XV. Robotprogramozé Orszagos Csapatverseny
1. fordulo - versenyfeladatok
7-8. évfolyam

2025. marcius 20-21.

1. feladat (12+8 pont)

irj programot, amelyben a robot egyszer(i radarként viselkedik!

A robot forogjon helyben az éramutatd jarasdnak megfelel6en, amig egy teljes fordulatot meg nem
tesz! Kezd6 pozicidjat az abra mutatja. Mind a négy irdanyban egy-egy targy keriil vagy a kozelebbi, vagy
a tavolabbi pozicidba. (A tavolabbi targy kétszeres tavolsdgra helyezkedik el.) A targyak lehetséges
pozicidjat zold téglalapok jelzik a képen. A robot feladata, hogy megtalalja a palyan elhelyezkedd négy
targyat, mérje meg a tavolsdgukat, és rajzolja a képernyGre a helyzetiiket. Az abra gombnyomasig
maradjon a képernyén.

EV3 robot esetén: A képerny6 kozéppontjat egy (90; 65) kdzéppontu 2 pixel sugaru kor, a targyak
helyzetét egy-egy 5 pixel sugaru kor jeldlje! A kozelebbi targy képének kozéppontja a képernyd
kozéppontjatdl 25, a tavolabbi 50 pixelre legyen.

Spike robot esetén: az 5x5 ledmatrix kdzépsé led-je jelenti a képerny6 kdzéppontjat. A kozelebbi
targyakat a kbzépponttal szomszédos ledek szimbolizljak, mig a tdvolabbi targyakat a kozéppontdl két
egységnyire 1évé ledek. A targyak helyének megfelel§ ledeket kell bekapcsolni.

A targyak valddi helyzete csak a 90 perces programozasi id6 letelte utan deriil ki.

A targyak lehetséges helyzete (z6ld) és a robot pozicidja (kék) szerepel az aldbbi abran. Négy targy lesz
elhelyezve. A robottdl északra, keletre, délre és nyugatra egy-egy. Barmelyik targy lehet kdzelebb vagy
tavolabb. A robot az induldskor észak-nyugat felé néz.
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Atargyak pontos helyzete (k6zelebb vagy tavolabb) csak a programozasi idg letelte utan valik ismertté!
A videdt a megfelel6 akadalypozicidk beallitdsa utan lehet rogziteni. A feltoltott fajlok neve:
csapatnev_1.mp4 illetve csapatnev_1.(a megfelels szoftverben adott kiterjesztés az EV3/Spike robottdl
fliggéen) legyen!



2. feladat (28+15 pont)

irj programot, amit a robot végrehajtva a kdvetkezd feladatot oldja meg.

A robot a START-pozicidbdl indul (az dbra szerint). A fekete csikok felett addig végzi elGrefelé a mozgast,
amig vagy at nem haladt a 6. vonal felett vagy nem lat maga el6tt egy akadalyt 10 cm-re (amelyik elGbb
bekovetkezik). Ha athaladt a 6. vonal felett vagy meglatta az akadalyt, akkor a robot megall és var a
touch szenzor megnyomasara. Az el6re haladas kozben megszamolja a vékony és a vastag fekete
vonalakat (a vastag fekete vonal legaldbb 1,5-szer olyan széles, mint a vékony). A vékony vonalak szama
az y tengelyen valé mozgast, a vastag vonalak szdma az x tengelyen valé mozgast fogjak meghatarozni.
Miutdn a robot megallt athelyezésre keriil a 2. START pozicidba. Ott a touch szenzor megnyomadsa utdn
elkezdi kévetni a fekete vonalat és a megfelel6 (x,y) poziciéba érve megall és lejatszik egy tetsz6leges,
hallhaté hangot 1 masodperc idGtartamban. Ezutdn folytatja a vonalkovetést a cél teriletig. A
célteriileten nem kell megallnia. Ha azt elérte a csapat allithatja le a programot.
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A robot induldsi pozicidja nem valtozik. Indulaskor a fényszenzora a jobboldali elsé vonal el6tt van (lasd
abra). A programot kétszer kell bemutatni. Az elsG esetben nincs akaddly a robot el6tt (tehat a 6. vonal
utan kell megallnia). Ekkor a két koordinata: (2; 4). A masodik inditasnal a robot el6tt lesz egy akadaly.
Ennek a pozicidja csak a 90 perc programozasi letelte utan derdl ki. A csapatnak egyetlen programot
kell irnia mindkét eset megoldasara.

Az akadaly helyzete csak a programozasi idé letelte utan valik ismertté! Két videot kell egyetlen fajlba
rogziteni: az els6 az akadaly nélkili mozgds, mig a masodik a megkapott akadalypozicidnak megfelel6
mozgas. A feltoltott fajlok neve: csapatnev_2.mp4 illetve csapatnev_2.(a megfeleld szoftverben adott
kiterjesztés az EV3/Spike robottdl fiiggben) legyen!




3. feladat (16+10 pont)

irj programot, ami téglalapokat rajzol a képernyére. Egy téglalapot harom érték hataroz meg
(szélessége, magassaga és kitoltottsége), mindharom érték egy-egy egész szam. Egy allomanybdl kell
beolvasni az adatokat. Az dllomany els6 értéke azt hatarozza meg, hogy hany darab téglalapot kell
kirajzolni. A tovabbi adatok az elsé szdmnak megfelel6 téglalap adatai, téglalaponként 3 sorban.
Minden sorban egy-egy egész szdm, el6szor a téglalap szélessége majd magassaga végil az, hogy
kitoltott-e. Ez utdbbi 0 ha a téglalap nem kitoltott, és 1 ha kitoltott. A téglalapokat kb. a kijelz6 kozepére
kell kirajzolni EV3 robot esetén, és a szélesség és a magassag a megadott érték 10-szerese. Spike robot
esetén a téglalapok a képernysS bal széléhez igazodjanak. A kovetkez6 téglalapot mindig a touch
szenzor megnyomasara rajzolja ki a robot.

Az dllomany neve: teglalap.txt. Az dllomanyt a 90 perc letelte utdn kapja meg a csapat. A teszteléshez
tetsz6leges allomdanyt lehet lIétrehozni, de a bemutatd videdt a megkapott txt allomdanyban 1év6 adatok
alapjan kell elkésziteni.
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A fdjlt a programozasi id6 letelte utan kapja meg a csapat! A videdt a fajlban szerepl6 adatok alapjan
kell rogziteni. A feltoltott fajlok neve: csapatnev_3.mp4 illetve csapatnev_3.(a megfelelé szoftverben
adott kiterjesztés az EV3/Spike robottdl fiiggéen) legyen!



4. feladat (12+10 pont)

A robot feladata, hogy startpoziciébdl indulva, a fekete vonalat kovetve haladjon az abran jel6lt
utvonalon. Az Utvonal végét elérve egyenesen haladjon tovabb, és az dbran jelzett pozicidban talalhatd
golyot [6kje le a tartogy(ir(ir6l. Az utvonal végét a robotnak kell azonositania és onnantdél egyenesen
kell haladnia. A golyét elérve a robotnak nem kell megdllnia, a feladat befejezettnek tekinthetd, ha a
golyéhoz a robot hozzaért. (A golyd helyett hasznalhatd barmilyen targy, amihez a robot hozzaérhet.)
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A feladat nem valtozik, tehat a kész feladat megolddsat rogton lehet videdra rogziteni! A feltoltott
fajlok neve: csapatnev_4.mp4 illetve csapatnev_4.(a megfelel6 szoftverben adott kiterjesztés az
EV3/Spike robottdl fliggéen) legyen!




