Versenyrobot épitési utmutato
A dont6 feladatai az alabbi specifikacioban szereplo robotra lesznek optimalizalva. A robot ti-
pusa MINDSTORMS EV3.
Alaprobot épitési utmutato:

https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-driving-base-
79bebfc16bd491186ea9c9069842155¢e.pdf

Emelodkar épitési utmutato:

https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-medium-motor-
driving-base-e66e2fc0d917485ef1aa023e8358e7a7.pdf

Utkozésérzékelo épitése
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1. Kép: Az épitéshez sziikséges alkatrészek

2. 1épés 3. lépés
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9. lépés 10. Iépés 11. lépés Kész konstrukcio

Az elkésziilt titkdzésérzékelSt a robot hatso részére lehet csatlakoztatni.

Ultrahang szenzor és szinérzékelo épitése

Az alabbi képek mutatjak, hogy hogyan kell a robotra elhelyezni az ultrahang szenzort és a fény/szinér-
zékel6t. Szinérzékelobol az 1. kategoriaban 1 darabot, a II. és I11. kategoriaban 2 darabot kell raépiteni a
vizszintes rudra. A szin/fényérzékelok egymashoz képesti tavolsaga valtoztathato a ridon torténdé moz-
gatéssal.

Ultrahang szenzor

Fény/szin érzékeld




A 11. és III. kategoriaban versenyzo csapatok esetén az alibbi valtoztatasok teheték a robot szer-
kezetében.

A robot elején, egymastol kb. 5-7 cm-re, egy-egy (Osszesen két darab) szinszenzor talalhaté (mindkettd
lefelé néz6 allapotban). A roboton talalhatd egy ultrahangos tavolsagérzékeld, a targyak észleléséhez
megfeleld magassagban. A robot egy litkdzésérzékeldt is tartalmaz a téglara hatulra szerelve, valamint
két nagy motort a mozgashoz és egy kozepes motort az emel6kar mozgatasahoz. A roboton szerkezeti
valtoztatast a fény/szin szenzorok esetében lehet tenni. Az egyes feladatok hatékonyabb megoldasahoz,
minden feladat el6tt, lehet a fényszenzorok tavolsagat valtoztatni a tartd radon torténd elmozditassal.

A feladatok online bekiildése esetén azt is meg kell adnia a csapatnak, hogy teszteléshez a zsiiri hogyan
allitsa be a tartoradon a fény/szin-szenzorokat. Ehhez elegendd lesz az alabbi abrak alatt talalhat6 azo-
nositd szam elkiildése. (Pl.: a megoldas forraskodjaban elhelyezett szovegdobozba irva.) Amennyiben



egy csapat nem adja meg a szenzorok beallitasat, ugy a tesztelésnél az 1. azonositoju allapottal teszteli a
zsliri a miitkodést.
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Az épités befejezéseként ellendrizziik, hogy a motorok és a szenzorok az alabbi kiosztdsnak megfeleléen
csatlakoznak-e!

Motorok:

e Large Motor: B illetve C port
e Medium Motor: A port

Szenzorok:

e Touch Sensor: 1-es port

e Color Sensor: 2-es port (jobb oldali szenzor)
e Color Sensor: 3-as port (bal oldali szenzor)
e Ultrasonic Sensor: 4-es port



