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Abstrakt

Hoci vyuZivanie robotov a robotiky vo vzdelavani zatial nema svoje tradicie, nemozno
ignorovat’ fakt, ze robotika sa neustale a rapidne rozvija a v budlicnosti (mozo uz ¢oskoro)
budu roboty stcastou nasho kazdodenného zivota. Ich zaradenie do vyucby je teda
opodstatnené. Ddkazom dodlezitosti robotov je aj fakt, Ze na najva¢Som svetovom vel'trhu
vzdelavacej technikyBETT v Londyne v roku 2010, hlavnt tlohu budu hrat’ programovatel'né
roboty. Nasim cielom je, aby sme pre za¢iato¢nikov ul'ah¢ili vedu programovania, sprijemnili
a urobili ju zdbavnejSou. V tomto ndm mdze byt na velkii pomoc robotika, pretoze ,,0zivené
objekty* st nielen vel'mi zabavné, ale maju aj zodpovedajiicu motivacnu silu. Ohl'adom na
to, sme vytvorili zbierku tloh, ktora zobrazuje na zakladnej Grovni, ¢o robotika vlastne je.
Obsahuje sucasne aj hotové ulohy, ktoré moéze Citatel' individudlne rekonstruovat’ pomocou

nasSich fotografii, videi a poznamok.
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Absztrakt

A robotika rohamosan fejlédik, egyeldre még csak talalgatasok vannak, hogy mit hozhat a
jove. Az oktatasban vald megjelenése erésen indokolt. A 2010-es londoni BETT - a vilag
legnagyobb oktatastechnikai vasaran is a fOszerepet tobbek kozott a programozhatd robotok
tettek ki. Célunk, hogy a programozas tudomanyat megkonnyitsiik a kezddk szaméra, mint
ahogy azt ¢élvezetesebbé is tegylik. Ebben rendkiviil nagy segitségiinkre lehet a robotika, hisz
az ,,¢letre kel6” objektumok nemcsak nagyon szoérakoztatoak, de megfeleld motivacios erovel
is birnak. Ezt figyelembe véve megalkottunk egy feladatgytijteményt, ami alapszinten vazolja
a robot programozas teriiletének 1ényegi mivoltat. Ugyanakkor kész feladatokat is tartalmaz,
melyeket az olvaso individudlisan rekonstrualhat fényképeink, videodink és megjegyzéseink

segitségével.

Kulcsszavak: robot, robotika, oktatas, informatika, programozas
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Bevezetés

A robotika az utobbi idoben nagyon elterjedt, igéretes tudomanyag. Fejlodésére
sziikség is van; eme tényt tobb szempont is indokolja.

Mint tudjuk az informatika szakteriiletén beliil az egyik legkérdésesebb témakdr annak

metodikédja. Amint kidolgoznak egyet, mely megfelelének tlinik; mire nyomtatasba keriil az
anyag, szinte aktualitasat vesziti. Ebbdl a szempontbol a robotika maradandonak bizonyulhat.
Elsdsorban a programozas szakteriiletén nytjthat komoly segitséget. Jelenleg ugyanis sem az
altalanos iskoldk, sem pedig a kozépiskoldk és gimndziumok nem rajonganak érte. A
programozas ugyanis egy olyan ,megvaltozott” gondolkoddsmodot igényel, melyet
alapvetden elég nehéz elsajatitani. Nem beszélve arrdl, hogy bizonyos matematikai, logikai
ismereteket is igényel, melyek komplexitasa elég kevés tanulonak imponal, tobbek kozott a
motivacioé hidnyaban. A robotika itt 1ép a képbe. A megszokott és gyakran unalmas Pascal
parancssorok helyett valami egészen tujat kinal. Megadja a lehetdséget, hogy megirt
parancssorainkat, s azok eredményét azon nyomban viszontlassuk a fizikai vilag szintjén.
Hogy adott esetben a programozandd objektumaink megépitése is élmény lehessen. Hogy
képzeletiink szabadon szarnyalhasson, s kiélhessiik kreativitasunkat is stb.
Ezek mind nagyon nagy motivacios erdvel birnak, mint ahogy azt nem rég tapasztaltuk is
baradtaimmal, kollégdimmal. Nem beszélve arr6l, hogy mennyivel nagyobb élményt
jelenthetne ez fiataloknak, akik most taldlkoztak programozassal, illetve most szeretnék
elkezdeni annak tanulmanyozasat. Ehhez kivalo segitséget nytjt a LEGO Mindstorms NXT
szériaja, mely egy profi szintli LEGO készlet kezdOknek és haladoknak egyarant. A csomag
612 db. épitdeszkdzt tartalmaz, 4 db. szenzort (2 db. érintd, fény és szinérzékeld), 3 interaktiv
motort, egy 32 bites programozhatd mikroprocesszort, s megannyi segédeszkozt. A robotok
programozasa NXT-G programozési nyelvben torténik, mely grafikus épitdkockakbol all,
ezaltal jocskan felhasznalobarat, illetve a 1épésrdl-1épésre leirt példaprogramok is segitséget
nytjthatnak. Es ez még nem minden. A teljesen kezd6tél a profi programozéig mindenki
megtalalja a szamara kihivast jelentd feladatot. Tehat mindig van tovabblépési lehetdség, ami
abban meriil ki, hogy nagyon sok programozasi nyelvvel kompatibilis a mi kis egységiink,
mint amilyenek pl. az NBC, NXC, RobotC, LeJoS stb.

Lathatjuk hat, hogy a robotikdban van fantazia, méghozzd nem is kevés. Nincs
nagyobb élmény egy kezdd programozd szamara annal, mikor egy for ciklus nem pusztan

betlikbol és tedriaban all, de hirtelen ,,atvaltozik™ egy forgd-porgd, magabol haldlos municiot



kilovell rettegett harci jarmiivé, amit raadasul sajat maga alkotott. Nagyon fontosnak tartjuk,
hogy ezt az élményt minél tobben atélhessék, ezaltal tobben megkedveljék a programozast.
Olyanok is, akik esetleg a késdbbiekben nem fognak foglalkozni vele ugyanigy, mint ahogy
az a célcsoport is, akikbdl (talan pont a robotikdnak hala) kitind programozdk valnak majd.
Célunk hat bemutatni egy olyan feladatgylijteményt, ami bepillantast enged par
konkrét feladat kivitelezésébe, hogy eldsegitsiik a robotika kdztudatba vald elhintését, s annak

népszerlsitését.



1. Elsé lépések

1.1 Jarmii robot 6sszerakasa

Ebben a fejezetben megismerkediink a LEGO Mindstorms NXT 2.0 alapkészlet azon
elemeivel, melyek sziikségesek egy jarmii Osszerakdsdhoz, tovabba 7 1épéses leirds (tutorial)
végrehajtasaval megtanuljuk hogyan is kell megépiteni egy ilyen robotot. Akkor kezdjiik a

hardverrel, annak is a fobb elemeivel:

1. Vezérldegység — *Tégla’

2. 3 db szervo motor

3. A motorokat és a
vezérldegységet 6sszekotd
kabelek (3x db)

4. Kerekek (4x db), lanctalpak
(vagy gumik), tovabba a készlet
lego elemei, melyekrdl a tovabbi

képeken tesziink emlitést

1. abra

1. 1épés:

A harom szervo motor egyikét olyan
lego elemekkel latjuk el, melyek
lehetové teszik, hogy a masik két motort
is  hozzdkapcsoljuk a  jarmiiviink
konstrukciojahoz. Jogosan meriilhet fel
benniink a kérdés, miszerint ,Miért
hasznéljuk egy jarmiih6z mind a harom
szervo motort?”. A valasz nagyon

egyszeri: a jarmi alapkonstukcidjdhoz

azért kapcsoljuk hozzd a harmadik

motort, mivel a késébbiekben, bizonyos 2. dbra
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feladatoknal sziikségiink lesz ra. Szintén felmeriilhet a kérdés, hogy: ,Es mi van a
kanyarodassal?” .Természetesen itt meg kell emliteniink, hogy a szervo motorokat kiilon-
kiiléon tudjuk iranyitani, ezért a kanyarodashoz nincs sziikség feltétleniil egy harmadik
motorra, viszont tény az is, hogy ha igazan szép, nem szaggatott, folyamatos kanyarodast
szeretnénk azt legkdnnyebben egy harmadik, a kanyaroddsért felelds motor beiktatasaval
tudjuk megoldani. Miutdn Osszeraktuk a képen lathatd alkatrészt, folytathatjuk a mdasodik
Iépéssel. Az elemek mérete, alakja és szine alapjan egyértelmisithetjiik, hogy hova melyik

elemet kell illeszteni.

Tipp: Ha a készlethez kapott szoftverben talalhato leirasok alapjan szeretnénk Osszerakni a
robotunkat, altalaban problémat okoz az elemek hosszlisaganak ellendrzése. Erre kétféle
megoldas is létezik: 1. a leirasban az azonos alaki elemek hossza altalaban cm-ben van
megadva. El6vehetiink egy vonalzot (vagy hasznalhatjuk a készlethez kapott felhasznaloi
kézikonyv egyik oldalara nyomtatott vonalzdt) majd ennek segitségével meggy6zddhetiink
arr6l, hogy valéban a megfeleld elemet valasztottuk-e. 2. A ,lyukas” elemeknél az x cm-
hosszu elemet vehetjiik x lyuka elemnek is, mivel a kettd megegyezik, tehat nincs mas
dolgunk, mint hogy megszamoljuk, hogy hany lyukua elemre is van sziikségiink. Széval ha a
leirasban az 4ll, hogy egy 7 cm-es elemre van sziikségiink, akkor egy 7 lyuku elemet

keressiink.

2. 1épés:

3. abra
4. abra

Az Osszerakast a 3-as és 4-es abra alapjan folytatjuk. Ugyeljiink, hogy a 4. 4bran a mar

eléz6leg Osszerakott szervo motor és a két oldalsé motort dsszekapcsold résznél (pirossal
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jelolve) ne felejtsiik ki a két sziirke elemet, ugyanis a késébbiekben ezek (is) fogjak tartani a
vezérldegységiinket. Tovabba figyeljiink, hogy a két szervo motor alatti fekete elemeket a

ko6zépso és a jobb szEls6 helyre tegyiik (ha a motor meghajt6 eleme balra mutat).

3. 1épés:

5. abra 6. abra

Ebben a 1épésben biztositjuk a kereket, valamint a vezérldegység tartoelemeit. Ugyeliink arra,
hogy az 5. abran pirossal jelolt helyre ne felejtsiik el felhelyezni a 6. abran zolddel jelolt
alkotdelemet, ugyanis ez akadalyozza majd meg, hogy a hatsé két kerék gordiilékenyen

porogjon, ne surlddjon a kozvetleniil mellettiik 1évo elemhez.

4. 1épés:

7. abra
8. abra

Ebben a [épésben felkeriil a négy kerék, valamint a lanctalpak, vagy a gumik. Ennél a 1épésnél
is lgyelniink kell egy nagyon fontos dologra. Ez pedig a kerekek, a tengelyrdl vald

lecsuszasat megeldz6 szoritd. A 8. abran pirossal bekarikézott részben jol kivehetd az elem
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alakja. A kerekek stabilabba tételéhez ezeket az elemeket tigy helyezziik fel, hogy a szélesebb

fele legyen a keréktarcsak belso részénél. Ezutan feltehetjiik a lanctalpakat, vagy a gumikat.

Tipp: Arrol, hogy a lanctalpakat vagy a gumikat tegyiik-e fel, a koriilmények megvizsgalasa
utdn mar nem is olyan nehéz donteni. Els6ként figyelembe kell venniink a feliiletet, amelyen a
jarmu robotot tesztelni, haszndlni szeretnénk. Ha ez a feliilet viszonylag sima, nem érdes
(papirpalya, lindleum, uszoparketta...) akkor ajanlatos a lanctalpakat hasznalni, azért, mert
kanyarodas esetében a gumik — a jarm{i nem tal nehéz sulya kovetkeztében — hajlamosak
elcsiszni a feliileten. Mikor okozhat ez problémat? Minden olyan esetben, amikor egy
bizonyos mértékli kanyarodast allitunk majd be a robot programjaban, legyen az
kerékfordulat, szog, vagy akar masodperc alapjan. Ennek elkeriilésére hasznaljuk a

lanctalpakat.

5. 1épés:

10. abra

9. abra

Ebben a 1épésben a vezérldegység keriil ra a konstrukcionkra. A 9. dbran nagyon Ovatosnak
kell lenniink, ugyanis a téglat tarté elemnek nagyon stabilnak és erdsnek kell lennie, ezért
nézziik at alaposan a pirossal bekarikdzott részt. Figyeljik meg, hogy a piros alkotorészt
tartalmazd elem valdjaban két kiilonallo elembdl all, melyeket maga a piros elem tart dssze.

Nagyon fontos, hogy ezeket a megfeleld iranyban helyezziik fel. Ugyeljiink a tiikoreffektusra.
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11. abra 12. abra

Miutan réerdsitettiik a vezérldegységet, nincs mas hatra, minthogy a jarmi elejére
felhelyezzilk a megfeleld szenzorokat majd a kabelezéssel befejezzilk az Osszerakast.
Figyeljiik meg, hogy a 12. abran milyen elemekkel kell felerdsiteni a két szenzort. Mindkét
elem mas alaku, méretli és szinli. A kisebbik elemet nagyon egyszerlien megtalalhatjuk a
készletben, koncentraljunk a narancssarga szinre és az L alakra. Ha ez megvan, a nagyobbik
elem 1 cm-el nagyobb és I alakua. A tartdelemeket nem muszaj tigy felhelyezniink, ahogy azt a
12. 4bran latjuk, ugyanis, ha mi a ’szem’ (ultrasonic — ultrahang) szenzort a masik
fényszenzor helyére szeretnénk tenni — mondjuk, mert nekiink az ugy esztétikailag jobban
tetszik — akkor nincs mas dolgunk, minthogy az imént megkeresett tartd elemeket
felcseréljiik. Ilyen modon megeserélddik a szenzorok helye is. Miért is van sziikségiink a fény
¢és a ’szem’ szenzorra? Az eldbbire azért, mert — mint azt mar tudjuk — a fényérzékeld egyben
szinérzékeld is, és a jarmli robotnak erre a funkcidjara sziikségiink lesz a kovetds
feladatoknal, ahol is a jarmii egy elére meghatarozott palyat fog majd kdvetni szin szerint. Az
ultrahang szenzorra pedig azért van sziikségiink, hogy az akadaly kikertilds, targyfelismerds

feladatokat végre tudjuk hajtani a robottal a programunk segitségével.
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7. 1épés:

14. dbra
13. dbra

Nincs mas hatra, minthogy a motorokat és a szenzorokat 0sszekossiik a vezérléegységgel, a

"téglaval’. Mi az, amire figyelniink kell:

1. az adatkabelek hossza
2. a tégla (szembdl nézve) aljan talalhaté négy port szamozésa

3. atégla (szembdl nézve) tetején talalhatd 3, betlivel jeldlt portja

Kezdjiik a motorok bekotésével. Figyeljiik meg, hogy mindharom szervo motor szélesebb,
hats6 részén (a meghajté rész ellenkezd oldalan) talalhato egy-egy port. Ezeket, és a tetején
1év6 3, betlivel jelolt porttal kell 6sszekotniink. Nagyon fontos, hogy megjegyezziik, hogy
melyik motorbdl jov6 adatkabelt melyik a téglan 1évé porttal kotjiik 6ssze, ugyanis a robot
programozasa soran ez rendkiviil fontos. Tételezziik fel, hogy azt szeretnénk, hogy a robot
haladjon el6re, majd 5 masodperc utan alljon meg. A program irasanal a motorok vezérlése
ugy torténik, hogy a megfelelé mozgashoz egy A, B, vagy C betiivel jeldlt portot kapcsolunk.
Mivel a jarmii robot meghajtdsa 2 motorral torténik, ezért értelemszertien két portot kell
megjeldlniink, viszont nekiink 3 motor van a vezérléegységhez csatlakoztatva. Ha egy
meghajtoé és a szabad motort valasztjuk ki az elére menéshez, akkor az fog torténni, hogy a
robot ¢éles szogben kezd el majd fordulni. Tehat fontos megjegyezniink, hogy a két meghajto
motort melyik betlivel jeliilt portokhoz csatlakoztatjuk. Ugyanez vonatkozik a szenzorokra is,

azzal a kiilonbséggel, hogy mig a motorok esetében a portok jelolése betiivel torténik és
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szamuk egy vezérldegységen maximalisan 3, addig a szenzorok portjai szammal vannak

megjelolve és maximalis szamuk egy vezérléegységen 4 lehet.

Tipp: A portok és a hozzajuk tartozd motor/szenzorok jel6lését a legegyszeriibben szines
levonokkal tudjuk megoldani. Ilyen levondkat talalunk a készletben is. Ragasszuk az egyik
par szint az adatkabel mindkét végére, ezaltal konnyen megkiilonboztethetové valnak a portok

¢s a hozzajuk csatlakoztatott motor/szenzor.

1.2 Szenzorok

Robotunk életre keltéséhez a motorok €s a vezérldegység mellett sziikség van ugy nevezett
szenzorokra, melyek amolyan érzékszervként muikodnek. Az alapkészlet része 2 darab
nyomas-, 1 szin- és fényérzékeld, valamint egy ultrahang érzékeld.(15. abra) Ezek foként

bemeneti eszkdzok, bar némelyikiik kimenetként is szolgél. Lassuk tehat, mirdl is van szo.

15. dbra
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Nyomasérzékeld

16. abra

Az els6 szenzor, amivel a gyerekek
megismerkedhetnek a nyomads-, vagy mas
néven litkozésérzékeld. Ez egy rugods
mechanizmus, ami egyszer( kapcsoloként
miikodik, 0 vagy 1 értéket kozvetitve a
robotnak.  Lenyomaskor  bekapcsolt
allapotot érzékel, kiengedéskor forditva (a
programban  beallithato a  forditott

viselkedés).

Jol hasznalhato olyan feladatokhoz, ahol a robottol egyéb utasitas végrehajtasat varjuk, mikor

akadalyba tlitkdzik, valamint robotunk taviranyitasahoz is alkalmazhato.

Tavolsagérzékelo

17. abra

Ahhoz hogy a robot t4jékozodni tudjon a
legfontosabb elem a tavolsagérzékeld,
vagy mas néven ultrasonic szenzor. Ez az

eszkOz a denevérekhez hasonloan méri a

- tavolsagot. Vagyis ultrahangot bocsajt ki,

ami a targyakrol visszaverédik, mint a
visszhang. A szenzor méri az 1dot a
hullam  kibocsajtasatol kezdve annak
visszatéréséig €és ebbdl kiszamolja a

tavolsagot. A maximum mérhetd tavolsag

150 cm.!

Tipp: Nagyon kozeli, 5 cm alatti tavolsagnal az érzékeld veszit pontossagabol. Funkcidjabol

kifolyolag érdemes a szenzort a robot elejére szerelni, igy a tdjékozddas pontosabb.

! Rébert K., Bad6 Zs., Egyszerii robotika - A Mindstorms NXT robotok programozasanak alapjai, 2010
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Fényérzékelo, szinérzékelod

Robotunk maésik latdsmodja a fény,-
illetve szinérzékel6kkel érhetd el. A
Fényérzékeld a vilagos és a sotét kozti
kiilonbséget érzékeli és ezt egy 0-100-as
skalan hatdrozza meg. Az érzékelés a
feliilet fényviszonyaitol is fiigg, mivel a

szenzor vOrds fényt kibocsijtva a

feliiletre, annak fényintenzitasat hatarozza

L meg. Az Gjabb készletek alaptartozéka a

18. dbra

szinérzékeld, mely mar képes a harom alapszin (zold - piros - kék) segitségével a szineket is
érzékelni. Ezen szenzorok nagy elénye, hogy nem csak input érzékeldként mitkddnek, hanem

képesek vilagitani is. Kivaloan felhasznalhatoak példaul vonalkovetésre, vilagitasra.?

Tipp: A tavolsagérzékel6héz hasonloan ajanlott a robot elejére szerelni Oket.
Vonalkovetéskor nagyon fontos, hogy a szenzor kozelr6l érzékelje a vonalat (3-5 mm),
maskiilonben képtelen a pontos kdvetésre. Bonyolultabb palyaknal, ahol tobb a sziik forduld

szintén elonyds, ha a szenzor a lehetd legkdzelebb kertil a robot aut6 fordulasi tengelyéhez.

1.3 A szoftver bemutatasa

Ebben a fejezetben megismerkediink a programozasi kornyezettel, annak alapfunkcidival és
lehetdségeivel. Ezt a keretprogramot a készlethez kapjuk cd média formajaban, melye
telepités utdn vehetiink igénybe. A szoftverhez tartozik egy grafikus feliiletli programozasi
kornyezet és egy illesztoprogram, ami a vezérldegység €s a szamitogépiink USB porton
keresztiili kommunikéciojat biztositja. Nézziik tehat a programot, melyet az egyszert telepités
(telepitd varazsld) utan a képerny6n talalhatdo LEGO Mindstorms NXT 2.0-as ikonra Kattintva

érhetink el:

2 Robert K., Bado Zs., Egyszerii robotika - A Mindstorms NXT robotok programozasénak alapjai,
2010
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A szoftver elinditdsa utdn a 15. dbran lathato képernyd fogad minket. Mieldtt barhova, vagy
barmire is kattintanank, érdemes atbongészni az féablakon beliili ablakokat. A legfelsé savban
talalhatjuk a mentisort, ahol a f4jlkezeléshez hasznalatos meniipontokat talalhatjuk, tovabba a
Help meniipont alatt taldlhatdé egy részletes leiras a programrol és az online tdmogatas,
valamint a Tools meniipont alatt talalunk olyan érdekességeket, mint a taviranyitds és a
firmware frissités. A meniisor alatt, baloldalon lathatdéak az egyes funkciok gyors eléréséért

felelds kis ikonok. Ez a rész alatt a grafikus kornyezet 6 kiilonbozd részre oszlik:

1. Programpalettak — ezen meniipont segitségével illeszthetjiik rd az elemekbdl felugro
meniibol az ikonokat (forraskdéd) a programkod teriiletére, melyet a 3-as szamu ablakban

taldlhatunk meg, miutén 1étrehozunk egy uj (iires) programot.

2. A 16. abran jol lathatjuk, hogy miutan kijeloliink egy a programkod teriiletére helyezett

ikont, ezen a részen jelennek meg az ikon paraméterei.
3. Ez a rész a programkod teriilet. A programpalettardl erre a feliiletre tudjuk hazni az

ikonokat, majd szerkeszteni magat a programot. Az ikonok helye a programkdd tertiletre

helyezés utan is valtoztathato, ciklusok, elagazasok esetén akar egymasba is olvaszthato.
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4. Ez a rész a sugo. A szerint valtozik, hogy a kurzorral épp melyik ablakra illetve ikonra
kattintunk. Hasznos informdacidkat tartalmaz, ha példaul egy olyan ikon funkcidjara vagyunk
kivancsiak, amely esetében az ikonon 1évo képrdl ez még nem egyértelmi, akkor az ikonra

kattintva annak funkciojat a 4-es szamt ablakban tudjuk elolvasni.

5. Az online profilunkat, valamint az egyes robotok Osszerakédsahoz sziikséges leirdsokat
tudjuk megnézni ebben az ablakban, valamint hivatkozasokat taldlhatunk itt felhasznalok altal

készitett robotok leirdsarol, esetleg azok tesztelésérdl késziilt videokat.

6. Ezen a kis részen talalhatunk olyan funkciokat, mint a robotkapcsolat beallitasai, vagy az

elkésziilt program a robot vezérldegységének memoridjaba valo letdltése.
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2. Programozason beliili alapfogalmak szemléltetése robotok segitségével

A programozas alapfogalmait altalaban szokvanyos modokon szoktak bemutatni (gondoljunk
itt pl. a ,,Hello Vilag” kiiratasara), amivel feltétlen nem is lenne baj, &m miért ne tehetnénk ezt
az egyszerli muveletsort is sokkal latvanyosabba és ¢lvezetesebbé? A kovetkezd fejezetben a

feltétel és a ciklus alapfogalmaival ismerkediink meg egy kicsit masképp.

2. 1 Mi az algoritmus?

Egy adott probléma megoldasat jelentd, elemi 1épések véges szdml halmaza altal alkotott
miiveletsor. Az algoritmusok kiillonb6zd nyelveken - programozasi vagy akar természetes,
emberi nyelven is - késziilhetnek, de mindenképpen egyértelmiinek kell lenniiik minden
kérdés tekintetében, és jol meghatarozott bemeneti valamint kimeneti pont(ok)kal kell

rendelkezniik.

A szamitogépes szoftverek mindegyike algoritmusok, valamint az ezekhez kapcsolodod adatok

sokasagabol all. ®

2.2 A ,,ciklus” fogalma

A ciklus, vagy iteraci6 a szamitdgép-programozas és az algoritmusok egyik alapvetd eszkoze,
amely az ismétl6dd (azonos vagy hasonld) tevékenységek megvaldsitasara szolgal. A ciklus
beépitését a programba ciklusszervezésnek is nevezik. A ciklust az egyes programozasi
nyelvek kiilonb6zo kulcsszavakkal valdsitjdk meg, de a miikodési modjukat tekintve harom
alaptipusba sorolhatok aszerint, hogy hdnyszor futnak le: ezek az eldlteszteld, a hatulteszteld

és a szamlalos ciklus. *

A LEGO Mindstorms NXT programjaban a ciklusokat az angol ,,loop” kulcsszonal talaljuk,
mint ahogy azt a képen lathatjuk is.

% http://pcforum.hu/szotar/algoritmus.html
4 http://hu.wikipedia.org/wiki/Ciklus_(programozas)
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segitségiil hivjuk. Példaul, ha azt szeretnénk elérni, hogy
a robotunk haladjon elére, majd pedig adott idé multan
alljon meg, s kezdjen el tolatni — ezt egy egyszerii

ciklussal megoldhatjuk, lasd kov. oldal.

21. abra

o

22. abra

Az itt latott dbra szemlélteti a ciklus (narancssarga vonal altal magaba foglalt rész)

alkalmazasat a gyakorlatban. Funkcids egységeink balrdl jobbra a kdvetkezok: (1) a B

¢s a C motorok eléremozditjdk adott objektumunkat elére meghatarozott ideig, ezt

kovetden (2) gépilink megall, majd pedig (3) Ujraindul, minddssze ellenkezd iranyba,

azaz tolatni fog.

A robotika elényei kozé sorolandd, hogy a kezdd programozok szamara nem igazan

sziikséges eldre meghatdrozni, hogy az adott algoritmusuknak milyen ciklusra is lesz

sziiksége, ugyanis nem kell parancsokban gondolkodniuk.

Az, hogy az adott algoritmus épp ,.for”, ,,while”, ,repeat-until” stb. ciklust alkalmaz-e az

hatarozza meg, hogy milyen feladattal rukkolunk eld. Ha az eldbb feltiintetett példat, vessziik
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alapul, for ciklusr6l fogunk beszélni. Ha viszont olyan robotot szeretnénk megépiteni, ami

addig fog elére haladni, mig meg nem ,,pillant” valamit, mar while ciklusrol beszéliink.

2. 3 A ,,ha” feltétel bemutatasa

A ,ha” feltétel az egyik legegyszeriibben és Q)
leghamarabban elsajatitandd fiiggvények =] A
kozé sorolhatd. Lényege: ha valamilyen o L J

feltétel teljesiil, egy adott torténés vagy g C% E@ i@]

Switch

cselekménysorozat végrehajtodik; ellenkezd

esetben nem torténik semmi, vagy pedig az

altalunk megszabott masik parancs hajtodik

L Jl=it>

végre.

23. abra

Szemléltessiik ezt egy egyszerii példan:
Ha az éhes krokodil nem Iat semmit,

nem tatog. Miért is tenné? A krokodil

széja csukva (a feltétel nem teljesiil).

24. dabra

Ha viszont meglat egy gusztusos emberi
ujjat, akkor bizony raharap! A krokodil |
harap (a feltétel teljesiil, hiszen emberi |

ujjat latott).

25. dbra




A példa megvaldsitasdhoz nem kell tobb mint az itt lathatd algoritmus kiemelt részét

bemasolnunk a programunkba.

26. dbra

A kiemelt 4 funkcids rész értelmezése balrdl jobbra: (1) a 4-es portra kotott tigynevezett
ultraszonikus szenzor érzékeli van-e el6tte valami. Amennyiben van (2), az A portra kotott
motor mitkddésbe 1ép, ami azt fogja eredményezni, hogy a krokodil szaja kitarul (azaz a
motor az egyik irdnyba elkezd pordgni), majd (3) var a masodperc tort részéig (0,2 sec), ezt
kovetden (4) ujra miikodésbe 1ép, csak az ellenkezd iranyba (ezzel azt a latszatot keltve, hogy

a krokodil harap).

2.4 A for” ciklus és ,,ha” feltétel egymasba agyazasa

A ciklusok ¢és a feltételek egymasba agyazasa szinte magatol értetdédé egy komolyabb
program megirasakor, hiszen csak ezek egylittes hasznalhatdval irhatunk bonyolultabb

algoritmusokat.
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Szemléltessiik hat, hogyan is néz ki egy ilyen eset a gyakorlatban:

Complete Untitled-1

e ELOES ~ &

L J

|

N ﬁf @ 2
)

i)

27. abra

Programunk for ciklussal (narancssarga keret) indit, melyben talalhato egy ha feltétel (sarga
alapon parabola), aminek felsé aga akkor fog végrehajtodni, ha az a feltétel teljesiil (a motor

megall); az als6 pedig akkor, ha a feltétel nem teljesiil (a motor miikodésbe 1¢ép).

Ez a val6sagban egy fényérzékeld
szenzorral felszerelt gépjarmiit fog
jelenteni, mely addig fog el6re haladni,
mig meg nem lat valamit maga eldtt.
Abban a pillanatban, hogy keziinket

megpillantja, a motor leall.

28. dbra
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Ezen feladat mintdjara  szamos
egyszer algoritmust irhatunk,
melyekkel tesztelhetjiik robotjaink
képességeit. Mint az lathatd is,
egyaltalin nem nagy Ordongosség
megirni, hiszen a LEGO Mindstorms
NXT  felhasznalobarat  feliilettel
rendelkezik. Ciklus megadasakor elég
behtznunk egy loop egységet (lasd 22.
oldal), ha feltétel megadasakor pedig

attol fiiggden, hogy milyen szenzorral

szeretnénk dolgozni, kivalasztjuk a szamunkra megfelelé switch-et (lasd 23. oldal). A t6bbit a

program elvégzi helyettiink, minddssze attributumokat fog kelleniink megadni, mint pl.

milyen gyorsan -, elére vagy hatrafelé haladjon a jarmtviink, hany centiméterre kezdjen

érzékelni a szenzor stb.
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3 Elso program

1. feladat: Készitsiink egy programot, melyet végrehajtva a robot megy elére, majd 5

masodperc utan megall!

1. 1épés

Miutan megnyitottunk egy Uj

programot, a programpalettan
valtsunk  ’Complete  Palette’

(Komplett paletta) fiilre, majd a

legfels6 (Common — 4ltalanos)

ikon f6l¢ huzva az egeret, az ikon

jobb oldalan eléugrik 7 Gj ikon.  —— | O j
Ezek koziil kattintsunk az elsére '@- %‘I)

(Move — mozgas), majd az egér D

bal egérgombjat letartva huzzuk )

ezt az ikont a programkdéd teriiletre. 30. dbra

2. 1épés

O A B c ) Power: D) e — @ 75
Of O OQ 4 Duaton: | 1 | [ Rotations =)
% ¢ NetAcon: O blBake O by Cosm

g 9, Y

Miutan az elsé 1épéssel megvagyunk, a programkod ablakban a fent lathato (két fogaskerék)

ikonnak kell megjelennie (a kép méretének csokkentése miatt az ikont a programkaéd ablak bal
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alsé sarkaba huztuk). Ha rakattintunk erre az ikonra, akkor a fo ablakunk bal als6 részén

megjelennek az ikon paraméterei. Akkor nézziik mit is allithatunk itt be:

1. El6szor is, itt allithatjuk be, hogy melyik porton 1€vé motort szeretnénk iranyitani (itt jon

jol, ha az 0sszerakas folyamata alatt megjegyeztiik a bizonyos motorokhoz tartozo portokat).

2. Melyik iranyba hajtson a motor. Az eldre nyil értelemszertien az eldre hajtas, a hatra nyil a

hatra hajtas, a behajtani piros lampa pedig a megallast jelenti.

3. A Steering opcié a kanyarodas paramétere. A legordiilé meniiben beallithatjuk, hogy
melyik két motor legyen meghajtva a kanyarodas soran. A csuszkéaval pedig azt éllithatjuk be,
hogy milyen legyen a kanyarodas mértéke. Ha példaul teljesen a jobb oldalra huzzuk, akkor

az arra az oldalra bedllitott motort meghatja a program, a masik viszont nem mozdul.

4. A Power csuszkaval a motor erdsségét allithatjuk be, tehat ezzel hatarozzuk meg, hogy

milyen gyorsan mozogjon a robot.

5. Kovetkezd paraméter a Duration, vagyis id6tartam. Itt egy beviteli és egy legordiild meniit
talalunk, nézziik mi az, amit ezek segitségével beallithatunk. Rotation — Fordulat, tehat
hényszor tegyenek meg a motorok 1 teljes fordulatot. Seconds — Masodpercek, tehat hany
masodpercig menjenek a motorok. Degrees — Fok, hany fokot forduljanak a motrok; itt fontos
megjegyezni, hogy nem kanyarodasrol beszéliink, hanem hogy a motor meghajtd része hany
fokot forduljon az adott iranyba. Unlimited — Korlatlan ideig, tehat a motorok addig fog

menni, amig mi, vagy a programkod egy bizonyos része, feltétele le nem allitja azokat.

6. A Next Action paraméter esetében két radiogomb koziil valaszthatunk: Break — Fékel, tehat
a motor megallitasa fékezéssel torténik, vagyis azonnal nyugalmi pozicioba keriil. Coast —

csusztatds, vagyis a motor leall, de a robot még egy rovid ideig lassulva gurul tovabb.

Ha a jarmiivet meghajtdé két motor nekiink is a C és B portra van kotve, akkor nincs mas
dolgunk, mint a Duration paraméternél beallitani az 5 masodpercet, és kész is a feladatunk.
Ha viszont a két meghajtd motor mas portra van allitva, ne felejtsiik el ezeket atallitani a Port

paraméternél.
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3. 1épés

Miutan elkésziiltiink a 2. 1épéssel,
az USB adatkabel (33. abra, készlet

része) segitségével csatlakoztassuk

a robot vezérléegységét a

szamitogéphez. Ezutan kattintsunk

a programot a vezérléegységbe
let61té gombra (32. abra). A program 32. dbra 33. dbra

sikeres letoltését hangjelzés €s egy felugro ablak jelzi. El6fordulhat, hogy a felugré ablakban
valamilyen hibaiizenetet kapunk. A leggyakoribb ilyen {izenet a teli memoriara figyelmeztet
minket. Ilyenkor ki kell hogy térdljiink a robot vezérléegységén 1évé programokbdl annyit,
hogy elég hely szabaduljon fel az 0j programnak. Ezek a programok miatt nem kell
aggddnunk, ugyanis a szamitogépiinkben igyis elmentettiik 6ket, barmikor visszatolthetok a

robotba.

Tipp: A vezérldegység memoriaja gyorsan megtelik, ha a robotunkat tobb programban is
beszéltetni szeretnénk, ugyanis a hangfijlok viszonylag nagyméretiieck a programokhoz
képest. Ezért ésszerli egyszerre csak egy-két hanganyaggal bdvitett programot tolteniink a
Johet a tesztelés. Valasszuk le a robotunkat a szamitégéprdl. Tegyiik biztonsagos feliiletre,
igyelve arra, hogy legyen eldtte legalabb 1,5 m hosszi szabad palya. A vezérldegység
narancssarga gombjanak megnyomasaval beléphetiink a letoltott programok mappajaba. Az
alapértelmezett program mindig az, amit legutoljara toltottiink le a robotba. Ha mégsem az
elmentett programunk neve all a kijelzén, akkor a jobb és bal navigacids gombok segitségével
keressiik azt ki. Ezutan nyomjuk meg ujra a narancssarga gombot. Ha mindent a robotnak 5

masodpercig elore irdnyba kéne mennie, majd ezutén leéllnia.

3.1 Vonalkovetés — fény- és szinszenzor hasznalata

Ebben a fejezetben mar egy komplexebb feladattal folytatjuk, mely sordan mar sziikségiink

lesz egy szenzorra is, konkrétan a fény- ¢és szinszenzorra.
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2. feladat: Készitsiink egy programot, mely segitségével a jarmii robot vonalkovetést végez!
Teszteléshez hasznaljuk a készletben megtalalhatd, széthajthatdo palyat, melynek a fekete

ovalis alaka palydja a legmegfelelbb erre a célra.

1. 1épés

Tehat akkor mit is kell csindlnia robotnak? Ha ratessziik a fekete palyara, haladjon elére a
fekete savot kovetve, vagyis korozzon az ovalis palyan. Felmeriilhet a kérdés, hogy ,,Miért is
van sziikséglink a fény- és szinszenzorra, hisz a palya és a fekete sdv méretei alapjan tudunk
irni olyan programot, amelyet elinditva a robot kordzni fog a palyan?”. A valasz nagyon
egyszeri. Ezen a palyan csak tesztelni fogjuk a robotot, annak barmilyen iranyt &s
hosszlisagl fekete savos palyan végig kell menni. Ezt pedig csakis a fény- €és szinszenzorral

tudjuk megoldani.

Nyissunk egy iires programot! [EEe TaTom I
Sziikségilink lesz egy O DA N <b —I 8 N
'2‘2,# % » l—] P Q —,«_\[>

eldgazasra. A Common -

. . Switch
altalanos ikon f6lé huzva az

egerlinket, hetedik

lehetéségként  el6ugrik  a
Switch — elagazas ikon. Ezt az
ikon huzzuk ra a programkod

részre. Amint az a 21. dbran is

lathatjuk, az elagazas ikon

alapértelmezett beallitdsa a

3 ®0:E
|

touch — nyomasérzékeld. Mivel
nekiink most a szinérzékeldre van 34. abra
sziikségiink — ahhoz, hogy a robot meg tudja kiilonbdztetni a palyan 1évo fekete savot a tobbi

szintdl — ezért az ikon paraméterei kozott ezt at kell allitanunk.

Tipp: Miért a szinérzékel6t hasznaljuk a fényérzékeldé funkcid helyett? Mivel ebben az

esetben tudjuk, hogy a fekete szint szeretnénk kovetni, egyszeriibb a szinérzékeld hasznalata.
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A szenzor fényérzékeld funkcidja ugyanis egy szamadatot ad vissza, amit elobb le kell

tesztelnlink a fekete szinre.

Kattintsunk az ikonra az egérrel, majd a
Receive Message
36. 4abra szerint Aallitsuk be a Botaion Sessor
IS 1 Light Sensor
szinérzékelot. % TRl
- Receive Message

> Switch Rotation Sensor
:s.;': Port: 01 2 3 04 @) Control: Sound Sensor
o ! | me
%% Action: Color Sensor = ¥ [> ;/T‘S Sensor: 2 = J Touch Sensor
-4 [ u ’J LT_)J Ultrasonic Sensor
vI:) Compare: &4l [ Inside Range E-ﬂ
O=(}
L — ) E[ Display: ) :“_:; Flat view
e
35. dbra
36. dbra

Ez utan be kell allitanunk, hogy melyik szint szeretnénk figyeltetni a szinérzékeldvel. A 35.
abran jol lathato, hogy a Compare — 0sszehasonlitas paramétert kell modositanunk célunk
érdekében. A csuszkat allitsuk a fekete szinre. Figyeljiik meg, hogy a cstiszkanak két része
van. Ez azért van igy, mivel egyszerre tobb szint is tudunk figyeltetni a szinérzékeld
segitségeével. Mivel nekiink most csak a fekete szinre van sziikségiink, ezért mindkét csuszkat
allitsuk a fekete szinre. Ezen paraméter lehetdséget ad még arra, hogy a bedllitott szin belsd
(inside range) illetve kiilsé (outside range) tartomanyat szeretnénk figyelni. Mivel mi most
mindkét csuszkat a fekete szinre huztuk, ezért a bels6é (inside range) tartomanyt kell

figyelniink, vagyis hagyhatjuk az alapbeallitason.

2. 1épés

Ebben a 1épésben htizzunk a programkad teriiletére 2 db mozgas ikont. Az egyiket az elagazas
igaz, fels6 savjaba illessziik, a masikat pedig a hamis, als6 savba. Ha az allitas igaz — vagyis a
robot szinérzékeldje fekete szint lat — menjen a robot korlatlan ideig eldére. Ha viszont az
allitas hamis — tehat a fekete szinen kiviill barmilyen mas szint érzékel — akkor a robot
meghajté motorjainak paramétereit allitsuk be ugy, hogy forduljanak teljesen jobbra 20 fokos

tengelyfordulassal.
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Nézziik mi az, amit eddig létrehoztunk.

Miutan elinditjuk a programunkat, a robot
szinérzékeldje aktivalodik. Az eldgazas
segitségével figyeljiik azt, hogy mikor
latunk feketét és mikor latunk a feketén
kiviil az sszes tobbi szint. Amint azt a 37.
abran is lathatjuk, ha a feltétel teljesiil
(zold jelolés) akkor a megylink eldre

korlatlan ideig, ha pedig nem teljesiil

(piros jelolés), akkor fordulunk jobbra.

Még egy fontos dolgot meg kell, hogy

37. dbra

emlitsiink, ez pedig a szinérzékeld portjanak a szama. Figyeljik meg, hogy a robotunkon

hanyas szdmu portra kotottiik a szinérzékeldt. Az eladgazasban — ahogy a 23. dbran a nyil is

mutatja — le tudjuk ellendrizni, hogy a megfelelé port van-e beallitva. Ha nem, akkor az

elagazas ikonjara kattintva a paraméterek kozott javitsuk azt ki a megfeleld portra.

3. 1épés

A programunk még nem teljes,
ugyanis ha leteszteljiik, észrevessziik,
hogy a robot a legels6 dontés
(elagazas) elvégzése utan mar le is all.
A probléma az, hogy a programunk
még nincs ciklusban, tehat nem ismétli
az adott programrészletet. Ahhoz,
hogy ezt a hibat kijavitsuk, huzzuk az
egeriinket a Common - 4ltalanos
ikonra a programpalettdn, majd a
felugré mentibdl valasszuk ki a Loop —

ciklus ikont. Miutan rahelyeztiik a

@ PP T B O =@

38. abra

programkdd teriiletére, lathatjuk, hogy a méar megirt programunk elé, vagy mogé tudjuk csak

helyezni, ami még mindig nem megoldas a problémankra. Az egér bal gombjaval kattintsunk

az elagazasunkra, majd hazzuk ezt a ciklus ikon kozepébe. Lathatjuk, hogy ekkor az ikon

olyan mértékben kiboviil, hogy a programrészletiinket magaba tudja foglalni. A ciklus ikonra

kattintva megjelennek annak paraméterei, melyek koziil a legfontosabb az, hogy hanyszor
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ismétlédjon. Alapbedllitison ez Forever — végtelen, az a bedllitds, amire nekiink éppen
sziikségiink van, ugyanis azt szeretnénk, ha a robot folyamatosan haladjon a fekete savot
figyelve a palyan. Miutan ezzel elkésziiltiink, nincs mas dolgunk, minthogy az USB adatkabel
segitségével letdltsiikk a programot a robot vezérléegységébe, majd teszteljiik a készlethez

tartoz6 palyan.

Amint latjuk, a programunk
az elvarasoknak megfeleléen
mikodik.  Megfigyelhetjiik,
hogy ha a robotot a masik

iranyban inditjuk el, akkor,

ha nem fekete szint észlel,
akkor is jobbra fog fordulni, tesz 39. dbra
egy teljes kort, majd elindul az ellenkezd iranyba. Ha ezt el szeretnénk keriilni, tobb ciklus

beiktatasaval a program atirhat6 Ggy, hogy elkertiljiik ezt az f616sleges fordulatot.

3.2 Vonalkovetés kibovitése

5. feladat: A 2. feladat alapjan készitsetek egy programot, mely gyorsabb vonalkdvetést tesz
lehetévé. A programunk egyuttal kiiszobolje ki azt a hibat, hogy robotunk megforduljon, és

visszafelé kOvesse a vonalat.

1. 1épés

Mirdl is van sz6? Amennyiben a 2. feladatot kiprobaltuk hamar észrevessziik, hogy robotunk
csak egy iranyban képes végighaladni a palyan. (Ha a fordulast jobbra allitottuk, akkor jobb
kanyarok esetén, ha balra akkor bal kanyarok esetén képes végigcsindlni) Tovabb nehezitené
a feladatot, ha a palya nem ovalis, vagy kor alakt, ilyen esetben a robot képtelen teljesiteni a

feladatot.

Ezen probléma megoldasdhoz robotunkat nem kell atalakitani. A fOszerep ismét a

szinszenzornak valamint a két motornak jut, csupan ezek iranyitasat allitjuk be pontosabban.
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2. 1épés:

Els6  ranézésre a
program nagyon
hasonl6 az el6z6hoz
képest. Ismét adott egy
végtelen ciklus, ami

segitségével a robot

GlC

BE

barmilyen hosszusagu

utvonalon képes

végigmenni.

40. dbra

Tovabba szintén adott egy elagazas, mely a szinszenzortol fligg. Az érzékeld beallitasan nem
kell véltoztatnunk. A triikk a motor ikonokban keresendd. Az el6z6tdl eltéréen ahol a Mozgas
ikonokkal dolgoztunk, most a motorokat kiilon fogjuk vezérelni. Ehhez vélasszuk ki az

Akcidé/Motor ikont, majd helyezziink el négyet az elagazasba, ahogy a képen lathato.

3. 1épés
Motor LE Pom: O A =B Oc A Control: [0 M) Mator Poveer
-:f Drirection: (= ‘m" L ‘l;!, L 'E) ﬂ Cruration: 360
‘ 4!}; Action: Constant 8 I ait: ﬁ Wit For Cornpletion
0
£ Power: W ——— W ke Meit Action: Brake Coast
41. dabra

Az elagazas felsd részében bedllitjuk az egyik motort, hogy lassan forogjon eldre.

Mot - - - -
arar LE Part: O A B @c 85 Contral: [ 4 Motor Power
e Direction: *) 'm" J ‘l./ # 'E) ﬂ Cruration 260 || Unlimited B
‘ 4!}; Bction: Constant 8 I ait: ﬁ Wit For Cormplation
0
L) Power: L, {} [ e Meit Action: Brake Coast
42. dbra

Majd ugyanezt megcsinaljuk a masik motorral, csak nagyobb er6t allitunk be.
Az elagazas also részében megismételjiik ezt a 1€pést, csak forditva (B forog gyorsan és a C

lassan). Ugyeljiink arra, hogy az erd azonos legyen a gyors és lasst paroknal is.
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Hogyan teljesiti ez a program a feladatot?

Az eldz6 esetben robotunk egyenesen haladt elére, mig le nem tért a palyarol, mikor is egy
iranyu forgéssal keresni kezdte a kijeldlt utat. Ha ez megvolt, ismét egyenes irdnyl mozgas
kovetkezett. Ebben az esetben a robot nem végez teljesen egyenes mozgast, hisz az mindkét
motorja forog, még ha az egyik kisebb mértékben is. Viszont mivel az Gtvonalrol letérve is

halad egy keveset elére, mikozben keresi a kijelolt szakaszt, 0sszességében gyorsabb.

Robotunk nem fordul meg, mivel mindkét
oldaliranyban végez keres6 mozgast. A
robot mindig a vonal szélén “lépked”, amig
egyik illetve masik feltétel nem teljesiil. Ez
a program szinte barmilyen palyat képes

teljesiteni.

43. dbra

Erdekességként emlithetd meg, hogy a vonalkdvetés népszerii versenyszamnak szamit a
Mindstorms robotok kedveldinél, ahol a lehetd leggyorsabb robot a gydztes. Ehhez sokciklust
¢s elagazasi programokat, valamint tobb fényérzékel6t hasznalnak, mikozben probaljak a

lehetd legfordulékonyabb és legkdnnyebb robotot elkésziteni.

3.3 Jaror Robot

3. feladat: Készits egy jarér robotot a kovetkez6képp:

Inditas utan egyenesen eldre halad és zolden vilagit, mig akadalyt nem észlel. Ekkor kék
szinnel vilagitson. Robotunk varjon két masodpercet, majd ismét nézze meg van-e¢ elGtte
akadaly. Amennyiben a targy kitért, a szin valtson zoldre, robot pedig forduljon meg és
jarérozzon visszafelé. Amennyiben a targy nem tért ki, a szin valtson pirosra, robotunk 16je le

az ellent, majd forduljon meg, a szin valtson z6ldre és jarérozzon tovabb.
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Az 6sszedllitashoz szilikségiink lesz tehat:
Tavolag-, szinérzékeldre, az elébbiekben megismert robotautdra, valamint a robot fegyverére.

Ezt a fegyverzetet vizsgaljuk meg kozelebbrol!

1 1épés:

Az alapja egy motor, (a mi esetlinkben a kdzépsd, mely az eldzéekben mar felkertiilt az autora)
mely elé egy hosszabb milanyag rudat erdsitiink, valamint a I6tartadly (az alapkészlet
tartozéka, a golyok tarolasara szolgal), amit viszont a motorunk fog elére-hatra mozgatni. A

rud vége a Iotartalyban végzodik (44., 45. abra).

44, dbra

45, abra

Programunkban egyszeriien bedllitjuk, hogy a motor végezzen maximum sebességgel egy
teljes fordulatot. Amikor ez megtorténik a 16tar kozeledik a rad felé, ami kipdckoli a tarban
talalhat6 legalso golydt. A 16tar visszatér eliilsé allasba, igy a soron kdvetkezd golyo az el6zd

helyére esik, a robotunk pedig tjra tiizelésre kész.
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2 lépés:

A program kozelebbrdl:
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46. dbra

A programban két elagazast alkalmazunk. Az els6 megnézi, hogy van-e eldtte valami
bizonyos tavolsagon beliil (pl. 20 cm). Ha az allitas hamis a szinérzékel$ zolden vilagit és
robotunk megindul elére. Ha az allitas igaz, kék szinre valt és megall. Var két masodpercet,
majd jon a masodik feltétel, ahol Gjra megnézi van-e eldtte akadaly. Ha nincs a ismét szin
z6ldre valt és elfordul. Amennyiben az akadaly még mindig ott van, piros szinnel vilagit,

meghajtja az A-motort (vagyis kilovi a golyot), valamint elfordul. Végiil az egész programot

egy végtelen ciklusba illesztjiik.

A jarérobot feliilnézetbdl (47. éabra). Itt
jol lathato a tavolsagérzékeld-szenzor ¢és
a golyotar a robot elején valamint a

Szinszenzor a tégla felett.

47. abra
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Figyelmeztetés szinjelzéssel Na, itt mar baj van...

48. dbra 49. dbra

3.4 A Jarér Robot program kibévitése

Robotunkat bizonyos hangjelzésekkel, valtozatosabb mozgassal és egy villogd szimulalasaval

még ¢élethiibbé tehetjiik.

4 feladat: Egészitsd ki az el6z6 programot a kovetkezéképpen:

a, hangjelzések: a robotunk szodlitsa fel az akadalyt, hogy térjen ki az tjabol, majd ha az
odébb all, kdszonjon, ha nem bucstizzon el tdle, mieldtt lelovi (barmilyen hangjelzések
lehetnek)

b, villogas: a felszolitas utan, mig robotunk var, a szinszenzor villogo jelzést adjon akar egy
renddrautd (piros-kék szin valtakozasa)

Cc, mozgas: a fordulasokat a robot tobbféleképp tegye meg (min 3) és véletlenszerlien valassza

ki azokat (tobbféle iranyban, illetve erével forduljon)
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4.a feladat

Ehhez a feladathoz nincs sziikség masra, mint hang ikonok beillesztésére az adott cselekvések
utan. Mint az alant 1évo abran lathatdé az elso feltételben miutan a robot leallt, a masodik

feltételben pedig a szinvaltasok utan.

50. dbra

4.b feladat

A villogd szimulalasahoz a szinszenzor ad segitséget. Mint tudjuk lampaként is szolgal. A
programban két lampaikont egymas mellé téve az egyiket pirosra, a masikat kékre allitjuk. Ha
kiprobaljuk, felvillan a piros, utana a kék, majd a program folytatja a kovetkez6 1épéssel. Ha
villogét szeretnénk, akkor ismételni kell az el6bbi folyamatot. Ahogy a fenti abra mutatja, a
két ikon egy ciklusban van. A feladat szerint robotunk var két masodpercet és kdzben villog.

fgy hat allitsuk a ciklust két masodpercre és kész is.
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4.c feladat
Ezen feladat megoldasahoz sziikséges ismerniink a véletlen szam generatort. A Data fiil alatt

talalhat6 Random ikonrol van szé (51. ébra).

D ‘ Random :F_'I? Range: Minirnurm Maxirmurn
— @ al o Jr
@ A £ [ o[ 11y
=
a8

51. abra 52. abra

A generalt szam alap esetben 0-100 terjed. Azt hogy mettél meddig generalja két csuszkéaval

allithato be, vagy megadhato szammal a Minimum A és Maximum B — ként (52. abra).

A feladathoz hasznalnunk kell tobbagu elagazast is. Az egyszerli elagazastdl abban tér el,
hogy itt egy bejovo értéktdl fliggben tobb mint két lehetdség koziil valaszt. Lassuk, hogy is
néz ki! Kattintsunk az eldgazas ikonra! A Control opcional valasszuk a Sensor helyett a Value
lehetdséget, majd a Type opcidnal a Number-t és végiil a Flat view- lehetdséget kapcsoljuk at,
ha ez megvan valami hasonl6t fogunk latni (53. abra):

A Condition opcional

1évo + gombbal

[EC f ICICI0IC o) megadhatunk tobb
1 lehetdséget. Adjunk meg
5-0t. A programban az

abran  lathato  fiilek

B Cantrol: % Conditions: . - | Segitségével
2 1
= Toee = G valaszthatunk kozottik.
(]
Display: O =g§ Flat wiews [ 1] |
53. dbra
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A feladat szerint tobb féle fordulést kell robotunknak végeznie. Ehhez minden egyes fiil ala
helyezziink be egy motor ikont, majd allitsuk be a paramétereiket kiilonbdzéen (eldre/hatra,
jobbra/balra, erésség stb.).

Eddig van egy véletlen szdm generatorunk, valamint egy tobb elagazasu feltételiink, benne a
kiilonbozo fordulasi lehetdségekkel. Helyezziik a két ikont a programunkba (a Random ikont
kovesse a Switch) a masodik feltétel also és felsd lehetdségéhez (ahol eredetileg a forgast

biztositd ikonok voltak).

Nincs mas dolgunk, mint osszekotni a kett6t és beallitani a Random értékeit. Az
Osszekdtéshez kattintsunk a random ikon aljan lathatd kivezetéshez és hizzuk a vonalat az
elagazas bevezetéséhez (54. abra). Ha ezzel készek vagyunk, allitsuk be a véletlen szam
generatort 0-4-ig terjed6 skalan (mivel ugye 5 lehetségiink van). Végiil probaljuk ki
robotunkat!
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54. abra
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Befejezés

Munkank irdsa kozben folyamatosan rajottiink arra, hogy a robotok nyujtotta
lehetdségek még nagyobbak, mint azt elére elgondoltuk.

Legnagyobb elonyiik mindenképpen a fantaziadus kétkezi megnyilvanulasuk. Ez
oOridsi motivacios eréként hathat mindazon diakok szdmara, akik ugy érzik, hogy nem felel
meg nekik tobbé az iskola altal nyujtotta idejét mult megoldasok, vagy mar belefaradtak az
eddigi modszerekbe.

Feladatgylijteményiink megalkotasaval segiteni szerettiink volna mindazoknak, akik valami
ujra vagynak, akik a programozast egy mas megkdzelitési modbol szemlélnék szivesen.
Kutatdémunkank sordn szamos orat eltoltottiink informatika tanszékiinkon robotjainkkal. Ezen
orék alatt probaltuk ki a mar eddig elsajatitott programozasi alapjainkat, majd ezutan ujabbak
utan kezdtiink kutatni, hiszen a végeredmény, melyet lattunk, s tapasztaltunk megérte a ra
szant id6t és faradozast. Ordmmel mondhatom, elértiik célunkat, és olyan informaciokkal
illetve tapasztalatokkal gazdagodtunk, melyek elére nem voltak lathatoak. Ezeket szeretnénk
megosztani masokkal. Uj ismereteink fejében munkénk is béviilt esetlegesen olyan dolgokkal,
amivel még mi magunk sem szamoltunk.

Annak ellenére, hogy a robotprogramozas mondhatni 0j szakteriiletnek szamit az iskoldkon
beliil, az internetnek hala mégis hozzaférhetd szamos tipp, tanics, algoritmus és egyéb
segitség, mellyel konnyithetiink a tanulasi folyamaton. Ezen feladatgyiijtemény is egy ilyen
forras szeretne lenni.

Végezetiil mondhatom, remek élményekben volt résziink. Reméljiik, ez a szakteriilet
megallja majd a helyét az oktatasban, s egy szép napon mindenki szdmara elérhetd lesz a

robotika.
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