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VII. Robotprogramozo Orszagos Csapatverseny
Donté versenyfeladatok

7-8. évfolyam
2016. aprilis 23.

A robot portjainak kiosztasa:
Motorok: B és C

Szenzorok:
Utkodzésérzékeld: 1-es port
Fény/szin szenzor: 2-es port
Fény/szin szenzor: 3-as port
Ultrahang szenzor: 4-es port
Egyebek:

- Célszerti a palyan a fekete és fehér értékeket elozetesen megmérni, mivel a kiilonb6zo

fényszenzorok eltérd értékeket adhatnak vissza.

A feladatok leirasat a mellékelt dbra is segiti. A szoveg €s az 4bra, valamint a programiras
kezdete eldtti szobeli feladatmagyardzatot egyiittesen kell értelmezni.

Minden feladat végrehajtasara 1 perc all a csapat és a robot rendelkezésére. Ezen
id6étartamon beliil tobbszor is lehet probalkozni. A pontozdk a legtobb pontszamot jelentd
probalkozast értékelik.

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

Ha a tesztpalyan 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
startpozicioba ¢€s 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, 7-8. évfolyamos csapat 2. feladatdnak megoldasara irt program
neve: 3_78_2 Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat
betlijelekkel kiillonboztesse meg egymastol. Pl.: 3_78 2a, 3 78 2b, ...

A rendelkezésre allo id6 feladatonként valtozik.

A programozasi id6 letelte utan a segit6k 0sszegylijtik a csapat altal irt programokat pendrive-

Jo munkat!



1. (20 pont) irjon programot, amelyet végrehajtva a robot start poziciobol indul és koveti a
fekete szinli vonallal szimbolizalt utvonalat! Az tutvonal mellett négy ledgazas talalhato,
amelyeket jelképezd fekete vonalak nem érnek el teljesen a kdvetett fekete szinli csikig. A
ledgazasok koziil néhanyat (akar mind a négyet is, de legalabb egyet) akadaly zar el. A robot
feladata, hogy végig haladva az utvonalon, megszamolja és a képernydjére irja, hogy hany utat
zar el akadaly. Az akadalyok, az tutvonal melletti racshaldézat utvonalhoz legkozelebbi
racspontjaiban helyezkednek el (lasd dbra).

A negyedik ledgazason torténd athaladas utan a robot alljon meg €s a szamolas eredményét irja
a képerny6jére! A program litkozésérzékeld megnyomadsara alljon le! A programot kétszer kell
bemutatni, kiilonb6z6 helyzetli akadalyok esetén.

Példaul:

A képernyOre irt szam: 2

STOP

START




2. (17 pont) irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy fajlban tarolt szamsort képes tigy
értelmezni, hogy a szamok alapjan donti el haladasanak iranyat! A fajl neve utvonal.txt illetve
utvonal.rtf. A robot a startpoziciobol indul és a koordinata rendszer racspontjain keresztiil jut
el a célig. Az utvonalat a fajlban tarolt szamok befolyasoljak.
A f4jl tartalma:
A fajlban a szamok parosaval értelmezhet6k. Az els6 szam jelenti, hogy hanyadik racsvonal
utan kell a robotnak fordulnia, mig a masodik szam jelenti az elérehaladas utan a fordulas
iranyat. A robot kb. 90 fokot fordul minden forduldskor. A fordulas utan a robot fény/szin
harom szines golyod van elhelyezve (tartégytirin). Ha a robot a fajlban tarolt adatok szerint
mozog, akkor a golyokhoz nem fog hozz4érni. Ha a program befejezése utdn mindharom goly6
a helyén maradt, az pontot ér.
A fordulas iranyat jelentd szamok: 0 — a robot megérkezett a célhoz, meg kell allnia

1 — jobbra kell fordulni kb 90 fokot.

2 — balra kell fordulni kb. 90 fokot
A csapatok a teszteléshez tetszdleges allomanyt hozhatnak létre. A bemutat6 el6tt kapja meg
minden csapat a tényleges adatokat tartalmazo fajlt, amelyben 4 adatpar talalhato.

Példaul:

A f4jl tartalma (a fajlban minden szam kiilon sorban szerepel):
1221221220

STOP

_

START




3. (15 pont) Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy 5 pixel sugart kort mozgat egy
50 pixel oldalhossziisagu négyzet keriilete mentén! A kor a négyzet bal fels6 csucsabol indul,
¢és az 6ramutato jarasanak megfelelden halad végig a négyzet keriilete mentén gy, hogy a kor
koézéppontjanak koordinatai mozognak a keriileten. Minden rajzolt kdr maradjon a képernyén
(nem kell a képerny6t tordlni)! Minden kor rajzoldsa eldtt varjon a program 0,05 masodpercet!
A négyzet végig latszodjon a képernydn! A négyzet atloinak metszéspontja kb. a képernyd
koézéppontjaba essen! A program iitkdzésérzékeld megnyomasara alljon le!

Példéaul: A nyilak jelzik a kor haladdsénak irdnyat.




4. (13 pont) Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy spiralvonal mentén mozog! Ha
az {itkozésérzékeldjét nyomas éri, akkor alljon meg! Ujabb iitkozésérzékeld megnyomasara
kezdje elolrél a mozgast, de ellenkezd iranyba csavarodd spirallal! Mindezt kikapcsolasig
ismételje! Tehat minden Gjrakezdésnél az el6z6hoz képest ellenkezd iranyu spirdlmozgést kell
végeznie a robotnak. A robot mozgasa folyamatos legyen, és ne tartalmazzon egyenes
szakaszokat!

- Utkézésérzékel6re megall

- Ujabb iitkozésérzékelére ellenkezd
koriiljarast spiralt kezd




5. (10 pont) Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy téglalap mentén mozog! A robot
egyenesen indul elére fekete szinli vonalig, majd jobbra fordul kb. 90 fokot és ismét fekete
szinli vonalig halad. A két haladas tavolsaga adja meg a téglalap két oldaldnak hosszat. A
masodik fekete vonal elérésekor a robotnak ismét 90 fokot kell jobbra fordulnia, majd az
elészor megtett tavolsdgnak megfeleld hosszt megtennie, ezutan ujabb 90 fokos forduld utan a
masodik tavolsagnak megfelelé hosszt. Igy a kiinduld pontba érkezik és mozgasat egy téglalap
keriilete mentén végzi. A robot a palya barmely pontjardl indulhat. A bemutaté soran a
pontozobirdk adjak meg az indulési poziciot.

Példaul:

Robot indulasi ésI
érkezési
pozicidja




