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Gyakorlo feladatok

I. LEGO Robotprogramozo orszagos csapatversenyre

A kovetkezo feladatok kozott szerepelnek nagyon egyszeriiek és bonyolultabb programozasi
kompetenciakat igénylok. A versenyfeladatok nem ezek koziil a feladatok koziil keriilnek ki, de
a felkésziiléshez javasoljuk a megoldasukat, mivel olyan algoritmusdtleteket tartalmaznak,
amelyekre a versenyfeladatok is épiilnek. A feladatok nincsenek kategorizalva évfolyamok
szerint. Az 5. évfolyamosok esetén a versenyen nem szerepelnek olyan feladatok, amelyekhez
valtozok hasznalata sziikséges, de paraméteratadast igenylo feladatok lehetségesek.

A megoldashoz sziikséges robot szerkezetét nem adtuk meg. A feladatnak megfelelo
szenzorokkal és megfelelo kiépitésben felszerelt barmilyen robot alkalmas lehet a megoldasra,
hiszen a programozason, az algoritmus oOtleteken van a hangsuly. A versenyen egységes
szerkezetii robotot hasznal minden csapat.

1. Egyszerii mozgasok:

1.1. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot elére halad 2 mp-ig (vagy 400°-os
tengelyelfordulasig, vagy 2-szeres tengely korbefordulasig)!

1.2. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot korbe forog 3 mp-ig!

1.3. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot eldre halad 2 mp-ig fordul kb. 90°-ot, majd tolat
1 mp-ig!

1.4. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot nagy ivben fordul jobbra 3 mp-ig, majd
egyenesen halad 2 mp-ig, majd helyben fordul kb. 180°-ot, majd ismét halad egyenesen 2 mp-ig,
ismét helyben fordul kb. 90°-ot, majd tolat 2 mp-ig!

2. Szenzorhasznalat:

2.1. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad mindaddig, amig az
iitk6zésérzékeldjével neki nem megy egy akadalynak! Ekkor megall.

2.2. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad mindaddig, amig az
iitkozésérzékeldjével neki nem megy egy akadalynak! Ekkor tolasson 1 mp-ig, majd helyben
forduljon kb. 180°-ot és utina haladjon egyenesen 3 mp-ig!

2.3. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot all mindaddig, amig a hangérzékeldje kb. 60 db-
nél kisebb értéket mér! Ekkor induljon el egyenesen elére 3 mp-ig!

2.4. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad mindaddig, amig a
hangérzékel6je kb. 60 db-nél nagyobb értéket nem mér! Ekkor tolasson hatra 1 mp-ig forduljon
kb. 90°-ot és mozogjon egyenesen elére 2 mp-ig!

2.5. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad mindaddig, amig a
tavolsagérzékeldje 15 cm-nél kisebb tavolsagot nem mér! Ekkor alljon meg!

2.6. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad mindaddig, amig a
tavolsagérzékeldje 15 cm-nél kisebb tavolsagot nem mér! Ekkor tolasson 2 mp-ig, forduljon kb.
180°-ot, majd haladjon egyenesen el6re 2 mp-ig!

2.7. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot all mindaddig, amig a tavolsagérzékeldje 20 cm-
nél kisebb értéket nem mér, ekkor induljon elére 2 mp-ig!

2.8. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére mindaddig, amig a
fényérzékeldje az alapszintdl eltérd szint nem észlel, ekkor alljon meg.



2.9. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot megall az asztal szélén! (Csak dvatosan!)

2.10. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot az asztal széléig halad elére egyenesen, azt
elérve tolat 1 mp-ig, majd fordul kb 180°-ot és ismét halad egyenesen elére 2 mp-ig!

2.11. rjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy alapszintdl jol elkiilonithetd csiksor folott
halad és megall a harmadik (vagy megadott szdmu) csik utan. (A csikok parhuzamosak, de
tavolsaguk és szélességiik nem féltetleniil azonos.)
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2.12. rjon programot, amelyet végrehajtva a robot tolat mindaddig, amig az iitkozésérzékelGjével
neki nem iitkdzik egy akadalynak. Ekkor elindul egyenesen elére egy alapszint6l jol
megkiilonbdztethetd csikig. Ezt elérve megall.

3. Ciklusok:

3.1. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére 2 mp-ig, fordul jobbra kb.
90°-ot, majd ezt ismétli kikapcsolasig!

3.2. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot titkozésig halad elére, majd tolat 1 mp-ig, fordul
kb. 120°-ot, majd mindezt ismétli kikapcsolasig!

3.3. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot az alapfeliilettdl eltéré szinti csikig halad elére
(fényérzékelével mérve), majd tolat 1 mp-ig, fordul kb. 120°-ot, mindezt ismétli kikapcsolasig!

3.4. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére mindaddig, amig a
fényérzékel6jére ra nem vilagitunk, ekkor forduljon kb. 180°-ot. Mindezt ismételje
kikapcsolasig!

3.5. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot ultrahang szenzoraval mért 15 cm-nél kisebb
tavolsagig halad eldre, majd {itk6zésérzékeldig tolat hatra, ezt ismétli kikapcsolasig!

3.6. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad el6re 2 mp-ig, fordul jobbra kb.
60°-ot, majd ezt ismétli 6-szor!

3.7. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot ivben fordul 1 mp-ig balra, majd ivben fordul
jobbra 1 mp-ig, mindezt 5-szor hajtsa végre!

3.8. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy ultrahangszenzorral képes egy adott
tavolsagon beliil 1év6 akadaly észlelésére és kovetésére. A robot egyenletes sebességgel forog és
ha egy adott tdvolsagon belill észlel valamit (az ultrahangszenzora jelzi), akkor elindul felé
mindaddig, amig az adott tavolsagon beliil van az észlelt akadaly. Ha elveszitette (kikeriilt az
akadaly a tavolsagon kiviilre), akkor forog ujra. Mindezt kikapcsolasig ismétli.

3.9. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy fényérzékelével képes egy lampa fényének
észlelésére és kovetésére. A robot egyenletes sebességgel forog és ha egy lampa fényét észleli,
akkor elindul felé. Ha elveszitette, akkor forog ujra. Mindezt kikapcsolasig ismétli.

3.10. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére mindaddig, amig
ultrahang szenzoraval 20 cm-es tdvolsagon beliil nem érzékel akadalyt. Ekkor fordul jobbra kb.
90°-ot. Mindezt az {itk6zésérzékelé benyomasaig ismétli.

3.11. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot képernyére rajzol egy mosolygd smile-t 1,5 mp-
ig, majd egy szomoru smile-t 1,5 mp-ig, mindezt 3-szor ismétli!

3.12. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot 1-t6l 5-ig szamokat ir a képernyére! Elsd
1épésben az ,,1” jelenjen meg a képerny6n, a legalso sorban. A tobbi szam egy-egy masodperc
késleltetéssel jelenjen meg, mindig a kdvetkezo sorban. Minden szam maradjon a képerny6n!

3.13. {rjon programot, amelyet végrehajtva a robot 1 és 90 kozotti véletlen szamot ir a képernydre!

Utkozésérzékeld benyomasara 10j szamot sorsol és jelenit meg a képernyén. Mindezt
kikapcsolasig ismétli!



4. Elagazasok:

4.1. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot képerny6jén egy mosolygd smile latszik! Az
iitk6zésérzékeld benyomva tartdsa mellett a szomora smile jelenik meg a képernyén. Mindezt
kikapcsolasig ismételje!

4.2. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére egy alapszintdl jol
megkiilonboztetheté szinli csikokat tartalmazd felilleten! A csikokon athaladva adjon
hangjelzést!

4.3. Készitsen programot, amelyet végrehajtva a robot véletlenszeriien sorsol 1 és 3 kozotti szamot.
A kisorsolt szamot kiirja az LCD képerny6jére és ki is mondja angolul.

4.4. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy 1 és 10 kozotti véletlen szamot sorsol és ir a
képernydre. Azt is irja a képernyore, hogy a szam paros, vagy paratlan-e.

4.5. frjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy alap szinét6l jol megkiilonboztetheté csikot
(nem feltétleniil egyenes) kovet egyetlen fényszenzoraval.

5. Valtozok, paraméteratadas:

5.1. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a egyenesen halad elére és folyamatosan a
képernyore irja a fényérzékeldje altal mért értéket!

5.2. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a hangérzékeldje altal mért értéket hasznélja fel a
motorok sebességének vezérlésére! Annal gyorsabban forogjon helyben a robot, minél
hangosabb a kornyezete!

5.3. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen elére halad, ha az iitkozésérzékeldje
nincs benyomva ¢s tolat, ha be van nyomva! Oldja meg a feladatot paraméteratadas nélkiil és
ugy is, hogy az iitkdzésérzékeld altal visszaadott értéket, hasznalja fel a motor
iranyparamétereként!

5.4. Hozzon létre egy szam tipusu valtozot és tarolja el benne a robot elinditasakor a fényérzékeld
altal mért értéket! A robot ezutan haladjon elére egyenesen mindaddig, amig ett6l az értéktdl 3-
mal kisebb értéket nem mér a fényérzékeld, ekkor alljon meg!

5.5. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernydn egyesével novekedd szamokat
jelenit meg (a régi szamot mindig torli a képernyordl)! A szamok ndvekedését az
iitkozésérzékeld benyomasa szabalyozza.

5.6. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyén kettesével novekedd szamokat
jelenit meg (a régi szamot mindig torli a képernyérdl)! A szamok ndvekedését az
iitkozésérzékeld benyomasa szabalyozza.

5.7. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernydn egyesével novekedd szamokat
jelenit meg (a régi szamot mindig torli a képerny6rdl) tizig, majd utana egytdl ujra kezdi a
szamlalast! A szamok novekedését az iitkdzésérzékel benyomasa szabalyozza.

5.8. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyén kettesével novekedd paros szamokat
jelenit meg (a régi szamot mindig torli a képerny6rol) tizig, majd utana kett6tol ujra kezdi a
szamlalast! A szamok novekedését az iitkdzésérzékel benyomasa szabalyozza.

5.9. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot nyomésérzékeldjét figyeli! Minden benyomés
utan irja a képernyére, a ,,paros” vagy ,,paratlan” szavakat minden benyomas utin valtakozva.
Mindezt addig ismételje, amig a fényérzékelbre erds fénnyel ra nem vilagitunk.

5.10. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot eldre halad és 100 ms-onként mintat vesz a
fényérzékeldjével és azt kiirja a képernydre egymas alatti sorokba! Mindezt 6-szor ismételje!

5.11. irjon programot, amelyet a robot végrehajtva addig forog, amig ultrahang szenzoraval meg
nem lat 20 cm-es tavolsagon beliil valamit, vagy 3 masodpercig. Ezutan alljon meg!



6. Osszetett algoritmusok:

6.1. frjon programot, amelyet a robot végrehajtva az alap szinétdl jol megkiilonboztetheté és
kiilonbozo szélességli csiksoron egyenletes sebességgel halad keresztiil. Minden csik utan irja
képernydre a csik szélességét milliszekundumban (a csik folotti athaladas idotartama).

6.2. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva megkeres egy targyat ultrahang szenzoraval és
azt egy bizonyos tavolsagra tolja maga el6tt. (PL.: alaptol eltérd szind csikig tolja.)

6.3. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva a képerny6jén egy 20 pixel sugart kort mozgat
balrdl jobbra. (Esetleg ezzel egy idében egy masik kort jobbrol balra, litkozésig.)

6.4. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy alaptol jol elkiiloniild csiksor fol6tt halad 5
masodpercen keresztiill. Ot masodperc mulva megall és képernydijére irja a csikok szamat,
amelyek folott athaladt.

6.5. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy sokszog alaki palyan halad korbe, majd az
titkozésérzékelbjének benyomasara megfordul (kb. 180°-ot) és ellenkezé iranyban folytatja a
korabbi mozgast! Mindezt kikapcsolasig ismétli.

6.6. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot az ultrahang szenzorat és fényérzékeldjét
hasznalva az abran lathatd akadalypalyan a jeldlt Gitvonalon (piros) halad végig!
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6.7. irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy spiral alaka palyan mozog 30 masodpercig!

6.8. Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy adott kereten beliil (alap szinétél eltérd szinti
hatarvonalon beliill) megkeres kiilonb6z6 targyakat (gomb vagy téglatest) és azokat a
hatarvonalon kiviilre tolja!

6.9. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot kétféle szélességii csikokbol allo csiksor folott
halad, majd a szélesebb csik f6lott athaladva hangjelzést ad! Az els6 csik nem lehet széles.

Pl.:

<) <) <)

6.10. irjon programot, amelyet a robot végrehajtva a robot valtakozva fekete-fehér szinii vonalat
kovet egyetlen fényszenzoraval! Az alapszine jol megkiilonboztethetéen kiilonbozik a feketétol
¢s fehértal is.

PL.:




6.11. frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyetlen fényszenzoraval 5 masodpercig kovet
egy alaptol jol megkiillonboztethetd szinli csikot, majd adott pozicidba mozog, ahol ismét
kovetni kezdi a csikot! Lasd az abrat!

PL.:
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6.12. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egyetlen fényszenzoraval koveti az alaptol jol
megkiilonbdztethetd szinii csikot (nem feltétleniil egyenes), amelyen az ultrahang szenzorral
¢szlelhetd akadalyok vannak. Egy ilyen akadalyhoz érve a robotnak valamelyik oldalarol
megkeriilve az akadalyt a csikra visszatérve kell folytatnia az utvonalkdvetést. Lasd abra!

PL.:

A versennyel, vagy a feladatokkal kapcsolatban a kérdéseiket a kovetkezd elérhetdségeken
tehetik fel:

Badé Zsolt — Banyai Julia Gimnazium, 6000 Kecskemét, Nyiri Gt 11.
E-mail: zsolt.bado@gmail.com
Mobil: 06 20 332 3150

Kiss Robert - Banyai Julia Gimnazium, 6000 Kecskemét, Nyiri Gt 11.
E-mail: robekiss@gmail.com
Mobil: 06 20 479 8460

Jo felkésziilést!



