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A robot portjainak kiosztdsa:

Motorok: B és C

Szenzorok:
Utkozésérzékeld (Touch): 1-es port
Fényszenzor/szinszenzor (Light/Colour): 3-as port
Ultrahang szenzor (Ultrasonic): 4-es port
Egyebek:

= Javasoljuk, hogy a robot sebességét, ahol a feladat kiilon nem adja meg, 50-re allitsak. A feladatok
megoldasait is ezen a sebességen teszteltiik és a pontozasnal nem szamit a teljesités ideje.

= Célszerld a palyan a fekete és fehér értékeket el6zetesen megmérni, mivel a kulonbozé
fényszenzorok eltéré értékeket adhatnak vissza.

= A feladatok leirasat a mellékelt abra is segiti. A sz6veg és az dbra, valamint a programiras kezdete
el6tti szébeli feladatmagyardzatot egyittesen kell értelmezni.

= Minden feladat bemutatdsara 1 perc all a csapat és a robot rendelkezésére.

= Ha a program végrehajtdsa soran a robot elakad vagy ,eltéved”, akkor vissza kell helyezni a
startpoziciéba és Ujra kell inditani, de az 6ra nem all meg.

= Ha atesztpalyan az inditast kdvetden a robothoz hozzaér a csapat barmelyik tagja (pl.: mert a robot
nem a feladat szerint mozog), akkor a robotot vissza kell helyezni a startpozicidba és ujra kell
inditani, de az 6ra nem all meg.

Az elkészilt programokat a Dokumentumok mappaba mentsék! A fajlok elnevezése:

csapatszama_évfolyam_feladatszama

Pl.: A 3-as sorszamu, 6. évfolyamos csapat 2. feladatanak megolddsdra irt program neve: 3_6_2 Ha egy
feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betdjelekkel kiilonbdztesse meg egymastal. Pl.:
3 6 2a,3 6 2b,..

A rendelkezésre all6 id6 90 perc

A robotokra a csapatok toltsék fel a programjaikat! A tesztpalya bemutatdk sordn minden csapat azt
robotot hasznalja, amellyel felkésziilt.

A robot nevét az egyértelmii azonositashoz megvaltoztathatja a csapat.

J6 munkat!
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1. feladat

irjon programot, amely az inditas utan sorsoljon egy 0 és 9 kozotti szamot, amit kiir a képernyé bal felsé
sarkaba. Ez maradjon lathaté akkor is, amikor kirajzolja a figurat. Ha a szam 6tnél kisebb, akkor a |abon
allé alak, kilonben pedig a fejen all6 jelenjen meg a képerny6n és maradjon is lathatd a Jobbra gomb
benyomasaig. Ekkor Ujbdl sorsoljon egy szamot, rajzolja ki a megfelel6 figurat a letorolt képernyére és
mindezt az Enter gomb megnyomasaig ismétlje.

A figura rajzoldsa: NXT képerny6n 60 képpont magas legyen, EV3 képerny6n 120 pont. A figura 3 részbdl
all: fej, torzs+kezek és labak. Mindharom rész egyforma magas. A kezeket jelképez6 vizszintes szakasz
olyan hosszu, mint a torzs és annak a kozepénél helyezkedik el. A kirajzoldas a képerny6é kozepére
torténjen (tehat a torzs és a karok taldlkozasi pontja legyen NXT esetén a (49, 31), EV3 esetén a (88, 63)
koordinatdju pontban) A szaggatott vonalak csak a megértésben segitenek, a képernydn természetesen
nem kell megjelenniiik. (18 pont)

2. feladat
irjon programot, amelyet végrehajtva a robot elszor sorsol egy szamot 0 és 100 kdzott. Két esetet
kilonboztetlink meg: ,,A” eset, ha a sorsolt szdm 25 és 75 kozott van, ,,B” eset kiilonben. ,,A” esetben
vidam smiley-t rajzol a képernyére, ,B” esetben szomorut. 3 masodperc varakozas utan elindul a Start
poziciobdl, és ,,A” esetben balrdl kdveti a vonalat, ,B” esetben jobbrdl. Akadalyt észlelve az el6tt 10 cm-
rel megall. Itt ismét sorsol egy szdmot 0 és 100 kdzott és az el6z6 mddon kirajzolja a megfelel6 smiley-t.
3 masodperc varakozds utan elindul, és ,A” esetben kikerili (tetsz6leges iranybdl) az akadalyt, ,B”
esetben viszont félretolja az akaddlyt az utjabdl (tetsz6leges technikaval). Mindkét esetben visszatér az
eredeti vonalra és azt még 1 masodpercig kdveti. Az dbran folytonos nyil jel6li a teendét ,B” esetben,
szaggatott pedig ,,A” esetben. Az akadaly az abran vildgos szinnel jel6lt szakaszon barhol lehet. A

program futasat tébbszor is be kell mutatni! (18 pont)




3. feladat

irjon programot, amelyet végrehajtva a robot startpozicidbdl indul a fekete csiksor fol6tt egyenesen!
Miutan leért egy csikrdl, kiad egy ,A” hangot (440 Hz) 0,5 masodpercig. A harmadik csikon athaladva 90
fokot fordul jobbra, majd egyenesen athalad a két golyé kozott ugy, hogy egyiket sem mozditja el. A
golydk kozott athaladva a robotnak nem kell megdllnia. A program a nyomdsszenzor benyomadsara
fejez6dik be.

A két golyd tavolsaga 21 cm. A két golydt 0sszekotd szakasz felez6merdlegese a harmadik csik hatsé
vonaldval esik egybe (lasd dbra). A robotot az abran sziirkével jel6lt teriileten belil a zs(iri helyezi el a
bemutaténal. (14 pont)

4. feladat

irjon programot, amelyet végrehajtva a robot 30-as sebességgel egy helyben forog mindaddig, amig
ultrahang szenzora 10 cm-en beliil akadalyt nem érzékel. Ekkor kiad egy ,A” hangot (440 Hz), mikdzben
tolatni kezd. A tolatdst és hangjelzést mindaddig végezze, amig fényérzékel6je fekete vonalat nem
érzékel! Elérve a vonalat azt koévesse, és akadalytél 10 cm-re alljon meg! Ekkor a robotot a vilagossal
jelolt startmez6 tetszbleges pontjara athelyezve, az litkozésérzékel6 megnyomasara kezdje ujra el6lrél a
korabbi lépéseket. Mindezt kikapcsolasig ismételje! (Az akadaly azon az Utszakaszon talalhaté valahol,
ahol a rajzon. A robotot a zs(iri helyezi a startmezére.) (15 pont)



5. feladat
irjon programot, amelyet végrehajtva a robot kétféle szélesség(i csikokbdl &llé csiksor folott halad
azokra meréleges iranyban, majd a szélesebb csik folott athaladva hangjelzést ad! (,,A” hang 1 masod-
percig) Az els6 csik biztos nem széles. Ezutdn tovabbhalad, amig maga el6tt 10 cm-re akadalyt nem
észlel. Ekkor balra fordul 90°-ot, el6re megy a fekete csikig. Itt ismét balra fordulva koveti a vonalat
(balrdl) addig, amig az litkozésérzékelSjét meg nem nyomjak. Ekkor a program futdsa leall. A robotot a
zs(iri a sOtéttel jelzett Starthely barmelyik pontjardl indithatja. (15 pont)




