Algoritmizalas, programozas, robotika

Bevezeto

Korabbi tanulmanyainkban megismerkedtiink a robot fogalmaval és a robotok kiilonb6z6
generacidival. Algoritmusokat irtunk, amelyek alapjan programokat készitettiink blokk-
programozasi kornyezetekben. Az informacidkat adatként taroltuk el, az adatokkal pedig
mveleteket végeztiink. Lattuk, hogy az elvégzendd feladatokat folyamatokkal lehet meg-
oldani, amelyek kisebb részfeladatokbdl allnak. A folyamatokat folyamatabran dbrazoltuk.

A robotok viselkedését szamitdgépes kornyezetben szimulaltuk. Kezdetben egy virtua-
lis robotot iranyitottunk a billenty(izettel, majd késGbb utasitasok segitségével vezettiik ki
a labirintusbdl. Megvizsgaltuk azt is, hogy a robot hogyan érzékelheti a kornyezetét. Hasz-
naltunk szenzorokat (érzékelGket). Készitettiink olyan programot, amely lehet6vé tette,
hogy a robot 6nalléan haladjon elére, amig el nem jut a falig. A feladatok sordn megismer-
kedtiink az utasitas, szekvencia, ciklus, valtozo, elagazas és paraméter fogalmaval. Lattuk
azt is, hogy paraméterként tobb adattipus is hasznalhato, példaul megadhattunk szamot,
vagy akar szOveget is.

Megismerkedtiink a micro:bit eszkdzzel, amelyhez érdekes alkalmazasokat és jatékokat
készitettiink. A kdvetkez6kben elmélyitjik tudasunkat, és Uj lehet6ségekkel is kiegészitjiik.
S6t, betekintést kapunk valédi robotok programozasaba is.

Ismétlés
Parositsuk az alabbi fogalmakat a képekkel!
1. ipari robot 2. szamlalos ciklus 3. szenzor 4. véltozd
5. végtelen ciklus 6. feltételes ciklus 7. kétirdnyu elagazas 8. szekvencia
9. micro:bit 10. egyszerli elagazas 11. szbveg és szam tipust  12. események
paraméterek
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Programozzunk micro:biteket!

A micro:bit eszkozt tobbféle blokkprogramozasi kor-
nyezetben programozhatjuk (pl. Scratch, Makecode
stb.). Nyissuk meg az altalunk hasznalt alkalmazast!
Ismétlésként készitlink egy, a korabban megvaldsitott
ké, papir, ollé jatékhoz hasonlé alkalmazast.

Gylijtsiink pontokat! {f ."" { o thisside I
A palyan az X jelzi a kiindulasi helyzetiinket. Az egyes S 41

négyzetekben kiilonb6z6 pontszamokat lathatunk.
Készitslink olyan programot, amely véletlenszer(ien e
meghatarozott Utvonalon vezet végig minket a palyan! o i | §son i

A micro:bit megrazasakor torlédjon le a kijelzé, | or 1 1 e
majd egy méasodperc miilva véletlenszeriien jelenjen R} i i il
meg egy felfelé, jobbra, lefelé vagy balra mutaté nyil! 00/ :50: (20 |

Razzuk meg az eszkozt, és haladjunk a micro:bit | N VR R
altal jelzett iranyba egy |épést, de csak akkor, ha még X
nem értik el a falat! Szamoljuk 6ssze, hogy tiz razas S208 | i {20
utan hany pontot gy(jtottiink 6ssze! Hasonlitsuk 6sz-  p— """" S s
sze a pontjainkat! Ki volt a legszerencsésebb azosz- | | ¢ | i
talyban? Kisérletezziink! Hanyszor kell megrazni az 100 f0f | a0
eszkozt ahhoz, hogy olyan mezdre |épjiink, amely 100- S ————
as pontszamot rejt?

___________________________________________________

Készitsiink animaciot!

Készitsiink olyan animaciot, amely valamelyik ked-
venc sportagunkkal kapcsolatos! Ennek soran hasz-
nalhatunk ikonokat, szamokat és sz6vegeket is!

Animacio tobb kijelzén
Alakitsunk haromfés csoportokat! Készitsiink olyan animaciét, amelyhez mindharom mic-
ro:bitre sziikség lesz! Az animacid legalabb 10 masodperc hosszu legyen! Az animacid in-
duljon el az egyik micro:biten, majd folytatédjon a masikon! Egy ilyen animacio lehet pél-
ddul az, hogy egy nyilvessz6 balrdl jobbra atrepiil a harom micro:bit kijelzéjén.

» Az animacio egy részlete harom egymas melletti micro:biten



Rajzoljunk a kijelzore!

A micro:bit kijelz6jét alkotd LED-ek 6t sorban és 6t oszlopban vannak elrendezve. Kordbban
csak ikonokat jelenitettiink meg ezen a kijelzon. Hogyan tudnank egyenként felkapcsolni,

illetve lekapcsolni a LED-eket?

Matematikaéran mar tanultunk a derékszogl
koordinata-rendszerrél, amelyet két, egymasra
meréleges szamegyenes alkot. Tudjuk, hogy a
szamegyeneseket x tengelynek, illetve y tengely-
nek nevezik. A tengelyek k6zos pontja az origd. Az
egyes pontok helyzetét a koordinataikkal adhat-
juk meg. A koordinatak sorrendje nem cserélhetd
fel, el6szor az x tengelyre vonatkozé jelz6szamot,
majd az y tengelyre vonatkozé jelzészamot kell
megadnunk. A két jelz6szamot kerek zarojelek
kozé kell tenniink, és pontosvesszével kell egy-
mastol elvalasztanunk.

A micro:bit LED kijelz6jének pontjait is egy koordi-
nata-rendszer alapjan tudjuk azonositani. Ez a ko-
ordinata-rendszer viszont specialis. Itt a bal felsé
sarok az origd. A pontok jelz6szamai pedig csak a 0,
1,2, 3 és 4 értékek lehetnek.

Az x tengely értékei jobbra nének, az y tengely
értékei pedig lefelé. Az x tengely tehat az egyes osz-
lopokat, az y tengely a sorokat jelenti.

A bal felsé sarok koordinataja a (0;0), a jobb
felsé saroké (4;0), a kozéps6 ponté (2;2) és igy to-
vabb.

A micro:bit kijelz6jén 1évé pontokat felkapcsol-
hatjuk, lekapcsolhatjuk, illetve atvalthatjuk az el-
lenkez6 allapotukba. Ez azt jelenti, hogy ha a LED
fel volt kapcsolva, akkor lekapcsolédik, ha le volt
kapcsolva, akkor pedig felkapcsolodik.

A LED allapotat lekérdezhetjiik az x és y koordi-
nata megadasaval. A ,led dllapota x y” blokk igaz
értéket ad vissza akkor, ha fel van kapcsolva az
adott koordinataju pont, és hamisat, ha nem.
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» A micro:bit LED-ek koordinatai
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» A LED kategoria blokkjai a MakeCode

kornyezetben



Feladatok
1. Allitsuk eld az alabbi 4brakat! A LED-eket a koordinatajuk alapjan kapcsoljuk fel!

2. Készitslink olyan animaciét, amelyben a bal felsé
sarokban felkapcsolddik a LED, majd jobbra halad,
amig a jobb felsé sarokba nem ér!

A pont eltlinése és a szomszédos helyen valé meg-
jelenése kozott egy masodperc teljen el!

Hogyan kell médositani a kddot ahhoz, hogy jobb-
rol balra térténjen a mozgas? Mi térténik akkor, ha
felcseréljiik a koordinatakat?

3. Gondoljuk at, hogy mit eredményez az itt lathatd
kéd? Mitorténik akkor, ha azy paraméter értékének
a harmas értéket allitjuk be?

4. Készitsiink olyan programot, amely az A gomb le-
nyomasakor a kijelzé véletlenszer(ien kivalasztott
koordinatajan felkapcsol egy LED-et!

5. Valtoztassuk meg a véletlenszam blokk paraméte-
reit ugy, hogy csak az abran jelolt pontok lehesse-
nek felkapcsolva!l
Nyomjuk meg annyiszor a gombot, hogy mind a 6
pont fel legyen kapcsolva!l
Jegyezziik fel, hogy hanyszor kellett ehhez lenyom-
nunk a gombot! Végezziik el tobbszor a kisérletet!
Mit tapasztaltunk?

Beszéljik meg, hogy mi volt a kapott legkisebb, il-
letve a legnagyobb érték az osztalyban a prébalga-
tasok soran!

Fontos tapasztalat: Ha véletlenszertien valasztunk ki pontokat, akkor el6fordulhat,
hogy ugyanazt a pontot tébbszor kivalasztjuk.



Szimulaljuk egy parkoléhaz m(ikodését!
Jartal marolyan parkoléhazban, ahol a parkold-
helyek felett zold vagy piros lampa jelezte, hogy
szabad-e a parkol6 vagy sem? Ez egy nagyon
hasznos segitség az autdsok szamara, mert mar
messzir6l észrevehetik a szabad helyeket.

Gondoljuk at, hogy milyen érzékelGkkel le-
hetne eldonteni, hogy az adott parkoldhelyen
all-e autd vagy sem? (Tobb helyes megoldas is
létezik.)

A kovetkez6kben olyan feladatokat oldunk
meg a micro:bit segitségével, amelyek az autok
parkolasaval kapcsolatosak.
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Egy druhazhoz szabadtéri parkolé tartozik, amelyben 6t sorban és 6t oszlopban vannak el-
rendezve a parkoldhelyek.

Feladatok

1. Készitsiink olyan programot, amely a piros LED-ek felkap-
csolasaval jelzi, hogy mely helyek foglaltak a parkoléban!
Ne felejtsiik, hogy a parkolohelyek 6t sorban és 6t oszlop-
ban vannak elrendezve!
Az A gomb hatdsara tizenotszor valasszon a program vé-
letlenszeri koordinatat, és kapcsolja fel az ezekhez tarto-
26 LED-eket!
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2. Azaruhazbejaratahoz legkdzelebb esd parkoldhely a moz-
gaskorlatozott személyek szamara van fenntartva. Ennek
koordinataja: (0;0). Készitslik el azt a programot, amely a
B gomb megnyomasakor megjeleniti a v' ikont, ha szabad
ez a parkold, és az X ikont, ha foglalt!

Figyeljunk arra, hogy az ikon megjelenitése el&tt toroljik
le a kijelzé6t!

Keressiink szabad parkolét!
Nem csak a zold és piros jelz6fény segitheti a parkolast. Hasz-
nalhatnank mobilalkalmazast a szabad helyek megjelenité-
sére. Vagy elhelyezhetnénk a parkold bejaratanal egy gom-
bot, amelyet megnyomva a sofér lathatna, hogy a parkold
melyik soranak hanyadik helyén (oszlopaban) van szabad
hely.

Hogyan oldhatnank meg ezt a feladatot az eddigi ismere-
teink alapjan? Gondolkodjunk egy(itt!

El8szor valasszunk ki egy helyet véletlenszer(ien! Ha ez a hely szabad, akkor jegyezziik
fel a koordinatajat, ha nem, akkor valasszunk Ujra egy helyet véletlenszertien. Ezt ismétel-

juk addig, mig nem talalunk tires helyet!




Jatsszuk el az algoritmust!
Program

x:=véletlenszam(0 és 4 kozott) L, . ) ;
yi=véletlenszam(0 és 4 kézdtt) keresésének egyik algoritmusat.

ismételd amig az (x;y) nem szabad! Parokban jatsszuk végig az algorit-
x:=véletlenszam(0 és 4 kozdtt) mus mikodését!
y:=véletlenszam (0 és 4 kozott)

ismétlés vége

szabad x:=x

szabad y:=y

Itt lathatjuk a szabad parkoldhely

Program vége

Egyikiink rajzoljon fel egy 5 x 5-Gs teriiletet a flizetébe tiz szabad hellyel gy, hogy a masik ne
lassa! A masikunk mondjon két véletlenszeriien kivalasztott szamot 0 és 4 kozott. Dontsiik
el a felrajzolt abra alapjan, hogy az adott helyen szabad-e a parkold vagy sem. Ismételjiik
ezt addig, mig a tarsunk nem mond olyan koordinatakat, ahol szabad hely van! Jegyezziik
fel a megtalalt tires hely koordinatait! Hany probalgatasbol sikeriilt szabad helyet talalni?

Beszéljik meg, hogy milyen hatranya van annak, hogy a helyeket véletlendl valasztjuk
ki, nem pedig sorba megyiink végig az egyes helyeken!

A tovabbiakban készitstink olyan programokat, amelyekben felhasznaljuk ezt az algo-
ritmust!

Feladatok

1. Legyen majdnem tele a parkoldnk, csak egy ures helyet hagyjunk
meg! (Most ne egyenként kapcsoljuk fel a LED-eket, hasznaljuk a
ledek bekapcsoldsa blokkot!) irjunk olyan programot, amelyben a
micro:bitnek kell megtalalnia a szabad helyet! Az A gomb megnyo-
masakor induljon el a szabad hely keresése! Amikor sikeriilt meg-
talalni az Ures helyet, akkor toroljiik a kijelz6t, és jelenitsiik meg a
kijelz6n a két koordinatat egymas utan!

ledek bekapcsolasa

2. Moddositsuk gy az algoritmust és a programot, hogy nyilvan tudjuk
tartani azt is, hogy hany probalkozasbdl talalta meg a micro:bit az
ures parkolohelyet. A koordinatak kiirdsa utdna ez a szam is jelen-
jen meg! Probaljuk ki 6tszor egymas utan a programot, és jegyez-
ziik fel a probalkozasok szamat! Mi volt a legkisebb és a legnagyobb
szam?

3. Készitsiink olyan programot, amely mindig pontosan huszonketté [
pontot kapcsol fel a kijelzon! .
, e
4. Irjunk olyan programot, amelyben egy autdt jobbra és balra mozgat-
hatunk a képernydn a micro:bit jobbra és balra dontésével. Az autd
kezdetben a kijelz6 kozepén legyen!

balra dontés  jobbra don...




Osszetett feltételek megfogalmazasa logikai miiveletekkel

Korabbi tanulmanyainkban mar megismerkedtiink az egyszert és tobbiranyl elagazasok-
kal. Ezek hasznalataval az utasitas vagy utasitasok végrehajtasat feltételhez tudjuk kotni.
Az elagazasban megadott feltétel akar dsszetett feltétel is lehet. llyeneket nagyon gyakran
hasznalunk az algoritmizalas és a programok készitése soran. Nézziink néhany mondatot
az 6sszetett feltételek szemléltetésére!

Ha hazaérsz 4 6raig, és j6 az id6, (akkor) vidd el a kutyat sétalni!

A mondat két feltételt és egy logikai miiveletet tartalmaz. Ez alapjan a kutyat csak akkor kell
elvinniink sétalni, ha egyszerre teljesiil az, hogy 4 6raig hazaériink, és j6 azid6. A bemeneti
feltételek teljesiilését (igaz) és nem teljesiilését (hamis) az alabbi tablazatban 6sszefoglal-
tuk. A logikai mivelet eredménye (a kimenet) az utolsé oszlopban lathato.

Bemenet Bemenet Kimenet

Elsé feltétel: Masodik feltétel: Igaz az els6 ES a masodik feltétel?
Hazaérlink 4 6raig. | J6 azidé. Ha igen, akkor vissziik a kutyat sétalni.
igaz igaz igaz

igaz hamis hamis

hamis igaz hamis

hamis hamis hamis

» Az ES logikai miivelet tablazata

Most nézziik az aldbbi mondatot!

Ha lazad van vagy kohogsz, (akkor) maradj otthon!

Bemenet Bemenet Kimenet

Elsé feltétel: Masodik feltétel: Igaz az els6 ES a masodik feltétel?
Lazunk van. Kohogtink. Ha igen, akkor otthon kell maradnunk.
igaz igaz igaz P _
igaz hamis igaz -
hamis igaz igaz

hamis hamis hamis

» AVAGY logikai mivelet tablazata
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Lassunk egy példat a tagadasra is!

Ha nem esik az esé, (akkor) elmegyiink biciklizni!

Bemenet Kimenet

Feltétel: Igaz a feltétel tagadasa?

Esik az es6? Ha igen, akkor elmegytink biciklizni.
igaz hamis

hamis igaz

» ANEM (mds néven tagadas) logikai mlivelet tablazata

Feladat
Fogalmazzunk meg mi is olyan mondatokat, amelyek az ES, VAGY, NEM logikai miiveletekre
mutatnak példat!

Rajzoljunk ki pontokat dsszetett feltételek alapjan!

A kovetkezGkben olyan abrakat készitiink, amelyekben a
LED-eket koordinataik szerint fogjuk fel- és lekapcsolni. Azt,
hogy melyik pont legyen felkapcsolva, kiilonboz6 feltételek
segitségével fogalmazzuk meg.

» Logikai muiveletek blokkjai a MakeCode feliileten

Feladatok

1. Készitsiik el azt a programot, amelyet a tovabbi feladatok soran médositani fogunk. Az
A gomb megnyomasakor torlédjon a kijelzd! Ezt kovetSen ezer alkalommal vélasszunk
véletlenszer(en sor- és oszlopkoordinatat nulla és négy koézott, majd kapcsoljuk fel az
ezen a koordinatan lévé LED-et! Mit tapasztalunk a program kiprébalasakor, és miért?

2. Moddositsuk Ggy a programot, hogy csak akkor rajzoljuk ki a pontokat, ha bizonyos fel-
tételek teljestilnek! Az alabbi példaban azt latjuk, hogy csak akkor rajzoljuk ki a pontot,
ha a sor értéke egy, vagy az oszlop értéke kettd. El6sz6r gondoljuk at, hogy vajon milyen
abra jelenik meg a kijelz6n! (A tovabbiakban tegytik fel, hogy a micro:bit minden pontot
kivalaszt véletlenszerien a rajzolas soran!) Probaljuk ki a programot a gyakorlatban is!

ha sor v =w o

felkapcsol x oszlop v y sor w

®

» Osszetett feltétel a pont felkapcsolasahoz




3. Mddositsuk a ,vagy” logikai miveletet ,és” logikai muveletre. Mit gondolunk, hogyan
valtozik meg az dbra? Prébaljuk ki a gyakorlatban is!

4. Hogyan tudnank eléallitani az alabbi abrakat 6sszetett feltételek hasznalataval? Probal-
juk ki a gyakorlatban is az elgondolasunkat!

botika
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5. Jelenitsiink meg érdekes dbrakat 0sszetett logikai feltételek alkalmazasaval. Alakitsunk
parokat, és fejtsiikk meg, hogy a parunk micro:bitjén lathaté dbra kirajzolasahoz milyen
logikai feltételeket kellett beallitani!
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Irany a vilag(ir!

Atovabbiakban is a micro:bit kijelzéje lesz a fészerepld. El6sz6r megnézziik, hogyan lehet-
ne a hullécsillagok mozgdsat szimulalni. Ezt a tudast felhasznalva pedig egy olyan jatékot
készitlink, amelyben egy Uirhajot kell atvezetniink a kisbolygdk (aszteroidak) kozott.
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Nézziink hullocsillagokat!

Miel6tt elindulnank a vilagtlirbe, vessiink egy
pillantast az égboltra, hatha latunk hullécsil-
lagokat!

Készitstink olyan programot, amelyben
a micro:bit kijelz6jének felsé soraban vélet-
lenszer(ien kivalasztott helyen megjelenik
egy meteor, ami aztan lefelé mozog a legalsé
sorig, majd eltlnik!

Ezt a programot akar a korabban bemu-
tatott mddszerrel, a LED-ek egyenként tor-
ténd fel- és lekapcsolasaval is megvalosit-
hatnank. Most azonban egy masik médszert
mutatunk be, amellyel egyszerlibben meg-
oldhatjuk ezt a feladatot.

Ha egy grafikus programozasi kdrnyezetben (pl. Scratch) készitenénk el a programot,
akkor megvaltoztatnank a szereplé alakjat egy meteor alakra. Beallitanank a szerepld ira-
nyat Ugy, hogy lefelé nézzen, és el6reléptetnénk megadott [épéssel addig, mig el nem éri a
képernyd aljat. Vagyis a szereplét nem a koordinatak beallitasaval mozgatnank, hanem az
el6ére-hatra parancsok és az iranyvaltasok segitségével.

Ugyanezt megtehetjik a micro:bit kijelzéjén is. A szlikséges Z 5"
blokkokat a Jaték kategdriaban talaljuk, amely a Haladé kategoriak L) Jatek I

kozott talalhatd a MakeCode (https://makecode.microbit.org/) feli-  » Jaték kategéria a
leten. MakeCode feliileten




A szereplénket az alabbi blokk segitségével hozhatjuk létre a megadott kezd6 koordinatan:

mano (sprite) létrehozasa itt: x: ° y: a

A MakeCode kornyezetben a szereplét angolul sprite-nak (kiejtve szprdjt) hivjak, ame-
lyet magyarul mandnak is szoktak nevezni a kiilonb6z6 programozasi kbrnyezetekben. Ez
egy olyan pontot jeldl, amelynek van iranya, és az adott iranyba el tud mozdulni megadott
[épésnyit. Amikor elhelyezziik a pontot, akkor alapesetben jobbra néz, vagyis el6relépéskor
jobbra tesz egy [épést.

A szereplének nevet kell adnunk, ezért egy valtozot kell létrehoznunk, amelynek értéke
a fenti blokk lesz.

Feladatok
1. Készitsiik el az itt lathatd programot!

inditaskor
meteor_oszlop ¥ legyen véletlenszam o és ekozott °

meteor ¥ legyen mandé (sprite) létrehozasa itt: x: meteor_oszlop ¥ y: °

amikor a(z) A ¥ gomb lenyomva amikor a(z) B ¥ gomb lenyomva

neteor v | léptetése o épéssel neteor v Léptetése ° épéssel

» Pont mozgatdsa az A és B gombokkal

Magyarazat: Programunkban a meteor_oszlop valtozé értéke egy véletlenszeriien kivalasz-
tott szam lesz 0 és 4 kzott. A meteor nevii valtozdba helyezziik el a szerepl6 |étrehozasahoz
sziikséges blokkot. Ennek hatdsara a meteor a fels6 sorban, a véletlenszerien kivalasztott
oszlopban jelenik meg. Ha a B gombot megnyomjuk, akkor a pont eléremozdul az aktualis
iranyba. Mivel alapesetben jobbra néz a szereplénk, ezért jobbra fog [épni. A hatralépést
ugy tudjuk megvaldsitani, hogy negativ szammal [éplink el6re. Ezt latjuk az A gomb ese-
ményénél.

Prébaljuk ki a fenti kddot a gyakorlatban is! Mit tapasztalunk, mi torténik, ha a szereplé
eléri a kijelzd szélét? Eltlinik? Visszapattan? Nem mozog tovabb abban az iranyban?

2. Valtoztassuk meg a programot ugy, hogy a szerepl6 ne jobbra induljon el az elérelé-
péskor, hanem lefelé! Fedezziik fel 6nalldan, hogy az elfordulashoz melyik blokkot kell
hasznalni és milyen paraméterrel!

3. Tudjuk, hogy az allanddan nevii blokkban elhelyezett
utasitasok folyamatosan ismétlédnek. Illessziik be az D
alabbi kddot a programunkba! eteor +  Leptetése () 1essel
Ennek hatasara a meteor lefelé mozog, mig el nem éri a
legalsé sort. A sziinet beallitasa azért sziikséges, hogy
ne legyen tal gyors a pont mozgdsa. Probaljuk ki a ko-
dot a gyakorlatban is! > Meteor elGreléptetése

szinet (ezredmp.) (LU




4. Fejlessziik tovabb az alkalmazast Ggy, hogy ha a meteor g §
eléri a legalso sort, akkor keriiljon vissza a legfelsé sorba, =
egy véletlenszer(ien kivalasztott oszlopba! > Aszerepld x koordinatajanak =
A szerepld koordinatainak lekérdezéséhez hasznalhatjuk ~ lekérdezése
az itt lathatd blokkot! Természetesen nemcsak az x, ha- B - oo @ l
nem az y koordinatat is lekérdezhetjlik. n_ N

A szerepld koordinatdjanak megvaltoztatdsdhoz is tald- » A szerepld x koordinataja-
lunk megfelel6 blokkot a Jaték kategoridban. nak bedllitasa

Ha sikeresen megoldottuk ezt a feladatot is, akkor elkésziiltiink a hulldcsillag-szimula-
cidval. Lathatjuk, hogy a meteorok egymas utan jelennek meg, és hullanak le a kijelzén.

Vagjunk at az aszteroidamezén!

Most képzeljiik el, hogy a kordbban megvaldsitott hul-
l6csillagok az trhajonk elétti akadalyokat (kisbolygo-
kat) jelolik, amelyeket ki kell keriilniink az utunk soran!
Fejlessziik tovabb ennek megfelel6en az alkalmazast!
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Feladat
Hozzunk létre egy szereplét (rhajo névvel a legalsé sor kozépsé pontjan. Oldjuk meg, hogy
az A gombbal az (irhajét balra lehessen [éptetni, a B gombbal pedig jobbra!

Ha ezt a feladatot is megoldottuk, mar csak néhany kisebb fejlesztés sziikséges ahhoz,
hogy egy valddi jatékprogramot hozzunk létre.

Ajaték célja az, hogy ne (itkozziink neki a kisbolygdonak. Ha ez megtorténik, akkor alljon
le a jaték.

Ezt a feltételt az itt lathatd blokkok segitségével — EONSERTEIESRETCRREERARE TS
konnyen megvaldsithatjuk a programunkban. A blokk
kozvetlendil a meteor léptetése utan keriiljon! Prébal-
juk ki a programot!

Izgalmasabb lenne a jatékunk, ha pontokat kap- > Végeajatéknak, ha az lirhaj6 hozza-
nank azért, ha elkeriiltiik az iitkdzéseket. A jaték ka- éra meteorhoz
tegdriaban a pontszamok beallitasara és novelésére is
talalunk blokkokat. Ajaték induldsakor (az inditdskor
blokkban) nullazzuk le a pontszamot. Amikor pedig

sikeresen kikertltiink egy kisbolygét, noveljik meg a _

£

)
=

()

S0
<

vége a jatéknak

pontszam legyen

pontszdmot! Az elért pontszdm automatikusan meg  |eiE s ° BONLERE
fog jelenni a micro:bit kijelz6jén akkor, amikor véget ér
a jaték. Amikor pedig a pontszdmunk nd, akkor a kijel-  » Pontszam beallitasa, illetve n6velése
z6 felvillan.

Allitsuk be azt, hogy a jaték maximum 20 masod- [P EEEPVENNUEPEN
percig tartson! Az ehhez sziikséges visszaszamlalds
blokkot az inditdskor blokkban kell elhelyezniink. » Visszaszadmllas inditasa
Feladat

Végezziik el ezt a fejlesztést onalldan az itt lathatd blokkok megfeleld helyre vald beillesz-
tésével! Ezek utan prébaljuk ki a jatékot! Hany pontot sikerilt 6sszegy(ijteni a jaték soran?

Hasonlitsuk 6ssze a kapott pontokat a tarsainkéval!



Gyakorlas, sajat 6tletek megvaldsitasa

Most mar tudjuk, hogyan hozhatunk létre a Ja-
ték kategoria elemeivel egyszerd, de mégis iz-
galmas jatékokat.

zeletlinket! Fejlessziik tovabb a jatékot az elkép-
zeléseinknek megfelelGen, illetve talaljunk ki 4j
jatékokat!

Egyéni feladatok
1.

A kovetkezékben engedjiik szabadon a kép-

Gondoljuk at, hogyan tudnank még izgalmasabba tenni az (irhajos jatékot! Hogyan le-
hetne megoldani példaul, hogy azid6é mulasaval egyre nehezedjen a feladat? Valdsitsuk
meg az otleteinket!

. Fejlessziik tovabb gy az alkalmazast, hogy ne csak gombok megnyomasaval lehessen

irdnyitani az Grhajot, hanem mas gesztusok segitségével is!
Milyen U] funkciot tudnank elképzelni, amelyhez Gsszetett feltétel megfogalmazasa
sziikséges? Valositsuk meg a gyakorlatban!

Talaljunk ki sajat jatékot!

1.

Alkossunk harom-négy f6s csoportokat! Tervezziink olyan jatékot a micro:bitre, amely-
ben egy vagy tobb szereplét kell iranyitanunk egy adott cél eléréséhez! A jaték soran
lehessen pontokat szerezni! Oldjuk meg azt is, hogy a jaték egyre nehezedjen! El&bb
készitslik el a program algoritmusat, és csak utana alljunk neki a megvaldsitasnak! To-
rekedjlink arra, hogy mindenki kapjon olyan részfeladatot, amiért 6 a felelds!

Ha elkésziiltiink a munkankkal, mutassuk be egymasnak a jatékokat, és probaljuk ki
egymas programjait! Gyljtsiik 6ssze, hogy mi tetszett az egyes jatékokban, mi okozott
nehézséget a hasznalat soran, és hogy milyen médon lehetne még tovabbfejleszteni a
programokat!




Valodi robotok programozasa

Folytassuk valédi robotok programozasaval!

Napjainkban rengeteg, a gyerekek szamara
készitett oktatasi célu robot all rendelkezésre.
Tankényviinkben néhany olyan robotot muta-
tunk be, amelyek idealisak lehetnek a robotika-
val val6 ismerkedéshez. De természetesen mas
(hasonld tudasu) robotok is hasznalhatdk a fog-
lalkozasok soran.

Kezdjiik a Lego Mindstorms EV3 robotkészlet

rovid bemutatasaval! ' - :
» LEGO Mindstorms EV3 szett

A Lego Mindstorms EV3 készlet

A Lego cég mar tobb évtizede gyart olyan készleteket, amelyekkel betekintést nyerhetiink
a robotika alapjaiba. Napjaink egyik legnépszer(ibb robotika készlete a Lego Mindstorms
EV3. A készletbdl tobb fajta vasarolhatd, a kiilonb6z6 csomagok esetenként mas-mas érzé-
kelSket (szenzorokat) és alkatrészeket tartalmaznak.

Nézziik, melyek ezek!

EV3 tégla. Ez a robot irdnyitokdzpontja. Ehhez tudjuk
csatlakoztatni a tobbi alkatrészt, a motorokat és a szen-
zorokat.

A tégla tetején egy kijelz6 talalhatd, amelyen szove-
geket, szamokat vagy akar rajzokat is megjelenithetiink.
Akijelzé alatt gombok talalhatok, amelyek koril egy jel-
z6fény vilagithat, illetve villoghat piros, z6ld, vagy na-
rancsszinben.

Ez az eszkoz tartalmazza a miikodéshez sziikséges ele-
meket, vagy a toltheté akkumulatort. A tégla elején és
hatuljan négy-négy portot (vagyis csatlakozd aljzatot) talalunk. Az egytél négyig sorszamo-
zott csatlakozdkba az érzékel6khoz csatlakozd kabeleket dughatjuk be. Az A, B, C és D jell
portokhoz pedig a motorokat lehet csatlakoztatni a kabelekkel.

» Az 1-es, 2-es, 3-as és 4-es szamu portok » Az A, B, C, D jelli portok
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Az érzékeldk
A készlethez az alabbi érzékel6k hasznalhatdk. Ezek vagy részei az adott csomagnak, vagy
kilon szerezhetbk be.

Szinérzékeld: Ez a szenzor hét kiilonbozd szin (fekete, kék, zold, sarga,
piros, fehér és barna) megkiilonboztetésére képes. Emellett hasznalha-
t6 fényerésség mérésére is. Ha a kornyezet nagyon sotét, akkor 0 érté-
ket, ha nagyon vilagos, akkor pedig 100-as értéket ad vissza.

Nagy motor: Ezzel biztosithatjuk a robot meghajtasat, példaul hajthat-
ja ajarmi kerekét. Percenként 160-170 fordulatra képes.

Kozepes motor: Ez a motor kisebb és gyorsabban reagal, mint a nagy
motor. Percenként 240-250 fordulatra képes.

Utkozésérzékeld: Azt érzékeli, hogy a rajta elhelyezett piros nyomé-
gomb benyomott vagy kiengedett allapotban van-e. Benyomott alla-
potban 1-es értéket, kiengedett allapotban 0 értéket ad vissza. 2-es ér-
téket akkor ad vissza, ha a lenyomas utan nem sokkal fel lett engedve
agomb.

Ultrahangos tavolsagérzékeld: Ahogy a nevében benne van, tavolsa-
gérzékelésre hasznalhato, 1 cm és 250 cm tavolsag kozott. Hasonld a
mUik6édési elve ahhoz, mint ahogy egy denevér tajékozodik a sotétben.
Ultrahangot bocsat ki, és a targyakrol visszavert hullamokat érzékeli.

Infravoros érzékeld: Ez a szenzor tobb lizemmddban hasznélhaté. Egy-
rész mikodik tavolsagérzékel6ként kb. 70 cm tavolsagig. A targy és az
érzékeld kozti tavolsagot nem centiméterben adja meg, hanem 0 jelen-
ti a nagyon kozeli tavolsagot, és 100 a tavolit. Képes a taviranyito je-
lének észlelésére kétméteres tavolsagig. gy példaul beprogramozhatd
arra arobot, hogy az infrav6ros taviranyité (jelado) felé forduljon, majd
haladjon az iranyaba.

Taviranyité infravoros iranyjeladé: Segitségével taviranyithatd robo-
tot épithetiink, illetve ahogy mar emlitettiik, jeladoként is miikodik.

Gyroszenzor: Segitségével a robot elfordulasanak szogét lehet meg-
mérni. Ez az érzékeld viszont csak a specidlisabb készletekben érhet6
el.



Milyen alaprobotot épitsiink a kisérletezéshez?
A készletbdl tobb fajta robot 6sszedllithatd. Az alaprobotok 6sszeszerelési Utmutatdi elér-
het6ek a Lego weboldalan (http://tiny.cc/ev3robotok), de ha mar gyakorlatot szereztiink az
épitésben, sajat elképzelésiinknek megfelelé robotokat is 6sszeallithatunk.

A robotikaval valé ismerkedéshez olyan jarm(vet célszeri épiteni, amelynél:

« nagy motorok hajtjak meg a jarm( bal és jobb oldali kerekét,

« ajarmd elejére egy lefelé nézo szinérzékeld van felszerelve,

« egy ultrahangos tavolsagérzékel6 (vagy infravoros érzékeld) van elhelyezve a jarmi

elején ugy, hogy az elérenézzen.

A készlet programozasi lehetdségei

A készlet iranyitokozpontjat (a téglat) tobbféle mddon is elérhetjiik a szamitdgéprdl, ahol
majd a programokat fogjuk elkésziteni. Egyrészt 6sszekothetjiik USB-kabellel, masrészt
hasznalhatunk vezeték nélkiili (Bluetooth, wifi) technoldgiakat is.

Atégla programozasa tobb programozasi kdrnyezetben is lehetséges. Ezek koziil kettére
térlink ki. Mind a két kornyezetre igaz, hogy egy blokkprogramozasi feliilet all a rendelke-
zéstinkre. Az egyes blokkok kategoridk szerint vannak rendezve, épp-Ugy, mint a korabban
hasznalt kdrnyezetekben.

EV3 Classroom kornyezet

A programok készitésére hasznalhatjuk az EV3 Classroom szoftvert, amely ingyenesen le-
tolthetd a Lego weboldalardl. A programok Gsszeallitasara az alabbi feliilet szolgal. Bal ol-
dalon lathatjuk a kategdriakat a hasznalhato blokkokkal.

&, LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 Classroom - 1.2.1 = a X
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Az EV3 - Blokk / Javascript szerkesztofeliilet

A programozashoz hasznélhatunk online elérhetd feliiletet is (https://makecode.mindstor-
ms.com/). Mivel ez a kornyezet webb6éngész6bdl hasznalhatd, program telepitésére nincs
sziikség.

edumi@ A home  «§ share E Blocks {} JavaScript (2] & =. Microsoft

Q E E
H Brick

Al oo
on button enter v  pressed v

€ Motors show nood C[G, +
@ Music
< Loops
‘@ 5 Logic
m = Variables

ddda

V' Advanced

@ = Download hangulat o Bl o e

» Az online szerkesztéi felulet

A Makecode Mindstorms feliilete azért kiilonle-
ges, mert ebben egy szimuldtort is hasznilhatunk. L =) = o
Itt éppugy lenyomhatjuk a gombokat, mint a
valddi EV3 téglan. A kijelzén pedig lathatjuk, hogy
milyen abra jelenne meg a megirt kod hatasara.
Amennyiben a projektiinkben motorokat is
hasznaltunk, akkor azok is megjelennek, sét amikor
mUkodésbe [épnek, akkor a képernydn lathatjuk,
hogy elkezdenek forogni. A motorok melletti szam
jelenti a motor sebességét. Minél nagyobb szamot
latunk, annal nagyobb sebességgel forog a tengely.
Amennyiben érzékel6ket hasznalunk, azok is
megjelennek a szimulatorban. Az abra alsé részén
egy ultrahangos tavolsagérzékel6t, egy infravoros
érzékel6t, egy fényerGsség-érzékelot és egy szinér-
zékel6t lathatunk. Az alattuk [évé csuszkak és iko-
nok segitségével mdédosithatjuk az értékiiket. igy a
programunkat még azeldtt tesztelhetjiik, hogy azt
az eszkozre feltltenénk és futtatnank.




A program feltdltése, futtatasa

A programokat USB-kdbel vagy vezeték nélkiili
(Bluetooth, wifi) kapcsolat segitségével tudjuk a robot-
ra feltolteni. A felt6ltés utan a programok az EV3 tégla
menirendszerében elérhetbek, és kivalasztas utan fut-
tathatdak lesznek.

Az eszkéz menlirendszerében a gombok segitsé-
gével tudunk lépkedni balra, jobbra, fel és le. Kozépen
talalhatunk egy kivalaszt6 (Enter) gombot, a bal fels6
sarokban pedig egy Kilépés (Escape) gombot. A ko-
zéps6 gomb hosszl lenyomasaval tudjuk az eszkozt
bekapcsolni.

A tégla menirendszerében olyan funkcidt is tala-
lunk, amellyel a csatlakoztatott szenzorok értékeit is
megtekinthetjiik. Az alabbi képen azt latjuk, hogy a ta-
volsagérzékel6 szenzor 20,5 cm tavolsagra érzékel egy
targyat maga el6tt. Az is latszik, hogy a szenzor a 4-es
szamu porthoz van csatlakoztatva.

Az EV3 Classroom programozasi kornyezet elénye,
hogy abban a valds robot szenzorai altal mért adatok
a képernyo6n is megjelennek. Ehhez természetesen a
robotot csatlakoztatnunk kell a szamitégéphez.

[g 23 4c

114 cm 70°

» Arobot érzékel6inek llapota

A fenti dbran azt lathatjuk, hogy a robot jelenleg
csatlakoztatva van a szamitégéphez. Ezt a zold kor jelzi
az elsd ikon jobb felsé sarkaban. A 2-es szamu porthoz
csatlakozé fényérzékel6 most 49%-os fényerdsségszin-
tet jelez. A 3-as portra kotott litkézésérzékeld 0 értéket
ad vissza, vagyis most nincs benyomva az titk6zésérzé-
kel6 gombja. A 4-es porthoz csatlakozo tavolsagérzé-
kel6 el6tt 11,4 cm-rel van egy targy. A C portra kotott
nagy motor pedig 70°-ot fordult el az inditas 6ta.

(=AY AC | (€60

» Az EV3 tégla kijelzGje a meniivel

> A tavolsagérzékelé szenzor altal
mért érték
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Micro:bitekre épiil6 robotok

A micro:bit eszkdzhoz is szamos olyan kiegészitét szerezhetiink be, amelyek segitségével
robotokat épithettink. Ekkor a micro:bitet el kell helyezniink az adott eszkdz csatlakozéja-
ban. Ebben az esetben tehat a micro:bit lesz az eszkoz agya, amelyet programozni fogunk.

» Bit:bot jarmd, levehetd érzékelSkkel » Vezeték nélkili kapcsolattal irdnyithatd jarmd

Robotjarmi épitésére tobb készlet is alkalmas (pl. bit:bot, micro:Maqueen). Ezek a
készletek is olyan motorokat tartalmaznak, amelyek majd gumiboritasu kerekeket fognak
meghajtani.

Emellett olyan érzékelGk is helyet kaptak a csomagban, amelyek alkalmasak lehetnek
a szin-, illetve fényerdsség érzékelésére, illetve tavolsagérzékelésre. igy készithetiink olyan
programokat, amelyek segitségével a jarmd kikeriilheti az akadalyokat, illetve akar vonalat
is kovethet.

Az eszkozokre akar kulonbo6zd szinli LED-eket is felszerelhetiink, illetve egyszerlibb
hanghatasok megszélaltatasara is alkalmasak lehetnek.



A készletek programozasi lehetdségei
Ezen készletek el6nye, hogy ugyanazt a programozasi felliletet hasznalhatjuk, mint ame-
lyet a micro:bit programozasa soran mar megszokhattunk (https://makecode.microbit.

org/).

A kiilonb6z6 készletekhez tartozd kiterjesz-
téseket a Kiterjesztések gombra kattintva jele-
nithetjiik meg. A készlet nevére akar ra is keres-

hetlink.

Ezek utan mar csak a készlet blokkjara kell

kattintanunk ahhoz, hogy az eszkéz hasznélata- (Keresd meg vagy add meg a projekt URL{&t Q)
hoz sziikséges kategdriak és blokkok betoltéd-

jenek a szerkesztéablakba.

BitBot

Microsoft MakeCode package for
4tronix BitBot robot

Tovabbi informaciok

botika
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> Keresés a kiterjesztések kozott
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» BitBot jarm a kiterjesztések kozott

@ orrosoT

DFRobot-Maqueenplus

Magqueen Plus is a STEM
educational robot for micro:bit. Has

Tovabbi informacidk

» Maqueen plus robot blokkja a kiter-
jesztések kozott

» ABitBot jarmihoz tartozd kategéria és a hasznalhatd blokkok
Maqueen Plus

motor left v direction rotate forward v speed o

Motor Tleft v stop

read motor left v speed

read motor left v direction(stop:0, forward-1 back:2)

» A Maqueen plus robot m(ikodtetéséhez sziikséges blokkok
egy részlete



Hasznos tanacsok a jarmiivek iranyitasahoz
Elészor olyan feladatokat fogunk megoldani, amelyekben a robotjarmviink kiilonb6z6 Gt-
vonalakat jar be. Ezért a kbvetkezékben a motorok mukodtetéséhez sziikséges tudnivald-
kat tekintjiik at. Mivel jellemzéen angol nyelv(i parancsokat hasznalunk a fellleteken, ezért
a fogalmak angol nyelvii valtozatait is feltiintetjik.

A motorok akar tébbféle izemmddban is miikédhetnek, az adott robot tipusatdl fliggs-

en. Altaldban a kovetkezé lehetéségek allnak rendelkezésre.

« A motort mikodtethetjiik megadottideig (pl. 2 ma-
sodpercig). A masodpercek angolul: seconds.

« A motort bekapcsolhatjuk (start), és az folyamato-
san mukodhet addig, amig le nem allitjuk (stop).

« A motor m(ikddhet addig, mig megadott szogérté-
ket (pl. 180°) nem fordul el a tengelye. A szogeket
angolul degrees néven talaljuk a programozasi fe-
lileteken.

« A motort mikodtethetjiik addig, amig a tengelye
valahany fordulatot meg nem tesz (pl. 10 fordulat).
Afordulatokat angolul a rotations jelenti.

Emellett megadhatjuk azt is, hogy a motor mekkora sebességgel (speed) mikodjon.

on start

run large motor ¥ A v at @ % for ° rotations ¥ @

« rotations

degrees

seconds

milliseconds

» Nagy motor mikodtetése 50%-os sebességgel, megadott forgasi szog, ma-
sodperc, ezredmasodperc értékkel
(Lego Education EV3 Makecode kdrnyezet)

move Lleft v motor(s) forward v at speed @ %

v forward

reverse

» A bal oldali (left) motor miikodtetése elSre (forward) iranyba, 60%-0s se-
bességgel (speed).
(Bitbot jarm{i vezérlése a Makecode kérnyezetben)




Hajtasi irany és fékezés

A motor hajtasi irdnya is beallithatd. Egyes robotoknal ezt
az el6re- (forward) és hatramenet (reversed) paraméterek-
kel tehetjiik meg. Mas robotok esetén ugyanezt a motor
forgasi sebességének eldjelével jelezhetjiik. Pozitiv érték
esetén a motor elérehajtja a kereket, negativ érték hata-
sara pedig hatrafelé.

Azt, hogy a motor fékezve alljon le vagy sem, szintén
bedllithatjuk. Ha fékezve all le a motor (break), akkor a
megallas hirtelen torténik. Ha nincs fék beallitva, akkor a megallas elnyujtottan, lassulva
megy végbe. Egyes fellileteken ezt a funkcidt nem fékezésnek hivjak, hanem ugy fogalmaz-
nak, hogy a robot megallaskor tartsa meg a helyzetét (hold position).
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A jarmi kanyarodasa
Egyszer( oktatasi célu robotoknal nem jellemzd, hogy kormanyzott kerekekkel iranyithat-
nank a robotot. Ezért a kanyarodast gy tudjuk elérni, hogy a jarmu két oldalan lévé moto-
rokat eltérd sebességgel mikodtetjik.

Az alabbi tablazatban néhany példat latunk a jarmu haladasara vonatkozdan. A sebes-
séget most szazalékos értékkel jelezzik. Pozitiv érték esetén a motor el6rehajtja a kereket,
negativ érték esetén pedig hatra.

Algoritm

Baloldali | Jobb oldali
motor motor Haladasiirany
sebessége | sebessége

1. 50% 50% Mivel mind a két motor azonos se- | B -
bességgel forog, a jarmi egyenes = 4
iranyba halad elére. [ ] -

2. -30% -30% Mind a két motor azonos sebes- - ==
séggel forog, de ellenkezd irdny- . .
ban. Ezért a jarmu hatrafelé halad
egyenes vonalban. - -

3. 60% 50% Most a bal oldali motor gyorsab-
ban forgatja a tengelyt. Ezértajar- | pmm -
mU jobbra kanyarodik. Mivel nem - N
sok kiilonbseg van a ket kerek p— -~

sebessége kozott, a jarmu lassan,
nagy ivben kanyarodik jobbra.

4, 100% 30% Most is jobbra kanyarodik a jar-
m, de kisebb ivben. Ennek oka,
hogy nagyobb a kiilonbség a két
motor sebessége kozott.

5. 30% 100% | Most balra kanyarodik a jarm(,
mert a jobb oldali motor gyor-
sabban hajtja a kereket.
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6. 0% 50% | Abal oldali kerék most nem mo-

zog, a jobb oldali viszont igen. {\
Ezért a jarmu kis ivben fordul a
bal oldali kereke koriil. 1:0:1

7. 30% 0% | Most ajobb oldali kerék all egy
helyben. Ezért a jarmu jobbra r\
kanyarodik, a jobb oldali kereke

kériil fordul. I g ll 2 I

8. 30% -30% | Most a bal oldali motor elére-, P
a jobb oldali motor hatrafordul , )

ugyanakkora sebességgel. Ezért <

ajarm( egy helyben forog, még- (

pedig jobbra. ~

9. -50% 50% | Most a bal oldali motor hatra-, “~
a jobb oldali motor elérefordul (

ugyanakkora sebességgel. Ezért \m ,
~

ajarmu egy helyben forog, még-
pedig balra.

A valésdgban lehet, hogy majd azt tapasztaljuk, hogy picit mdshogy
mukddik a jarmd a tdblazatban leirtakhoz képest. Példdul hiaba dllit-
juk be mindkét motor sebességét ugyanakkora értékre, a jarmi mégsem
egyenes vonalban halad. Ennek tébb oka is lehet. Lehet, hogy a két kerék
eltérd feliileten halad, vagy el van ferdiilve a kerék. Ilyenkor kisérletezés
utjan dllithatjuk be a megfeleld értékeket.

Valaszoljunk az alabbi kérdésekre!

1. Milyen valddi jarmuvekre jellemzé az, hogy egy helyben meg tudnak fordulni? Ezeket
jellemzéen hogyan lehet iranyitani? Kormanykerékkel? Esetleg mas médon? Nézziink
utana!

2. Ha a bal oldali kerék eléreforog 70%-os teljesitménnyel, a jobb oldali kerék el6reforog
68%-os teljesitménnyel, akkor hogyan fog haladni a jarm(i?

3. Az autdvezetSk sokszor Y (ipszilon) megfordulassal fordulnak
meg egy széles Uton. Ezt példaul ugy lehet megvaldsitani, hogy
hatratolatunk Ggy, hogy a kormanyt jobbra tekerjiik, majd elére-
megyiink Ggy, hogy a kormanyt balra tekerjiik. Ekkor az auté egy
Y bet(ih6z hasonlé alakot ir le. Hogyan lehetne ezt a mozgast egy
robotjarmuvel megcsinalni? Készitsiik el a program algoritmu-
sat!




Hasznos tanacsok a robotokkal valéo munkahoz
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« Arobotok érzékeny és draga eszkozok. Vigyazzunk rajuk, hogy minél tébb ideig hasz-
nalhassuk Gket!

« Védjuk egymas testi épségét! Figyeljiink arra, hogy a robot ne titkdzhessen neki em-
bereknek! Az ember épplgy megsériilhet, mint az eszkoz.

« Csak olyan feliileten hasznaljuk a robotokat, amely biztonsagos! Ne legyen lejt6s a
fellilet, mert lecsuszhat réla a robot! Ne tegyiik az asztal szélére, mert véletlendl le-
sodorhatjuk azt!

+ Biztos kézzel, de ne tul erésen fogjuk meg az eszkozt, ha odébb szeretnénk mozdita-
ni. gy elkeriilhetjiik azt, hogy letdrjiink egy érzékel6t vagy mas alkatrészt.

« Ne guritsuk a robotot, illetve ne blokkoljuk a kerekeit a motorok miikodése kozben!

« Neejtsiik le az eszkozt, mert konnyen megsériilhet és tonkremehet!

« Csak olyan elemeket, akkumulatorokat hasznaljunk, amelyeket a gyarté javasol az
eszkozhoz!

« Havezeték nélkiili kapcsolatot hasznalunk, legytink figyelmesek, hogy valéban a mi
eszkoziinkhoz kapcsoldédunk, nem pedig egy tarsunk robotjanak programijat irjuk fe-
Lat!

« Csak olyan eszkozokkel bévitsiik a robotot (ha van erre lehetGség), amelyet a gyartd
javasol!




Feladatok megoldasa robotokkal

Attol fuggben, hogy milyen robot all rendelkezésiinkre, ismerkedjiink meg a hozza tartozd
programozasi feliilettel, valamint a legfontosabb blokkok jelentésével! Ha nincs magyarit-
va a feliilet, és nem ismerjiik az angol alapszavak jelentését, a parancsok forditasahoz hasz-
naljunk online szbtarat (pl. http://szotar.sztaki.hu/).

Ezek utan oldjuk meg az alabbi feladatokat!

[ ﬂ
—@

Jr

1. Arobot haladjon el6re egyenes vonalban 3 masod-
percig, majd alljon meg! Megallaskor adjon ki egy
hangot!

2. Mddositsuk az elébbi programot Ggy, hogy a robot
a megallas utan egyenes vonalban 3 masodpercig

O3

_— ——— hétrafe}é ha!adjop! Jel’él.ju,k meg a kiindu}ési alla-
— potot és a visszaérkezési allapotot ceruzaval vagy
- B3 ragasztoszalaggal. Probaljuk ki a programot fék

alkalmazasaval és fék nélkiil is, amennyiben ezt az
adott robot tdmogatja. Mit tapasztalunk? Ponto-
san oda érkezett vissza a robot, ahonnan elindult?
Ha nem, akkor mi lehet annak az oka?

3. Apadldn jelezze egy vonal a startvonalat! Vele par-

. 5? huzamosan legyen egy célvonal is! Kisérletezziik

e T ki, hogy hany masodpercig vagy tengelyfordulatig

: kell haladnia a robotnak ahhoz, hogy pontosan a

cél elétt alljon meg! Ha az szeretnénk elérni, hogy

kiilonb6z6 sebességbeallitasoknal is ugyanakkora

tavolsagot tegyen meg a jarmd, akkor azt hogyan

érhetjlik el? Ha esetleg nagyobb atméréju kere-

ket szerelnénk a robotra, akkor hogyan valtozna a
megtett tavolsag?

4. A robot forogjon 4 masodpercig egy helyben az
{\ 6ramutaté jarasaval ellenétes iranyban!

5. Arobot haladjon el6re, majd forduljon jobbra nagy
ivben! Alljon meg, majd balra forduljon kis ivben!
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6. A jarm( haladjon el6re 2 masodpercig, majd for-
duljon jobbra 90°-ot, és Gjbdl menjen el6re 2 ma-
sodpercig!

7. Arobot jarja be a kovetkezé sikidomoknak megfe-
lelé utvonalakat: négyzet, téglalap, hatszog! Rog-
zitsiink a robothoz egy filctollat, amelynek a hegye
érjen le! Teritstink le egy nagy kartonlapot a féldre!
Vizsgaljuk meg, hogy pontosan milyen alakzatokat
rajzol a robotunk! Visszatért-e a robot pontosan a
kiindulasi helyére? Mérjiik meg szogmérdvel, hogy
azonos szogekkel fordult-e el a robot a rajzolas
soran? Ha nem, akkor ennek mi lehet az oka? Mi
segithetné azt, hogy pontosabb legyen a fordulasi
sz0g?

8. Arobot addig haladjon elére, mig egy sotét csikot
nem érzékel! Megallas utan adjon ki egy hangjel-
zést!

9. A robot akkor induljon el egyenes vonalban, ha a
fényérzékelGje erbs fényt érzékel! Vilagitsuk meg a
robotot zseblampaval vagy az okostelefon lampa-
javal, hogy tesztelhessiik a programot!

10.Készitslink olyan programot, amely a robotot le-
lassitja, majd megallitja, ha a robot akadalyt érzé-
kel maga el6tt!

11.irjunk olyan programot, amely a robotot pontosan
20 cm-rel az akadaly el6tt allitja le! Mit tapaszta-
lunk? Mennyire sikeriilt pontosan az elGirt tavol-
sagon megallni? Hasznaljunk vonalzét a tavolsag
méréséhez!
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Alkossunk egyiitt!

Most mar tudjuk, hogyan irdnyhatunk egy robot jarmivet. Emellett a kiilonb6zé szenzo-
rok hasznalataba is betekintést nyertiink a gyakorléfeladatok megoldasa soran. Itt az ide-
je, hogy 6nalldan tervezziink és valdsitsunk meg egy programot egy gyakorlati probléma
megoldasara!

Alkossunk harom-négy fés csoportokat! A feladatunk az lesz, hogy egy el6re nem ismert

terepen a leggyorsabban végigvezessiik a robotjarmdviinket Ugy, hogy az egy adott targy

elé érkezzen, és el6tte megalljon. A palyan fixen ki lesz jeldlve a robot indulasi pontja, és el
lesz helyezve a célt jelenté akadaly.

1. A robot elérehaladdsanak ideje/mértéke ne legyen fixen elhelyezve a programban!
Iranyvaltast csak akkor végezhet a robot, ha a tavolsagérzékeldje vagy a fényérzékeldje
(szinérzékelGje) egy megadott értéket ad vissza. Az irdnyvaltds irdnya viszont elhelyez-
het6 a programban (pl. az elsé csik utan jobbra fordul, a masodik csik utan balra).

2. A palyan a csapatok elhelyezhetnek csikokat, akadalyokat, esetleg fényforrasokat a ro-
bot Gtvonalanak médositasahoz.

3. Minden csapatnak korlatozott ideje lesz arra, hogy a palyan elhelyezze az iranyitashoz
sziikséges targyakat és kiprobalja a robot mikodését, és esetleg modositsa a progra-
mot. Ezért is fontos, hogy elére gondoljuk at az egyes iranyitasi lehetéségek elényeit
vagy hatranyait.

4. A robot elindulasa és megérkezése kozti id6t mérjiik meg stopperdraval! Az a csapat
nyer, amelyiknek a robotja a legrovidebb id6 alatt jut el a startvonaltél a célig.

5. Beszéljiik meg, hogy melyik csapat milyen megoldast valasztott a probléma megolda-
sara! Melyik elgondolas bizonyult a leghatékonyabbnak? Milyen funkcié vagy szenzor
lenne sziikséges ahhoz, hogy a problémat egyszer(ibben, hatékonyabban megoldhas-
suk?



