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A robot portjainak kiosztasa:
Motorok: B és C

Szenzorok:
Utkodzésérzékeld (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 killon nem adja meg, 50-re allitsak. A
feladatok megoldasait is ezen a sebességen teszteltilk és a pontozasnal nem szamit a
teljesités ideje.

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

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

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

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

Ha a tesztpdlyan az inditast kbvet6en 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 Dokumentumok mappaba mentsék! A fajlok elnevezése:

csapatszama_évfolyam_feladatszama

Pl.: A 3-as sorszamu, 5. évfolyamos csapat 2. feladatdnak megolddsara irt program neve:
3 5 2 Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betijelekkel
kiilonbbztesse meg egymastél. Pl.: 3 5 2a,3 5 2b, ...

A rendelkezésre all6 id6 90 perc

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

J6o munkat!



1. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy morze jelsort jatszik le (révid és hosszu
hangjelzések egymasutdnja). A jelsorhoz sorsoljon 1 és 2 kozotti véletlen szamot! Ha a
sorsolt szam 1, akkor szélaltasson meg 0,5 masodpercig egy tetsz6leges hangot, ha a
sorsolt szdm a 2, akkor 1 masodpercig szélaltassa meg ugyanazt a hangot! Osszesen hat
véletlen szamot kell sorsolnia és a megfelel6 hangot megszdlaltatnia, a fenti leiras szerint,
két hang kozott 0,5 mdasodperces szlinetekkel. A kisorsolt szamokat irja a képernyére a
sorsolasnak megfelel6 sorrendben, egymas mellé (minden szam latszédjon)! Ha a csapat
nem tudja megoldani a szdmok egymds mellé irasat, akkor irja a szamokat ugyanarra a
képerny6 pozicidra a régi érték torlése mellett (ekkor a megoldasra kevesebb pont
adhatd)! A program Uitkozésérzékel6 megnyomasara alljon le! (18 pont)

2. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot startpoziciébdl indul a fekete csiksor folott
egyenesen! A harmadik csikon athaladva 90 fokot fordul jobbra, majd egyenesen haladjon
at a két golyd kozott ugy, hogy egyiket sem mozditja el. A golydk kozott athaladva a
robotnak nem kell megallnia.
A két golyd tavolsdga 21 cm. A két golyot 0sszekotd szakasz felezEmerdlegese a harmadik
csik hatso vonalaval esik egybe (lasd abra). A robotot az dbran sziirkével jelolt terileten
beliil a zs(ri helyezi el a bemutaténal. (15 pont)




3. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyd&jére rajzol egy fenysfat! A
feny6fa képe az aldbbi abran lathatd (NXT robot képernydjére méretezve). Az abra néhany
pontjat megbetliztik és megadtunk néhany méretet képpontban. A rajzot ezen méretek

alapjan kell elkésziteni. A program (itkozésérzékel6 megnyomadsara alljon le! (18 pont)

Az EV3 robot képernydjének felbontdsdt és a (0;0) koordindtdju pontot nem kell megvdltoztatni. Az EV3
robot képernyéjén a kép fejjel lefelé és nem a képernyd kézepén fog megjelenni. Ez az értékelés
szempontjabdl nem jelent hdatrdnyt.

KépernyG6kép (NXT robot képernydjén):

Méretek értelmezése:

A pont koordinatai: (50;10)
BA szakasz hossza: 30

AD szakasz hossza: 20
ED szakasz hossza: 20
DG szakasz hossza: 10
HG szakasz hossza: 10
GJ szakasz hossza: 10
LM szakasz hossza: 10
LK szakasz hossza: 5
Kor sugara: 3

Kor kézéppontja: J.

J; G; D; A pontok egy
egyenesre illeszkednek,
és az &bra szimmet-
rikus erre az egyenes-
re.




4. {rjon programot, amelyet végrehajtva a robot koveti a fekete szin(i utvonalat, amig az
ultrahangos tdvolsagérzékelSje 10 cm belil akadalyt nem érzékel. Ekkor forduljon meg és
kdvesse ugyanazt az Utvonalat visszafelé. Ujabb 10 cm beliil érzékelt akadalyra ismét
forduljon meg, majd ismét kovesse visszafelé az utvonalat! Mindezt kikapcsoldsig
ismételje! Az akadalyok helyzete csak a bemutatd soran deril ki, de minden csapat
szdmdra egységes. A tesztelés sordn a csapat tetsz6leges helyre rakhatja az akadalyokat.
A robot egy lehetséges palydjat az dbra értelmezi. (12 pont)

Robot utvonala

10cm

Robot utvonala

5. {rjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad el6re és akadalytél 10 cm
tavolsagra 90 fokot fordul jobbra! A fordulds utan ismét elére halad majd a fekete vonalat
elérve ismét jobbra fordul. Ezt a mozgdssort még egyszer végrehajtja. Tehat el6re haladas
utan felvdltva akadalytdl 10 cm-re fordul, majd fekete vonalat elérve ismét fordul, jobbra
90 fokot. Elérve az indulas utdn észlelt akadalyt megall és programja leall. A mozgast az
abra értelmezi. (17 pont)
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