1. (15 pont) A robot sorsoljon két szamot, els6t 1-3 kdzott, a masodikat 0-3 kozott! A két
szamot irja képernydjére egymds ald (az elsé szam legyen feliil)! Utkozésérzékeld
megnyomasara induljon el a startpozicidbdl a racsos teriileten, kdvetve a racsvonalakat.
Egyenesen eldre az els6é szamnak megfeleld racspontig, majd ezutan balra fordulva 90 fokot
a masodik szamnak megfeleld racspontig haladjon. A mozgas befejeztével adjon tetszoleges
1 mésodperces hangjelzést! Ha a masodik szam 0, akkor forduljon balra, de maradjon allva.

A programot tobbszor is be kell mutatni, kiilonb6z6 sorsolt szamok esetén.

P1.: Ha a két kisorsolt szam a 3 illetve a 2, akkor a robot Gitvonalat az alabbi abra szemlélteti:
(A startpoziciondl a négyzetek a robot szinszenzorainak helyzetét szemléltetik.)
Pl.:

STOP és
hangjelzés




2. (16 pont) A robot egyenletes sebességgel haladjon vékony és vastag vonalsor folott,
amelyek az utvonalat merélegesen keresztezik. Az elsd vonal egyarant lehet vékony illetve
vastag is.

A vonalak vastagsaga egy kettes szamrendszerbeli szam szamjegyeit jelentse. Ha a vonal
vékony volt, akkor az feleljen meg a 0-nak, mig ha vastag volt, akkor az feleljen meg az 1-
esenek. Az els6 vonal jelentse a legkisebb helyiértéket. Négy vonalon torténd athaladas utan
a robot alljon meg és irja a képernydjére a négy szamjegybdl alld kettes szamrendszerbeli
szamot, illetve irja 14 a tizes szamrendszerbe atszamitott értékét is. A szamok
iitkdzésérzekeld megnyomasaig latszédjanak a képernyon!

A programot tobbszor is be kell mutatni.

A robot indulasi pozicibit, illetve az 4bra értelmezi.

Haladasi
Haladési rany
irany

Lehetséges
START

Pl: Az 1. poziciobol indulva, a kettes szamrendszerbeli szdm a 0100, ennek a 4 felel meg a
tizes szamrendszerben. A 2. poziciobdl indulva a kettes szamrendszerbeli szam az 1001,
aminek a 9 felel meg a tizes szamrendszerben.



3. (16 pont) Sorsoljon a robot induldsa el6tt 1-2 kozotti egész szamot, amit irjon a
képernydjére! Utkozésérzékelé megnyomasara kezdje el kdovetni a fekete szinii vonalat.
Attol fliggden, hogy 1-est vagy 2-est sorsolt mas-mas vonalon haladjon. Az dbra értelmezi a
két utvonalat. A vonal végét elérve alljon meg! A vonal végét nem jelzi akadaly, a robotnak
a fekete vonal megsziinését kell észlelnie. A lehetséges indulasi pozicidt az dbran a szines
téglalap jelzi. A robot két szinszenzora az utvonal két kiilonb6z6 oldalan helyezkedik el.

A feladat megoldasat tobbszor is be kell mutatni.

Ha a sorsolt szam 1.

STOP

Ha a sorsolt szam 2.




4. (15 pont) irjon programot, amelyet végrehajtva a robot lassan, maximum 20-as sebességgel
halad egyenesen elére. Ha 10 cm-en beliil akadalyt érzékel akkor elszor balra kezd forogni
ugy, hogy a bal oldali kereke 4ll, mig a jobb oldali lassan elére forog (tehat a bal oldali
kereke koriil fordul). A forgast addig végezze, amig valamelyik szinszenzora fekete vonalat
érzékel. Ekkor ismét lassan haladjon eldre. A kdvetkez6 akadaly érzékelésénél a jobb oldali
kereke koriil forduljon fekete vonal észleléséig. Mindezt kikapcsoldsig ismételje. Tehat a
paratlan sorszamu forduldsoknal balra, mig a paros sorszamu forduldsoknal jobbra forduljon.
Az akadalyt a robot elé a pontozobirdk fogjak behelyezni.

Pl.:




5. (13 pont) frjon programot amelyet a robot végrehajtva a faltél 100 cm tavolsagbél indul és
ultrahang szenzoraval méri a faltél valé tavolsagat. Osszesen 100 mérést kell végeznie a
robotnak, 0,05 - 0,1 masodperc kozotti mintavételekkel (a mintavételek idokozét a csapat
hatarozhatja meg, de 100 adatot régziteni kell). A robot sebessége olyan legyen, hogy a 100
adat rogzitésére legyen elegendd idd, és 10 cm-nél ne kozelitse meg jobban a falat. A
mozgasa folyamatosan gyorsuld legyen, 0-t6l 100-ig, mintavételenként 1-gyel novelve a
sebességet.

Az adatrogzités végén a robot alljon meg. Utkozésérzékeldjének megnyomasara jelenjenek
meg a képernydn a mérési pontok. A vizszintes tengely legyen az idd, mig a fliggdleges
tengely a tavolsdg. Az NXT és EV3 robot esetén nem kell ligyelni arra, hogy mas helyen
van az origo, illetve EV3-as robot esetén is elegendd a vizszintes tengely 100 pixelét
hasznalni. A fiiggbéleges tengely beosztasat ugy kell megvalasztani, hogy valamennyi
adatpont latszodjon a képernydn.



