DOI: 10.36243/fmtu-2008.34

XIII. FIATAL MUSZAKIAK
TUDOMANYOS ULESSZAKA

Kolozsvar, 2008. marcius 14-15.

MICROSOFT VISUAL PROGRAMMING LANGUAGE A
SZOFTVERFEJLESZTES OKTATASBAN

Illés Attila

Abstract

Nowadays we found some relevant problem in the education. Most of the stundent don’t study and don’t
programming in any programming languages. There is not enought motivation to get success. Few visual
programming language are good for education, but we need a global and useful visual programming language,
which is solve our student’s programming problem.

The Microsoft made a visual language, which name is MS Visual Programming Language (VPL). This language
make algorithm with graphical objects such as LabView. The VPL is consist of Microsoft Robotics Studio, which
made for simulation enviroment of robotics model.

The VPL easy to use programming language.

Osszefoglalas

Napjainkban, a fels6oktatasban szignifikans szintkiilonbségeket figyelhetiink meg a hallgatok programozasi ké-
pességeiben. Jelentdés mértékben csdkkent a hallgatok motivacidja és érdeklédése az algoritmikus gondolkodas
programozasi nyelven torténd megvalositasara. Néhol megfigyelhetd a matematikai ismeretek hidnyossaga, héza-
gossaga, de a legf6bb probléma mégis az 6nallé probléma megoldas. A kiadott feladat feldolgozasa, osztalyozésa
programozés-technikai szempontok alapjan nehezen, s6ét sokszor egyaltalan nem vezet eredményre. A helyes al-
goritmus megtalalasa lenne az els6 1épés, ehhez a kreativ gondolkodéason kiviil sziikség lehet némi lexikalis isme-
retre is. A programozas oktatasara szamos megoldasi mdd létezik kisebb-nagyobb eredményességgel, de a Iényeg
barmely modszer hasznalatakor az érdeklddés felkeltése. Ha ez sikeriilt, akkor mar megnyertiik a hallgaté figyel-
mét, és eredményes lesz a programozasi feladatok megoldasa soran.

Egy mddszert kinal a vizualis programozas is. Szdmos ilyen nyelv és kornyezet késziilt a programozasi feladatok
egyszerli megvalosithatosagara, gondoljunk csak a LabView lehetdségeire. A most bemutatni kivant modszer egy
a fiatalkortak altal kedvelt készségfejleszt6 jaték, a Technic Lego vezérlésére kialakitott kdrnyezet hasznalata.
Ezt a Microsoft fejlesztette ki és adta neki a Visual Programming Language nevet.

1. Bevezetés

A mérnok-informatikus hallgatok jelentGs része gyengén szerepel a szoftverfejlesztéssel kapcsolatos
targyakbol, nem ritka, hogy egy-egy tantargyat haromszor is kénytelenek felvenni. Bar e lazasag
kialakuldsara kétségtelenul hatassal volt a kreditrendszer &ltal nydjtott szabadsag, de a probléma
mélyebben gyokerezik. A jelenség okait szamos szerzé vizsgalta, illetve probalt megoldast talalni a
modszertan és a tananyagot érint ujitasok, modositasok bevezetésével.

Téth és Johanydk [3] a versenyszféra igényeibdl és a kozismert szoftverfejlesztési hibakbol kiindulva
a hangsulyt a szoftvertechnoldgiai alapokra és a csoportmunkéra helyezve kereste a kiutat. Johanyak

és Szabolcsi [1] a gyors alkalmazésfejlesztési technikék és a Visual Studio — C# eszkozparos altal

131



nyujtott vizualis programozés-tamogatas oktatasba torténd bevezetésér6l szamolt be. Egy késObbi
felmérés kiértékelése [2] kimutatta, hogy bar az Uj megoldasok javulast eredményeztek és bizonyos
programozasi hibak eltiinéséhez vezettek, azonban 6sszességében hatasuk elmaradt a varakozasoktol.
Tovabbi lehetdségek utdn kutatva olyan eszkdzoket, modszereket kerestiink, amelyek segitségével két
»fronton” is eredményekre szamithatunk. Egyrészt a hallgatok érdeklédésének felkeltésére, masrészt a
rendszerezett gondolkodasra kivantunk ésszpontositani.

A jelen dolgozatban roviden attekintjuk a Microsoft Robotics Studio altal tamogatott Visual

Programming Language altal nydjtott szolgaltatasokat.

2. Visual Programming Language

Sokan még tanultunk folyamatabras terve-
zést az altalanos iskolés évek alatt, am a
mai foiskolas hallgatok, mintha elfelej-
tették volna a hasznélatét. Talan igazolja a
mai szoftverek bonyolultsaga azt, hogy
nem lehet folyamatébra segitségével ter-

vezni, de egy alap algoritmus felépitése-

nek megértése elvart képesség egy infor-

1. 4bra Pioneer 3DX szimulacio

matikus hallgatotol.

A Visual Programming Language, tovabbiakban VPL képes egyszeri eszkdzkészlet segitségével
megvaldsitani bonyolult algoritmusokat. Eszkozkészlete joval talnyulik az egyszeriségen. Szamos
Lego robot alkatrészhez kindl interfészt, amely segitségével a VPL-en Kkeresztll megtervezhetjik a
robot miikddését leird programot. Lehetéségiink van haldzaton keresztiil vezérelni mobil robotunkat,
amelytdl akar adatot is fogadhatunk. Igy modunkban all szenzorokat, kiilonféle szkennereket
elhelyezni a robot vazéan. A teljes interaktivitas elérése érdekében a szenzorok mellett megtalalhaté a

motorok vezérléséhez sziikséges eszkozkészlet is.

(Fkiond — =@ Mieldtt arra gondolnank, hogy mennyibe is keriil nekiink ez a kis fej-
""“ ": @' n,f" lesztés, figyeljik meg, hogy mit kindl még szamunkra a VVPL. A lehe-
|i = toségek kozott szerepel egy virtualis szimulacids kdrnyezet, amely
ey segitségével virtudlisan tesztelhetjik szoftveriinket egy robotmodell

=il segitségével. Ezt a modellt éppugy felszerelhetjik kilonféle szenzo-
tim rokkal, mint a valo vilagban. A Microsoft Robotics Studio lehetévé
teszi ennek a szimulécios kérnyezetnek (1. &bra) a felépitését. A VPL

eszkozkészletében 1évo elemeket dsszekapesoljuk a szimulacios tér-

, ben 1év0 objektumokkal, és mar indithatjuk is a szimulacionkat. Ha
2. abra Vezérlévanel
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szeretnénk interaktivva tenni, akkor készithetiink egy panelt, amelyen elhelyezhetiink dinamikus para-
méterek, és azokat futasi id6ben valtoztathatjuk meg. Ezzel a technikaval tavolrél avatkozhatunk be
robotunk életébe, vagy ha a szimuléciot valasztjuk, akkor a virtualis robotunk életébe.

De térjink vissza a VPL-hez, amelyet modszerként tekinthetiink az egyszeriibb algoritmusok kodola-
sara. Az eszkoztar elemei kozott van valtozo definialésara alkalmas elem is "Variable’, illetve vezérlé-
si szerkezetek kozll *if” és *switch’ elagazas is. Valtozo értékadasat lehetévé tevd *Data’ elem és a fu-
tasidejii megvaltoztatasat lehet6vé tevd ’Calculate’ elem. Lehetdségiink van lista készitésére is, amely
megfelel a témb fogalmanak is.

A vezérlési szerkezeteknél

i IndexPos < 20 I

még az is jelentdsen eldsegiti

+ Hse
munkéankat, hogy tobb felté- m ) s
0 Set-{ IndexPos |v @
telt tudunk megadni, illetve a E— o
switch’-nél is tobb alternati- set A Indexos v nett
T |

vat lehet felsorolni. Ha egy

bonyolult felépitést szeret-

nénk megjeleniteni, akkor it
IndexPos + 1
célszerli a részegységeket -

modulokka alakitani. Erre a 3. dbra: Valtozo értékadasa

feladatra hasznalhato az

“activity’, amely segitségével kis dobozokat hozhatunk 1étre az egyes kiemelt részegységekbdl. Példa-
ul, ha egy minimumkeresd egységet szeretnénk létrehozni, akkor meg kell adni bemend paraméternek
a tombdt, és a kimenethez hozzacsatolni egy értéket. Ez egy tipikusan sorozathoz érték rendelése fela-
dat. Ezt a megalkotott modult a kés6bbi fejlesztésben mar, mint egy modult hasznalhatjuk. Jelentésen
megndveli a program atlathatdsagat, illetve esztétikailag is jobban mutat.

A 3. &brén lathat6 egy egyszerii ciklus, amelyben definialunk egy valtozot, ez lesz az Indexpos val-
tozd, és hozzarendeliink egy 0 értéket. Behelyeziink egy if feltételt is, amely a valtozénk 19-es érté-
kéig noveli annak értékét egy visszatéré agban. Mindekozben a SimpleDialog elemmel kiirathatjuk a
képernybre a valtozo értékét. E néhany elemet felhasznalva készithetiink egyszertien algoritmusokat,
amelyeket hozzékapcsolhatunk a Microsoft Robotics Studio szimulacids kornyezetéhez, és iranyitha-
tunk objektumokat, illetve lekérdezhetjuk az objektumok paramétereit. Ez a modszer kisérleti stadi-
umban van, szamos tertletén kell még finomitasokat eszkdzdlni, de reményeink szerint lesz olyan te-
rulet, ahol nélkildzhetetlen lesz a programozas oktatasaban.

A Microsoft Robotics Studio és ezen belil a Visual Programming Language hasznalataban

kiaknazatlan lehetdséget rejlenek.
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3. Osszefoglalo
A mérnok-informatikus hallgatok korében tapasztalhaté egyre lanyhuld programozas iranti érdeklédés
és a gyenge tanulmanyi eredmények Gjabb modszertani és tananyagfejlesztési megkozelitések keresé-
sére §sztdnoznek.
A Robotics Studio és a VPL alkalmazasatol két téren reméllink javulast. Egyrészt a vizudlis eszkzok
¢és a szimulacios kdrnyezet a hallgatok érdeklédésének erdsodését eredményezhetik, masrészt a terve-

zett, rendszerezett megkozelités javuldsara szamitunk.
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