A Pybricks egy nyilt forraskédu firmware és programozasi kornyezet, amelyet
kifejezetten az okos LEGO® hubok és robotok MicroPython-alapu kddolasara
fejlesztettek ki. Lehetévé teszi, hogy a hivatalos, sokszor korlatozott gyari szoftverek
helyett tiszta Python kod vagy blokkalapu kodolas segitségével, kozvetlenul a LEGO
kozponti egységén (hubjan) fussanak a programok.

Legfébb jellemzbi és elényei

Kozvetlen futtatas (Firmware): A kod nem a szamitogépen vagy a telefonon fut,
hanem kdzvetlenll a LEGO hubon. Ez minimalisra csdkkenti a késleltetést, igy a
robotok sokkal gyorsabban és pontosabban reagalnak.

Kétféle kdédolasi méd: Valaszthaté a szoveges Python kédolas (ingyenes és nyilt
forraskodu), illetve a grafikus blokk alapu kédolas is (utobbi a projekt tamogatoi
szamara érhetd el).

Specialis robotikai funkciok: Tartalmazza a priveBase osztalyt, amellyel a
kerekeken guruld robotok preciz navigacioja (haladas, fordulas) rendkivul
egyszerlien, bonyolult matematikai szamitasok nélkul programozhaté. Tamogatja a
tobbfeladatos munkavégzeést (multitasking) is.

Rugalmas platformtamogatas: A fejlesztéshez a bongészébél futtathatd Pybricks
Code feluletet hasznalhatjuk Windows, Mac, Linux, Chromebook és Android
eszk6zokon egyarant.

Tamogatott LEGO rendszerek



A Pybricks szinte az 6sszes modern, Bluetooth-alapu LEGO hubbal kompatibilis:

LEGO SPIKE® (Prime és Essential)

LEGO MINDSTORMS® (Robot Inventor, EV3)
LEGO Technic® hubok

LEGO City és BOOST készletek

A rendszer nagy népszeriségnek orvend az iskolai oktatasban és a FIRST LEGO
League (FLL) , World Robot Olympiad (WRO) robotikai versenyeken résztvevd
csapatok korében, mivel stabilabb és rugalmasabb mikodést biztosit a gyari
szoftvereknél. A hasznalatahoz a hivatalos weboldalon keresztil le kell cserélni a
LEGO hub belsé szoftverét (firmware), de ez a folyamat teljesen biztonsagos, és a
gyari szoftver barmikor visszaallithato.

A Pybricks blokkalapu kezel6feliilete a modern Scratch vagy Blockly
rendszerekbdl mar jol ismert, rendkivul letisztult, haromosztatu elrendezést kdveti. Az
egeész kornyezet kozvetlenul a bongész6bél fut a Pybricks Code oldalon keresztul,
igy nincs szukség nehézkes szoftvertelepitésre.

A kezelbfelulet fobb részei
A vizualis szerkesztd az alabbi fébb tertletekre tagozodik:

Fels6 meniisav (Eszkoztar): Itt talalhatoak a legfontosabb vezérlgombok. A bal
fels sarokban lévé nagy Dokumentum ikon, amely lathatéva teszi, vagy elrejti a fajl
explorer savot. A Beallitasok ikon, amely lathatova teszi, vagy elrejti a beallitasok
savot. Bluetooth ikonnal lehet csatlakozni a bekapcsolt LEGO hubhoz. Mellette
kapott helyet a Lejatszas (Play) gomb, amellyel a blokkokbdl 6sszeallitott programot
egyetlen kattintassal letdlthetjuk és azonnal elindithatjuk a roboton.

N E3



o A fajl explorer savon hozhatunk létre Uj programot a + ikonnal.

Ha rakattintunk a + ikonra, akkor a kovetkez6 ablak jelenik meg:

4+ Create a new file ®

File type
Select the type of program you want to create.

# Drive in a square.
for 1 in range(4):

L o " # Drive by 500 mm.
# |

S robot.straight(500)

# Turn by 98 degrees.
robot.turni9a)

File name

File name cannot be empty.

Ha a bal oldali kép az aktiv, akkor blokk kddolassal hozhatunk létre programot. Amig
nem adunk nevet a programnak nem tudjuk létrehozni. Miutan nevet adtunk a
programnak aktivva valik a Create gomb, és ra kattintva Iétrehozhatjuk a programot.
FONTOS: A név nem kezd6dhet szammal, nem tartalmazhat szokozt és ékezetes
betilket!



B Pybricks Code
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« Bal oldali Blokkkészlet (Paletta): Kategodriakba rendezve talaljuk meg a
programozashoz szikséges elemeket. A kategoriak (szinkddolassal segitve)

tartalmazzak:



o
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o Output: LEGO motorok sebességének, szégének preciz beallitasai, valamint
specialis kétmotoros robotalvazak (DriveBase) egyenes haladasahoz és pontos
szogben valo fordulasahoz szikséges blokkok talalhatéak itt.
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o Input: Szenzorok (szin-, tavolsag-, giroszkop) kezelése.

[ Tesztpy

B8 Pybricks Code
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o

Flow, Tasks, Data, Variables, Other: Feltételek (if/else), ciklusok (repeat, while)
és matematikai miveletek valtozok blokkjai.

Teszt.py X

BEIEI O El

Numbers
[ Tesztpy

Variables

;v

@ if true else @ if true else o
oo
true and ¥ true




Koézépsd Munkateriilet (Workspace): Ide huzhatjuk be a blokkokat. Minden
program egy sarga program (Setup és Start) blokkal kezdédik. Erre kattintva vagy
ez ala flizve épithetjik fel a logikai lancot.
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Két kulonleges extra funkcié

. Valos ideji Python koéd-elénézet:

A kezel&felllet jobb oldalan megnyithatd egy oldalsav, amely élében mutatja a
blokkokbdl generalt tiszta Python kédot. Ha valtoztatsz egy blokkot, a Python kod
azonnal frissul. Ez zsenialis atmenetet biztosit a vizualis programozasbdl a valos
szoveges kodolas felé.

. Interaktiv Adatmegjelenités (Dashboard): A futé programok kézben a szenzorok
értékei vagy a motorok pozicioi valés idében, grafikonokon vagy szamszer(en is
nyomon kovethet6ek a fellleten, ami hatalmas segitség a robot finomhangolasakor
(példaul vonalkdvetésnél).



