor.get_ground_sta("all", 1) 

    if line == 7:                                       #L2 on line 

        mbot2.drive_power(lo_speed1, -hi_speed2)         #turn left (fast) 

    elif line == 11:                                    #L1 on line 

        mbot2.drive_power(lo_speed1, -hi_speed1)        #turn left (slow) 

    elif line == 13:                                    #R1 on line 

        mbot2.drive_power(hi_speed1, -lo_speed1)         #turn right (slow) 

    elif line == 14:                                    #R2 on line 

        mbot2.drive_power(hi_speed2, -lo_speed1)         #turn right (fast) 

    elif line == 9:                                     #L1 and R1 on line 

        mbot2.drive_power(hi_speed2, -hi_speed2)       #straight ahead 

A fenti útvonalkövetés, már egészen gördülékeny és gyors. Mindezt lehet még tovább fokozni. 

A négy fényszenzort útvonalkövetésre használni csak abban az esetben érdemes, ha kifejezetten ilyen 

típusú feladatról vagy versenyről van szó (Pl.: LineFollower versenyek). A példák esetén azt láttuk, hogy 
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két szenzorral már egészen jó útvonalkövetési algoritmus készíthető. A másik két szenzort használhatjuk 

például arra, hogy az útvonal melletti területet figyeljük. Egy ilyen feladatról szól a következő példa. 

Példa 

Írjunk programot, amelyben a robot két szenzorával követi a fekete színű vonalat és megáll, ha egy 

útelágazáshoz ér. Pl.: lehet a tesztpályánk a következő: 

 

Kövessük az útvonalat a robot L1 és L2-es szenzorával. Ezek távolsága kb. 2,5 cm így, ha mindkét szenzor 

feketét érzékel, akkor egyenesen kell haladni. Most nem a robot középvonala lesz az útvonal fölött, 

hanem a bal oldala. Ezzel elértük, hogy a jobb oldali szenzor (R2) az útvonal jobb oldala mellett halad. 

Az útvonalkövetést addig végezzük, amíg az R2-es szenzor feketét nem érzékel (a logikai függvény 

értéke True lesz). Itt kell megállni. 

import cyberpi, mbuild, mbot2 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

while not mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("R2",1): 

    line = mbuild.quad_rgb_sensor.get_line_sta("all", 1) 

    if line == 12: 

        mbot2.drive_power(30,-30) 

    elif line <= 7: 

        mbot2.drive_power(30,-10) 

    else: 

        mbot2.drive_power(10,-30) 

mbot2.EM_stop("all") 

13.4. Feladatok 

F13.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot legalább két fényszenzorával követi a fekete színű útvonalat és ha 

ultrahang szenzorával 10 cm-en belül akadályt lát maga előtt, akkor megfordul és visszafelé kezdi el követni a vonalat! 

F13.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot legalább két fényszenzorával követi a fekte színű útvonalat és ha egy 

útkereszteződéshez ér (egymást merőlegesen keresztező utak), akkor a bal oldali ágon folytatja az útvonalkövetést. 

F13.3. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot L2 és L1 szenzorával követi a fekete színű útvonalat, amelyen több jobbról 

érkező elágazás is van! A harmadik elágazásnál álljon meg! 

Start 

Stop 

Útvonalkövetés 
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F13.4. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot sorsol egy egész számot 1 és 100 között! A robot egy Y 

elágazást tartalmazó útvonalat követ. Ha a sorsolt szám páros, akkor az elágazás jobb oldali ágát követi, ha 

páratlan, akkor bal oldalit. (Tipp: Ha a robot egy szenzorral követi az útvonalat, akkor attól függően, hogy 

melyik oldalát követi jobbra vagy balra fog haladni az elágazásnál.) A Pythonban a véletlen számok 

sorsolásához importálni kell a random modult. A számok sorsolása a random.randint(alsó határ, felső 

határ) függvényhívással valósítható meg. 

F13.5. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot követ egy fekete színű útvonalat, majd ha kereszteződéshez 

ért, akkor sorsol egy 1-4 közötti egész számot! Ha a szám 1, akkor balra, ha 2, akkor jobbra, ha 3, akkor 

visszafelé, ha 4, akkor egyenesen előre követi tovább a vonalat! 

F13.6. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy négyzetrácsos 

felületen mozogva a START pozícióból a CÉL pozícióhoz megy úgy, 

végig a fekete színű útvonalakat követi! A robot programjában két 

változó tárolja a cél koordinátáit. A változók tartalmát véletlen 

sorsolással határozza meg a robot (mindkét változó 0-3 közötti)! A 

cél két koordinátáját jelenítse meg a képernyőn, majd ennek 

megfelelően mozogjon a CÉL-hoz! A célhoz nem szükséges a 

legrövidebb úton eljutnia, de végig a rácsvonalak mentén kell 

haladnia. Ha elért a célkoordinátákhoz, akkor fejezze be mozgását! 

Induláskor a robot Guad_RGB szenzora a START pozíció fölött van és 

Kelet felé néz. 

  

0 2 3 1 

3
 

1
 

0
 

2
 

START 

CÉL 
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14. Eseménykezelés – többszálú programok 

(event modul) 

A Cyberpi eseménykezelő eljárásai lehetőséget adnak többszálú programok készítésére. Egy 

eseményfejléc hozzáadása egyben egy új szál hozzáadását is jelenti. Amikor a fejlécben megadott 

esemény bekövetkezik, az eljárás utasításai azonnal végrehajtódnak. A programozásban egy esemény 

nagyon sokféle lehet. Megmozdítom az egeret, lenyomok egy billentyűt, lezárok egy ablakot, stb. 

Eseményvezérelt programozás esetén a megadott eseményeket folyamatosan és egyidejűleg figyeli a 

program, függetlenül attól, hogy milyen sorrendben adtuk meg őket. 

14.1. Eseménykezelés a CyberPi egységen 

Az események használatához importálni kell az event modult. 

Esemény definiálása úgy történik, hogy a @ jel után megadjuk az esemény fejléc nevét, majd alatta 

definiálunk a szokott módon egy eljárást (a korábban bemutatott függvénydefiníciónak megfelelően: 

def név()). Az eseményfejléc neve kötött, nem lehet akármi. Ez lesz az eseményindító feltétel (a 

lehetőségeket lásd a továbbiakban). Az eljárás neve tetszőleges, szabályos elnevezés lehet (a zárójelpár 

szükséges a név után). Természetesen itt is érdemes olyan nevet adni, ami utal valamilyen módon arra, 

mi fog történni, ha bekövetkezik az adott esemény. Az utána következő sorokban a végrehajtandó 

utasítások következnek. 

@eseményfejléc_neve 

def név(): 

utasítás1 

utasítás2 

 … 

Nézzünk egy egyszerű példát! 

Azt szeretnénk, hogy a robot gombjaival zenélni tudjuk. Ehhez például a gombokhoz egy-egy hangot 

társítunk. Minden gomb lenyomása (illetve joystick elmozdulás iránya) egy-egy eseménynek felel meg. 

import cyberpi, event 

@cyberpi.event.is_press('up') 

def c3(): 

 cyberpi.audio.play_music(48, 0.25) 

 cyberpi.audio.stop() 

@cyberpi.event.is_press('down') 

def d3(): 

 cyberpi.audio.play_music(50, 0.25) 

 cyberpi.audio.stop() 

@cyberpi.event.is_press('left') 

def e3(): 

 cyberpi.audio.play_music(52, 0.25) 

 cyberpi.audio.stop() 

@cyberpi.event.is_press('right') 

def f3(): 

 cyberpi.audio.play_music(53, 0.25) 

 cyberpi.audio.stop() 
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Ehhez a feladathoz nem feltétlenül lenne szükség külön szálakra, elég egy végtelen ciklusban 

folyamatosan figyelni a gombok állapotát. 

import cyberpi 

while True: 

 if cyberpi.controller.is_press('up'): 

  cyberpi.audio.play_music(48, 0.25) 

  cyberpi.audio.stop() 

 elif cyberpi.controller.is_press('down'): 

  cyberpi.audio.play_music(50, 0.25) 

  cyberpi.audio.stop() 

 elif cyberpi.controller.is_press('left'): 

  cyberpi.audio.play_music(52, 0.25) 

  cyberpi.audio.stop() 

 elif cyberpi.controller.is_press('right'): 

  cyberpi.audio.play_music(53, 0.25) 

  cyberpi.audio.stop() 

Egy különbség észrevehető a két program végrehajtása közben. Tartsuk a joystick gombját huzamosabb 

ideig az egyik irányban! Az első esetben lejátssza az adott hangot, azután nem történik semmi, a 

második esetben folyamatosan újra lejátssza a hangot. Ez azt jelenti, hogy egy eseményfejléc csak akkor 

aktiválódik, ha az esemény éppen megtörténik. (Pl. az adott gomb állapota „nem lenyomott”-ról 

„lenyomott”-ra vált.) Mivel a párhuzamos szálak nem tartalmaznak ciklust ezért, ha végrehajtódtak a 

benne szereplő utasítások, a programszál leáll, és csak a következő gombnyomásra indul újra (nem a 

gomb állapota, hanem a gombnyomás ténye az, amit az eseményfejléc vizsgál). A második programban 

minden olyan esetben végrehajtja az adott parancsot, amikor a „lenyomott” állapotot érzékeli. Tehát, 

ha folyamatosan nyomva tartom a gombot, újra és újra lejátssza a hangot.  

Bizonyos esetekben nemigen tudjuk elkerülni a párhuzamos szálak használatát, vagy sokkal egyszerűbb 

így kódolni, mint hagyományosan. Gondolatként még az merülhet fel, hogy hasznosak lehetnek, ha 

egyszerre több szenzorra kell figyelni és a mért értékeknek megfelelően reagálni. 

Példa 

Írjunk programot, amelyet végrehajtva a robot vagy akadály előtt 10 cm-re áll meg, vagy fekete vonal 

érzékelésénél! Amelyik esemény előbb bekövetkezik (akadály vagy vonal) annál álljon meg a robot! 

Először írjuk meg a programot eseménykezeléssel. Mivel az ultrahangszenzor nem eseményindító (a 

mérési tartománya nem fér bele a 0-100 skálába), ezért hozzunk létre két eseményt és mindkettő a 

program kezdésekor induljon el. Az egyik esemény az ultrahang szenzort figyeli, a másik az Quad-RGB 

szenzort. A főprogramban csak elindítjuk a robotot, mert a két eseménykezelő automatikusan elindul. 

Amikor valamelyik bekövetkezik megáll a robot. Extra szolgáltatásként még vörös vagy kék színű LED-

ekkel is világít. A másik programszál viszont fut tovább. Leállíthatjuk pl. a reset gombbal. A programból 

történő leállításról a következő alfejezetben lesz szó. 
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import cyberpi, mbot2, mbuild, event 

@cyberpi.event.start  

def akadaly(): 

    while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

        pass 

    mbot2.EM_stop("all") 

    cyberpi.led.on("red")  

    @cyberpi.event.start  

def vonal(): 

    mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('white') 

    while mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') > 50: 

        pass 

    mbot2.EM_stop("all") 

    cyberpi.led.on("blue") 

#Főprogram---------------------------------------------- 

mbot2.forward(30) 

A programot meg lehet írni párhuzamos szálak nélkül is. Itt használunk egy stop nevű változót, aminek 

False a kezdőértéke. A ciklus addig fut, amíg ez a változó False marad (not stop). Elágazásokkal figyeljük 

a két szenzort és ha valamelyik észleli a számára releváns esetet, akkor átállítja a stop változó értékét, 

így a ciklus leáll és megáll a robot a ciklus utáni utasítás hatására. 

import cyberpi, mbot2, mbuild 

mbuild.quad_rgb_sensor.set_led('white') 

mbot2.forward(30) 

stop = False 

while not stop: 

    if mbuild.ultrasonic2.get() < 10: 

        stop = True 

        cyberpi.led.on("red")  

            if mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') < 50: 

        stop = True 

        cyberpi.led.on("blue")  

        mbot2.EM_stop("all") 

A két program működésében nincs látható különbség. Tehát a párhuzamos szálak az esetek 

többségében kikerülhetők, de vannak olyan szituációk, amikor egyszerűbb az eseménykezelést 

használni. 

Tegyük fel, hogy a robot folyamatosan játszik egy több hangból álló dallamot, és azt szeretnénk, hogy 

gombnyomásra (Pl. „B” gomb) villanjanak fel a LED-ek (pl. piros színnel). 

A program nagyon egyszerűnek tűnik. Végtelen ciklusba kell beírni néhány hangot, majd megvizsgálni, 

lenyomott állapotban van-e a gomb. Ha igen, felvillantjuk a lámpákat. 

import cyberpi,time 

while True: 

 cyberpi.audio.play_music(60, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(60, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(69, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(69, 0.25) 

 cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

 if cyberpi.controller.is_press('b'): 

  cyberpi.led.on('red') 

  time.sleep(0.25) 

  cyberpi.led.off() 
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A programot kipróbálva azt tapasztaljuk, hogy a robot nem mindig reagál a gombnyomásra. Ha 

folyamatosan lenyomva tartjuk, időnként felvillan. Azt is meg lehet figyelni, hogy mindig pontosan 

akkor, amikor végigjátszotta a dallamot. Ez nem véletlen. A gomb állapotának vizsgálata csak akkor 

történik meg, amikor a dallamsor végére ér. 

Több új szál létrehozásával elkerülhető a probléma. A gombnyomás folyamatos figyelése független a 

dallam lejátszásától. 

import cyberpi,event,time 

 

@cyberpi.event.start #A program indulásakor elindítja a dallamot 

def zenel(): 

 while True: 

  cyberpi.audio.play_music(60, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(60, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(69, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(69, 0.25) 

  cyberpi.audio.play_music(67, 0.25) 

 

@cyberpi.event.is_press('b') #A „B” gomb nyomásakor felvillannak a ledek. 

def villan(): 

 cyberpi.led.on('red') 

 time.sleep(0.25) 

 cyberpi.led.off() 

Lehetséges esemény fejlécek: 

cyberpi.event.start A program indulását figyeli. Ahogy elindul a program, végrehajtja az 

utasításokat. 

cyberpi.event.is_press(name) Figyeli a megadott gomb, vagy a joystick állapotát 

name(str): ’a’,’b’,’up’,’down’,’left’,’right’,’middle’ 

A következő események a Cyberpi egység mozgását figyelik. Ha bekövetkezik az adott esemény, 

végrehajtja a megadott utasításokat. 

cyberpi.event.is_tiltforward előre dől 

cyberpi.event.is_tiltback  hátra dől 

cyberpi.event.is_tiltleft  balra dől 

cyberpi.event.is_tiltright  jobbra dől 

További eseményindító lehet egy határérték figyelése amit, ha elér az adott eszköz, akkor elindul az 

esemény. Sajnos az eszközök köre elég korlátozott. 

cyberpi.event.greater_than(határérték, eszköz) 

cyberpi.event.smaller_than(határérték, eszköz) 

A határérték 0-100 közötti szám, míg az eszköz microphone, light_sensor, shake_val, timer lehet. 

(A light_sensor, nem ugyanaz, mint a quad_rgb_sensor). Az első esetben a megadott 

határértéknagyobb érték mérése esetén következik be az esemény, míg a második esetben kisebb 
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értéknél. Az ultrahang szenzorra nincs külön eseményindító fejléc. Az érzékelő mérési tartománya 

szélesebb, mint a 0-100-as skála. A megoldást a további alfejezetekben mutatjuk be. 

14.2. Párhuzamos szálak közötti adatcsere 

A korábbi példáknál láttuk, hogy igaz ugyan, hogy a program hatására a robot látszólag azt csinálta, amit 

szerettünk volna (megállt, villogott), de a programja nem fejeződött be, mert maradtak még futó 

programszálak. Ennek a problémának a kezelésére nézzük a következő példát. 

Egy másik gyakori probléma, ha a robot egy összetett mozgást végez, és gombnyomásra szeretném 

azonnal megállítani. Mozogjon például egy négyzet mentén folyamatosan, majd az „A” gomb 

megnyomására állítsuk meg! 

Itt is lehet próbálkozni feltételes ciklussal, de csak akkor fog megállni, ha az adott mozgás minden 

fázisán túljutott, és akkor sikerül megnyomni a gombot. 

import cyberpi,mbot2 

while not cyberpi.controller.is_press('b'): #A "B"-re induljon el 

 pass  

while not cyberpi.controller.is_press('a'):      # Az "A"-ra lépjen ki 

 mbot2.forward(50,1) 

 mbot2.turn(90) 

Próbálkozzunk többszálú programmal! 

Első változat: 

import cyberpi,mbot2,event 

 

@cyberpi.event.start 

def alap(): 

 cyberpi.console.println('B gomb indul') 

 cyberpi.console.println('A gomb megall') 

 while not cyberpi.controller.is_press('b'):  

  pass 

 while True: 

  mbot2.forward(50,1) 

  mbot2.turn(90) 

 

@cyberpi.event.is_press('a') 

def megall(): 

 mbot2.EM_stop(port = "all") 

Bekapcsoláskor megjelenik a menü, majd a „B” gomb megnyomásakor elindul a robot mozgása a 

négyzet mentén. Az „A” gomb megnyomásakor viszont nem egészen az történik, amit szeretnénk. A 

robot ugyan megáll, de csak egy pillanatra. A megállás nem végleges, hiszen a ciklust nem állítottuk le. 

Ha a végtelen ciklus helyett a while utáni feltételben is figyeljük a gomb megnyomást, akkor a ciklus is 

leállítható. 

Globális változók használatával egyszerűen megoldható a probléma. Függvényen/programszálon belül 

létrehozott változó alapból lokális (csak az adott függvényben/programszálon érhető el, másikban 

nem). Ha azt szeretnénk, hogy mindkét függvényben (mindkét szálon) elérhető legyen a változó, akkor 
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ezt jelezni kell a programnak a változó neve elé írt global szóval. Minden függvényben/programszálon 

létre kell hozni a globális változót ugyanazon a néven. A programban a mozog változó logikai értékét 

állítgatjuk aszerint, melyik gombot nyomtuk meg. Ha azt szeretnénk, hogy a robot rögtön megálljon, 

akkor a while cikluson belül minden mozgás fázisnál vizsgálni kell a változó értékét, különben csak a 

ciklus végén áll le. A mozgás mindig az elejéről indul újra. 

import cyberpi,mbot2,event 

 

@cyberpi.event.start 

def alap(): 

 cyberpi.console.println('B gomb indul') 

 cyberpi.console.println('A gomb megall') 

 

@cyberpi.event.is_press('b') 

def indul(): 

 global mozog 

 mozog = True 

 while mozog: 

  if mozog:  

   mbot2.forward(50,1) 

  if mozog:  

   mbot2.turn(90) 

 

@cyberpi.event.is_press('a') 

def megall(): 

 global mozog 

 mozog = False 

 mbot2.EM_stop(port = "all") 

Az előző példánál azt láttuk, hogy a különböző programszálak globális változókon keresztül tudnak 

adatokat átadni, cserélni. Ez alkalmas lehet arra, hogy programszálból irányítsuk egy másik programszál 

működését (pl.: leállítsuk) és akár értékátadás is történhet. 

Példa 

Írjunk egy olyan programot, amely egyik szálán egy útvonalkövetési algoritmus fut. A robot egyetlen 

szenzorával, az ’L2’-es szenzorral követi a fekete vonalat. Ehhez a korábbi fejezet útvonalkövetési 

algoritmusát használjuk. A program egy másik szálán az ’R2’-es szenzorral számoljuk az útvonal melletti 

fekete vonalakat. Tehát a feladat összefoglalva az, hogy a robot követ egy fekete vonalat, miközben 

megszámolja, hogy hány további fekete vonal csatlakozott be az eredeti útvonalba. (A program alkalmas 

lehet arra is, hogy egy négyzetrácsos felületen, mint koordináta rendszerben, a robot megtaláljon egy 

adott koordinátájú pontot.) Álljon meg a robot, ha 10 cm-en belül akadályt érzékel! Ezután írja a 

képernyőjére, hogy hány útkereszteződésen haladt át! 

Mindkét szál induljon a program elindulásakor! Az útvonalkövetési algoritmus fut az első szálon, ami 

akkor áll le, ha akadályt lát a robot. 
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import cyberpi, mbuild, mbot2, time 

 

@cyberpi.event.start  #Útvonalkövetési szál 

def kovet(): 

    cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

    while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

        if mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("L2",1): 

            mbot2.drive_power(30,-10) 

        else: 

            mbot2.drive_power(10,-30) 

    mbot2.EM_stop(’all’) 

A másik szál a számláló. Ezen is futhatna a ciklus az ultrahang szenzor által mért megfelelő távolságig, 

de most máshogy oldjuk meg. Létrehozunk mindkét szálon egy globális változót ’leall’ néven. Ennek 

legyen e kezdő értéke False. Ha True értéket kap, akkor álljon le a számláló ciklus. A True értéket az 

útvonalkövetési szál küldi (beállítja a globális változó értékét True-ra). Ennek hatására leáll a másik szál 

ciklusa, következésképpen rövidesen a szál is, hiszen az utasítások elfogynak a szálról. 

A szálak közötti kommunikáció bemutatására a számláló szál a vonalak számát egy globális változón 

keresztül adja át az útvonalkövetési szálnak, ami azt írja a képernyőjére! A korábbi fejezetekben volt 

már szó arról, hogyan lehet számolni a fekete vonalakat. Most is ezt használjuk. Kicsit kiegészítjük a 

fenti programot és beillesztjük a vonalszámláló szálat is. 

import cyberpi, mbuild, mbot2, time 

 

@cyberpi.event.start        #Đtvonalkºvet®si sz§l 

def kovet(): 

    global leall, csikdb 

    leall = False 

    cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

    while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

        if mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("L2"): 

            mbot2.drive_power(30,-10) 

        else: 

            mbot2.drive_power(10,-30) 

    mbot2.EM_stop('all') 

    leall = True 

    cyberpi.console.print(csikdb) #A csikdb v§ltoz·t a m§sik sz§l kezeli 

 

@cyberpi.event.start        #Sz§ml§l· sz§l 

def szamol(): 

    global leall, csikdb 

    csikdb = -1 

    vonal = False 

    while not leall:  #A leall v§ltoz·t a m§sik sz§l kezeli 

        if mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("R2") and not vonal: 

            csikdb += 1 

            vonal = True 

        if mbuild.quad_rgb_sensor.is_background("R2") and vonal: 

            vonal = False 
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A tesztpálya lehet például a képen szereplő. A programban ’csikdb’ változónak azért -1 a kezdőértéke, 

mert számláló szál ciklusának indulásakor az összes 

fényszenzor kezdőértéke 0, tehát ’is_line’ állapotban 

van. A ciklus pedig gyorsabban fut, mint ahogy az 

elektronika érzékelni kezdi felület fényviszonyait, így a 

bekapcsoláskor rögtön növeli eggyel a változó értékét. 

Ha a tesztpályán végigfut a robot, akkor a képernyőjére 

4-et kell kiírnia. 

A program most is megírható párhuzamos szálak nélkül, de a sok és összetett feltételfigyelés lassítja az 

útvonalkövetési algoritmust. 

14.3. Programszál indítása egy másik programszálról 

Kérdésként fogalmazódhat meg, hogy el tudunk-e indítani egy programszálat menet közben? Tehát nem 

a program indulásakor (@cyberpi.event.start). Erre több eseményfigyelő feltétel is van. A legtöbb 

valamilyen aktív felhasználói beavatkozást igényel Pl.: gombnyomás, a CyberPi egység megdöntése, … 

Ha úgy akarok párhuzamos szálat indítani, hogy a robot ezt sík terepen mozogva, felhasználói 

beavatkozás nélkül tegye, akkor nem sok lehetőség marad. A 

@cyberpi.event.greater_than(küszöbérték, eszköz) vagy a @cyberpi.event.smaller_than(küszöbérték, 

eszköz) eseménykezelők jöhetnek szóba. Itt azonban korlátozott az eszközök köre: mikrofon, 

fényszenzor, rázás és az időzítő (timer) használható. Mivel a készletben nincs fényszenzor, ezért sík 

terepen mozgó robot esetén a timer lehetne a megoldás. Írható ilyen kód, például az egyik szálon a 

cyberpi.timer.reset() függvénnyel folyamatosan nullázzuk a stoppert, majd, ha ezt befejezzük és hagyjuk 

elindulni, akkor a @cyberpi.event.greater_than(0.1,’timer’) fejlécű esemény elindul. A megoldás 

viszont nem túl szimpatikus. 

Rendelkezésre áll azonban egy másik eseményfigyelő feltétel, ami @cyberpi.event.receive(’azonosító’) 

kódsorral élesíthető. A programszál akkor indul el, ha az ’azonosítóval’ megadott üzenet megérkezett 

egy másik szálról. Az üzenet küldése a cyberpi.broadcast(’azonosító’) függvényhívással 

kezdeményezhető. A program valamennyi szála megkapja az üzenetet. Nincs az üzenetnek 

adattartalma, csupán az azonosító. Kifejezetten ugyanazon programon belüli események indítására 

alkalmas. 

A következő egyszerű példa azt mutatja be, hogyan lehet használni. Létrehozunk egy programszálat a 

@cyberpi.event.receive(’indul’) fejléccel. A szál annyit fog csinálni, hogy kiírja a képernyőre a ’Hello’ 

üzenetet. De a fejléce szerint nem indul el a program indulásakor, hanem várja, hogy megérkezzen az 

üzenet. 
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Egy másik szálon futtatunk egy végtelen ciklust, ami 1 másodpercenként elküldi az ’indul’ üzenetet 

minden további programszálnak. Az eredmény az lesz, hogy a robot képernyőjén 1 másodpercenként 

megjelenik a ’Hello’ felirat. 

import cyberpi, time 

 

@cyberpi.event.receive('indul') 

def kiir(): 

    cyberpi.console.println('Hello') 

 

@cyberpi.event.start 

def kuld(): 

    while True: 

        cyberpi.broadcast('indul') 

        time.sleep(1) 

A kódban szereplő első programszál minden újabb üzenet érkezésekor (ha a címke megfelelő volt) 

elindul. Ezzel a megoldással a program bármelyik részéről tudunk új szálat indítani és egy szálat a 

leállása után is újra elindíthatunk. 

Ezzel az ötlettel az ultrahang szenzor által mért értékhez is köthetjük egy programszál elindulását. 

14.4. Feladatok 

F14.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy négyzet kerülete mentén mozog és minden oldal esetén más hangot 

játszik le! Tehát a robot négyféle hangot játszik folyamatosan, aszerint, hogy éppen melyik oldalánál tart a négyzet 

bejárásának. Két teljes kört tegyen meg, utána fejezze be a mozgást és a hanglejátszást! 

F14.2. Írjon egy saját függvényt, amely követ egy fekete színű útvonalat egy programszálon! Az útvonalkövetés egy ’START’ 

üzenet elküldésére induljon és akkor álljon le, ha egy globális változó értéke ’False’-ra módosul! Az útvonalkövetés a 

program indulásával kezdődjön és 2 másodperc várakozás után álljon le! Újabb 2 másodperc után ismét induljon el 

akkor álljon le, ha a robot ultrahang szenzorával 10 cm-en belül akadályt érzékel! 

F14.3. A robot képernyőjén mozogjon egy kör balról-jobbra és oda-vissza! Közben a joystick fel-le mozgatásával a képernyő 

jobb szélén egy 20 pixel magas és 5 pixel széles téglalapot tudjunk mozgatni! Fejlesszük tovább a programot egy játékká! 

Ha a téglalap hozzáér a körhöz, akkor írja a képernyőre a program, hogy ’NYERT’! A robot ’A’ gombjának nyomogatásával 

lehessen a golyó sebességét növelni és ’B’ gombjával csökkenteni! 

F14.4. Írjon programot, amelynél a robot LED-jeivel szimulálja egy autó indexét! Ha a robot kanyarodik valamelyik irányba, 

akkor a megfelelő oldalon lévő LED-jei narancssárgán villogjanak! Ha befejezte a fordulást, akkor a LED-ek is 

kapcsoljanak ki! Tolatás esetén a két szélső LED világítson fehéren! 
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15. Kommunikáció 

(cyberpi modul) 

A robotikában komoly lehetőséget rejt magában a robotok közötti kommunikáció, de akár egy robot és 

a számítógép közötti kommunikáció is. Ha ezt tudjuk automatizálni, vagyis programmal szabályozni, 

akkor sokkal összetettebb és rugalmasabb rendszerek jöhetnek létre. 

A számítógép és a robot közötti kommunikációra egy példa a programok feltöltése a robotra. A 

szoftverkörnyezetet bemutató fejezetben erre két példát is láttunk. Egyrészt USB kábelen keresztül, 

másrészt Bluetooth-on keresztül is fel tudjuk tölteni az általunk megírt programokat. Ez a kapcsolat 

lehetőséget teremt arra is, hogy a robotok egymásnak is küldjenek adatokat, illetve a robot érzékelőivel 

mért adatok (nagy mennyiségű adat) visszajusson a számítógépre, ahol különböző elemző, megjelenítő 

programokkal vizsgálhatjuk azokat. 

A bemutatott lehetőségeken kívül további kommunikációs kapcsolatok is rendelkezésre állnak (pl.: LAN-

on keresztül). Az itt bemutatott lehetőségek, már a haladó szinthez tartoznak. 

Bluetooth kommunikáció a robot között nincs beépítve a rendszerbe. Pythonban megoldható a soros 

portok olvasásával, de a bonyolultabb programozásnak számít és jóval túlmutat ezen jegyzet keretein. 

A robotok közötti kommunikációhoz nem feltétlenül kell két teljes robot. Elegendő egy robot és egy 

CyberPi egység. A CyberPi-t ugyanúgy lehet programozni és az mbuild portjára szenzorokat lehet 

csatlakoztatni. Az mBot2-es robottól függetlenül külön is beszerezhető. 

15.1. Robotok közötti kommunikáció wifi-n keresztül 

A robotok a beépített wifi adapteren keresztül (CyberPi egység) rá tudnak csatlakozni a hálózatra. 

Ahhoz, hogy kommunikálni tudjanak egymással mindkét robotnak ugyanarra a hálózatra kell 

csatlakoznia. A csatlakozást a szoftverből is megoldhatjuk. 

Első lépésben csatlakoztassuk a robotot a számítógéphez (soros porton vagy Bluetooth-on)! 

  

A csatlakozás után megjelenik egy Settings feliratú nyomógomb. Erre kattintva a menüből a Set up Wi-

Fi feliratút választva a rendszer megkérdezi a wifi nevét (SSID) és a hozzá tartozó jelszót. (A példánál a 

fiktív robot_wifi SSID-t és a ’kiskutya’ jelszót fogjuk használni. A tényleges kapcsolathoz működő adatok 

szükségesek!) 
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A kapcsolat létrejöttét a robot képernyőjén megjelenő (mobiltelefonoknál is használt) wifi jel erősíti 

meg. (Csak akkor látszik a robot képernyőjén bármi, ha Upload módban vagyunk.) 

A kapcsolatot programból is felépíthetjük. Ehhez a cyberpi modul wifi osztályának függvényeit 

használhatjuk. 

cyberpi.wifi.connect(ssid, password) 

A kapcsolat létrejöttének ellenőrzéséhez is létezik egy logikai függvény, ami True értéket ad vissza, ha 

felépült a wifis kapcsolat. 

cyberpi.wifi.is_connect() 

A következő kód hatására, ha a kapcsolat felépült, a robot képernyőjén megjelenik egy 1-es (True érték). 

A 2 másodperces várakozás a kapcsolat stabilizálódásához adtuk a rendszernek. 

import cyberpi, time 

cyberpi.wifi.connect('robot_wifi',kiskutya) 

time.sleep(2) 

cyberpi.console.println(cyberpi.wifi.is_connect()) 

A wifin keresztül ezután tudunk broadcast (szórt) üzenetet küldeni, ami azt jelenti, hogy a 

kommunikáció nyilvános, nem címzett, bárki fogadhatja, akinek van hozzá eszköze. 

cyberpi.wifi_broadcast.set(’címke’,’adat’) 

cyberpi.wifi_broadcast.get(’címke’) 

A set() függvény küldi az üzenetet, míg a get() fogadja. Az üzentben szereplő címke alapján tudjuk majd 

a fogadó oldalon olvasni az elküldött adatot. 

Üzenet küldés (egyik roboton) Üzenet fogadás (másik roboton) 

#Küldő (Sender) 

import cyberpi, time 

while not cyberpi.wifi.is_connect(): 

    cyberpi.console.println("Nincs wifi kapcsolat") 

    cyberpi.wifi.connect('robot_wifi','kiskutya') 

    time.sleep(2) 

cyberpi.console.println("Van wifi kapcsolat. :-)") 

time.sleep(1) 

cyberpi.console.clear() 

#----------------------------------------- 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    cyberpi.wifi_broadcast.set(ôAZONô, ôHelloô) 

    time.sleep(0.5) 

    cyberpi.console.println(’Uzenet elkuldve’) 

cyberpi.console.clear() 

 

#Fogadó (Receiver) 

import cyberpi, time 

while not cyberpi.wifi.is_connect(): 

    cyberpi.console.println("Nincs wifi 

kapcsolat") 

    cyberpi.wifi.connect('robot_wifi','kiskutya') 

    time.sleep(2) 

cyberpi.console.println("Van wifi kapcsolat. :-)") 

time.sleep(1) 

cyberpi.console.clear() 

#----------------------------------------- 

regiuzenet = '' 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    uzenet = cyberpi.wifi_broadcast.get('AZON') 

    if uzenet != regiuzenet: 

        cyberpi.console.println(uzenet) 

        regiuzenet = uzenet 

cyberpi.console.clear() 
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A ’#--------------------------------’ vonal fölötti rész az internetkapcsolatot hozza létre, ha még nem 

kapcsolódna a robot a netre. Ehhez kihasználjuk a cyberpi.wifi.is_connect() függvényt, ami megvizsgálja 

az internetes kapcsolatot, és True vagy False értékkel tér vissza attól függően, hogy van-e már vagy 

nincs. A képernyőre is kiírja az eredményt, majd törli a képernyőt. 

A vonal alatti rész a tényleges üzenetküldés. A küldő robot az ’A’ nyomógomb benyomásáig 

folyamatosan küldi ’AZON’ azonosítóval a ’Hello’ üzenetet. A fogadó robot ugyancsak az ’A’ gomb 

megnyomásáig várja az üzenetet. 

Az üzenet fogadásánál azt látjuk, hogy a cyberpi.wifi_broadcast.get(’AZON’) függvénynek az üzenet 

címkéjét kell megadni. Ha talál a rendszer ilyen címkéjű üzenetet, akkor a programunkban annak az 

adattagját (2. paraméter) beleteszi az ’uzenet’ nevű változóba. Ezután a képernyőre írhatjuk a változót 

és a ’Hello’ szó fog megjelenni. A ’regiuzenet’ változóval csak azt értük el, hogy ne jelenjen meg sokszor 

az üzenetünk, csak, ha van új, tehát megváltozik az ’uzenet’ változó tartalma. 

Mindez adhat egy ötletet a kommunikációra. Készítsünk egy távirányítót a robothoz! Most az egyik 

robot joystick-jét használva irányítsuk a másik robotot. Az előre-hátra haladást, illetve jobbra-balra 

kanyarodást a megfelelő irányú joystick mozdulattal érjük el. A korábbi fejezetben ismertetett 

függvényeket használva az üzenetünk most ötféle lesz. Attól függően, hogy felfelé, lefelé, balra, jobbra 

toltuk el a joystick karját, vagy éppen megnyomtuk küldjük a következő üzeneteket: ’UP’, ’DOWN’, 

’LEFT’, ’RIGHT’ és ’STOP’. (Természetesen nem kell az üzeneteket nagybetűsen írni, de az azonosítónál 

kis betű/nagybetű számít, így egyszerűbb, ha minden nagybetűs.) Az egyenes haladáshoz a forward(20) 

függvényt, míg a forduláshoz a turn_left(20) és turn_right(20) függvényeket használjuk. A küldő és 

fogadó robot kódját az alábbi táblázat tartalmazza a ’#----------------------------’ fölötti rész a korábban 

bemutatott internetes csatlakozás. Az üzenet küldő robot a képernyőjére is kiírja, hogy milyen üzenetet 

küldött. Így nyomon tudjuk követni, hogy milyen sebességgel érnek célba az üzeneteink (milyen gyors 

a kommunikáció). A küldő roboton látjuk a küldést és a fogadó robotnak pedig látjuk a reakcióját. 

Üzenet küldés (egyik roboton) Üzenet fogadás (másik roboton) 

… 
#----------------------------------------- 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    if cyberpi.controller.is_press('up'): 

        cyberpi.wifi_broadcast.set('AZON', 'UP') 

        cyberpi.console.println('fel') 

    elif cyberpi.controller.is_press('down'): 

        cyberpi.wifi_broadcast.set('AZON', 'DOWN') 

        cyberpi.console.println('le') 

    elif cyberpi.controller.is_press('left'): 

        cyberpi.wifi_broadcast.set('AZON', 'LEFT') 

        cyberpi.console.println('balra') 

    elif cyberpi.controller.is_press('right'): 

        cyberpi.wifi_broadcast.set('AZON', 'RIGHT') 

        cyberpi.console.println('jobbra') 

    elif cyberpi.controller.is_press('middle'): 

        cyberpi.wifi_broadcast.set('AZON', 'MIDDLE') 

        cyberpi.console.println('stop') 

cyberpi.console.clear() 

 

… 
#----------------------------------------- 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    uzenet = cyberpi.wifi_broadcast.get('AZON') 

    if uzenet=='UP': 

        mbot2.forward(20) 

    elif uzenet == 'DOWN': 

        mbot2.forward(-20) 

    elif uzenet == 'RIGHT': 

        mbot2.turn_right(20) 

    elif uzenet == 'LEFT': 

        mbot2.turn_left(20) 

    elif uzenet == 'MIDDLE': 

        mbot2.EM_stop('all') 

cyberpi.console.clear() 

mbot2.EM_stop('all') 
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Azt tapasztaljuk, hogy a program működik, de nem túl gyorsan jutnak át az üzenetek, sőt a küldés és 

fogadás között sem egyenletes az időtartam. (Ilyen az internet.       ) Ezzel a sebességgel ez nem túl 

izgalmas játék. 

Ha javítani szeretnénk a kommunikáció sebességén, akkor kihasználhatjuk, hogy a MakeBlock cég a 

robotokkal együtt egy felhő szolgáltatást is nyújt. Tehát az elkészült programokat közvetlenül a felhőbe 

is menthetjük, mert van egy dedikált felhő tárhelyünk, ahová csak a mi programjaink kerülnek. Ezen a 

felhő szolgáltatáson keresztül is tudjuk küldeni az üzeneteket, és mivel ez dedikált, csak a megfelelő 

kóddal rendelkező jut hozzá. Az üzenetküldés itt is üzenetszórás (broadcast), tehát, ha kódot megadom 

100 robotnak, akkor az a 100 robot fér hozzá az üzenethez. De ha csak egynek adom meg, akkor csak 

az az egy. A kódunkat a szoftveren keresztül tudjuk lekérdezni. Erre szükség lesz az üzenet küldéséhez. 

A szoftver jobb felső részén a robot ikonra kattintva tudjuk megnézni a személyes tárhelyazonosítónkat. 

   

A kódot be kell építeni mind a küldő, mind a fogadó robot kódjába. 

cyberpi.cloud.setkey(’29***************************1c’) 

A korábban használt wifi_broadcast függvények helyett ugyanazzal a szintaxissal a  

cyberpi.cloud_broadcast.set(’cimeke’, ’adat’) 

cyberpi.cloud_broadcast.get(’címke’) 

függvényeket használhatjuk. Minden ugyanúgy működik, mint a korábbi változatnál. Az 

internetkapcsolatra itt is szükség lesz, azt fel kell építeni a kommunikáció előtt, tehát az alábbi 

példaprogramoknál a ’#-------------------------------’ fölött ugyanaz a kód szerepel, mint korábban. 

Üzenet küldés (egyik roboton) Üzenet fogadás (másik roboton) 

… 
#----------------------------------------- 

cyberpi.cloud.setkey(’29************************1c’) 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    if cyberpi.controller.is_press('up'): 

        cyberpi.cloud_broadcast.set('AZON', 'UP') 

        cyberpi.console.println('fel') 

    elif cyberpi.controller.is_press('down'): 

        cyberpi.cloud_broadcast.set('AZON', 'DOWN') 

        cyberpi.console.println('le') 

    elif cyberpi.controller.is_press('left'): 

        cyberpi.cloud_broadcast.set('AZON', 'LEFT') 

        cyberpi.console.println('balra') 

    elif cyberpi.controller.is_press('right'): 

        cyberpi.cloud_broadcast.set('AZON', 'RIGHT') 

        cyberpi.console.println('jobbra') 

    elif cyberpi.controller.is_press('middle'): 

        cyberpi.cloud_broadcast.set('AZON', 'MIDDLE') 

        cyberpi.console.println('stop') 

cyberpi.console.clear() 

… 
#----------------------------------------- 

cyberpi.cloud.setkey(29************************1c’) 

while not cyberpi.controller.is_press('a'): 

    uzenet = cyberpi.cloud_broadcast.get('AZON') 

    if uzenet=='UP': 

        mbot2.forward(20) 

    elif uzenet == 'DOWN': 

        mbot2.forward(-20) 

    elif uzenet == 'RIGHT': 

        mbot2.turn_right(20) 

    elif uzenet == 'LEFT': 

        mbot2.turn_left(20) 

    elif uzenet == 'MIDDLE': 

        mbot2.EM_stop('all') 

cyberpi.console.clear() 

mbot2.EM_stop('all') 
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Tesztelve a programot, a kommunikáció sebessége már megfelelő. A távirányító jól működik. 

15.2. Robot és számítógép kommunikációja, fájlkezelés 

Az mBot2-es robothoz rendelkezésre áll sokféle szenzor, amelyek alkalmasak különböző tudományos 

mérések elvégzésére. Az alapkészletben szereplő két szenzorral (Quad-RGB és ultrahang érzékelő) is 

lehet mérések végezni. A mérések alkalmával általában nagy mennyiségű adat keletkezik, amit a 

roboton listába gyűjthetünk. A listában tárolt adatok hátránya, hogy helyileg a roboton kell feldolgozni 

őket. Amire van lehetőség, hiszen a képernyőre tudunk pl. grafikonokat is rajzolni. Egy komolyabb 

elemző szoftverben azonban sokkal több a lehetőségünk (pl. excelben). Ehhez viszont az adatokat át 

kell vinni a számítógépre. Ennek a legegyszerűbb módja, ha fájlba mentjük őket. Ez viszont problémás 

lehet, mert az mBot2-ben nincs beépített fájlrendszer (csak a vezérlő memóriája van), a mérési 

adatokat közvetlenül nem tudjuk a roboton fájlba írni. 

A probléma megoldható. Erre mutatunk két példát. Egy egyszerűbbet és egy bonyolltabb programozást 

igénylőt. Előtte röviden a Pythonban használt fájlkezelésről. 

15.3. Python fájlkezelés 

Nagy mennyiségű mérési adat tárolására nem elegendő az a változómennyiség, amit létre tudunk hozni 

a keretprogramban. Ezen kívül a változókban tárolt adatok csak a memóriában léteznek, így azok 

programon kívüli felhasználására (esetleg más programokkal történő feldolgozására) nincs lehetőség. 

A különböző programnyelvekben a fájlkezelés oldja meg ezt a problémát. A mérési adatainkat tehát 

fájlokban tárolhatjuk. Ezek általában szövegfájlok, amelyek bármely szövegszerkesztő vagy textfájlokat 

megnyitni képes programmal olvashatók. Mivel a txt fájlokban tárolt adatokat nagyon sok 

keretprogram képes kezelni (táblázatkezelő, adatbázis-kezelő programok), így további feldolgozásukra 

számos mód nyílik, ugyanakkor ezek a fájlok platformfüggetlenek, tehát nem csak a windows 

rendszerek képesek kezelni őket. A textfájlokban tárolt adatok specialitása, hogy a számok is szövegként 

tárolódnak. A fájlokból az adatokat vissza is tudjuk olvasni a memóriába, a szöveges tárolású 

számjegyek számmá konvertálását egyszerűen el lehet végezni.  

A szövegfájlokat csak szekvenciálisan lehet olvasni, tehát az első adattal indulva és sorban lépegetve 

végig a többin. Ha nem a fájlban tárolt sorrendben van szükségünk az adatokra, akkor azt külön 

programkóddal kell megoldani. 

A programozásban a fájlkezelés több lépésből áll. A használat előtt a fájlt meg kell nyitni, létre kell hozni 

(ez a művelet különböző programnyelvekben két lépésből is állhat, az első lépés lehet egy logikai név, 

valamint a fájl használati módjára utaló kód megadása, majd a második lépés a tényleges megnyitás, 

létrehozás). A megnyitás után végezhetjük el a manipulációkat az adatokkal, pl. fájlba írás, olvasás. Majd 

a használat végén a fájlt le kell zárni. Az írási olvasási műveleteknél mindig a rákövetkező adat kerül 
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beolvasásra, illetve az utolsó adat után történik az írás. Mindezt a rendszer függvényei automatikusan 

végzik. Ha lezárjuk a fájlt a használat végén, akkor az újra megnyitáskor ismét elölről kell olvasni az 

adatokat. 

A Pythonban létezik ez a hagyományos fájlkezelési technika is, de van egy egyszerűsített változat, 

amelynél a fájl lezárását a rendszer végzi, nekünk csak a megnyitáshoz szükséges információkat kell 

megadnunk. A rendszernek ismernie kell a fájl nevét, illetve, hogy milyen módon szeretnénk megnyitni. 

A módok lehetnek: írás (’w’), olvasás (’r’), hozzáfűzés (’a’). Csak egyféle mód adható meg. Tehát ha fájlt 

olvasásra nyitottuk meg, akkor nem tudunk bele írni és fordítva is igaz. Ha olvasásra nyitunk meg egy 

fájlt, akkor léteznie kell. Ha írásra nyitunk meg egy fájlt, akkor rendszer egy üres fájlt hoz létre (akkor is, 

ha volt már ilyen néven fájlunk) és ebbe tudunk írni. Hozzáfűzést ritkán használunk. Ebben az esetben 

már létező fájl végére tudunk új adatokat illeszteni. 

with open(’fájlnév.kiterjesztés’,’megnyitási mód’) as file_logikai_név: 

A rendszer hozzárendel a fájlhoz egy logikai nevet (amit mi adhatunk meg), innentől ezzel a névvel 

tudunk a fájlra hivatkozni. Egy teljes sort a readline() függvénnyel olvashatunk be, míg a 

print(’adat’, file = file_logikai_nev) paranccsal lehet adatot beleírni. (Természetesen 

lehet máshogy is, de ez most elég.) 

Az alábbi példában az ’adatok.txt’ fájlt írásra nyitjuk meg, és beleírjuk az ’adat’ nevű változót értékét. 

adat = 13 

with open(’adatok.txt’, ’w’) as ki: 

    print(adat, file=ki) 

Az alábbi példában az ’hetnap.txt’ fájlban szerepelnek a hét napjainak nevei. Minden adat külön 

sorban. Megnyitjuk a fájlt, beolvassuk a sorait és a képernyőre írjuk őket. 

with open(’hetnap.txt’, ’r’) as be: 

    for i in range(7): 

        nap = be.readline() 

        print(nap) 

A második példában használhattuk volna azt a Python specifikus ciklust, amelynek nincs szüksége arra, 

hogy megadjuk az elemszámot, mert automatikusan végigmegy egy listán, fájlon, … és minden 

lépésben beolvas egy sort. Ezzel megoldva a második példát: 

with open(’hetnap.txt’, ’r’) as be: 

    for sor in be: 

        print(sor) 

A fájl egy sornyi adata kerül bele a ’sor’ nevű változóba minden cikluslefutáskor a következő sor, egymás 

után. 

15.4. COM porton történő mérésadatgyűjtés, fájlok írása 

Alapértelmezésben az mBot2-es robot az USB kapcsolat alatt a számítógép COM3-as portjára 

csatlakozik. (A COM3 egy soros port, nem túl gyors. A portkiosztás változhat, számítógépfüggő. 
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Alapesetben a COM3-as portot használja a rendszer, de lehet, hogy a számítógép a kapcsolathoz más 

portot oszt ki pl.: COM7-et. Ezt a kapcsolatfelépítésekor kiírja a rendszer. A továbbiakban mi a COM3-

as portot írjuk bele minden forráskódba.) Tehát ezen a porton keresztül történik a kommunikáció a 

robottal, amikor feltöltjük a programot rá. A robot szenzorai által mért értékeket ki tudjuk íratni a robot 

képernyőjére a cyberpi.console.println(’adat’) függvénnyel. Ha e helyett a 

print(’adat’) függvényt használjuk, akkor az adatok a COM3 portra kerülnek, onnan pedig a 

számítógép monitorára. Ehhez persze a robotnak USB kábelen csatlakoztatva kell lennie a 

számítógépre. Tehát az adatok már átkerültek (a COM3 porton keresztül) a számítógépre, de egyelőre 

csak a képernyőn jelennek meg. Ha ezeket fájlba szeretnénk írni, akkor a számítógépen egy Python 

programot kell írnunk, amelyik erről a COM3 portról tudja olvasni az adatokat. 

Ezt a programot megírhatjuk a Python editor-ban (az mbot2 robothoz készült változatban), vagy egy 

hagyományos Python programozói felületen, de az mBot2 keretprogramjában nem. 

Röviden bemutatjuk azt a keretprogramot, amit leggyakrabban használnak hagyományos Python kódok 

készítésére.  

A legegyszerűbb ilyen szoftver a Visual Studio Code vagy a PyCharm. Valamelyiket letöltve, és elkészítve 

benne a COM3-portról olvasó programot, már elvileg készen is vagyunk, mert itt már rendelkezésre áll 

a fájlkezelés és a számítógépünk háttérárára tudjuk menteni a fájlt. 

A Visual Studio Code szoftver programozói felülete: 

 

A problémát most az fogja okozni, hogy ha mBot2-es robotunk USB kábellel van csatlakoztatva a 

számítógéphez, akkor ő is használja a COM3-as portot és a számítógép is csatlakozni szeretne a COM3-

hoz, hogy olvasson róla. A két eszköz közül csak az egyik lehet egyszerre COM3-as porton kapcsolatban. 

Elvileg működne a dolog, mert a robot csak írna a COM3-ra a számítógép pedig csak olvasna róla, de a 

szoftverben ez le van korlátozva. 

A megoldás, hogy az mBot2-re írt programot rátöltjük a robotra (Upload módban), majd bezárjuk a 

keretprogramot. Így felszabadul a COM3 port, amire csatlakozhat a számítógép. Természetesen az USB 
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összeköttetés meg kell, hogy maradjon a robot és a gép között. A keretprogramot be kell zárni, nem 

elég, ha a kapcsolatot bontjuk! A roboton a programot a képernyőmenüből indítjuk el. 

mBot2-n futó program: 

import mbuild, cyberpi 

import time 

 

while True: 

    tav = mbuild.ultrasonic2.get() 

    print(tav)                               # PC-re küldés 

    cyberpi.console.println(tav) 

    #time.sleep(1) 

Egyszerű a kód az ultrahang szenzor mérési adatait küldjük (print() fügvénnyel), ami automatikusan a 

COM3 portra megy. 

PC-n futó program 

import serial, time 

ser = serial.Serial("COM3", 115200)         # COM port beállítása 

kezd=time.time() 

with open("adatok.txt", "w") as ki: 

    while True: 

        adat = ser.readline().strip() 

        print(round(time.time()-kezd,3),adat,file=ki) 

        ki.flush() 

A kódot pl. Visual Studio Code programban vagy a Python editor-ban érdemes megírni és futtatni. Első 

lépésben a COM port beállítása történik meg serial.Serial(’port’, ’baudrate’) paranccsal 

(ehhez szükséges a serial modul). A ’baudrate’ a kommunikáció sebessége. 1 másodperc alatt átvitt 

szimbólumok száma (bit/másodperc). Az mbot2-es robot kommunikációs sebessége 

alapértelmezésben 115200. 

A readline() függvény olvas a portról és az adatok az ’adatok.txt’ fájlba kerülnek. Az olvasás végtelen 

ciklusban fut. Ha leállítjuk a programot, akkor automatikusan lezáródik a fájl. A flush() függvény az 

azonnali fájlba írást teszi lehetővé (egyébként a kommunikáció végén kerülnének be az adatok a fájlba). 

Nem elegáns a dolog, mert a robot szoftverét be kellett zárni a működéshez így, ha módosítani akarunk, 

akkor az ismételt megnyitás, módosítás, bezárás, … kényelmetlen, de fájlba bekerültek a mérési adatok.  

Ha nem szeretnénk a szoftvert bezárni, akkor megtehetjük, hogy a robotot Bluetooth-on kapcsoljuk a 

számítógéphez. Ugyanezt a kódot futtathatjuk és a keretprogram bezárása nélkül is működik az 

adatátvitel, de a kábeles kapcsolatnak továbbra is fenn kell állnia, tehát az USB porton összeköttetésben 

kell lennie a két rendszernek. Elvileg erre nem lenne szükség, mert Bluetooth kapcsolat esetén a 

számítógép ki szokott osztani egy másik COM portot az eszköznek (nem a COM3-at), de mivel az mbot2 

a Bluetooth technikát egyedi módon használja, ezért az itt nem történik meg. 

Tehát a mérési adatok rögzítése már működik, ha a szenzorok rögzítettek, tehát a robot nem mozog (a 

kábeles összeköttetés miatt ez nehézkes). 
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15.5. Wifin történő mérésadatgyűjtés, fájlok írása 

Ha kábelmentes adatátvitelt szeretnénk, akkor a wifin keresztüli megvalósítás lehet a megoldás. 

Ennek a programnak a kódja messze túlmutat ezen könyv lehetőségein, így csak a forráskódokat 

közöljük. (Javaslatunk, hogy aki még nem tud ilyen szinten programozni, az a kódot másol-beilleszt 

funkcióval használja, csak a hálózati adatokat kell aktualizálni.) 

Először a szerver (PC-n futó kód) programot indítsuk és miután ez kiírta a képernyőre, hogy ’Szerver 

indítva a 5000 porton, várakozás…’, akkor indítsuk az mbot2-n a programot. 

wifi adatátvitel PC futó programja 

import socket 

HOST = ""        # üres string = bármely hálózati interfészen figyel 

PORT = 5000 

with socket.socket(socket.AF_INET, socket.SOCK_STREAM) as s: 

    s.bind((HOST, PORT)) 

    s.listen(1) 

    print(f"Szerver indítva a {PORT} porton, várakozás...") 

    conn, addr = s.accept() 

    print("Kapcsolódott:", addr) 

    with conn, open("adatok.txt", "w") as ki: 

        while True: 

            data = conn.recv(1024) 

            if not data: 

                break 

            lines = data.decode().strip().split("\n") 

            for line in lines: 

                if line: 

                    ki.write(line + "\n") 

                    ki.flush() 

                    print("Mentve:", line) 

A PC-s kód fájlba írási műveletei ismerősek az előző kódból. Előtte a kapcsolat felépítése zajlik. A PC, 

mint szerver vesz részt a kommunikációban. 

wifi adatátvitel mBot2-n futó programja 

import cyberpi 

import socket 

import time 

#wifi kapcsolat létrehozása 

cyberpi.wifi.connect('robot_wifi', 'kiskutya') 

time.sleep(1) 

#PC IP adatai 

server_ip = "192.111.1.1"  # <-- ide írd a PC IP-jét 

server_port = 5000 

# TCP kapcsolat létrehozása 

s = socket.socket() 

s.connect((server_ip, server_port)) 

while True: 

    t = cyberpi.ultrasonic2.get()  # távolság cm-ben 

    msg = str(t) + "\n"    # sorvége fontos! 

    s.send(msg.encode()) 

    time.sleep(0.1) 
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A programban kiemeltük azt a három adatot, amit aktuálisan meg kell adni. A wifi csatlakozáshoz a 

hálózat nevét (SSID) és a jelszót, már korábban említettük. Most a PC IP címét is be kell írni. (A 

programkódban szereplő adat csak egy minta, nem valós.) 

A számítógép IP címe lekérdezhető windows-os rendszerben, ha a START menüre kattintva a 

billentyűzetről beírjuk a ’cmd’ parancsot, akkor megjelenik egy parancssori párbeszédpanel és itt kell 

begépelni az ’ipconfig’ parancsot. A megjelenő szövegdobozban ott lesz az IP cím is. 

 

Példa 

A robot egyenletes sebességgel halad egy fal felé, közben az ultrahang szenzorával mért értékeket 

folyamatosan fájlba írja (a fenti kódokat felhasználva). A mérés leállítása után Excel programmal 

illesszünk egy grafikont a mérési adatokra. Mivel a robot sebessége egyenletes, ezért egyenest kell, 

hogy kapjunk. 

Az mBot2-re töltött kódot azzal egészítettük ki, hogy a végtelen ciklus elé beírtuk a robot indítását. 

… 

s.connect((server_ip, server_port)) 

mbot2.forward(30) 

while True: 

    t = cyberpi.ultrasonic2.get()  # távolság cm-ben 

    msg = str(t) + "\n"    # sorvége fontos! 

    s.send(msg.encode()) 

    time.sleep(0.1) 

A fájlba összesen 100 adat került, mivel az ultrahang érzékelő 0.1 másodpercenként küldött adatot 

(Lásd az mBot2-re töltött kódot) és a robot kb. 10 másodpercig mozgott a fal felé. 

Az adatok a fájlban és a rájuk illesztett excel grafikont mutatja a következő kép. 
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Az egyenletes sebességből adódó egyenes jól látszik. A robot kb. 140 cm-ről indult a fal felé. Amikor 

nagyon közel került a falhoz, akkor megjelent néhány mérési hiba. Az ultrahang szenzor mérési 

tartománya 5-300 cm. Az 5 cm-en belüli távolságokat már pontatlanul méri, de menet közben nincsen 

egyetlen mérési hiba sem. 

Indítsuk a robotot a fal felé, most folyamatosan gyorsuló sebességgel. Ezt úgy érjük el, hogy a forward() 

függvény bemeneti értékét, minden cikluslefutáskor növeljük eggyel. Ez nem túl nagy gyorsulás, hiszen 

egyenletes sebességgel kb. 100 mérésünk volt, így a kezdeti 1-es sebességről legfeljebb 100-ig fog 

gyorsulni, de a gyorsulás miatt itt nem várunk 100 mérést. A fizikai ismereteink alapján a mérési 

adatokra illesztett grafikonnak, most nem kellene egyenesnek lennie. 

 

A várakozásunknak megfelelően kb. 80 db értékes adatunk van és a grafikon is parabolaívet ír le. 
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15.6. Robot és számítógép közötti kommunikáció, fájlok olvasása 

A fájlkezelés másik iránya, ha adatok szerepelnek egy szövegfájlban, akkor hogyan lehet ezeket az 

adatokat a robot számára elérhetővé tenni. Mivel a robotnak nincs külön tárolóegysége a fájlok 

tárolására, ezért a lehetőség az, hogy a fájlból az adatokat egy listába kell kigyűjteni és a lista adatait 

átküldeni a robotra. Ez akár COM porton, akár wifin is történhet. 

A legegyszerűbb módja azonban egy kicsit „puruttyának” tűnhet. Ha a Python editorban írunk egy 

fájlolvasó kódot, ami listába írja az adatokat, majd ezt a konzol képernyőn megjelenítjük, ahonnan 

másol-beilleszt technikával betesszük a listát egy roboton is futtatható forráskódba, ami már átküldhető 

és értelmezhető a robot számára. A konzol ablakos megjelenítéssel az a probléma, hogy nem másolható 

a benne megjelenő tartalom. A rendszer ’KeyboardInterrupt’ hibaüzenettel megszakítja a másolást. A 

listába másoláshoz viszont általában át kell alakítani a szövegfájl tartalmát (ha nem akarunk sokat 

gépelni), hiszen hiányoznak a Python szintaxisában előírt zárójelek és vesszők. Tehát nem a konzol 

képernyőre írjuk a lista tartalmát, hanem egy másik fájlba. Ha a teljes listát a fájlba írjuk (nem 

részenként, hanem listaként), akkor a szintaxisnak megfelelő határoló jelek is belekerülnek, ahonnan 

már másolható. A szövegfájl a Python editor jobb oldali „Project Files” ablakában jön létre. 

Nézzünk erre egy példát! 

Példa 

A mozgas.txt fájlban számok szerepelnek, soronként három, egymástól szóközzel elválasztva. Azt 

szeretnénk, hogy a számokat a robot a mozgásához használja. Az első két szám a bal, illetve a jobb oldali 

motornak a sebessége, míg a harmadik szám az adott mozgás időtartama. Mivel a fájlban (az 

egyszerűség kedvéért) négy sornyi adat szerepel, ezért a robot négy mozgási mozdulatot fog elvégezni. 

Miután (pl.: jegyzettömbben) elkészítettük a szövegfájlt, töltsük azt fel a Python editor-ban a projektbe! 

  

A Python editorban megnyitható és ellenőrizhetjük a tartalmát. 
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Ha a konzol ablakban szeretnénk megjeleníteni lista formában, akkor megírhatjuk a normál Python 

kódot (semmi köze a robothoz) és le is tudjuk futtatni. A szokásos Python lista formátum jelenik meg a 

konzol ablakban. 

 

A képen látszik a kód, amit írtunk és az eredmény is, hogy az adataink valóban a Python szintaxisnak 

megfelelő formátumban vannak. (De innen nem tudjuk másolni.) 

Ha kódot módosítjuk egy kicsit, hogy ne az ablakba írjon, hanem egy másik fájlba, akkor már másolható 

lesz. 

mozdulat = [] 

with open("mozgas.txt","r") as be: 

    for sor in be: 

        sor = sor.strip().split(" ") 

        for i in range(len(sor)): 

            sor[i] = float(sor[i]) 

        mozdulat.append(sor) 

with open("kimenet.txt","w") as ki: 

    print(mozdulat, file=ki) 

Aki a Python fájlkezeléssel most ismerkedik, annak egy kicsit furcsa lehet a kód. A beolvasásánál egy 

egész sort olvasunk be egyszerre. A ’for sor in be:’ hatására ez történik és a for ciklus addig fut, 

amíg tud olvasni a ’be:’ azonosítóval jelölt fájlból. A sor változó tartalma egy karaktersorozat, tehát a 

típusa string típus. A sor.strip().split(" ") utasítás hatására a string végéről lekerülnek az 

elesetleges szóközök és az enter. A split() függvény pedig feldarabolja a karaktersorozatot a szóközök 

mentén, tehát a sor változó most már egy listát tárol. A listában továbbra is karaktersorozatok vannak, 

amik nem jók, mert a robotnak számokra van szüksége a mozgáshoz. Mivel a mozgás időtartama valós 

szám (tizedes tört), ezért egyszerűbb, ha az összes számot ilyenre konvertáljuk. 
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        for i in range(len(sor)): 

            sor[i] = float(sor[i]) 

A kimenet.txt fájl létrejött és bekerült a projekt fájlok közé. A tartalma másolható és az adatokat 

sikeresen átalakítottuk lista formátumúra. 

 

Ezután egy új fájlba megírhatjuk a robotra tölthető programot, amibe bemásoljuk a listát. 

import mbot2, time 

mozdulat = [[50.0, 50.0, 1.5], [-50.0, 50.0, 2.0], [10.0, 100.0, 1.0], [-

100.0, 30.0, 2.0], [-50.0, -50.0, 2.0]] 

for i in range(len(mozdulat)): 

    mbot2.drive_power(mozdulat[i][0],mozdulat[i][1]) 

    time.sleep(mozdulat[i][2]) 

    mbot2.EM_stop('all') 

Upload módban a robotra töltjük, bontjuk a vezetékes kapcsolatot és lefuttatjuk a fájlt a robotról 

indítva. A négy mozdulat jól nyomon követhető (csak kell neki kicsit nagyobb tér). 

A COM portos és a wifis adatátvitelt meghagyjuk a kísérletező kedvű programozóknak. 

15.7. Feladatok 

F15.1. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad útvonalára merőleges fekete színű vonalakon keresztül! 

A Quad-RGB szenzorának valamelyik érzékelőjével mért értékeket folyamatosan küldi a számítógépnek. Az adatok 

fájlba mentése után egy táblázatkezelő programban illesszünk pont-xy grafikont a mérési adatokra! Figyeljük meg, hogy 

mennyire éles az átmenet a fehér színű felület és a fekete vonal között! 

F15.2. Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy másik robot mozgását vezérli a CyberPi egységének a dőlésszög 

szenzorával (Tilt szenzor)! A jobbra-balra döntés a jobbra-balra kanyarodást, míg az előre-hátra döntés az előre-hátra 

mozgást eredményezze! 

F15.3. Írjon programot, amelyben az egyik robot mozgásának megfelelően a másik robot utánozza a mozgást! Az adatküldő 

robot mozgása előre meghatározott. Például egyenesen előre, 90 fokos balra fordulás, egyenesen hátra, 90 fokos jobbra 

fordulás, … A mozgás jellemző adatait küldje wifi-n, vagy a felhőszolgáltatáson keresztül a robot egy másik robotnak, 

amelyik a mozgást ugyanúgy végrehajtja, közel egyidőben az adatküldő robottal! 
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16. Komplex programok 

16.1. Ortogonális útvonalbejárás 

(A 2022. évi középszintű digitális kultúra érettségi programozás feladata alapján.) 

Egy robot mozgását egy karakterekből álló kódsorral tudjuk leírni. A karaktersorozatban az égtájaknak 

megfelelően ’E’, ’K’, ’D’, ’N’ betűk szerepelnek (rendre: az Észak, Kelet, Dél, Nyugat 

szavak rövidítése). A robot a kódban szereplő betű irányába mozdul el egy egységnyit. 

Tehát az ’KDNNEE’ kódsor alapján a robot útvonala: 

a) Írjon programot, amelyben a robot megkap egy fenti szabályoknak megfelelő 

kódsort és végigjárja az útvonalat, amit az meghatároz! A robot induláskori iránya jelentse az Északot! 

Ha csak a kiindulási állapot és célállapotot tekintjük, akkor az útvonal megadása rövidíthető. Ugyanis 

egy ’E’ és egy ’D’ mozgás nem eredményez előrehaladást, ugyanígy a ’K’ és ’N’ sem jelent elmozdulást 

a kiindulás és cél vonatkozásában. A fenti kódsor például helyettesíthető a ’NE’ kódsorral. Ez a 

legrövidebb kód, ami rövidítéssel megadható. 

b) Írjon programot, amelyet végrehajtva a robot ugyanabból a pozícióból indulva jut el a célig, de a 

lehető legrövidebb kóddal! Tehát rövidítse le a kódsort a legrövidebb kóddá! A kódban a betűk 

sorrendje tetszőleges lehet. A robot célba érésekor nem kell ugyanabba az irányba néznie, mint a 

hosszabb kódsor esetén. A robot járja is végig az útvonalat! 

Legyen a kezdeti kódsor route = ’EDKKDN’! 

Érdemes a robot mozgására egy függvényt írnunk, hiszen az eredeti kóddal és a rövidített kóddal is be 

kell járni az útvonalat. 

A feladatban a mozgás problémái nem jelennek meg. A robotnak egy égtájváltás előtt fordulnia is kell, 

mégpedig a jó irányba és a jó szöggel. Csak ezután tud egységnyit előre mozdulni. Ehhez tudnunk kell 

az irányát, vagyis, hogy aktuálisan merre néz a robot. Az égtájakat jelöljük számokkal az óramutató 

járásának megfelelően: ’E’ – 0; ’K’ – 1; ’D’ – 2; ’N’ – 3. 

Kezdetben az irány észak (front = 0). 

A mozgás annyi lépésből áll, ahány karakter szerepel az útvonalban. Tehát indítunk egy ciklust a 

karaktersorozat hosszának megfelelően (for i in range(len(route)). 

A fordulások szögének és irányának meghatározásához az égtáj számértékéből vonjuk ki front 

változóban tárolt számot (ami robot elejének aktuális irányát tartalmazza). Ha az így kapott értéket 

megszorozzuk 90-nel, akkor éppen a jó szöget és forgásirányt kapjuk eredményül. 

Pl.: Keletre néz a robot → front = 1, és ’D’ (2-es kód) betű szerepel az útvonalban, mint aktuális mozgási 

irány. Tehát 1 – 2 = –1. Vagyis egyszer 90 fokot kell fordulni negatív irányba, ami balra van. 

Délre néz a robot és Északra kell fordulnia → 2 – 0 = 2, tehát 2*90 fokos fordulás pozitív irányba. 

A többi esetben is ellenőrizhető, hogy jó számokat ad az ötlet. 
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A fordulás után beállítjuk az új irányt a front változóban és egységnyit előre mozgatjuk a robotot. Az 

előre mozgás legyen 15 cm!  mbot2.straight(15, 20) 

A fordulásokat négy elágazással oldottuk meg, mert az égtájakhoz különböző számok tartoznak. Ezt 

máshogy ciklussal is meg lehet oldani, de nem lesz egyszerűbb a kód. 

A függvényt úgy tudjuk tesztelni, ha meghívjuk az útvonalát megadó karaktersorozattal: 

goroute(route) 

A mozgás megkezdése előtt kiíratjuk a képernyőre az útvonalat, hogy ellenőrizhető legyen. 

Elvileg a robot bármilyen hosszú útvonalat be tud járni, csak a route változóban meg kell változtatni a 

karaktersorozatot. Természetesen a fordulás bizonytalansága miatt (±1 fok), minél hosszabb az útvonal, 

annál nagyobb lehet az eltérés az égtájtól. 

import cyberpi, mbot2, time 

route = "EDKKDN" 

 

#Mozgás 

def goroute(map): 

    front = 0 

    for i in range(len(map)): 

        if map[i] == 'E': 

            mbot2.turn((0-front)*90,20) 

            front = 0 

        elif map[i] == 'D': 

            mbot2.turn((2-front)*90,20) 

            front = 2 

        elif map[i] == 'K': 

            mbot2.turn((1-front)*90,20) 

            front = 1 

        else: 

            mbot2.turn((3-front)*90,20) 

            front = 3 

        mbot2.EM_stop('all') 

        mbot2.straight(15, 20) 

        time.sleep(1) 

 

#Útvonal bejárása 

cyberpi.console.println("Az utovnal:") 

cyberpi.console.println(route) 

goroute(route) 

time.sleep(1) 

… 

A b) feladatban először le kell rövidítenünk az útvonalat. A feladatnak ez a része inkább Python 

programozás, mint robotika, hiszen az útvonalbejáró függvényünk már készen van. Ha sikerül a 

minimális hosszúságú útvonalat megadnunk, akkor csak meg kell hívni a függvényt vele. 

A minimális hosszúságú útvonal tárolásához hozzunk létre egy minroute nevű változót. Első lépésben 

megszámoljuk, hogy az eredeti útvonalban hányszor fordulnak elő az égtájak. Létrehozunk egy 

kétdimenziós listát (compasscount), amelynek első eleme az égtáj betűjele, a második eleme pedig 

kezdéskor 0. A count() függvénnyel egy cikluson belül megszámolhatjuk mind a négy betű előfordulását, 

amit a tömb 2. elemébe teszünk (a 0 helyére). 
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Mivel a rövidített útvonal esetén a betűk sorrendje nem számít, ezért először megvizsgáljuk, hogy ’E’ 

vagy ’D’ van-e több az útvonalban. A két darabszámot kivonva az előjelet figyeljük, és ennek 

megfelelően annyi ’E’ vagy ’D’ betűt adunk a minroute üres stringhez, amennyivel több volt az 

eredetiben. (A karakterek hozzáfűzéséhez egy for ciklust használunk.) Ugyanezt a ’K’ és ’N’ esetén is 

elvégezzük. 

Mielőtt meghívjuk az új útvonallal a goroute() függvényt, adunk időt (6 másodperc) a robot 

kezdőpozícióba történő visszahelyezésére. 

… 

#Az égtájak számolása 

compasscount = [['E',0],['K',0],['D',0],['N',0]] 

for i in range(4): 

    compasscount[i][1] = route.count(compasscount[i][0]) 

 

#Minimális út meghatározása 

minroute = "" 

ed = compasscount[0][1] - compasscount[2][1] 

kn = compasscount[1][1] - compasscount[3][1] 

if ed > 0: 

    for i in range(ed): 

        minroute += 'E' 

else: 

    for i in range(abs(ed)): 

        minroute += 'D' 

if kn > 0: 

    for i in range(kn): 

        minroute += 'K' 

else: 

    for i in range(abs(kn)): 

        minroute += 'N' 

cyberpi.console.println(minroute) 

 

#A robot vissza a kezdőpozícióba 

cyberpi.console.clear() 

cyberpi.console.println("Tedd a robotot a START pozicioba!") 

time.sleep(6) 

cyberpi.console.clear() 

 

#Minimális útvonal bejárása 

cyberpi.console.println("Az uj utvonal") 

cyberpi.console.println(minroute) 

goroute(minroute) 

16.2. Térképezés – útvonalbejárás 

Felmerülhet a kérdés, és akár valós problémának is tűnhet, hogy hogyan lehet azt megoldani, hogy egy 

robot a szenzorait használva mozog egy területen elkerülve az akadályokat, és valamilyen módon rögzíti 

a mozgásának a paramétereit, majd egy másik robot már szenzorok nélkül végigjárja ugyanazt az 

útvonalat. A kérdés az, hogy milyen adatokat kell rögzíteni ahhoz, hogy az útvonal végigjárható legyen. 

Erre a problémára mutatunk egy lehetséges megoldást, bár kicsit egyszerűsítünk a dolgon. 

Az első robot fényszenzorával (Quad RGB) követ egy fekete színű vonalat. A mozgása az ingadozó 

vonalkövetés miatt elég zegzugos lesz. Egy listába rögzíti a két motorjának a pillanatnyi power értékét. 



106 

Ezt a listát természetesen fájlba lehet írni és a korábbi fejezetekben bemutatott módon átküldeni a 

számítógépnek, ahonnan bármelyik robot számára elérhető lesz. Ezt az adatküldést nem végezzük el, 

hanem a robotot visszatéve az eredeti indulási pozíciójába, most fényszenzor használata nélkül kell 

végig járnia ugyanazt az útvonalat. 

A motor power adatok listába írása egyszerű, de az útvonalkövetés utasításai is időt vesznek el az írási 

művelettől, így a lista írása nem egyenletes, tehát érdemes a két power adat mellett a listába írás 

időpontját is megjegyezni. Ezekből az adatokból a második robot már ki tudja számítani, hogy mennyi 

ideig kell a motorokat az adott power motorerővel működtetni. Természetesen nem lesz tökéletes az 

útvonalkövetés utánzása, hiszen az írási és olvasási sebességek is eltérő ideig tartanak, de jó közelítéssel 

megfelelő lesz a mozgás. Egyszerűbb mozgásvonal esetén, akár tökéletesnek is tűnhet. 

Miután fehér fénnyel bekapcsoltuk a Quad RGB szenzort a korábbi fejezetben bemutatott egyik 

útvonalkövetési algoritmust használjuk. Minden cikluslefutás végén a létrehozott route listába írjuk a 

CyberPi egység timer-ének az értékét. A timer-t lenulláztuk a mozgás kezdetekor. A listába tehár három 

dolog kerül: 

- a timer állása 

- bal oldali motor power aktuális értéke 

- jobb oldali motor aktuális power értéke 

route.append([cyberpi.timer.get(), mbot2.EM_get_power('EM1'), 

mbot2.EM_get_power('EM2')]) 

A listába írás után várunk 1 századmásodpercet, hogy az írási művelet biztosan megtörténjen. 

import cyberpi, mbot2, mbuild, time 

 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

route = [] 

cyberpi.timer.reset() 

while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

    if mbuild.quad_rgb_sensor.is_line("L1",1): 

        mbot2.drive_power(30,-10) 

    else: 

        mbot2.drive_power(10,-30) 

    route.append([cyberpi.timer.get(), mbot2.EM_get_power('EM1'),  

                  mbot2.EM_get_power('EM2')]) 

    time.sleep(0.01) 

mbot2.EM_stop('all') 

cyberpi.console.println(route) 

… 

Ezután 5 másodpercet adunk arra, hogy a robot visszakerüljön a kiinduló helyzetbe. Kikapcsoljuk a Quad 

RGB szenzor fényét (most nincs szenzorhasználat). Ismét nullázzuk a timer-t. 

Az induláskor létrehozunk egy begin nevű változót, aminek 0 a kezdőértéke. Minden ciklusban a listából 

beolvasott power értékekkel futtatjuk a motorkezelést és a ciklus újra indulása előtt annyit várunk, mint 

a kezdéstől a listában tárolt értékig eltelt idő. Miután aktualizáltuk a begin értékét (ez a várakozás letelte 

utáni timer érték), kezdjük elölről a ciklust a lista hosszáig ismételve. 
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mbot2.drive_power(route[i][1],route[i][2]) 

time.sleep(route[i][0]-begin) 

begin = cyberpi.timer.get() 

A mozgás egészen jól követi az első robot szenzoros útkövetésének vonalát. 

… 

#Útbejárás szenzor nélkül 

cyberpi.console.println("Tedd a robotot a START helyre") 

cyberpi.console.println(len(route)) 

time.sleep(5) 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "black") 

cyberpi.timer.reset() 

begin = 0 

for i in range(len(route)): 

    mbot2.drive_power(route[i][1],route[i][2]) 

    time.sleep(route[i][0]-begin) 

    begin = cyberpi.timer.get() 

mbot2.EM_stop('all') 

Érdemes lehet végiggondolni, hogy milyen adatok rögzítése lehet még jó a feladat megoldására. A 

motor power adatok helyett, ha a kerekek elfordulási szögeit írjuk a listába, szintén egy követhető 

mozgást kapunk. A kód kicsit bonyolultabb, de szintén működik. 

16.3. Morzekód lejátszás 

Egy régi kódolási kommunikációs technika a Morse abc. Ebben a nyelvben két jel szerepel a rövid és a 

hosszú (’ti’ illetve ’tá’). Az egyes betűk ilyen rövid hosszú jelek sorozatával kódolhatók. A hátránya, hogy 

nem azonosan hosszúak a betűkódok. Van amelyik több és van amelyik kevesebb jelből áll. Ezért 

például a jelek közötti szünet hosszával lehet jelezni az adott betű kódsorának végét. A legismertebb 

ilyen kódsor a nemzetközi segélyhívás kódja az SOS (’···---···’ – tititi tátátá tititi). A kódot például a 

tengerészet még mindig használja. 

A feladat, hogy írjunk olyan programot, amelynél a robot egyenes vonalban halad keresztül keskeny és 

széles vonalsor fölött, leolvassa a kódot, majd két különböző frekvenciájú hangok formájában lejátsza 

a kódsort! A vonalsor az egyszerűség kedvéért most álljon négy fekete vonalból, 

amelyek közül az egyik kétszer olyan széles, mint a többi. Természetesen több vonallal 

is működjön a programunk! 

A kódot balról-jobbra olvasva a jelsorozat: ti-tá-ti-ti 

Jobbról-balra olvasva: ti-ti-tá-ti 

Tehát különböző irányból indítva a robotot tudjuk tesztelni a kódolvasónk működését. 

A két hang, amit megszólaltat a robot legyen: a magasabb (ti) – 440 Hz, míg az alacsonyabb (tá) 220 Hz! 

A szélesebb vonal legyen kétszer olyan széles, mint a keskeny! 

A robot tehát a vonalakra merőlegesen halad, egyenletes sebességgel. A vonalak szélességének 

méréséhez például a CyberPi egységben rendelkezésre álló stoppert használhatjuk. Elindítjuk a 
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stoppert (reset), amikor elérte a robot a fekete vonalat és eltároljuk a mért értéket, ha elérte a vonal 

másik szélénél a fehér felületet. 

A két esemény vizsgálatához (fehérről-feketére és feketéről-fehérre mozgás) létrehozunk egy vonalon 

nevű logikai változót, aminek a kezdőértéke False (mivel a robot induláskor nincs fekete vonalon). A 

Quad RGB szenzor (pl.: ’L1’) szenzorával figyeljük a felületet és ha elértük a fekete vonalat, akkor 

lenullázzuk, vagy veszünk egy időmintát a stopperből (start = cyberpi.timer.get()). Ezután a vonalon 

változó értékét True-ra állítjuk. Mivel feltételként egy összetett szerkezetet használtunk  

if mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') < 50 and not vonalon: 

Ami, akkor igaz, ha a robot még nincs a fekete vonalon, de érzékeli azt ezért, ha megváltozik a vonalon 

változó logikai értéke, akkor a program nem fog újra bejönni az elágazásba és nem vesz újabb időmintát. 

A fehér felület elérését hasonló feltétellel vizsgáljuk, de itt a logikai érték True. Ha elértük a fehér 

felületet, akkor újabb időminta és False-ra állított logikai változó következik. A vonal szélességét a két 

időminta különbségével tudjuk megadni, amit egy listában (morse) tárolunk. 

morse.append(cyberpi.timer.get()-start) 

A robot akkor áll meg, ha akadályt észlel maga előtt. Ezzel jelezzük, hogy vége a kódsornak. 

import cyberpi, mbot2, mbuild, time 

 

#Vonaldetektálás 

cyberpi.quad_rgb_sensor.set_led(color = "white") 

morse = [] 

mbot2.forward(30) 

vonalon = False 

while mbuild.ultrasonic2.get() > 10: 

    if mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') < 50 and not vonalon: 

        start = cyberpi.timer.get() 

        vonalon = True 

    if mbuild.quad_rgb_sensor.get_light('L1') > 50 and vonalon: 

        morse.append(cyberpi.timer.get()-start) 

        vonalon = False 

mbot2.EM_stop('all') 

… 

Az adatfeldolgozó részhez első lépésben meg kell határozni, hogy mi számít keskeny és széles vonalnak. 

Ehhez megkeressük a lista minimális és maximális értékét. Nyilván a robot a szélesebb vonalon 

hosszabb idő alatt haladt keresztül, így a széles vonalnál tárolt időérték lesz a legnagyobb. A mintavételi 

frekvencia miatt a keskeny vonalakon mért értékek sem egyenlőek. Ezredmásodperces eltérések 

lehetnek közöttük. A legegyszerűbb egy olyan határt keresni, aminél a keskeny vonal biztosan kisebb 

időértéket adott, a szélesebb pedig biztosan nagyobbat. Erre alkalmas például a minta minimális és 

maximális értékének számtani közepe (átlaga). Ezt az értéket tároljuk a threshold változóban. 

mini = min(morse) 

maxi = max(morse) 

threshold = (maxi+mini)/2 
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A hanglejátszó rész innen kezdve már egyszerű. A lista mintaelemszámának megfelelő értékig fut a 

ciklus és minden értéknél meghatározza, hogy nagyobb-e a thershold-nál, vagy nem. A két esetnek 

megfelelően játsza le a hangot. 

cyberpi.audio.play_tone(220, 0.5) 

Két hang között érdemes egy kis szünetet hagyni.  

time.sleep(0.2) 

A robotot a vonalsor fölött a két különböző irányból indítva tesztelhetjük a program helyes működését. 

… 

#Feldolgozás 

mini = min(morse) 

maxi = max(morse) 

threshold = (maxi+mini)/2 

cyberpi.audio.set_vol(80) 

for i in range(len(morse)): 

    if morse[i] > threshold: 

        cyberpi.audio.play_tone(220, 0.5) 

        time.sleep(0.2) 

    else: 

        cyberpi.audio.play_tone(440, 0.5) 

        time.sleep(0.2) 

16.4. Pont összekötögetős rajzolás 

Gyerekkorukból valószínűleg sokan emlékeznek azokra a kifestőkre, ahol egy lapon pontok szerepeltek 

megszámozva. Ha számok sorrendjében összekötöttük a pontokat, akkor egy ábrát kaptunk, amit ki 

lehetett színezni. 

 →  

A feladatban egy fájlban adott 132 db pozitív egész szám, egymás alatti sorokban. A számok egy-egy 

adott pont koordinátái x-koordináta, y-koordináta sorrendben. Tehát a számokat párokban kell 

értelmezni (egymás utáni számpárok), amelyek első adata az x-, második adata az y-koordináta. 

Összesen 66 db pont helyzete szerepel a fájlban. A pontokat a fájlban történő sorrendjükben kell 

összekötni, így egy rajzot kapunk eredményül. Az első és az utolsó pont koordinátái megegyeznek, így 

a pontok egy zárt görbét határoznak meg. 

a) Írjon programot, amely megjeleníti a képet a robot képernyőjén! 

A fájlt a robot is feldolgozhatná (lásd korábbi fejezet), de átírtuk egy listába (sorfolytonosan) az 

adatokat, így a listát fogjuk használni (kep néven). 
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A rajzot a cyberpi modul sketch osztályának függvényeivel készítjük (lásd korábbi fejezet). Az első pont 

koordinátái által jelölt pontba mozgunk (kep[0], kep[1]) és letesszük a tollat a felületre. Innen minden 

további mozgás nyomot fog hagyni a képernyőn, mégpedig egy egyenes szakaszt a két pont között. 

cyberpi.sketch.move_to(kep[0],kep[1]) 

cyberpi.sketch.start() 

A ciklust a 2-es indexű listaelemtől futtatjuk (a 0. és 1. listaelemet már felhasználtuk). Mivel két számot 

kell egyszerre használnunk, ezért a lépésköz is 2. A listában lévő pontok száma eggyel kevesebb, mint a 

lista hossza (az első pontot a cikluson kívül használtuk), és mivel kettesével használjuk a lista elemeit, 

ezért a pontok száma a fele a koordináták számának. Tehát a ciklus fejléce: 

for i in range(2,(len(kep)-1)/2,2): 

A rajzolásnál a páros sorszámú koordináta az x és páratlan az y. Ennek megfelelően egy kis 

matematikával a rajzolás koordinátái: 

cyberpi.sketch.move_to(kep[2*i],kep[2*i+1]) 

A 2*i páros számok állít elő, ha az i egész szám, míg a 2*i+1 mindig a rákövetkező páratlan számot. 

import cyberpi, mbot2, mbuild, time 

 

kep = [7, 4, 5, 5, 4, 7, 5, 9, 9, 10, 13, 10, 12, 12, 11, 15, 11, 19, 13, 

23, 10, 23, 7, 24, 5, 27, 5, 31, 6, 35, 8, 38, 9, 39, 11, 41, 14, 42, 16, 

41, 17, 45, 18, 49, 19, 52, 21, 55, 23, 57, 24, 59, 26, 59, 28, 58, 28, 

56, 28, 53, 28, 51, 27, 47, 25, 45, 23, 43, 29, 44, 35, 44, 39, 44, 42, 

43, 43, 41, 41, 39, 38, 37, 34, 36, 30, 35, 26, 36, 23, 36, 24, 34, 24, 

32, 23, 28, 28, 30, 37, 32, 41, 32, 45, 31, 48, 29, 51, 27, 52, 23, 53, 

19, 53, 16, 51, 12, 49, 9, 51, 9, 52, 8, 52, 7, 52, 5, 49, 4, 7, 4] 

""" 

#Rajz 

cyberpi.sketch.move_to(kep[0],kep[1]) 

cyberpi.sketch.start() 

for i in range(2,(len(kep)-1)/2,2): 

    cyberpi.sketch.move_to(kep[2*i],kep[2*i+1]) 

… 

A rajz a képernyőn a bal felső sarokban jelenik meg. Reményeink szerint mindenki számára egy nyuszi 

rajza, ami felismerhető. 

 

Lehetne vitatkozni arról, hogy a rajz fejjel lefelé van-e. Lehetséges. Viszont ez adja a következő feladatot. 

b) Anélkül, hogy elforgatnánk a képernyőt állítsuk talpra a rajzot (nyuszit)! 

Ehhez egy kis matematika szükséges (koordinátatranszformáció). Mivel a képernyő 0-127 képpontot 

tartalmaz függőlegesen, ezért ha az y koordinátát kivonjuk a 127-ből, akkor olyan, mintha tükröztük 

volna a képet és a nyuszi talpra áll. 
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… 

#Talpára álló rajz 

cyberpi.sketch.move_to(kep[0],127-kep[1]) 

cyberpi.sketch.start()   

for i in range(2,(len(kep)-1)/2,2): 

    cyberpi.sketch.move_to(kep[2*i],127-kep[2*i+1]) 

A kép a robot képernyőjén: 

 

A rajz elég kicsi. A képernyő méretét tekintve egy nagyítás még belefér a tartományba. 

c) Nagyítsuk kétszeresére a talpra állított képet! 

Ismét egy kis koordinátageometria. Mind az x, mind az y koordináta értékét 2-vel szorozva, az arányos 

nagyítás már el is készül. 

… 

#Kétszeresére nagyított 

cyberpi.sketch.move_to(2*kep[0],127-2*kep[1]) 

cyberpi.sketch.start()   

for i in range(2,(len(kep)-1)/2,2): 

    cyberpi.sketch.move_to(2*kep[2*i],127-2*kep[2*i+1]) 

A nagyított képe a robot képernyőjén: 

 

A b) és c) feladat megoldása sprite-ok használatával: 

… 

#rajz sprite-tá alakítása 

nyuszi=cyberpi.sprite() 

nyuszi.draw_sketch() 

#tükrözés 

nyuszi.mirror('y') 

#nagyítás 

nyuszi.set_size(200) 

cyberpi.screen.render() 

  



112 

17. Függvények listája 

A fejezetben szereplő függvények azok, amelyekről a korábbi fejezetekben szó volt. A lista az mbot2, 

CyberPi szempontjából nem teljes. Több olyan függvényt is kihagytunk a könyvből, ami használható, de 

úgy ítéltük meg, hogy ezek talán a kevésbé gyakoriak. A lista azt a célt szolgálja, hogy gyorsan megtalálja 

benne a programozó a szükséges függvény szintaxisát. A paraméterek leírása és típusai a könyv korábbi 

fejezeteiben megtalálhatók. 

Motorok vezérlése 

mbot2.forward(sebesség, idő) 
A megadott sebességgel mozgatja egyenesen előre a 
robotot az adott másodperc időtartamig. (-200 – +200 
RPM) 

mbot2.backward(sebesség, idő) 
A megadott sebességgel mozgatja egyenesen hátra a 
robotot az adott másodperc időtartamig. (-200 – +200 
RPM) 

mbot2.turn_left(sebesség, idő) 
A megadott sebességgel helyben balra fordítja a 
robotot az adott másodperc időtartamig. (-200 – +200 
RPM) 

mbot2.turn_right(sebesség, idő) 
A megadott sebességgel helyben jobbra fordítja a 
robotot az adott másodperc időtartamig. (-200 – +200 
RPM) 

mbot2.straight(távolság, sebesség) 
Adott centiméter távolsággal mozgatja a robotot 
egyenesen előre, a megadott sebességgel. (0 – 200 
RPM) 

mbot2.turn(szög, sebesség) 
Adott foknyi szöggel forgatja el a robotot a megadott 
sebességgel. 

mbot2.drive_power(EM1_telj, EM2_telj) 
Az EM1 és EM2 motorokat a megadott 
teljesítménnyel forgatja. (-100 – +100) 

mbot2.drive_speed(EM1_speed, EM2_speed) 
Az EM1 és EM2 motorokat a megadott sebességgel 
forgatja. (-200 – +200 RPM) 

mbot2.EM_stop(’all’) Megállítja az összes motor forgását. 

mbot2.EM_set_power(teljesítmény, port) 
Az adott portra csatlakoztatott EM motor 
teljesítményét állítja be. (-100 – +100) 

mbot2.EM_set_speed(sebesség, port) 
Az adott portra csatlakoztatott motor sebességét 
állítja be. (-200 – +200 RPM) 

mbot2.EM_get_angle(port) 
Az adott portra csatlakoztatott EM motor aktuális 
elfordulási szögét adja vissza. 

mbot2.EM_get_speed(port) 
Az adott portra csatlakoztatott EM motor pillanatnyi 
forgási sebességét adja vissza. 

mbot2.EM_get_power(port) 
Az adott portra csatlakoztatott EM motor pillanatnyi 
teljesítményét adja vissza. 

mbot2.EM_reset_angle(port) 
Lenullázza az adott portra csatlakoztatott EM motor 
elfordulási szögét. 

mbot2.EM_lock(Igaz/Hamis, port) 
Igaz érték esetén az adott portra csatlakoztatott EM 
motor a mozgás után megtartja a pozícióját. 

mbot2.servo_add(szög, port) 
Megváltoztatja a megadott szöggel az adott porton 
lévő szervomotor szögét. 

mbot2.servo_set(szög, port) 
Beállítja az adott portra csatlakoztatott szervomotort 
a megadott szögre. 

mbot2.servo_get(port) 
Visszaadja az adott portra csatlakoztatott 
szervomotor aktuális szögét. 

mbot2.servo_release(port) 
Feloldja az adott portra csatlakoztatott szervomotor 
fékezését. 
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Külső érzékelők, bemeneti modulok 

mbuild.ultrasonic2.get() 
Visszaadja az ultrahangszenzor által aktuálisan mért 
távolságot. 

mbuild.ultrasonic2.set_bri(fényerő, azonosító) 
A megadott azonosítójú LED százalékos fényerejét 
állítja be. 

mbuild.ultrasonic2.set_bri(fényerő, azonosító) 
A megadott azonosítójú LED százalékos fényerejét 
adja vissza. 

mbuild.ultrasonic2.add_bri(fényerő, azonosító) 
A megadott azonosítójú LED százalékos fényerejét 
növeli a megadott értékkel. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_line_sta() 
A négy fényszenzor által észlelt vonal/háttér logikai 
értékekből képzett számot ad vissza. 

mbuild.quad_rgb_sensor.is_line(azonosító) 
Logikai értéket ad vissza aszerint, hogy a megadott 
azonosítójú érzékelő rajta van-e a vonalon. 

mbuild.quad_rgb_sensor.is_background(azonosító) 
Logikai értéket ad vissza aszerint, hogy a megadott 
azonosítójú érzékelő a háttér fölött van-e. 

mbuild.quad_rgb_sensor.is_color(szín, azonosító) 
Logikai értéket ad vissza aszerint, hogy a megadott 
azonosítójú érzékelő látja-e az adott színt. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_red(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szín vörös komponensét. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_green(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szín zöld komponensét. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_blue(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szín kék komponensét. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_grey(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szürkeárnyalatos színt. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_color(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szín hexadecimális értékét. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_color_sta(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt szín karakteres nevét. 

mbuild.quad_rgb_sensor.get_light(azonosító) 
Visszaadja a megadott azonosítójú szenzor által 
érzékelt fényintenzitás értékét. 

mbuild.quad_rgb_sensor. set_led(szín) Bekapcsolja a LED-eket az adott színű fénnyel. 

mbuild.quad_rgb_sensor.off_led() Kikapcsolja a LED-ek fényét. 

Interakciós érzékelők, CyberPi egység szenzorai 

cyberpi.controller.is_press(név) 
Visszaadja, hogy a megadott gombot megnyomták-e, 
vagy a joystick-ot a megadott irányba mozdították-e. 

cyberpi.controller.get_count(név) 
Megadja, hogy megadott gombot hányszor nyomták 
meg, illetve a joystick-ot hányszor mozdították el a 
megadott irányba. 

cyberpi.controller.reset_count(név) 
lenulláza a megadott gombok megnyomásának 
számát, illetve a joystick megadott irányú 
elmozdításainak számát. 

cyberpi.get_bri() 
Visszaadja a CyberPi egység fényérzékelője által mért 
környezeti fényintenzitást. 

cyberpi.get_loudness(mód) 
Visszaadja a CyberPi egység mikrofonja által mért 
környezeti zaj hangerejét. 

cyberpi.timer.get() Visszaadja a stopper aktuális értékét. 

cyberpi.timer.reset() Lenulázza a stoppert. 

cyberpi.get_battery() Visszaadja az akkumulátor töltöttségi szintjét. 

cyberpi_get_name() Visszaadja CyberPi egység nevét. 

cyberpi.set_name(név) Beállítja a CyberPi egység nevét a megadott névre. 

cyberpi.is_tiltforward() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység előre van-e döntve. 
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cyberpi.is_tiltback() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység hátra van-e döntve. 

cyberpi.is_tiltleft() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység balra van-e döntve. 

cyberpi.is_tiltright() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység jobbra van-e döntve. 

cyberpi.is_faceup() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység felfelé néz-e. 

cyberpi.is_facedown() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység lefelé néz-e. 

cyberpi.is_shake() 
Logikai értéket ad vissza, aszerint, hogy a CyberPi 
egység megrázkódott-e. 

cyberpi.get_rotation(tengely) 
Megadja a CyberPi egység adott tengely körüli 
elfordulásának szögét. 

cyberpi.reset_rotation(tengely) 
Nullára állítja a CyberPi egység adott tengely körüli 
elfordulásának szögét. 

cyberpi.get_gyro(tengely) 
Megadja a CyberPi egység adott tengely körüli 
szögsebességét. 

cyberpi.get_yaw() 
Visszaadja a CyberPi egység ’yaw’ tengely körüli 
elfordulási szögét (-180 fok – +180 fok) 

cyberpi.get_roll() 
Visszaadja a CyberPi egység ’roll’ tengely körüli 
elfordulási szögét (-180 fok – +180 fok) 

cyberpi.get_pitch() 
Visszaadja a CyberPi egység ’pitch’ tengely körüli 
elfordulási szögét (-180 fok – +180 fok) 

cyberpi.reset_yaw() 
Nullázza a CyberPi egység ’yaw’ tengely menti 
elfordulási szögét. 

CyberPi egység hangkezelő függvényei 

cyberpi.audio.play(zene_neve) A megadott nevű hangfájlt játssza le. 

cyberpi.audio.play_music(hang, ütem, ’piano’) 
A megadott hangot, a megadott ütemmel játssza le, 
mint zongorahangot. 

cyberpi.audio.play_drum(típus, ütem) 
A megadott dob típusú hangot játssza le a megadott 
ütemmel. 

cyberpi.audio.record() Elkezdi a hangrögzítést a beépített mikrofonnal. 

cyberpi.audio.stop_record() Leállítja a hangrögzítést. 

cyberpi.audio.play_record() Lejátssza a hangfelvételt. 

cyberpi.audio.play_tone(frekvencia, időtartam) 
A megadott frekvenciájú hangot játssza a megadott 
időtartamig. 

cyberpi.audio.set_tempo(százalék) 
Beállítja CyberPi hangszórójának sebességét az adott 
százalékra. (0 – 100) 

cyberpi.audio.add_tempo(százalék) 
Megváltoztatja a CyberPi egység hangszórójának 
lejátszási sebességét a megadott értékkel. (-100 – 
+100) 

cyberpi.audio.get_tempo() 
Visszaadja a CyberPi hangszórójának aktuális 
lejátszási sebességét. 

cyberpi.audio.set_vol(százalék) 
Beállítja a CyberPi egység hangszórójának hangerejét 
az adott értékre. (0 – 100) 

cyberPi.audio.add_vol(érték) 
Megváltoztatja a hangerő nagyságát az adott értékkel. 
(-100 – +100) 

cyberpi.audio.get_vol() 
Visszaadja a CyberPi egység hangszórójának beállított 
hangerejét. 

cyberpi.audio.stop() Leállítja az összes hanglejátszást. 
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Képernyőkezelő függvények 

cyberpi.console.print(üzenet) 
cyberpi.console.println(üzenet) 

Üzenet kiírása Cyberpi képernyőjére 

cyberpi.display.show_label(üzenet, méret, x_koord, 
y_koord) 

Üzenet kiírása adott koordinátákra 

cyberpi.display.show_label(üzenet, méret, pozíció) Üzenet kiírása adott pozícióra 

cyberpi.display.set_brush(szín) Szöveg/grafikon színének beállítása név szerint. 

cyberpi.display.set_brush(r,g,b)) 
Szöveg/grafikon színének beállítása RGB 
összetevőkkel. 

cyberpi.display.clear() Képernyő törlése 

cyberpi.display.off() Képernyő kikapcsolása 

cyberpi.display.on() Képernyő bekapcsolása 

cyberpi.display.rotate_to(szög) Képernyő irányának beállítása 

cyberpi.linechart.add(adat) Adatpot felvétele vonaldiagramhoz 

cyberpi.linechart.set_step(lépésköz) Vonaldiagram lépésközének beállítása 

cyberpi.barchart.add(adat) Adatpont felvétele oszlopdiagramhoz 

cyberpi.table.add(sor, oszlop, adat) Adat felvétele a táblázat adott sorába és oszlopába 

cyberpi.background.fill(r, g, b) 
Képernyő háttérszínének megadása RGB 
összetevőkkel 

cyberpi.sketch.clear() Képernyő törlése háttérszínnel 

cyberpi.sketch.start() Lerakja a tollat. 

cyberpi.sketch.end() Felemeli a tollat. 

cyberpi.sketch.set_speed(sebesség) Beállítja a rajzolás sebességét. (1-10) 

cyberpi.sketch.set_color(r, g, b) Beállítja a toll színét.  

cyberpi.sketch.set_size(méret) Beállítja a toll vastagságát. (1-10) 

cyberpi.sketch.cw(szög) 
A tollat az óramutatóval megegyező irányba fordítja 
a megadott szöggel. 

cyberpi.sketch.ccw(szög) 
A tollat az óramutatóval ellentétes irányba fordítja a 
megadott szöggel. 

cyberpi.sketch.set_angle(szög) Adott irányba állítja a tollat. 

cyberpi.sketch.move(lépés) 
A megadott pixelszámnak megfelelő mértékben 
mozgatja a tollat abba az irányba, amerre néz 

cyberpi.sketch.move_x(lépés) 
A tollat a megadott pixelszámnak megfelelően 
mozgatja balról jobbra az x tengely mentén. 

cyberpi.sketch.move_y(lépés) 
A tollat a megadott pixelszámnak megfelelően 
mozgatja felülről lefelé 
 az y tengely mentén. 

cyberpi.sketch.move_to(x, y) A tollat az (x, y) koordinátájú pontba mozgatja 

cyberpi.sketch.circle(sugár, szög) Körívet rajzol a megadott sugárral és szöggel. 

cyberpi.sketch.get_x() Megadja a toll x koordinátáját. (int) 

cyberpi.sketch.get_y() Megadja a toll y koordinátáját. (int) 

cyberpi.sketch.get_size() Megadja a toll vastagságát. (int) 

cyberpi.sketch.get_angle() Megadja a toll irányának szögét. (int) 

cyberpi.sketch.if_start() Megadja, hogy a toll lerakott állapotban van-e. (bool) 

sprite_nev=cyberpi.sprite() Sprite deklarálása 

sprite.draw_pixel(képpontvektor, x_méret, y_méret) Sprite megadása pontonként. 

sprite.draw_text(szöveg) Szöveg átalakítása sprite-tá 

sprite.draw_QR(tartalom) QR kód megadása sprite-ként 

sprite.draw_sketch() Rajz átalakítása sprite-tá 

cyberpi.screen.render() Képernyő kézi renderelése 

cyberpi.screen.enable_autorender() Automatikus renderelés indítása 

cyberpi.screen.disable_autorender() Automatikus renderelés lezárása 

sprite.delete() Sprite törlése 

sprite.show() Sprite láthatóvá tétele 
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sprite.hide() Sprite elrejtése 

sprite.mirror(tengely) Sprite tükrözése vízsintes vagy függőleges tengelyre 

sprite.set_align(viszonyítási pont) Beállítja a horgonypont helyzetét 

sprite.move_x(lépés) Sprite elmozdítása vízszintesen adott pixellel 

sprite.move_y(lépés) Sprite elmozdítása függőlegesen adott pixellel 

sprite.move_to(x, y) A sprite-ot a megadott (x,y) pozícióba mozgatja. 

sprite.move_random() Véletlen pozícióba mozgatja a sprite-ot.  

sprite.rotate(szög) Sprite elforgatása adott szöggel 

sprite.rotate_to(szög) Sprite elforgatása adott szögre 

sprite.set_size(százalék) Adott százalékkal átméretezi a sprite-ot  

sprite.z_up(lépés) 
A megadott számú réteggel előrébb hozza a sprite-
ot. 

sprite.z_down(lépés) A megadott számú réteggel hátrébb küldi a sprite-ot. 

sprite.z_max() Előre hozza a réteget. 

sprite.z_min() Hátra küldi a réteget. 

screen.color_get(x, y) 
Megadja a képernyő (x, y) koordinátákkal megadott 
pontjának színét(hexadecimálisan). 

sprite.is_touch(other_sprite) 
Meghatározza, hogy a sprite egy másik sprite-ot vagy 
a képernyő szélét érinti-e. 

sprite.get_align() Megadja a sprite horgonypontjának helyzetét (str). 

sprite.get_x() Megadja a sprite x koordinátáját. 

sprite.get_y() Megadja a sprite y koordinátáját. 

sprite.get_rotation() Megadja a sprite irányát. 

sprite.get_xsize() Megadja a sprite vízszintes méretét pixelben. 

sprite.get_ysize() Megadja a sprite függőleges méretét pixelben. 

LED-eket kezelő függvények 

cyberpi.led.on(r, g, b, id = sorszám) vagy  
cyberpi.led.on(r, g, b, id ="all") 

Adott színkódra állítja az adott sorszámú LED-et, vagy 
az összeset 

cyberpi.led.play(animáció) Előre beállított animációt játszik le 

cyberpi.led.show(szín) Beállítja az első 1-5 LED színét 

cyberpi.led.move(lépés) A beállított LED sorrendet csúsztatja 

cyberpi.led.off(id = sorszám) vagy  
cyberpi.led.off(id = ="all") 

Kikapcsolja az adott sorszámú LED-et, vagy az összeset 

cyberpi.led.add_bri(százalék) Adott százalékkal változtatja a LED-ek fényességét 

cyberpi.led.set_bri(százalék) 
A maximális fényesség adott százalékára állítja be a 
LED-ek fényességét. 

Kommunikációs függvények 

cyberpi.wifi.connect(ssid, jelszó) 
Wifi kapcsolatot létesít a megadott nevű hálózaton az 
adott jelszóval. 

cyberpi.wifi.is_connect() 
Logikai értéket ad vissza arról, hogy létrejött-e a wifi 
kapcsolat. 

cyberpi.wifi_broadcast.get(cimke) 
Veszi az ’címke’ címkéjű wifin keresztül érkezett 
üzenetet. 

cyberpi.wifi_broadcast.set(cimke, adat) 
Elküldi a wifin keresztül az adatot tartalmazó szórt 
üzenetet, amelynek ’cimke’ a címkéje. 

cyberpi.cloud.setkey(kulcs) 
Az mBlock felhő szolgáltatás hozzáféréséhez 
szükséges, adott egyedi kulcsot állítja be. 

cyberpi.cloud_broadcast.set(cimke, adat) 
Elküldi a felhőszolgáltatáson keresztül az adatot 
tartalmazó szórt üzenetet a felhasználónak, amelynek 
’cimke’ a címkéje. 

cyberpi.cloud_broadcast.get(cimke) 
Veszi az ’címke’ címkéjű felhőszolgáltatáson keresztül 
érkezett üzenetet. 
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cyberpi.broadcast(címke) 
Elküldi a CyberPi egység valamennyi programszálának 
a ’címke’ tartalmú üzenetet. 

Eseménykezelés 

@cyberpi.event.start 
A CyberPi egység indításakor elindítja a 
programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_press(név) 
A ’név’ azonosítóval megadott gomb benyomását 
vagy joystick megadott mozgásirányát figyelve indítja 
a programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_tiltforward 
A CyberPi előre dőlésénél indítja a programszálhoz 
tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_tiltback 
A CyberPi hátra dőlésénél indítja a programszálhoz 
tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_tiltleft 
A CyberPi balra dőlésénél indítja a programszálhoz 
tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_tiltright 
A CyberPi jobra dőlésénél indítja a programszálhoz 
tartozó kódot. 

@cyberpi.event.is_shake 
A CyberPi megrázásánál indítja a programszálhoz 
tartozó kódot. 

@cyberpi.event.greater_than(küszöbérték, típus) 
Ha a megadott típusú eszköz esetén a mért érték 
meghaladja a küszöbértéket, akkor indítja a 
programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.smaller_than(küszöbérték, típus) 
Ha a megadott típusú eszköz esetén a mért érték 
alacsonyabb, mint a küszöbértéket, akkor indítja a 
programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.cloud_broadcast(címke) 
Ha a felhőszolgáltatáson keresztül megérkezik a 
’címke’ cimkéjű üzenet, akkor indítja a 
programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.wifi_broadcast(címke) 
Ha a wifin keresztül megérkezik a ’címke’ cimkéjű 
üzenet, akkor indítja a programszálhoz tartozó kódot. 

@cyberpi.event.receive(’címke’) 
Ha üzenet érkezik ’címke’ tartalommal, akkor indítja a 
programhoz tartozó kódot. 

 


