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OPEN ROBERTA LAB

Open Roberta Lab este o platforma foarte la indemana, un instrument pentru lectiile de robotica
din cadrul unui cerc sau pentru lectiile de informatica si TIC de la gimnaziu.

Open Roberta® Lab este un mediu de programare open source, dezvoltat pentru a introduce
copiii In programarea robotilor si microcontrolerelor. Software-ul este o aplicatie web care ruleaza in
browser. Utilizatorii programeaza roboti folosind un limbaj de programare grafica bazat pe Blockly
numit NEPO®. O simulare este disponibild pentru cei care nu au la indemana un robot adevarat.
Platforma se poate accesa la adresa online: https://lab.open-roberta.org/.

Limbajele de programare utilizate pentru programarea bloculetelor sunt Java, Python si C++.
Platforma ofera managementul utilizatorilor si suport pentru roboti sub forma unui sistem de plugin.
Fiecare subsistem robot se ocupa de generarea codului si comunicarea cu robotul. De pe platforma, se
pot selecta 7 plugin-uri diferite de roboti: EV3 LEGO Mindstorms, NXT LEGO Mindstorms, BBC
micro:bit, Calliope mini, Bot’n Roll, bazat pe Arduino, NAO, un robot umanoid si Bob3.

De asemenea, aceasta platforma poate fi utilizata pentru pregatirea primei faze a concursului de

robotica Concurs - NEXTLAB.TECH, cel mai avansat concurs de robotica pentru elevii din Romania,

la care prima faza e bazata pe robotei virtuali si e 100% online si in cadrul provocarii FIRST LEGO
League Romania — Program educational cu 3 divizii: Discover (4-6 ani), Explore (6-10 ani), Challenge
(9-16 ani).

In functie de bloc, pot fi transmise diferite valori sau comenzi. Tipul valorii poate fi identificat

prin compusi colorati (numiti «conectori») ai unui bloc. In capitolul «categoria blocurilor» puteti vedea
diferitele valori pe care le poate avea un bloc. Numai daca culorile conectorului de intrare si de iesire se

potrivesc, aceste blocuri pot fi conectate.
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https://nextlab.tech/concurs/
https://firstlegoleague.ro/
https://firstlegoleague.ro/
https://firstlegoleague.ro/
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Tn meniul Actiune se pot selecta blocuri de actiune motor Tnainte (Figura 1), actiune motor inainte

pe o anumita distanta, intoarcere la dreapta, la stanga (Figura 2).
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Tn meniul Control putem selecta cele doud instructiuni alternative sau de decizie dac ... si daci ...
altfel: si structuri repetitive, cu numar necunoscut de pasi, respectiv repetd la infinit si cu numar
cunoscut de pasi repeta de ... ori.
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De asemenea, se pot utiliza si operatori relationali (Figura 7), logici (Figura 8) si matematici
(Figura 9).
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In continuare, va prezint un program in care robotelul merge inainte si se opreste cand senzorul
de culoare detecteaza culoarea rosie. La detectarea
culorii rosii, robotul realizeaza si ntoarcerea la

dreapta cu 90°, apoi inainteazi, oprindu-se atunci

cand senzorul detecteaza culoarea neagra.
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Figura 10
Mai jos, este prezentat un program care deplaseaza robotul inainte atata timp cat senzorul
ultrasonic nu detecteaza un obstacol aflat la o distantd mai mare sau egala cu 30 centimetri. In sens

contrar, robotul face o rotatie de 180 de grade si se opreste.

De asemenea, pe ecranul robotelului virtual apare cuvantul "OBSTACOL”, dupad cum se poate

observa in Figura 12.
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O facilitate interesanta si folositoare a platformei este posibilitatea de incarcare a propriei
scene, care se face accesand al doilea buton din meniul urmator, care se afla in partea de sus a

simulatorului:
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Figura 13

Scena Incdrcata este prezentatd mai jos. Ea indica actiunile pe care trebuie sa la faca robotelul

virtual, in functie de culoarea detectatd de senzorul de culoare.
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Mai jos, in Figura 15, va prezint comenzile necesare rularii programului.
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