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V. LEGO Robotprogramozd Orszagos Csapatverseny
Versenyfeladatok 7-8. évfolyam

Dont6: 2014.04.12.

A robot portjainak kiosztasa:

Motorok: B és C

Szenzorok:
Utkozésérzékels (Touch): 1-es port
Fényszenzor (Light): 3-as port
Ultrahang szenzor (Ultrasonic): 4-es port
Egyebek:

Javasoljuk, hogy a robot sebességét, ahol a feladat kiilon nem adja meg, 50-re allitsak. A
feladatok megolddsait is ezen a sebességen teszteltiik és a pontozasndl nem szamit a teljesités
ideje.

Célszerl a palydan a fekete és fehér értékeket elGzetesen megmérni, mivel a kiilonbozé
fényszenzorok eltéré értékeket adhatnak vissza.

A feladatok leirdsat a mellékelt dbra is segiti. A szOveg és az abra, valamint a programiras
kezdete el6tti szobeli feladatmagyardzatot egylttesen kell értelmezni.

Minden feladat végrehajtasara 1 perc all a csapat és a robot rendelkezésére.

Ha a program végrehajtdsa sordn a robot elakad vagy ,eltéved”, akkor vissza kell helyezni a
startpoziciéba és ujra kell inditani, de az éra nem all meg.

Ha a tesztpalydn az inditast kbvet6en a robothoz hozzadér a csapat barmelyik tagja (pl.: mert a
robot nem a feladat szerint mozog), akkor a robotot vissza kell helyezni a startpoziciéba és Ujra
kell inditani, de az 6ra nem all meg.

Az elkésziilt programokat a tablara felirt mappaba mentsék! A fajlok elnevezése:
csapatszama_évfolyam_feladatszama.rbt

Pl.: A 3-as sorszamu, 7-8. évfolyamos csapat 2. feladatdnak megoldasara irt program neve:
3 78 2.rbt Ha egy feladatra tobb megoldast is készit egy csapat, akkor azokat betdjelekkel
kilonboztesse meg egymdstdl. Pl.: 3 78 2a.rbt,3 78 2b.rbt, ...

A rendelkezésre all6 id6 feladatonként valtozik.

A programozasi id6 letelte utan a segit6k 6sszegy(ijtik a csapat altal irt programokat pendrive-on.

A robotokra a csapatok toltsék fel a programjaikat!

J6 munkat!



1. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernygjére rajzol egy haromszoget! A
haromszog csucsanak koordindtai: (32;21); (62;21); (50;40). Az Utkozésérzékel6
benyomadsara jelenjen meg a képernydn az eredeti hdromszog egyik oldalfelezé pontjara
vonatkozo tikorképi haromszog is! Az itk6zésérzékel6 tovabbi megnyomasaira jelenjen
meg egy masik oldalfelez6 pontra vonatkozé tikorkép, valamint a harmadik oldalfelez6
pontra vonatkozd tiikorkép is! Minden haromszog latszédjon egy id6ben képernydn és a
program Utkozésérzékel6 megnyomasara alljon le! (12 pont)

A robot képernydjén latszo kép:

L0

IRl 1

Alap képernyGkép 1. tlikrozés utan 2. tikrozés utan 3. tikrozés utan

2. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy szovegfajlban megkapott adatsor
alapjan mozog! A szovegfijlban 10 db egész szam talalhaté. A szdmok parban
értelmezendd6k. A parok elsé eleme a robot mozgasdnak id6tartamat hatdrozza meg
milliszekundumban, a masodik eleme pedig a kormanyzas (steering) értéke.

Tehat a 10 szam, 6sszesen 5 mozgast hataroz meg. (14 pont)

| adatok.txt - Jegyzettdmb

Fajl Szerkesztés Formatun|

1000
(0
1500
-100
2000
30
900
-100
1000
0

A példanal:

ElGsz6r a robot 1000 ms-ig mozog egyenesen el6re, mert a
steering értéke 0. Ezutan a robot 1500 ms-ig helyben forog,
mert a steering értéke -100. Ezutan a robot 2000 ms-ig
kanyarodik az ellenkezé irdnyba (nem helyben forog), mert a
steering értéke: 30. ...

A teszteléshez a csapatok szabadon hozhatnak |étre hasonld
szerkezetli  szovegfajlokat, amelyek neve kotelezGen
adatok.txt. A tesztpalya bemutaténal minden csapat azonos
fajlt kap a zs(rit6l, amelyet a bemutatd el6tt a robotra tolt. Az
ebben szereplé adatok alapjan kell a robotnak a mozgdsokat
végeznie. A fajlban Osszesen 10 db érték lesz a fent
bemutatottak szerint, és a fajl neve adatok.txt lesz.



3. irjon programoz, amelyet végrehajtva a robot el6re mozog akadalyig és kdzben rajzolja a
képernybre a megtett utat! Az akadaly el6tt 10 cm-rel forduljon kb. 90°-ot balra és ismét
mozogjon akaddlytél 10 cm-ig, kdozben a képernylre rajzolja tovdbb az utvonaldt! A
fordulast a képernydn derékszogként kell értelmezni, fliggetlenil attél, hogy a robot
esetleg nem pontosan 90°ot fordul. A rajzoldst a képerny6 (10; 10) koordinatdju
pontjanal kezdje! A masodik akadaly észlelése utan a robot alljon meg, és litkdzésérzékel6
benyomadsa utan alljon le a programja. A rajzoldsndl a robot 1 tengelyfordulata feleljen
meg a képerny6n 10 pixelnek! A programot a tesztpalyan két kilonb6z6 pozicidbol
inditva, kilénboz6 dobozhelyzetekkel is be kell mutatni, igy a rajzolt szakaszok hossza is
eltérg lesz. (15 pont)

Példaul:
_ Képerny6kép:
} 10 cm i )
START

10 cm

4. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyéjére ir két 6 jegy(inek , latszo”
véletlen szamot (a képernydre irt véletlen szam kezd6dhet 0-val is)! A két szdm egymas
alatti sorokban jelenjen meg helyiértékek szerint igazitva egymds ald! A szamokat
szamjegyenként kell sorsoltatni! A kiirds formatumat az abra értelmezi (a szévegek is
jelenjenek meg a képernyén). A két egymas ald irt szam Osszege jelenjen meg a képernyé
harmadik sordban! A program az Utkozésérzékel6 benyomasara alljon le! A bemutaté
soran a programot tdbbszor is el kell inditani. (16 pont)

Példaul:

S2am:  SO4EBE4 | Szam:  2757YST 0 Szam:  SEBEFC
Sz an: 252424 Sz an: AEzas2 S2ans EE2E42
Szums ro2428 Szums Irrog9 Szums 1529517



5. irjon programot, amelyet a robot végrehajtva koveti a fekete vonalat mindaddig, amig el
nem éri a vonal végét (a vonal végét nem jelzi akaddly). Ott tolasson vissza a minta
alapjan, és forduljon kb. 90°-ot jobbra! Sorsoljon 1 és 5 kdzotti véletlen szamot, amelyet a
képernyére is irjon ki! Majd a csiksor folott haladjon el6re és a kisorsolt szamnak
megfelel6 szamu vonalon 4athaladva alljon meg. A program (itkdzésérzékel6
megnyomasara alljon le! A robot indulasi poziciéja az dbran jelzett vonal menti Gtvonal
barmelyik pontja lehet, de legaldbb a vonal vége el6tt 30 cm-rél kell inditani. (16 pont)

A robot lehetséges Utvonala, ha a sorsolt szam: 4




