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V. LEGO Robotprogramozo Orszagos Csapatverseny
Versenyfeladatok 7-8. évfolyam

Regionalis donto: 2014.03.22.

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 teszteltilk és a pontozasnal nem szamit a teljesités
ideje.

Célszerli a palyan a fekete és fehér értékeket elozetesen megmérni, mivel a kiillonbozo
fényszenzorok eltérd értékeket adhatnak vissza.

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

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 kovetéen 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, 7-8. évfolyamos csapat 2. feladatanak megoldasara irt program neve:
3 78 2.rbt Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betiijelekkel
kiilonboztesse meg egymastol. Pl.: 3_78 2a.rbt, 3 78 2b.rbt, ...

A rendelkezésre allo ido feladatonként valtozik.

A programozasi ido letelte utan a segitok 0sszegytijtik a csapat altal irt programokat pendrive-on.

A robotokra a csapatok toltsék fel a programjaikat!

Jo munkat!



1. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva startpoziciébol indul, és koveti a fekete szini
vonalat! Ha a robot 10 cm-en beliil akadalyt érzékel, akkor azt a palya mellé tolja, majd
kdveti tovabb az utvonalat. A robot a dobozt nem tolhatja maga el6tt, azt az utvonal mellé
kell juttatnia, vagyis a doboznak az eredeti helyzetéhez viszonyitott, 10 cm-es savon beliil
kell lennie (érintkeznie kell a savval, de a kdvetendd utvonalhoz nem érhet hozza). Lasd
abra! A dobozok szdma és helyzete elére nem ismert, a pontozobirok helyezik el a
tesztpalyan az értékelés soran, de minden csapatnak azonos modon. Ha a robot elérte az
abran jelolt célt, akkor nem kell megallnia, de a mozgésat befejezettnek tekintjiik a feladat

szempontjabol. (15 pont)

Robot atvonala

Akadaly lehetséges
helyzete a palyarol
valo elmozditas utan.




2. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernydjére rajzol egy szabalyos
haromszogbdl és egy korbol allo abrat a képnek megfelelden! A haromszog bal alséd
csticsanak koordinatai: (10;10), az oldaldnak hossza 20 pixel. A kor sugara 10 pixel. A kor
érinti a haromszog felsé csucsat és kozéppontja a haromszog szimmetria tengelyére esik.
Utkozésérzékeld benyomadsara a teljes dbrat (haromszdg és kor) tolja el 10 pixellel jobbra
ugy, hogy a régi dbra mar ne latszoédjon a képernyén. Mindezt hatszor ismételje! Az uj abra
mindig az iitkdzésérzékeld megnyomasara jelenjen meg! A hatodik rajz utan a program

varjon 5 masodpercet, majd alljon le! (20 pont)
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Nyito kép 1. elmozdulas 2. elmozdulas Utolso kép

Matematikai segitség a haromszog csucskoordinatainak meghatarozasdhoz (Pitagorasz
tétele):
Derékszogii haromszogben az atfogd hosszdanak négyzete egyenlé a befogok hosszainak

négyzetisszegével.
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3. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egymassal parhuzamos fekete csiksor folott
halad a csikokra merdlegesen! Az utolsé csikon torténd athaladas utan a fekete vonalat
balra koveti, majd az utvonalon elhelyezett akadalytél 10 cm-re megall és befejezddik a
programja. (Lasd abra!) A robot a mozgasat a startpozicidba tortént lehelyezése utan az
iitkozésérzékeld6 megnyomasara kezdje meg! Miel6tt a csapat a robotot a startpozicioba
helyezné, a tégla nyomogombjainak segitségével informaciot adhat at a vezérld program
szamara. A robot indulasi pozicidja elére nem ismert, az csak a bemutat6 soran dertil ki, de
minden csapat szamara egységes. A program miikodését két kiilonboz6é indulési poziciod

esetén is be kell mutatni. (A lehetséges indulasi poziciokat az abra szemlélteti.) (15 pont)

Robot utvonala

Lehetséges indulési
poziciok.



4. frjon programot, amelyet a robot végrehajtva a robot egy fekete szinii Gtvonalat kovet! Az
utvonal végét elérve jobbra fordul, majd miutan megtalalta az uj Utvonalat, azt koveti és
akadalytél 10 cm-re megall. Az els6é utvonal végét nem jelzi akadély, sem szinkdd, azt a
robotnak mas moédszerrel kell 6nalldan észlelnie. Az indulasi poziciot, valamint az robot
utvonalat az dbra értelmezi. A programot két kiilonb6zo indulasi poziciobol elinditva is be

kell mutatni. (20 pont)

Lehetséges indulasi poziciok
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. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyéjére ir egy 12 jegytinek ,,latsz6”
véletlen szamot (a képernyore irt véletlen szam kezdddhet 0-val is)! A képernydre irja a
szamjegyek Osszegét, ¢s a 12 jegyll szamot visszafelé is. A kiirds formatumat az 4bra
értelmezi. A program az iitkozésérzékeld benyoméasara alljon le! A bemutatd sordn a

programot tobbszor is el kell inditani. (15 pont)
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