4.0. robotika kérdések

. Robot (robot): Onallé mitkddésre képes gép, amelyet utasitisok alapjan
programoznak. Feladatai automatizalt médon végrehajthatok.

. Humanoid (humanoid robot): Emberhez hasonlé megjelenésii és
mozgasu robot. Altalaban kutatasi vagy tarsas funkciokat lat el.

. Ipari robot (industrial robot): Gépi karokra emlékeztetd robotok,
amelyek gyartasi folyamatokat automatizalnak. Ilyenek példaul a
hegesztd vagy szereld robotok.

. Padlérobot (floor robot): Egyszerti robot, amely elére meghatarozott
utvonalon mozog. Oktatasi célokra gyakran hasznaljak.

. Utasitas (instruction): Egyértelmii parancs, amelyet a robot végrehajt. A
robot nem gondolkodik, kizarolag utasitdsokat kovet.

. Kod (code): Az utasitasok specialis nyelven irt form4ja, amelyet a robot
megért. Programozas soran ezt alkalmazzuk.

. Kodsor (code line / code sequence): Tobb kod egymas utan kdvetkezo
sora, amely egy teljes feladatot hataroz meg. A robot ennek megfeleléen
hajtja végre a miiveleteket.

. Programozas (programming): A folyamat, amely soran a robot szdmara
értelmezhet6 utasitasokat hozunk létre. Ez teszi lehetové a
feladatvégreha;jtast.

. Programhiba (bug / error): A programozas soran elkdvetett hiba, amely

téves robotmiikodést okoz. Javitasa nélkiil a robot nem a kivant moédon
viselkedik.

10.Algoritmus (algorithm): Lépések sorozata, amely meghatarozza, hogyan

lehet eljutni egy kezddallapotbol egy kivant eredményhez. A
programozas alapjat képezi.

11.Szenzor (sensor): Az eszkdz, amely a kornyezet jeleit elektromos jelle

alakitja. A robot ezekkel érzékeli a kiilvilagot.

12 Kozelségérzékelé (proximity sensor): Erzékeli, ha a robot kozel keriil

egy targyhoz vagy akadalyhoz. Ilyenkor példaul megallitja a robotot.

13.Fényérzékelo (light sensor): A fény mennyiségét érzékeli. Példaul

vilagitas kapcsolasara hasznalhato.

14.Hangérzékel6 (sound sensor): A hangokat érzékeli, példaul tapsot. Egy

robot indulhat hangjelzésre is.



15.Hoérzékel6 (temperature sensor): A kornyezet hOmérsékletét méri.
Okosotthonokban fiités vezérlésére hasznaljak.

16.Nyitasérzékelé (door/window sensor): Eszleli, ha egy ajtot vagy ablakot
kinyitnak. Biztonsagi rendszerekben hasznalatos.

17.Uvegtorés-érzékeld (glass break sensor): Specialis szenzor, amely
tivegtorést érzékel. Riasztorendszerek része.

18.Fiistérzékel6 (smoke detector): A fiist jelenlétét észleli, tiiz esetén
riasztast indit. Fontos biztonsagi berendezés.

19.Mozgasérzékel6 (motion sensor): Eszleli a mozgast egy adott teriileten.
Pe¢ldaul éjszakai vilagitas vagy riasztas celjara hasznaljak.

20.Elagazas (branch / conditional): A program futasa kozben feltétel alapjan
két vagy tobb ut koziil valaszt. Alapveto logikai szerkezet
programozasban.

21.Feltételvizsgalat (condition checking): A robot megnézi, hogy egy adott
feltétel teljestil-e. Ennek alapjan donti el a kdvetkezd 1épést.

22.Varakozas (wait instruction): Utasitas, mely szerint a robot varakozik
egy masik eseményre. Ilyen példaul, ha a masik robot elhalad elétte.

23.Blokkalapu programozas (block-based programming): Programozasi
forma, ahol eldre definialt blokkokat illesztiink 6ssze. Koénnyen tanulhato
kezdOk szamara.

24.Blokk (block): Olyan vizualis egység, amely egy utasitast jelképez. A
blokkokbol 4ll a kodsor.

25.Start blokk (start block): Meghatarozza, mikor induljon el a program.
P¢ldaul tapsra vagy gombnyomasra.

26.Vége blokk (end block): Jelzi, hogy a programnak vége van. A robot
ekkor leall.

27.Mozgas blokk (movement block): A robot helyzetét vagy irdnyat
valtoztatja meg. Példaul 1épés eldre vagy fordulas.

28.Gyakorlat blokk (action block): A robot testhelyzetét valtoztatja, példaul
guggolas vagy ugras. A mozgas helyhez kotott.

29.Ismétlés blokk (loop block): Egy vagy tobb utasitas ismétlését jelenti.
Programhatékonysagot novel.

30.Robotmakett (robot model): A robot egyszerisitett, kézzel iranyithatd
masa. Tervezésre, tesztelésre hasznalhato.

31.Virtualis robot (virtual robot): Szamitégépen futd robot-szimulacio.
Oktatasi és tesztelési ceélokra szolgal.



32.Robotpalya (robot path): Meghatarozott Gtvonal, amelyen a robot
kozlekedik. A programozas célja ennek pontos kdvetése.

33.Robotkodolas (robot coding): Az a folyamat, amely soran a robot
szamara értelmezhetd utasitdsokat hozunk létre. Programozési eszkoz
lehet blokk vagy szoveg.

34.Tesztelés (testing): A program kiprobalasa annak ellendrzésére, hogy jol
mikddik-e. Hibakeresésre is szolgal.

35.Hibakeresés (debugging): A programban 1év6 hibak megkeresése és
kijavitasa. Fontos 1épés a miikodo kod 1étrehozaséaban.

36.Kodolasi hiba (coding error): A programozas soran elkovetett tévedés. A
robot nem kivant viselkedését eredményezi.

37.QR-kod (QR code): Kétdimenzios vonalkdd, amely kddolt informaciot
tartalmaz. Robotprogramozasi feladat is lehet vele.

38.Kihivas (challenge): A robot 4ltal teljesitendé feladat. Altaldban palya
bejarasa vagy cél elérése.

39.Parancsikon (shortcut): Roviditett utasitas, amely egy hosszabb kodsort
helyettesit. Hatékonyabba teszi a programozast.

40.Szimulator (simulator): Olyan program, amely a robot viselkedését
utdnozza. Gyakorlasra és oktatasra szolgal.

41.Kadolo kiildetés (coding mission): Jatékos vagy tanulési feladat, amely
soran kodolassal kell elérni egy célt. Altaldban online platformokon.

42.Kincskeresés (treasure hunt task): Olyan robotfeladat, ahol a robotnak
elrejtett kincset kell megtalalnia. A kddsor hatdrozza meg az Gtvonalat.

43.Digitalis vezérlés (digital control): Elektronikus jelek segitségével
torténd iranyitas. Okosotthonokban gyakori.

44.0kosotthon (smart home): Olyan otthon, amelyet szenzorok és digitalis
vezérlés mitkodtet. Energiahatékony és kényelmes.

45.Riasztokozpont (alarm control unit): A riasztorendszer agya, amely
fogadja az érzékeldk jeleit, és riasztast indit. Tavolrol is vezérelhetd.

46.Tavoli vezérlés (remote control): Az eszkdozok miikddtetése tavolrol,
példaul mobiltelefon segitségével. Az 10T része.

47.10T (Internet of Things): Az internetre csatlakoztatott eszkdzok
rendszere, amelyek adatokat gylijtenek ¢s kommunikalnak. Az okos
eszk6zok alapja.

48.Digitalis jaték (digital game): Szamitdgépen vagy roboton futo jaték,
amely programozasi ismeretet igényel. Oktato jellegli lehet.



49.Szamitogépes modellezés (computer modeling): Valdsagos helyzetek
szimulaldsa szamitdégépen. Oktatasban gyakori.

50.Térképalapu navigacio (map-based navigation): A robot egy elére
megtervezett térképen navigal. A program a térkép alapjan szamolja ki az
utat.

51.Utkozés elkeriilés (collision avoidance): A robot programja felismeri az
akadalyokat, és megall vagy kikertiili azokat. Fontos biztonsagi funkcio.

52. Kommunikacié (communication): A robot és a programozo vagy mas
robot kozotti informdacidcsere. Lehet vezetékes vagy vezeték nélkiili.

53.Végrehajtas (execution): A robot végrehajtja az utasitasokat. A kodsor
alapjan torténik.

54.Felhasznaloi feliilet (user interface): Az a feliilet, amelyen keresztiil a
felhasznal6 kapcsolatba 1ép a programmal. Lehet gomb, érintéképernyd
stb.

55.0sszehangolt miikédés (coordinated operation): Tébb robot
egylittmitkodése, peldaul banyaszat soran. El0re meghatarozott szabalyok
szerint mitkodnek.

56.0Optimalizalt atvonal (optimized path): A legrévidebb vagy
leghatékonyabb Utvonal a cél eléréséhez. Algoritmusokkal szamithato.

57.1skolai elagazas (school decision path): Olyan dontési folyamat, amelyre
az iskolai €letbdl hozott példa illusztralja az elagazas mitkodését. Példaul
"esik az es0?" — kabat.

58.Homérséklet-szabalyozas (temperature control): A termosztat vezérli az
otthoni fiitést/hiitést. Automatikusan vagy tavolrol.

59.Erzékelé aramkor (sensor circuit): Elektronikai egység, amely érzékelés
alapjan jelet ad. Pl. vizszivargasnal vagy homérsékletnél.

60.Digitalis tanulas (digital learning): Az oktatas olyan formaja, amely
digitalis eszk6zokon €és programozason alapul. Robotika és kodolas
oktatasaban kulcsszerepii.



