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A robot portjainak kiosztasa:
Motorok: B és C

Szenzorok:
Utkdzésérzékeld (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 allitsdk. A
feladatok megolddsait is ezen a sebességen teszteltik és a pontozasnal nem szamit a
teljesités ideje.

Célszerl a palyan a fekete és fehér értékeket el6zetesen megmérni, mivel a kilénb6z6
fényszenzorok eltéré értékeket adhatnak vissza.

A feladatok leirdsat a mellékelt dbra is segiti. A szoveg és az dbra, valamint a programirds
kezdete el6tti szobeli feladatmagyardzatot egylttesen 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 éra nem all meg.

Ha a tesztpdlyan az inditast kdvetéen a robothoz hozzaér a csapat barmelyik tagja (pl.: mert a
robot nem a feladat szerint mozog), akkor a robotot vissza kell helyezni a startpoziciéba 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, 5. évfolyamos csapat 2. feladatdanak megolddsdra irt program neve:
3 5 2 Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betdjelekkel
kilénbbztesse meg egymastol. Pl.: 3 5 2a,3 5 2b, ...

A rendelkezésre allé id6 90 perc

A robotokra a csapatok toltsék fel a programjaikat! A tesztpalya bemutatdk soran minden
csapat azt robotot hasznadlja, amellyel felkésziilt.
A robot nevét az egyértelmii azonositashoz megvaltoztathatja a csapat.

J6 munkat!



1. irjon programot, amelyet végrahajtva a robot a részben kettéosztott téglalap alaku

szobdban taldlhato két golyot leloki a tarté gumigylirlirSl! (Egy lehetséges elrendezésrdl
lasd az abrat!)
A robot induladsi helyét az dbra szemlélteti. Az induldsi irdny (tehat a robot elejének
irdnya) csak a bemutatdn valik ismertté. A robotnak a téglalap alku kereten beliil kell
mozognia. Mindkét hajtott kerekével nem haladahat at a keret hatarold falain, illetve a
bels6 (szobdkat elvdlasztd) vonalon. Tehat legaldbb az egyik hajtott kerekének a program
teljes futdsa alatt a kereten belll kell maradnia. llletve a belsé vonalategyszerre legfeljebb
az egyik kereke lépheti at (a két kerék a vonal két kilonb6z6 oldalan lehet). Ha a robot
mindkét hajtott kereke kivil kerlil a kereten, vagy mindkét kerekével atlépi a belsé
vonalat, Ujra kell inditani. A feladat végrehajtasdra a robotnak 1 perc all a rendelkezésére.
Ujrainditasndl az 1 perc mérése nem kezdddik ujra.

(11 pont)



2. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot startpoziciébdl indul egyenesen a pélyén
elhelyezett fekete vonalsor folott! Minden, az Utvonalat keresztez6 fekete vonalon
torténd dathaladas utdn rajzoljon a képernyGjére egy 5 pixel sugaru kort! A korok
ugyanabban a sorban szerepeljenek Ugy, hogy ne metsszék és ne, érintsék egymast. A
robot akaddlytél 10 cm-re alljon meg és programja az (itk6zésérzékel6 benyomdsara
fejez6djon be.

A robot lehetséges induldsi pozicidjat szemlélteti az dbra. A bemutatdn a robotot a zs(ri
helyezi el a palyan, esetleg valamely két vonal kozott.

Egy lehetséges utvonal:

A robot képernyGjén a példanal 5 db kor jelenik meg ugyanabban a sorban. Valamennyi
kor 5 pixel sugaru, és nem érintkeznek egymadssal.

Ha a csapat nem tudja megoldani az 5 kor kirajzolasat, akkor szamszer(ien is kiirhatja a
csikok szamat, de ekkor kevesebb pontot kap a feladat megoldasaért.
(15 pont)



3. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a palydn elhelyezett golydkat leloki a
tartogyl(rtkrdl! A robot a palydn csak a fekete-fehér teriiletek hatarvonaldt kovetve
mozoghat. A cél, hogy utvonalkévetéssel minél tobb golyét lelokjon a helyérél. A golydkat
csak a robot elejével lehet elmozditani a helytkrdl. A robot tetsz6leges helyrél indithato,
de csak ugy, hogy a fény- vagy szinszenzora az inditaskor fekete terilet felett van. Ha
robot egy golydt szabdlytalanul mozdit el, vagy nem utvonalkévetéssel halad, akkor a
zs(iri megallitja, és a golyodk visszahelyezése utan ismét el kell inditani (az inditdsi helyet a
csapat megvdltoztathatja). A robot legfeljebb hdaromszor indithatd, de 6sszesen 2 perc all
a rendelkezésére a feladat teljesitéséhez. A pontozasndl a legjobb teljesitményl inditas
szamit, tehat, amikor a legtobb golyot elmozditotta a helyérél.

A golyok helyét az abra jelzi, ezek a bemutatdnal is hasonld pozicidban lesznek.

(16 pont)

4. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy hangszerként mikodik! A
tavolsagérzékelSjével mért érték 50-szeresét a hang
frekvencidjaként (Hz) értelmezve, egy szézad masodperc | = l we

b@ H all

id6tartamig jatszik le egy hangot, majd ezt ismétli mindaddig, = Frequency |
amig Uj értéket nem mér a tavolsagérzékeld. o ’7 _
Az Utkozésérzékel6vel lehessen ,oktavot” valtani. Ha be van —

nyomva az (tkozésérzékeld, akkor a mért tavolsag 100-szorosa legyen a _/J))
1A e E‘ﬁ]
hang frekvencidja (Hz), egyébként az 50-szerese.

A program kikapcsolasig m(ikodjon! o il
Tehat minél tdvolabb 1at akadalyt maga el6tt a robot, anndl magasabb = *
hangot szélaltat meg. E'_k&
Pl.: A robot 15 cm-re észlel egy akadalyt (ennyit mér az ultrahangos ' E
tavolsagérzékeldje), akkor a megszdlaltatott hang a 15x50 = 750 Hz %
frekvenciaju, ha nincs benyomva az (itkdzésérzékel6je. Abban az esetben, P =
ha be van nyomva az UtkozésérzékelS, akkor 15x100 = 1500 Hz a . JE

megszdlaltatott hang frekvenciaja.

(Egy hang anndl magasabb, minél nagyobb a frekvencidja. Minden hangnak megvan a
sajat frekvenciaértéke. Pl.: a normdl zenei ,A” hanghoz a 440 Hz-es frekvenciaérték
tartozik.)

(12 pont)



5. {rjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy egyszer( (3x3-as) améba jaték egy
részletét szimuldlja! Rajzoljon a képerny6re egy 3x3-as négyzetracsot, amely a program
futdsa alatt végig latszédik! A racs alsé sarkanak koordinatai (20 ; 2). A fuggébleges és
vizszintes vonalak hossza egyarant 20 pixel, és hézagmentesen illeszkednek egymashoz
(lasd 1. kép).

Racs az NXT robot képernydgijén:

Az EV3-as robotnal nem kell a képerny6t
forgatni, ott a megjelenitett kép fejjel
lefelé lesz.

Ezutdn sorsoljon a robot két szamot 1 és 3 kozott, majd a kisorsolt szdmoknak
megfelel6en a racsba rajzoljon egy 6 pixel sugard kort! A kor kozéppontja a sorsolt
szamnak megfeleld cella kozéppontja legyen. A képerny6 (0 ; 0) és (0 ; 10) koordinataju
pontjaitdl kezdédden irja egymas folé a két kisorsolt szamot is! A sorok és oszlopok
szamozasat tetsz6leges saroktdl kezdheti, de a program futdsa soran legyen egységes!
Osszesen harom kért kell sorsolnia és rajzolnia. Minden Ujabb kér sorsoldsa el6tt varjon 5
masodpercet! Valamennyi kor legyen lathatd a program futasanak végéig. A képernydn
mindig a legutoljara kisorsolt szamok legyenek lathatok a megadott koordinatakon! A
program Utkozésérzékel6 megnyomasara élljon le.

A bemutatéon a programot tobbszor is el kell inditani. Arra nem kell figyelnie a
programiras soran, hogy a robot ne sorsolhassa ki kétszer ugyanazt a szamot.

Pl.: Ha bal alsd cellandl kezd6dik a sorok és oszlopok szamozasa, akkor az aldbbi
képerny6képek jelennek meg a roboton, egymastdl 5 masodperc késleltetéssel:
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