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X. Robotprogramozo Orszagos Csapatverseny

Donto fordulo — 1. kategoria (5. évfolyam)

Bevezetd informadciok

A feladatok megoldéasara 80 perc all rendelkezésre.

Minden feladatra egy program készithetd, hacsak a feladatspecifikaciéo nem mond mast.

A bemutatén 1 perc all a csapat rendelkezésére minden feladat bemutatasiara. A pontozobirdk a
legjobb eredményt rogzitik a pontozdlapra.

A tesztpalyabemutatd utdn a csapat az altala legjobbnak itélt feladat megoldasanak forraskédjat
bemutatja a zsiirinek. A zsiiri kérdéseket tehet fel az elkészitett programokkal kapcsolatban.

A feladatok megoldasai EV3-as robot esetén egyetlen projektbe keriiljenek, amelynek neve:
kategoria_csapatsorszam Pl.: 1. kategéria esetén (5. évfolyam), ha a csapat sorszama a 9-es, akkor a
projektfajl neve: I 9 legyen! A projekten beliil minden feladat megoldiasa wj programlapon
szerepeljen! A programok neve tartalmazza a feladat sorszamat!

A szamitogépen a Dokumentumok mappaba lehet menteni.

1. feladat (20 pont)

frj olyan programot, amelyet végrehajtva a robot az alabbi 4bréan jeldlt utvonal szerint mozog!

A mozgasanak legfontosabb jellemzdit tartalmazza az alabbi felsorolds. A pontozas soran
ezeket a szempontokat értékeli a zstiri.

A palya ivei jo kozelitéssel félkorok.

Indulaskor a robot a fekete szinii vonalnak megfeleld palyan halad, dsszesen 4 félkort
tesz meg valtakozva az d6ramutatd jardsaval megegyezd és ellentétes fordulasi
iranyban.

A fekete szinli palyat végig jarva a piros szinll palyanak megfelel utvonalon indul
visszafelé, 6sszesen 8 félkort tesz meg valtakozva az dramutatéd jarasaval megegyez0
és ellentétes fordulasi iranyban.

Az oda és vissza mozgas soran a félkorok nem azonos sugartak (a piros szinli palyan
a félkorok sugara kb. fele a fekete palyan 1€vo félkoroknek).

A piros szinli palyat bejarva a robot fejezze be programjat!

A robot indulési és érkezési pozicioja kozott nem lehet 10 cm-nél nagyobb kiilonbség.
A mozgas soran félkoroket kell a robotnak fordulnia (jo kozelitéssel). Tehat a fordulas
kezdetén és végén pl. a robot ultrahang szenzora ellentétes iranyba néz.

A négy, illetve nyolc félkort be kell jarnia a mozgés soran.

Mozgésa soran legalabb 50 cm-t eldre és visszafelé is haladnia kell.
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2. feladat (20 pont)

frj olyan programot, amelyet végrehajtva a robot mozgasa soran eljut A-bol B-be illetve B-
boél A-ba ugy, hogy eldre haladé mozgasdhoz csak utvonalkovetést hasznalhat. Egy akadaly
segiti a mozgasat. Az akadaly helyeztét és az indulési-érkezési pozicidkat az dbra jelzi.

A robot feladata, hogy az A-val jeldlt helyrdl indulva Gtvonalkovetéssel jusson el a B-vel jelolt
helyre. A célt elérve a robotnak nem kell megéllnia, azt a csapat allithatja meg. A megallas
utan a robotot at kell helyezni a B-vel jelolt helyre és onnan kell mozognia az A helyig. Az
akadaly helyzete nem valtozik. Mind az A, mind a B helyen egy goly?6 lesz elhelyezve, ezt
elmozditva érte el a robot a célt. Golyd mindig csak a célhelyen lesz. A csapat két mozgas
megvalositasdhoz készithet egy programot, de akar két kiilonboz6 programot is.

A mozgas soran a robotnak mindig a fekete szinii utvonalat kell kovetnie, arrél ne térhet le.
Tehat nem mozoghat 4t az egyik fekete vonaltol a masikig szabadon, csak utvonalat kdvetve.

Akadaly



3. feladat (20 pont)

frj olyan programot, amelyet végrehajtva a robot egy céltablat rajzol a képernyére az alabbi
adatoknak megfelelden!

A céltabla két vastag korvonalbodl, egy vizszintes és egy fliggdleges vonalbol all (lasd abra).
A képernyokép EV3 robot esetén:

A céltdbla kozéppontjdnak koordinatai (a szakaszok metszéspontja, illetve a korok
kozéppontja): (30; 30)

A nagyobb kor legnagyobb atmérdje: 60 pixel, és a korvonal 5 pixel széles.
A kisebb kor legnagyobb atmérdje: 30 pixel, és a kdrvonal 5 pixel széles.

A vizszintes és fliggéleges vonalak merdlegesek egymadsra ¢és athaladnak a kordk kozdos
kozéppontjan (szélességiik 1 pixel).

A képernyore rajzolt abra litkozésérzékeld megnyomasaig latszodjon a képernyodn!
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4. feladat (20 pont)

frj olyan programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elSre, az utvonalat
merdlegesen metszO vonalak folott! A vonalak kiilonboz6 szélességiiek. A robotnak a 4. vonal
folotti athaladas utan meg kell allnia és megszolaltatni egy tetszéleges hangot 1 masodperc
id6tartamig. Ezutan vissza kell tolatnia ismét 4 vonalnyit. (A tolatas soran is a negyedik
vonalon torténd athaladas utan kell megallnia.) Elérve ezt a vonalat a robot programja alljon
le!

Ha elére haladd mozgasa sordn az ultrahang szenzora 10 centiméteren beliil akadalyt érzékel,
akkor ne folytassa tovabb a mozgasat, hanem alljon meg ¢és fejezze be mitkodését!

Ha tolatdé mozgasa soran az iitkozésérzékeldjét nyomas éri, akkor ne folytassa tovabb
mozgasat, hanem alljon meg és fejezze be miikodését!

A programot haromszor kell bemutatni. Mindharom esetnek megfeleléen. A csapat egyetlen
programot készithet, amely mindharom esetben miikddik. A STRAT pozici6 csak a bemutaton
valik ismertté.

Pl.:

1. eset: A robot a START poziciobodl
indulva, négy vonalon athalad egyenesen
elére, majd a 4. vonal utdn lejatssza a
hangot és visszatolat négy vonalat.

2. eset: A robot a START poziciobol
indulva, megdall, miutan ¢észlelte az
akadalyt.
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