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I. LEGO Robotprogramozo Orszagos Csapatverseny

Versenyfeladatok 6. évfolyam

2010.05.29.
A robot portjainak kiosztasa:
Motorok: B és C
Szenzorok:
Utkozésérzékeld (Touch): 1-es port
Fényszenzor (Light): 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.

Célszeri a palyan a fekete és fehér értékeket elézetesen megmérni, mivel a kiilonb6zo
fényszenzorok eltérd értékeket adhatnak vissza.

A feladatok leirasat a mellékelt abra is segiti. A szdveg és az abra, valamint a programiras
kezdete el6tti szobeli feladatmagyarazatot egylittesen kell értelmezni.

A palyan elhelyezett piros illetve z6ld szinil négyzetek a robot indulési pozicidi. Az inditaskor a
robotot ugy kell elhelyezni, hogy a fényszenzora a négyzet f6l6tt legyen.

Minden feladat végrehajtasara 1 perc all a csapat és a robot rendelkezésére.

Ha a program végrehajtasa soran a robot elakad vagy ,.eltéved”, akkor vissza kell helyezni a
startpozicioba és ujra kell inditani, de az 6ra nem all meg.

Ha a tesztpalyan 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 elkésziilt programokat a tablara felirt mappaba mentsék! A fajlok elnevezése:
csapatszama_évfolyam_feladatszama.rbt

Pl.: A 3-as sorszamu, 6. évfolyamos csapat 2. feladatanak megoldasara irt program neve:
3 6 2.rbt Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betiijelekkel
kiilonboztesse meg egymastol. Pl.: 3 6 2a.rbt, 3 6 2b.rbt, ...

A rendelkezésre allé id6 90 perc

A programozasi id0 letelte utan a segiték Gsszegytijtik a csapat altal irt programokat pendrive-on.

A robotokra a csapatok toltsék fel a programjaikat! A tesztpalya bemutatok soran minden
csapat a felkésziiléshez kapott robotot hasznalja, amely nevét az egyértelmii azonositashoz meg
kell valtoztatni. A robot Wj neve: csapatsorszam_évfolyam. Pl.: a 3-as sorszamu, 6. évfolyamos
csapat robotjanak neve: 3 6

Jo munkat!



frjon programot, amelyet a robot végrehajtva startpoziciobol indul elére és egyetlen
fényszenzoraval koveti a fekete szinli vonalat! Ha ultrahang szenzordval 15 cm-en beliil
akadalyt észlel, akkor megfordul és az ellenkezd iranyba koveti tovabb mindaddig, amig
ultrahang szenzora 15 cm-en beliil akadalyt nem észlel. Ekkor megall. (Pontszam: 15)
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frjon programot, amelyet a robot végrehajtva startpoziciobdl indul egyenesen elére a
haladési irdnyara merdleges, kiilonb6zd vastagsagu fekete vonalak folott. A harmadik
csik folotti athaladas utan elkezd tolatni, litk6zésérzékeldé benyomasaig. Ezutan tjra indul
elére, majd a masodik csik utdn kezd ismét tolatni iitkozésérzékelé benyomasaig. Ujra
indul elére, majd az elsé csik utdn kezd tolatni iitkozésérzékeldig. Ezutan megall.
Mikozben mozog, két hangbdl allo dallamot jatszik folyamatosan (/. hang: 440 Hz -
zenei A, 200 ms idStartamig, 2. hang: 528 Hz — zenei C, 200 ms iddtartamig).
(Pontszam: 21)




frjon programot, amelyet a robot végrehajtva véletlenszertien sorsol 1 és 100 kozotti
véletlen szdmot! Ha paros szamot sorsolt, iitkdzésig tolat €és visszatér a kiindulési fekete
vonalig! Ha paratlan szamot sorsolt, akkor elmegy a palya sz¢lét hatarold fekete csikig,
majd visszatér a kiindulési fekete vonalig. Mindezt végre hajtja 0sszesen 6-szor és a
kisorsolt szamokat a képernydre irja egymas folotti sorokba! Ha végzett akkor a program
leallasa elétt 20 masodpercet varakozik! (Pontszam: 21)

A képernydkép pl.:
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frjon programot, amelyet a robot végrehajtva startpoziciobol indul egyenesen elére! Az
ultrahang szenzora altal jelzett akadalytol 15 cm-re megall. Ha 3 mp-en beliil
megnyomjak az iitkozésérzékeldjét, akkor fordul kb. 90°-ot balra, fekete csikig megy
egyenesen elére, majd ott megall és 20 masodperc mulva leall a programja. Ha nem
nyomjak meg az iitkozésérzékeldjét 3 mp-en beliil, akkor tolat egyenesen fekete csikig és
yjra indul eldre, akadalytol 15 cm-ig, majd 3 mp-ig var az iitk6zésérzékelé benyomasara.
Mindezt ismétli. A képernydre folyamatosan kiirja az indulastol eltelt id6t masodpercben.
(Pontszam: 24)
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5. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva stratpoziciobol indul egyenesen eldre

q

$TOP START I I I

mindaddig, amig ultrahang szenzora 15 cm-en beliil akadalyt nem érzékel! Ekkor
visszatolat kb. startpozicioig. Varakozik 5 mp-et, majd Gjra elindul elére ultrahang
szenzora altal jelzett akadalyig (15 cm-en beliil). Az akaddly a masodik esetben az
elozo6tol eltérd tavolsagra van (vagy kozelebb, vagy tdvolabb). Ismét tolat kb. a
startpozicidig, majd egyet vagy kettdt sipol (hang: 440 Hz — zenei A, 200 ms idOtartamig,
utana 200 ms szilinet) aszerint, hogy melyik esetben volt az akadaly messzebb a
startpoziciotol. (Pontszam: 24)

Pl.: 1. eset Pl.: 2] eset

STOP  Tolat

6. Iirjon programot, amelyet végrehajtva a robot startpoziciobol indul és lassan (kb. 40-es

sebességgel) egyenesen halad elore egy fekete csiksor f6lott 5 mp-ig. 0,05 mp-enként
szinmintat vesz a fényszenzordval az éppen aktualis feliiletr6l. A képernydre egy
figgdleges 20 pixel hosszi szakaszt rajzol, ha az aktudlisan mért szin fekete, €s nem
rajzol szakaszt, ha fehér. Minden szinmintavétel esetén 1-gyel nagyobb vizszintes
koordinataja ponttdél kezdédden rajzolja a fiiggdleges szakaszt. (Az elsd szakaszt a 0
vizszintes koordinatanal kezdi.) Tehat az id6tartamokbdl kovetkezden 6sszesen 100 db
mérést végez €s ennek megfelelden rajzol vagy nem rajzol szakaszokat. Az 5 mp letelte
utan 20 mp-ig varakozik, majd utana ér véget a programja. (Pontszam: 25)

A képernydkép pl.:




