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1. feladat (15+10 pont)

irj programot, amelyet a robot végrehajtva a Start poziciébdl indul és az abra szerint koveti a fekete
vonalat! A vonalon haladva, amikor eléri a megfelel6 poziciét akkor tolatva beall a garazsba. A garazst
3 oldalrdl egy-egy doboz szemlélteti. A robotnak tolatva ugy kell beallnia garazsba, hogy egyik
dobozhoz se érjen hozza és a hatso falat szemléltetd doboztdl a tavolsaga legfeljebb 5 cm legyen. Ezt
a célpozicidt elérve a robot alljon meg!

A csapat a robot mozgasanak megkezdése el6tt tetsz6leges helyre elhelyezhet egy akadalyt, amelyet
érzékelve példaul megkezdheti a robot a tolatd mozgdsat. Az akadaly elhelyezése utan inditja a csapat
a robotot egy gombnyomadssal. A garazs pontos helye csak a 90 perc programozasi idé letelte utan valik
ismertté. A gardzs falat szemléltet6 dobozokat ugy kell elhelyezni a pdlyan, hogy a fekete vonalakra
illeszkedjenek és a fekete vonalakkal korbezart fehér terilet teljes terjedelmében latszédjon.

A lehetséges garazspozicidkat az dbra szemlélteti.
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Csapat altal

elhelyezett

A garazs pontos helyzete csak a programozasi id6 letelte utan valik ismertté! A videdt a megfeleld
gardzspozicié beallitdsa utdn lehet rogziteni. A feltoltott fajlok neve: csapatnev_1.mp4 illetve
csapatnev_1.(a megfeleld szoftverben adott kiterjesztés az EV3/Spike robottdl fiiggen) legyen!



2. feladat (14+12 pont)

Induljon el a robot a haladasi iranyara meréleges vonalak f6lott és ha akadalyt 1at maga el6tt, akkor
alljon meg el6tte 10 cm-re! A mozgas soran szamolja meg a vonalakat, amelyeken athaladt és az
eredményt jelenitse meg a kijelz6n, de a programja ne alljon le! Ezutan a robotot at kell helyezni egy
masik indulasi pozicidba. Utkdzésérzékel6 megnyomasara ismét induljon el és ismételje meg az el6z8
mozgast! Ezt a szamot is irja ki a képerny&jére, de a programja még mindig ne alljon le! Ujabb
Utkozésérzékel6 megnyomadsdra az igy kapott két szamot adja Ossze és irja ki az eredményt a
képernydre!

Spike robot esetén, ha az eredmény kétjegy(i szam, akkor a két szamjegyet kilon-kilon irja a
képernydre 0,5 mdasodperces varakozassal.

EV3 robot esetén a harom szam egymas alatti sorokban az Gtkozésérzékel6 megnyomasaig latszédjon,
ekkor alljon le a program!

A feladatnal az akadaly helye nem véltozik (Iasd dbra). Osszesen 6 induldsi pozicié lehetséges (lasd
abran szamozva). A robot mindig az akadaly felé indul.

A két induldsi pozicid csak a 90 perces programiras utan valik ismertté.

Indulasi
pozicidk

Az indulasi poziciék pontos helyzete csak a programozasi id6 letelte utan valik ismertté! A videodt a
megfelel6 pozicidkbdl inditva a robotot kell rogziteni. A feltoltott fajlok neve: csapatnev_2.mp4 illetve
csapatnev_2.(a megfeleld szoftverben adott kiterjesztés az EV3/Spike robottdl fiiggéen) legyen!



3. feladat (19+16 pont)

A robot sorsoljon egy szamot 3 és 5 kozott, ezt a szamot irja ki a kijelz6re, ami a touch szenzor
megnyomasaig legyen lathaté. Majd a robot mozogjon egy virag szirmai mentén, annyi szirma legyen
a virdgnak, amennyit a robot sorsolt. Kétszer kell bemutatni a feladatot, kiilénb6z6 sorsolt szamokra.

Minden virag egy szirma egy korivbdl és két egyenes szakaszbdl all.

Ha harmat sorsolt, a kdvetkez6 mintdnak megfelel6en mozogjon:

Ha négyet sorsolt, a kdvetkez6 mintanak megfelel6en mozogjon:

Ha 6t6t sorsolt, a kdvetkez6 mintanak megfelel6en mozogjon:

A program elkésziilte utan lehet videdt késziteni a robot mozgasardl! Mindkét esetet ugyanabban
az mp4 videdban kell rogziteni. Ne felejtsétek el a videdn rogziteni a sorsolt szamokat mutato
képernydt! A feltoltott fajlok neve: csapatnev_3.mp4 illetve csapatnev_3.(a megfelel6 szoftverben
adott kiterjesztés az EV3/Spike robottdl fliggGen) legyen!



4. feladat (17+13 pont)

irj programot, amelyet végrehajtva a robot az alabbi tevékenységet végzi! A robot startpoziciébél indul
és koveti a fekete vonalat. Ha azonban akadalyt 1at maga el6tt — amelyek mindig a négyzet éleinek
felez6pontjaban helyezkednek el — akkor a keresztezdésben elfordul balra. (A keresztezddés/fordulas
helyének meghatdrozasa pl. az ultrahang szenzor segitségével is torténhet!) Ezutan Gjbdl kbveti a robot
vonalat, amig akadalyt nem Iat, ekkor ismét elfordul balra és kéveti a vonalat. A robot a mozgasat az
Utkozésérzékel6 benyomasdra kezdje meg és arra is fejezze be! Ha robot a 2. fordulé utan mar legalabb
30 cm-en kovette a vonalat, akkor Utkdzésérzékel6 megnyomdsdval meg lehet allitani. A robot a
palyan utvonalkovetéssel kell, hogy haladjon! Az akadalyt észlelve adjon ki a robot egy 440 Hz
magassdgu hangot 0,5 masodpercig! A palyan 2 akadaly lesz elhelyezve, de pontos helyik csak a
bemutatdn valik ismertté. Egy adott elrendezés mellett a robot Utjat az dbra szemlélteti.

START

Az akaddlyok pontos helyzete csak a programozasi id6 letelte utdn valik ismertté! A feltoltott fajlok

neve: csapatnev_4.mp4 illetve csapatnev_4.(a megfelel6 szoftverben adott kiterjesztés az EV3/Spike
robottdl fliggéen) legyen!



