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1. Bevezeto

A LEGO© Education kozel 37 éve dolgozik egyiitt tanarokkal és oktatési szakértékkel, hogy olyan
eszkozoket fejlesszenek ki, amivel a tanulas jatékos tapasztalatszerzés lehet. Digitalis és fizikélis ok-
tatasi eszkozok széles kinalatéval probaljak a diakokat kreativ gondolkodasra és problémamegoldésra

Osztonozni, mellyel akar jovGijiiket is megalapozhatjak.!

A tanitasra és a gyakorlati tanulasra kindlt megoldasuk érdeklddést kelt a gyerekekben a matematika, a
természettudomanyok, a miiszaki tudomanyok és az informatika (a magyar szakirodalomban is bevett
mozaikszoval: MTMI) irant.

Ez kiilonosen fontos napjainkban, ugyanis a fejlett orszagokban megfigyelhetd altalanos jelenség, hogy
az MTMI teriiletei iranti érdeklédés csdkken a fiatalok korében. Mindez aggodalomra adhat okot,
hiszen a tudéasalaptu gazdasagban nagy sziikség van az MTMI készségekkel rendelkezd szakemberekre.

Hianyuk a fejlédés gatja lehet.

A LEGO© szakemberei gy gondoljék, hogy az ismeretszerzés és az elméleti oktatas a 21. szazadi
szakértelemmel kombinélva, aktiv és egylittmiikodd élethosszig tanulokat (angolul: lifelong learners)
nevel. A cég az oktatokkal egyiitt, azt a célt tiizte ki maga elé, hogy eszkozeivel képessé tegyen minden

didkot arra, hogy azok sikereket érjenek el a tanulasban és felkésziiljenek a jové kihivasaira.

Tananyagunkkal ehhez és a programozas népszertisitéséhez szeretnénk tovabbi segitséget nytjtani 12

kilencvenperces szakkori 6ra bemutatésaval, melyet a 10-15 éves korosztalynak ajanlunk.

A szerzsk

https://education.lego.com/en-us/about-us


https://education.lego.com/en-us/about-us

2. A szakkor felépitése

A szakkdri anyagot a LEGO® Mindstorms EV3 robottal ismerkeds tanaroknak és diakoknak (feként
10-15 éveseknek) készitettiik. A szakkor 12 db 90 perces 6rabol all, melyeken a didkok kettesével hasz-
nalnak egy-egy felépitett robotot.

Eszkozsziikséglet 10 didkra és egy tanérra:
e 11 db asztali szamitégép vagy laptop egérrel
e 5 db LEGO® Mindstorms EV3 osszerakva
e 5 vagy 10 db USB kabel a szamitogép és a robot Osszekotéséhez
e 1 db projektor

Tananyagunk f6ként informatika tanarok szamara késziilt, igy az alapvets programozéssal kapcsolatos
fogalmakra (pl.: ciklus, tobbagu elagazas) nem tériink ki. Ezért arra szeretnénk kérni Titeket, hogy
ezeket a fogalmakat az adott szakkori alkalmon a tananyagban szerepld feladatok és példak segitségével

magyarazzatok el a didkoknak.

Kiadvanyunk tematikaja rendhagyénak szamit abban a tekintetben, hogy a hangsulyt nem a progra-
mozéssal kapcsolatos alapfogalmakra tessziik, hanem inkdbb a robot megismerésére, hasznalatara. A
fogalmak megismerése mintegy mellékterméke ennek a folyamatnak, igy a gyerekek észre sem veszik,

hogy milyen nehéz dolgot tanulnak.

Az altalunk bemutatott tematika csak egy a sok koziil, nyugodtan modositsatok sajat habitusotok,
szajizetek szerint.

A tananyagot a jovGben szeretnénk bdéviteni, ezért minden visszajelzést szivesen fogadunk a https:
//wuw.facebook.com/tethalo/ facebook oldalunkon.


https://www.facebook.com/tethalo/
https://www.facebook.com/tethalo/

2.1. A konyv felépitése, jelolések

Minden szakkori alkalom egy tjabb elem megismerésével kezdddik, majd annak gyakorlasaval folyta-
todik. Altalaban egy oran kétféle j dologgal ismerkednek meg a didkok és kezdik el gyakorolni a
hasznalatat. Mindketten tobb feladatot készitettiink egy-egy 6rdhoz, mint amennyi biztosan beleférne

egy alkalomba, de ez nyilvan csoportfiiggd.

Volt szerencsém olyan csoporttal dolgozni, ahol nem gydztem pluszfeladatokat adni, de még azok
1s kevésnek bizonyultak, igy mindig eqgy EV3 robot sumo vided megnézésével zdrtuk az ordt. Ami-

nek legaldbb annyira oriltek a fiik, mint egy ujabb feladatnak.

Visszatérve a tananyagra, a 2-9. alkalmak egy-egy Kahoot!? teszttel indulnak.

A Kahoot egy online, ingyenes feladatsor-készits program. Négy kiilonbozs feladattipus koziil valaszt-
hatunk. Mi minden szakkori alkalom elejére egy kviz jellegti feladatsort ajanlunk, igy téve izgalmasséa
a mar tanult anyagok ismétlését.

Ehhez nem kell més, mint egy tanéri gép, melyen a feladatokat ki tudjuk vetiteni, illetve a didkoknak
egy-egy gép, tablet vagy okostelefon melyen a helyes valaszt jel6l§ szines téglalapot ki tudjak valasz-
tani. LehetGséget ad a program csoportmunkara is. Az egyéni verziotol ez csupan abban kiilénbozik,
hogy a didkok nem becenevet, hanem csapatnevet valasztanak a teszthez valé csatlakozéskor, illetve
egyiitt dontik el, melyik legyen a megjelolt valasz.

Kviziinkbdl versenyt is készithetiink! Ehhez be kell allitanunk a programban, hogy pontozza a valasz-
adokat. A pontszamban szerepet jatszik a helyes valasz eltalalasa, illetve mésodlagos tényezéként a
gyorsasag is.

Feladatsorunkat akar képekkel, videdkkal is szinesithetjiik. Ezeket a szerkeszt6ben tudjuk beilleszteni,

a kitoltés soran pedig a kérdés szovege alatt fognak megjelenni.

A Kahoot tesztek kérdéseit eqy narancssdrga szegélyid dobozba helyeztiik (olyanba, mint példdul

ez itt). Ezek a feladatok” sem kotelezd jellegiek, csak lehetdségek.

Torekedtiink arra, hogy mindent szemléltessiink, hogy akar az alapoktoél is kdnnyen, 6nalléan elsajatit-
hato legyen a robot hasznalata, igy elég sok abrat helyeztiink el a szévegben. Minden &bra rendelkezik
egy sorszammal. Ha egy szovegben taldlkoztok ilyennel (pl itt: 1. &bra), akkor a sorszdmra kattintva

atugorhattok a képre. (Utana felfelé gorgess, hogy visszatalalj ide! :) )

Hasonloan ,linkesitettiik” a feladatokat is, azonban ott a feladat szovegére kell kattintanotok, hogy
a megoldashoz érjetek. Ahhoz, hogy visszaugorjatok a feladat eredeti helyére a megoldastol, djra a
feladat szovegére kell kattintanotok. A tajékozodast még egyszeriibbé téve, a feladatok a szakkori

alkalmakn&l normal stilustiak, mig a megoldasoknél déltek.

“https://kahoot . com/


https://kahoot.com/

Még nem ejtettem szot a lila/rézsaszin szegélyd dobozainkrdl. Nos, ezekben sajdt tapasztalatain-

kat, véleményiinket szeretnénk megosztani Veletek, melyet mdr régton itt feljebb is olvashattatok.

Szerzok:
Solymos Dora: Bevezets, A szakkor felépitése, Szakkori alkalmak (1-5)
Barbalics Dora Krisztina: Kahoot tesztek, Szakkori alkalmak (6-12)



2.2. Az altalunk hasznalt tesztrobot

A szakkori alkalmak soran az 1. abréan is lathato robotot szoktuk hasznélni, mert elég sok érzékelst
bele tudunk épiteni és sokféle feladat megoldasara képes.
rész alatt) : https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/building-instructions#

robot. Ennél a résznél elég sok hasonld utmutatd van fent, mi a kdvetkezSket hasznéltuk:
,Color Sensor Down”,
,Driving Base”,
,Touch Sensor Driving Base”,
,2Ultrasonic Sensor Driving Base”.

Ha elemekkel hasznéljatok a robotot, akkor érdemes tgy Osszerakni, hogy kénnyen ki lehessen cserélni
azokat.

Néhany feladatnal az titkozésérzékelst hatra kell szerelni, igy célszerti mar most agy kialakitani a robot
hatuljat, hogy kénnyen atszerelhetd legyen az érzékels. Sajnos ehhez nem talaltunk épitési itmutatot,
de némi kreativitassal konnyen meg lehet oldani a problémat. :) Segitségként mutatok néhany fotot a

robotunkrol.

Ezzel természetesen nem azt szeretnénk mondani, hogy mds felépités nem j0, nyugodtan ki lehet
probdalni mds tipusokat vs. Nekiink eddig ez bizonyult a legpraktikusabbnak, igy ezt szeretnénk

megosztani Veletek is.

1. abra. A robot


https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/building-instructions#robot
https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/building-instructions#robot
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3. Szakkori alkalmak

3.1. 1. alkalom
3.1.1. Csoport megismerése, szabalyok kialakitasa

Nyari taborokban és szakkori alkalmakon is szoktam ismerkedds jatékot jatszani. Szaémomra leginkdbb
a kovetkezd valt be.: A jatékot mi kezdjiik azzal, hogy elmondjuk a keresztneviinket (vagy ahogy

szeretnénk, hogy szolitsanak), majd egy jellemz8 dolgot magunkrol.

En dltaldban a hobbit szoktam kérni, mert a gyerekek szinetben, szakkor eldtt/utdn ez alapjdn

konnyebben Osszebardtkoznak.

(Pl. X vagyok, szeretek focizni, Y vagyok, imadok olvasni, stb.) A mellettiink il6 megismétli a ne-
viinket és a jellemzdnket (te X vagy, szeretsz ...), majd 6 is megmondja a nevét és egy jellemzd dolgot
magéarol. A kovetkezs didk mér az el6z6 kettst ismétli sorrendben, majd O is ,hozzaadja” magat. Igy

megy végig a jaték a csoport Osszes tagjan, majd mi fejezziik be.

Itt arra kell figyelni, hogy legaldbb mi ne hibdzzunk. Ehhez jol jon egy kinyomtatott névsor és
ugye a kisebb létszdm, ami eqyébként 10 f& szokott lenni ndlunk, maximum. Mdsodik drdn meg
szoktam kérdezni a didkokat, hogy szeretnének-e még eqy kort mds jellemzdvel, és ettdl fiiggden
jatszunk vagy sem. Ilyenkor mdr a gyerekekre bizom, hogy mi legyen a jellemzd, de ha nincs

otletiik, akkor én taldlok ki valamit.

Ezek utan a szabalyokat alakitjuk ki.

s D

En a gyerekekkel szoktam dsszeszedetni a szabdlyokat, majd kiegészitem Gket.

A szokasos géptermi szabalyok itt is érvényesek, de néhanyon moédositani szoktam. A szabalyok a

kovetkezsk:

e Nem eszlink és iszunk a teremben.

Azonban, ha valaki szomjas, meg szoktam engedni, hogy igyon, de csak kint, a terem eldtt
(nyitott ajto mellett).

e Vigyazunk a gépekre.

e Vigyazunk a robotokra, tesztelni a foldon teszteliink.

Ekkor meg szoktam tippeltetni veliik, hogy szerintik mennyibe keril a robot. Erre azért
van szikség, mert tapasztalatom szerint, ha tudjak, hogy mennyibe keril, jobban vigydznak
rd. Ez mondjuk annak is koszénhetd, hogy mindig megjegyzem a gyereknek, hogy ha esetleg
megséril a robot, akkor az okozott kdrt Nekik, vagyis a sziileiknek kell megtériteni. Nem a

legszebb dolog ez, de az eszkizok védelme miatt muszdy.

e Egymas szamitogépéhez nem nyulunk, és nem kapcsoljuk ki 6ra kozben. (Sajnos volt ra példa.)

10



3.1.2. Mi a robot?

Miel6tt nekilatunk a munkanak, érdemes beszélgetni arr6l, hogy tulajdonképpen mi is a robot. Mit
tud egy robot? Hol hasznéljak Sket? Mi a feladatuk? Miért lesznek egyre fontosabbak? Beszéljiink a

robotok jovEjérdl és az automatizalasrol is.

3.1.3. A Lego Mindstorms EV3 bemutatasa

A robotok kiosztdsa utdn szoktam bemutatni azt, mert igy eqy kicsit jobban meg tudnak bardtkozni
vele. Mig én beszélek Ok is nézegetik a sajdtjukat. Esetleg ha nem egyforma minden robot, akkor

az éppen szoba kerild részét megkeresik a sajatjukon.

— Large Motor (Nagy motor) EV3 Brick (Tégla) Touch Sensor (Erintésérzékeld)
+ Lehetdvé teszi a preciz + Robotunk iranyitokézpontjakeént + Harom allapotot ismer fel:
és erdteljes robotmozgas és erdmivekeént szolgal. érintés, (thizés és feloldas.
beprogramozéasat.

Color Sensor (Szinérzékeld)
+ Hét kilénbozd szint ismer fel és
meéri a fényerdsseget.

Remote Infrared Beacon

(Taviranyito infravoros iranyjelads)

+ Taviranyitokent, tavolrdl iranyitja
a robotot.

Medium Motor (Kozepes motor)
+ A precizitdst megtartva, felaldoz
némi erdt a kisebb méret és a
gyorsabb reagélas erdekeben.

Infrared Sensor (Infravirds

erzékeld)

+ Kepes érzékelni a targyakat és
meg tudja keresni a Remote
Infrared Beacon-t.

|
A

A

2. abra. A robot részei®

Az EV3 jagya”, azaz a Brick (2. 4bra), egy Linux alapti mikrovezérls, ami 64 MB RAM-ot és 16 MB
Flash memoriat tartalmaz. Ez azonban, tovabb bévithetd 32 GB-ig (a 2.0-s valtozatban) a beépitett
micro SDHC kartyahelynek készénhetGen. Az EV3 Brick-et USB kabellel ill. bluetooth-on vagy wifi-n

keresztiil csatlakoztathatjuk szamitogépiinkhoz.

Shttp://bit.ly/ev3_hasznalati_utmutato
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A tégla kapott egy kis képerny6t is, amire ugyan fekete-fehérben, de lehet informéaciokat kiirni. Ez alatt,
bal oldalon talalhat6 egy sziirke gomb, ami a programok leallitasara, valamint a robot kikapcsolasara
szolgal. Felmeriil a kérdés, hogy mivel kapcsoljuk be? A képernyé alatt 1évé gombok koziil, a kozépss

gomb kicsit hosszabb megnyomasaval kelthetjiik életre kis robotunkat.

A be- és kikapcsolo gombok ,bemutatdsdt” hagyhatjuk késébbre is, mert amint megtudjdk a didkok,

hogy mivel kell bekapcsolni a robotot, elvesztettiik dket minimum tiz percre.

A tégla aljan talalhaté az akkumulator vagy az elem foglalatok.
A tégla két (rovidebbik) oldalan portok vannak, az egyik oldalon szammal, mig a masik oldalon betiivel

jelolve. A bettivel jeloltekbe csatlakoztatjuk a motorokat, mig a szdmmal jeloltekbe az érzékelSket.

Az érzékeldk csatlakoztatdsdt érdemes kétszer leellendrizni hiba esetén, ugyanis gyakran eléfordul,

hogy mds portba van csatlakoztatva, és mds port van a programba irva.

A szettben két nagy motor, és egy kozepes motor talalhatd, azonban mivel a mi épitményiinkben csak
nagy motorok vannak, igy a tovabbiakban motor cimszo6 alatt, ezekre fogok utalni. Tovabbi tartozékok
az érzékelGk, pontosabban a szin-, az érintés-, és az infravoros érzékels. Ezek hasznalatarol az egyes

szakkori alkalmaknél fogok {rni.

A 2. abran a Retail Core Set (31313) elemei lathatoak. Ebben a dobozban nincs
gyro és ultrasonic (ultrahang) szenzor (3. 4bra), viszont az Education Core Set

(45544) méar tartalmazza Sket. A szakkor soran a gyro szenzorra nem, de az

ultrasonic szenzorra ki fogunk térni, mert miitkédés szempontjabél az utdbbi
hasonlit az infrared szenzorra, valamint mindketts (infrared és ultrasonic) tgy

néz ki, mintha a szemei lennének a robotnak (ami részben igaz is).

3.1.4. A programozasi kornyezet bemutatasa

Igaz, hogy a robotok épitése is 6rom, de a robotika lényege ezek életre kelté- 3. dbra. A gyro és
se. Ehhez egy ikon-alapt programozoi feliiletet fogunk hasznélni, a LEGO© az ultrasonic
MINDSTORMS®© EV3 Software-t. A programot a kdvetkezd honlaproél lehet

letolteni: www.lego.com/hu-hu/mindstorms/downloads. Mar elérhet§ tabletre is a szoftver, azonban

SZenzor

a gépi verzidhoz képest kevesebbet tud, nem tartalmaz minden blokkot, igy a szakkoron a gépi verziot

hasznéljuk.

12
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4. abra. A lobby

A programot megnyitva a lobby-ba, az elszobaba jutunk, ez lathatd a 4. &dbréan. A lobby részei a
kovetkezok:

1. Lobby - Ez a gomb visszavisz a Lobby-ba.

2. Add Project - Uj projektet nyithatunk vele.

,,,,,

tojat érjiik el, ill. tovabbi informaciokat kaphatunk a valasztott épitményrdl.
4. Open Recent - Legutobbi programok megnyitéisa

5. Quick Start - Elsg lépések: Tamogaté forrasok, példaul révid, bevezets videdk, EV3 User Guide
(Felhasznaloi utmutato), és Software Help (Szoftver Sugo).

6. News — Hirek: Rovid torténetek és hirek a www.lego.com/mindstroms honlaprél. Ujabb verzi-
okban (1.2.2-t61) More Robots.

7. More Robots - Tovabbi robotok (Hozzaférés tovabbi modellek épitéséhez és programozasahoz).Ujabb
verzidkban (1.2.2-t61) Robot Remix.

Hogy dszinte legyek, ezt a Lobby részét nem nagyon szoktam haszndlni a szoftvernek, mert elvonja
a gyerekek figyelmét a programozdstol. Ezért mindig csak nyitunk egy uj projektet, €és fejest

ugrunk a programozdsba.
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B LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition -0
File Edit Tools Help

ol Project* x Y

Program ¥ | 4 0o e i) |2 |

é o_ | Document Your Work /1

You can add images, videos, building instructions and
descriptions of your rebot here. To learn more, check out the
"Content Editor” Quick Start video in the lobby or read the
help text.

o

If you want to share this project with the community, make
sure to follow the guidelines. You can read them here.

e
(v}

o

5. dbra. A programozdi feliilet

Az 5. abran lathato programozoéi feliilet részei a kovetkezdk:
1. Projekt cime
2. Program cime
3. Dokumentéaci6 készits
4. Gyorsgombok
5. Programozoi vaszon
6. Program blokkok
7. Hardveroldal (Hardware Page)

8. Program kezd&pontja

A Dokumentdcio készitéd néha elég zavard tud lenni, de be lehet zdrni, mégpedig a Gyorsgombok

kozil az utolsoval. (Aminek olyan az ikonja mint a Mindstormsnak.)

A | Hardveroldal” résznél az 5. abran az az allapot lathato, amikor nincs a géphez csatlakoztatva robot
vagy nincs bekapcsolva a robot.

Ha bekapcsoljuk a robotot, akkor mind a harom fiil, megtelik informéciéval. Az els§ fiill a Tégla
informacios fiil, ami fontos informéacidkat jelenit meg a csatlakoztatott robotrol. Ezek a kévetkezdsk: a
Tégla neve, toltottségi szintje, a firmware verzid, a csatlakozas tipusa és a memoriasavja. Itt tudunk
hozzéaférni a Brick bels§ memoriadjahoz és itt talalhato a Wireless Setup (Vezeték nélkiili beallitas)
is. A masodik fiil a Port nézet fiil, ami a Téglahoz csatlakoztatott érzékelSkrsl és motorokrol ad
informaciokat. Ha csatlakoztatva van a robot a szamitogépiinkhoz, akkor az itt megjelend értékek
a valos érzékelt adatok. Az utolsdé a Felhasznalhato Téglak fiil, ami azokat a Brick-eket mutatja,

amelyekhez éppen lehet csatlakozni.
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Wifi és bluetooth kapcsolat esetén figyeljink arra, hogy mindenki a sajdt robotjdra csatlakozzon,

mert ennek akdr a robot is ldthatja kdrdt.

Ugyanezen panel jobb oldalan harom gomb lathato (6. &bra), nevezziik ezeket vezérlknek. Ezek

funkcidi a kovetkezdk:
1. Letoltés - A program letoltése a Brick-re.

2. Letoltés és futtatas - Letoltés utan a program azonnal elindul. (A funkcié hasznalata bluetooth

vagy wifi kapcsolat esetén ajanlott csak.)

3. Letoltés és kivalasztott futtatas - Csak a kijelolt blokkokat tolti le a Téglara és azonnal futtatja

azokat. =
(EV3]
A kovetkezd részt a kivetitdnél magyardzva szoktam elmon- o
dani a gyerekeknek. Kézben mdr 6k is belépnek a program- o——"

ba és velem egyiitt nézik a blokkokat.
6. abra. Hardveroldal vezérlGje

Amit még részletezni kell egy kicsit, azok a Program blokkok. A zold szint az Action Blocks, azaz a
Cselekvs blokkok. Itt tobbnyire a mozgatashoz kapcsoldédo részek talalhatok. A narancssarga a Flow
Blocks-okat (Folyamat blokkokat), azaz a vezérlési szerkezeteket tartalmazza, mig a citromsarga az
érzékelskkel kapcsolatos blokkokat. A piros a Data Blocks, ami magyarul az adatblokkokat jelenti, de
valojaban ezek a valtozokkal kapcsolatos dobozok. A sotétkék az Advanced Blocks, amit a készitdk

Speciélisként jeloltek meg, és végiil a vildgoskék, ami a My Blocks, a sajat blokkjaim.

Miel6tt még nekilatunk a programozasnak, azt meg kell emlitenem, hogy ha a programot a 6. abra
2-es szamu gombjaval inditjuk el (és kabel esetén nem huzzuk ki a kabelt), akkor nyomon kévethets a
program. Inditas utéan a blokkok szines fels§ része, mintha elkezdene porégni vagy vibréalni. Nos, ekkor

a robot, éppen ezt a blokkot hajtja végre.

3.1.5. Mozogjunk!

Na, ennyi elmélet utdan probaljuk ki végre a robotokat! Eldszdr vegyiik rd dket arra, hogy mozog-

janak!

Rahangol6 kérdések
1. Mivel tudjuk Sket mozgatni?

2. Milyen blokkokkal mozgatjuk a motorokat?

w

. Lehet egyszerre két motort mozgatni?

4. Mi szabélyozhatja a motor miikodését?
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Valaszok

1. Motorral.

[\)

. Zoldekkel vagy Large Motor, Move Steering, Move Tank blokkokkal.
3. Igen, lehet, az utols6 kettével az elgbbi felsorolasban.
4. (Ha 8szinték akarunk lenni elég sok minden, de itt:) id6, elfordulési szog, fordulatok szama.

Harom blokk van ami ezeket tudja, és ezek a kovetkezdk:

P2 e g L@_@;La -a @?___.@3_9_;'
.-®.-[5051|/ Oro.so|1|./| ® 5050|1|J1

7. abra. Motorblokkok (balrdl jobbra Large Motor, Move Steerlng, Move Tank)

Move Steering

Miel6tt tovabbmennénk tisztaznunk kell, hogy a Move Steering hogyan mitkoédik. Azt mér tudjuk,
hogy a két motort egyszerre mozgatja, mar csak az a kérdés, hogy hogyan. Nos, a vilasz nem olyan
egyszeri mint gondolnank. Azt méar latjuk, hogy egyetlen sebesség értéket kell megadnunk, aminek
az az oka, hogy ezt az értéket a robot elosztja a két motor kozott. Tulajdonképpen ezt az elosztéast
hatarozza meg a Steering paraméter, mert amelyik irdnyba huzzuk el az adott csiszkat, az a motor lesz
gyorsabb, és a robot ennek megfelelgen fordul el. (Kattints a programozdi feliileten az els§ paraméter

értékére és megjelenik a cstszka.) A fordulasi szog ettdl az értéktdl fiigg.

Sajnos ennek a blokknak a mikddése nem egyszerd, de taldn probdlgatdssal a gyerekek jobban

megértik, igy célszerd ezt a késdbbiekben alaposan letesztelni.

Motorok mozgatasa
Térjiink vissza a 7. abrédhoz! Mindharom opcional a bal als6 sarokban 1évS (mod) meniit lenyitva a

kovetkez lehetSségek koziil valaszthatunk:
e Off - Kikapcsolva

e On - Bekapcsolva

On for Seconds - Bekapcsolva adott masodpercig

On for Degrees - Bekapcsolva adott tengelyfordulési szogig

On for Rotations - Bekapcsolva adott tengely fordulatszamig

Az els6 opcid szerintem egyértelmt, a masodiknal csak a sebességet kell megadnunk, ami a Large
Motor (nagy motor) és a Move Steering (,,Kormanyvezérelt motor blokk”, becenevén korményzos moz-
gés) esetében egyszer sziikséges, mig a Move Tank (,,Sebességvezérelt motor blokk”, becenevén tankos
mozgas) esetében kétszer. A motor sebessége egy -100 és +100 kozotti szam lehet, amit akar kézzel is

beirhatunk, vagy akar a cstuszkat htuzogatva is beallithatunk.
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Mindig elmondom, hogy annak ellenére, hogy ilyen nagy értéket is beirhatunk, ez az érték inkdbb
-50 és +50 kizott legyen. Ennek az az oka, hogy ennél nagyobb értéknél nagyon pérdg a motor,

ami eqy falnak ttkézésnél nem biztos, hogy jot tesz a robotnak vagy a motornak.

Az On for Seconds opcidt valasztva megjelenik a blokkban egy stop-

eréraval jelzett ikon, ami az id§ (mésodperc) paraméter (8. abra I B =
p j ( perc) p ( ]‘D.% 13 g

felss blokkja). Itt azt allithatjuk be, hogy hany mésodpercig miikod- . & [7s] L | "—L
jon a motor, ami akar tizedes tort is lehet. Ebben az esetben viszont -:—‘- : ’

figyeljiink arra, hogy nem tizedes vessz6 kell, hanem pont. A stop-

peréraval egyiitt egy masik ikon is megjelenik, ezt , Brake at End”-nek

130N

nevezik, ami annyit tesz, hogy hogyan alljon meg a motor. Ha a pipat [P ’7'0 75 380 .,—L
valasztjuk, akkor a motor a program végén rogton megall, mig ha az T
x-t, akkor fokozatosan lassul le. 8. abra. A Move Steering
blokk On for Seconds és On
Altaldban nagy kiilonbség nincs a két mod kiézott, ennek ellenére for Degress modjai

érdemes kiprobalni. En legtobbszor az alapbedllitdst haszndlom. alapbedllitasban.

A kovetkezs lehetGség az On for Degrees (8. abra also blokkja). Ez az az opcid, ami rendesen Gssze
tudja zavarni a gyerekeket. Ami megjelenik 360°, az nem a matematikai teljes sz6g, hanem a tengely
fordulési szoge. Ez az érték egyébként lehet nagyobb is, mint 360°, és akér tizedes tort is megadhato.

A mikodési elv hasonld az el6z6hoz, a megadott tengelyforduléasi szogig fordul a motor, utana leall.

Végiil, az On for Rotations, a teljes tengelyfordulasok szama kovetkezik. Annak ellenére, hogy ,teljes”

tengelyfordulas, lehet megadni tizedes torteteket is.

Hasznos informaciok
e A Medium Motor ugyanilyen opcidkkal rendelkezik.
e A Move Tank esetén a két motor kiilon szabélyozhato, és igy finomabban hangolhaté a mozgésa.

o A mikddési modok koziil az utolsdé harom addig miikodik, amig a beallitott érték nem teljesiil.
Ezutan all csak le, és kdzben més utasitds nem hajtédik végre. Ha mozgas kdzben szeretnénk
mas parancsokat is végrehajtatni (pl. szenzorokat figyelni), akkor az On modot kell valasztanunk.

Azonban ebben az esetben, a motor leallitasarol kiilon blokkal kell gondoskodnunk.

3.1.6. Feladatok

1. Készits programot, amelyben a robot elére halad! Probald ki a kormanyzos és a tankos blokkokat

is tobb variacioban!

2. Készits programot, amelyben a robot hatra halad! Probald ki a korményzos és a tankos blokkokat

is t6bb variacioban!
3. Irj programot, amelyben a robot elére megy 1000°-os tengelyfordulasig!

4. Készits programot, amelyben a robot derékszogben elfordul!
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5. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot korbe forog (helyben forog)!

6. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot leir egy négyzetet, haromszoget, kort!
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3.2. 2. alkalom

Rahangolédas
Az orat kezdhetjiik egy, a gyerekek (és felndttek) altal kedvelt ,teszttel”, egy Kahoot-tal.

7

e Mi a robot teljes neve?

— LEGO robot
— EV3 készlet
— LEGO Mindstorms EV3

— LEGO Mindset EV3
Milyen fajta motorok taldlhatdk a robotunkon jelenleg?

— kicsi és kézepes
— kézepes és nagy
— kézepes

— nagy

Hdny érzékeld van a robothoz csatlakoztatva?

|
Lo o ~

|
B

A betiivel jelolt portokhoz mit kell csatlakoztatni?

— motorokat

— érzékeldket

Igaz-e, hogy ha a tengelyfordulatot 90-re dllitjuk, akkor a robotunk 90°-ot fog fordulni?

— 1gaz

— hamis

Melyik motorblokkot NEM érdemes haszndlni, ha azt szeretnénk, hogy robotunk egyenesen
menjen?

— Kormdnymotor

— Tankmotor

— Nagymotor
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Mit csinaltunk eddig?
e Szeretnétek-e megint ismerkedds jatékot jatszani?
e Mit csinaltunk mult héten, ki emlékszik ra?
e Milyen alakzatokat rajzoltattunk ki a robottal?

A mult orai feladatok koziil kivetithetjiik Nekik néhanynak a megoldasat, majd megkérdezhetjiik, hogy
nem lehetne-e ezt a koédot lerdviditeni, vagy nincs-e benne véletleniil ismétlgdés? Nyilvan, érdemes
valamilyen egyszertibb kédot valasztani, példaul a négyzetét vagy a haromszogét. Ha igy nem veszik
észre az ismétlédéseket, akkor akar le is rajzolhatjuk nyilakkal, hogy mit csinal a robot. (Pl. a négyzet

igy nézne ki: 1+ — 1 — T — 1 —, ahol a 1 eldre haladést, mig a — jobbra fordulést jelent.)

3.2.1. Ciklus bemutatasa

Ha a robot egy programrészt tobbszor megismétel, akkor ezt

a részt belerakhatjuk egy ciklusba (loop-ba). Fontos, hogy

tényleg csak az ismétlend§ részt tegyiik a ciklus pocakjaba l. abs
(a ciklusmagba), mert kiillonben nem ugyanaz lesz az ered- | g (25—
mény. |

GiieEg Ciklus tipusa
A végtelen jelre kattintva egy hosszu lista nyilik le, amit a 10. 9. abra. A ciklus

abra is mutat. Ezek a ciklus fajtai. (A lista eltéré tartalmu és

hosszisagn lehet attél fliggden, hogy milyen blokkok vannak pluszba importalva a gépre. A 10. képen
az Ultrasonic Sensor van importalva, a tobbi alapértelmezetten a program része.)

A bemutatést alulrol kezdeném, igy a lista utolsé eleme a ,Time”. Ez azt jelenti, hogy a ciklusmag
adott masodpercig fog ismétlédni. Ez el6tt van a ,Logic”, ami a logikai feltételt jelenti, de errdl sajnos
most nem lesz szo.

A kovetkezs (azaz az el6z6) a ,Count”, ami a mi esetiinkben darabszamot

2 rﬁ—] fog jelenteni, tehat az altalunk megadott mennyiségszer fog lefutni a cik-
= Brick Buttons »

lusmag (vagy a blokk pocakja). Ezt megel6zi az ,,Unlimited”, a végtelen,

I Color Sensor >

S0 asdsacn ) amit szerintem nem kell nagyon magyaréazni.
@ Motor Rotation b Amik ezek felett helyezkednek el, szinte mind egy szenzortol vagy egy kiil-
G Timer » s6 hatastol (mozgastol, gomb benyoméasatol) figgnek. A fels blokkbol

B todiemen b kiemelném még az elsé lehetGséget, a ,,Brick Buttons™t. Ha ezt a funkciot

B roovn o ¥ valasztjuk, akkor a ciklusmag altalunk kivilasztott gomb (vagy gombok)

@ Messaging » o .
megnyomasaig ismétlgdik.
# Count

Y% Logic 3.2.2. Feladatok

1. Készitsd el a mult 6rai négyzet és haromszog programjat ciklussal!
10. dbra. A ciklus tipusai

2. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot leir egy téglalapot, de a

programod legyen minél révidebb!
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3. Készits programot ciklus hasznalataval, amelyet végrehajtva a robot az aldbbi alakzatot irja le

mozgasa soran!

4. A robot mozgasa soran irjon le egy H betiit a piros pontbdél indulva!

3.2.3. Szines led hasznalata a roboton

A Tégla a gombjait megvilagito ledet (Brick Status Light) is programozhatjuk. Erre az ,Action” fiil
utols6 blokkjat kell hasznalnunk.

A blokkot a vaszonra athuzva megjelenik egy lampa ikon, amit
ha megnyitunk, harom opcié koziil valaszthatunk. Ezt lathatjuk
a 11. abran. Tehat a lehetGségek a kovetkezsk: Off, On és Reset.
Az Off nyilvan, kikapcsolja a ledet. Az On bekapcsolja, és ezt va-

lasztva a 11. abréan is lathato két paraméter jelenik meg. Az elss
paraméterrel a led szinét tudjuk kivalasztani, mig a masodikkal

azt tudjuk eldonteni, hogy a led villogjon vagy ne. Az utolso,

Reset, lehetGséggel olyan villogast tudunk produkalni, mint amit
11. &bra. A Brick Status Light egy program futtatasakor szokott a Tégla.

blokk médjai Most, hogy mar mindent tudunk a blokkrél, probaljuk is ki a 11.
abran lathato programot! Ne ijedj meg, ha els6re nem miikodik.
Ez egy olyan blokk, amit ,6nmagaban” nem tudunk hasznalni. Mivel kiprobéltatok a programot, igy
gondolom észrevettétek, hogy lefut a program, de a Téglan nem torténik semmi. Ennek az az oka,
hogy nem adtuk meg, hogy meddig fusson a program. Szerintetek, hogyan lehetne megadni azt, hogy
meddig villogjon? (Itt akar olyat is meg lehet adni, hogy egy tengelyfordulasig fusson a program, de
a f6 cél az lenne, hogy az idénél lyukadjunk ki, ugyanis ezzel fiigg 6ssze a kovetkez§ parancs, amivel

meg fogunk ismerkedni.)

3.2.4. Varj! avagy ismerkedés a varj blokkal

Nos, mint ahogy a neve is utal ra, a blokkal azt tudjuk elérni, hogy a program bizonyos ideig vagy egy
szenzor érzékeléséig varakozzon. Ezt nem gy kell elképzelni, hogy akkor addig nem torténik semmi,
hanem inkdbb pont az ellenkezGje. A program a varj blokk el6tt 1évs elemet addig futtatja, amig le

nem telik az id6 vagy meg nem kapja a sziikséges informaciot a szenzortol.
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A blokkot a narancssarga (Flow Control) parancsok kozott talaljuk

meg, és a 12. abran lathaté modon néz ki. Alapértelmezett beallitasa ”;: ® a
C 1. . . . . T el P
az id6, amiben az egyetlen paramétert masodpercben kell megadni. @ ';fllr
A bal als6 sarokban lév ora ikonra kattintva a cikluséhoz hasonld ' p IB T, 5
L0 FC Utons
ablak nyilik le, amit a 12. abra is mutat. (Most csak az id6vel fogunk e g
olor aensor
foglalkozunk, igy a t6bbirdl késébb lesz sz0.)
&P Infrared Sensor
Motor Rotati b
3.2.5. Feladatok g i
Timer >
1. Készits programot, melyben a ledek sargén villognak 2 mésod- T Sl b
percig! CED ultrasonic Sensor
" .
2. Készits programot, melyben a ledek pirosan villognak 1 méasod- ﬂw
=
percenkent!

12. abra. A Wait (varj) blokk

3. Készits programot, melyben a robot var 2 mésodpercet, majd és opci6i

leir egy kort!

4. Készits programot, melyben a robot pirosan villogtatja a lam-

pajat mikozben el6re megy egy tengelyfordulést!

5. Készits programot, melyben a robot leir egy négyzetet mikézben

pirosan vilagit a lampéja!

6. Készits programot, melyben a led szine 1 mésodpercenként val-
tozik! (Led villogtatéasa)

7. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot helyben forog, majd
varakozik 3 mp-ig, ezutan elére megy 1000°-os tengelyfordulésig,

majd ismét forog 5 mp-ig!
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3.3. 3. alkalom

Rahangolédas

e Mire jo a ciklus?

— Csak igy lehet a robottal megismételtetni a moz-

gdsokat.

— Az ismétlddéseket meg tudjuk adni vele révidebb formdban.

— Mindig mindent végtelenszer meg tud ismételni

vele.
— Csak igy lehet a motort mikodtetni.

o A szamldlo ciklus értékét mennyire dllitandd, ha a robotodnak eqy hdromszoget kell kiraj-

zolnia?

|
o o ~

— wvégtelen
e Tud kéken vilagitani a roboton lévd led?

— Igen

— Nem
e Ha azt szeretnénk, hogy folyamatosan vdltozzon a roboton a led szine, akkor ...

— végtelen ciklusba kell rakni a programunkat.

— wvégtelenszer le kell frni a programba ugyanazt.
— a program magdtol megismétli amit egyszer leirtunk.

— a ciklus szdmlalojdt egyre kell dllitans.
e Milyen szind blokkok kozott taldljuk a szoftverben a homokdrdat?
— kék — piros

— zo0ld — narancs

e Ahhoz, hogy robotunk tolasson, ...

— mnegativ tengelyfordulat értéket kell megadnunk.

— meg kell forditanunk rajta a motorokat.

— negativ sebességet kell megadnunk.

— a két motor sebességét ellentétes eldjellel kell megadnunk.
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3.3.1. Erintésérzékels hasznalata

A mai 6ran megismerkediink egy érzékelGvel, mégpedig az érintésérzékelGvel. Az érzékelGket a varj

blokkal vezetjiik be, mert ugyantugy tudjuk hasznalni a szenzort ezzel, mint a citromsarga blokkal, de

itt nem kell foglalkoznunk a paraméteratadassal (annak ellenére, hogy megjelenik ez a funkcio).

1
eu
'3' Brick Buttons >
[@] Color Sensor >
&P Infrared Sensor  »
() Motor Rotation  »
@ Timer >

Touch Sensor

&

Ultrasonic Sensor #

Messaging >

Time

oo f

13. abra. A nyomasérzékeld beéllitasa

A varj blokkot a 13. abran lathaté6 moédon fog-
juk hasznalni a legtobb esetben, de miel6tt at-
térnénk a hasznélatra, kell néhany szét ejtenem
arrdl, hogy miért is ezt hasznaljuk. Amint lathato
a 13. abran, a ,Compare” és ,Change” lehet&sé-
gek koziil valaszthatunk, amik 6sszehasonlitast és
valtozast jelentenek. Ha a Compare-t valasztjuk,
akkor a robot (és a program) addig fog varakoz-
ni, amig a nyomésérzékeld a kivéalasztott allapot-
ba nem keriil. Ezzel szemben, Change médban a
robot addig varakozik, amig valtozas nem &ll be
az allapotdban. Azaz, ha a program kezdetekor

kiengedett allapotban volt a szenzor, akkor lenyo-

mésig varakozik, és ha benyomott allapotban volt indulaskor, akkor pedig felengedésig varakozik.

A két mad kiozitti kilonbséget meg lehet éppen emliteni a didkoknak, de nem feltétlendil szikséges,

akdr késdbb is visszatérhetiink rd. A tébbi szenzort is ezen a modon fogjuk haszndlni, igy érdemes

ezt megjeqyezni.

Az iitkozésérzekels (Touch szenzor) harom modba allithato, ezeket lathat-

juk a 14. abrén, jelentésiik pedig a kovetkezd:

A 0 tipusi a Released nevet kapta, ami annyit jelent, hogy az

érzékeld kiengedett allapotban van.

Az l-es a Pressed, azaz a benyomott allapot.

A 2-es pedig a Bumped, ami a gomb felengedését jelenti.

A mikédési modok kézti kiilonbségeket az 1. és a 2. feladat szemlél-

teti a legjobban.

14. abra. A
nyomésérzékel§ modjai

3.3.2. Feladatok

1. Készits programot, melyben a robot ledje reset médban villog addig, amig be nem nyomodik a

gombja vagy el nem engedjiik a gombot! Ha ez megtortént, akkor pirosan villogjon 2 masodpercig

a lampaja. (Nézd meg, hogy mi torténik a koddal futtatas kozben, ha nyomva tartod a gombot,

ill. ha csak megnyomod és elengeded!)

2. Készits programot, melyben a robot ledje reset médban villog addig, amig nem torténik valtozés

az ltkozésérzékels allapotaban! Ha megvaltozott az allapota, akkor pirosan villogjon 3 méasod-
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percig a lampéaja. (Nézd meg, hogy mi torténik a koddal futtatas kozben, ha nyomva tartod a

gombot, ill. ha csak megnyomod és elengeded!)

3. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elindul egyenesen, ha benyomodik (Bumped) az

érintésszenzor!

4. Készits programot, melyben a robot 3 mésodpercig egyenesen megy az iitkozésérzékel megnyo-

maésaral

5. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elindul egyenesen, ha benyomodik (Bumped) az
érintésszenzor és egyenesen megy mindaddig, amig akadalynak nem iitkézik! Ekkor alljon meg a
robot!

6. Készits programot, melyben ha benyomodik az iitkozésérzékels, akkor a robot hatramegy két
fordulatot! (Menekiils robot)

3.3.3. Parhuzamos programok készitése

Nem tudom, hogy figyeltétek-e, de eddig minden programunk ugy késziilt, hogy egymas mellé pakol-
gattuk a blokkokat és a robot ilyen sorrendben hajtotta végre 6ket. Azonban a robotunk ennél sokkal
okosabb, egyszerre tobb dologra is tud figyelni (pl. majd késébb tobb szenzorra) és tobb dolgot tud
egyszerre csindlni. Példaul tud egyszerre menni, villogtatni a lampajat és figyelni a nyomasérzékeldt.

Ha ilyen feladatokat oldunk meg a robotunkkal, akkor parhuzamos programokat készitiink, melyben a
feladatokat a program szalainak nevezziik. Ez alapjan csoportosithatjuk a programjainkat, hogy hany

szaltuak. Az eddigiek egyszaluak voltak, amiket pedig most fogunk elkésziteni tébbszéaluak lesznek.

Parhuzamos programok létrehozasa a programozo6 feliileten

A parhuzamos programok kialakitasa elsére nem biztos, hogy egyértelmi, ezért készitettem egy kis
dtmutatét, ami a 15-19. abrakon lathato.

Elgszor elhelyezziik a blokkokat amiket szeretnénk parhuzamositani (15. abra). Ezutan az indit6 blokk
jobb oldalén 1évé sziirke félkor szertiség folé vissziik az egeriinket, majd ha megjelenik a 16. képen is
lathato kék alakzat, akkor a bal egérgomb lenyomésa kézben athitzzuk az egeriinket egy masik blokk
ugyanilyen sziirke részéhez (16-17. abrak). Ha a jobb oldali blokkon is kékké valik a sziirke félkor,
akkor elengedjiik az egeret és készen is vagyunk a feladat felével (18. abra). Ugyanezt el kell végezni a
mésik blokkal is, hogy teljes legyen a parhuzam. Ha ezzel kész vagyunk, akkor sikeresen Gsszeraktunk

egy parhuzamos programot (19. abra).
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3.3.4. Feladatok

1. Készits programot, melyben csak a nagy motorokat hasznalva mozgatod a robotot! Elég ha egy

tengelyfordulast megy elére a robot.

Eqy kis segitség: 19.dbra

2. Készits programot, melyben a motorokat kiilon mozgatva folyamatosan egyenesen megy a robo-
tod!

3. Készits programot, melyben a robotnak zolden villog a lampéja mig megy el6re, de ha nekimegy

valaminek akkor megall!

4. Készits programot, melyben az iitkdzésérzékelt hasznédlod ugy, hogy ha 0 értéket észlel, akkor
pirosan vilagit, ha 1-es értéket kap, akkor Reset modban villog, végiil ha 2-es értéket észlel, akkor

elére megy egy mésodpercig!
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3.4. 4. alkalom

Rahangolédas

o Hdany dllapota van az érintésérzékeldnek?

- 1

-2
-3

— 4
o Melyik motorbedllitdst kell haszndlnunk, hogy robotunk egészen falnak itkozésig mengjen?

— on for seconds — on for rotations

— on for degrees — on-off
o Mi a kiilénbség az érintésérzékeld ,,Pressed” és ,Bumped” dllapota kdzdtt?

— Semmi, ezek lényegében ugyanazt jelentik.

— A ,Pressed” a benyomott dllapotot jelenti, mig a ,Bumped” eqy benyomds €s kiengedés

egytittesébdl dll.

— A ,Pressed” a benyomott dllapotot, mig a ,Bumped” a kiengedettet jelenti.

— A ,Pressed” a kiengedettet dllapotot, mig a ,Bumped” a benyomottat jelenti.

e Pdrhuzamos programot...

— eqy erre vald, specidlis blokk segitségével tudunk létrehozni.
— nem lehet ebben a szoftverben megvaldsitani.
— gy tudunk létrehozni, hogy két kilon inditds blokkot haszndlunk.

— vezetékek” segitségével tudunk létrehozni.

e Fgy pdarhuzamos program gy mikodik, hogy...

robotunk a kiillonbozd szdlakon lévd utasitasokat egyszerre hajtja végre.

— robotunk el6szor azt az dgdt hajtja végre a programnak, amely a szoftverben féljebb

van.

— robotunk onkényesen eldonti milyen sorrendben hajtja végre a kiilonbozd szdlakon levd

utasitasokat.

— az a szdl fut le el6bb, melynek feltétele elobb teljesiil, csak aztdn a tobbi.

28



3.4.1. Ultrahangos és infravoros érzékeldk hasznalata

Ultrahangos tavolsagérzékels

Mi jut eszetekbe az ultrahangrol? Mire hasznaljak? Kik hasznaljak?

A legtébb gyereknek a denevérek vagy a delfinek jutnak eszébe az ultrahangrol, de vannak olyanok
s akik tudjdk, hogy az orvostudomdny is haszndlja kilonféle vizsgdlatokra. Itt megemlithetjik
még azt is, hogy néhdny onvezetd auto is ultrahangot haszndl a tdvolsdgok érzékelésére, ill. a
tengeralattjdarok is ezzel térképezik fel a kornyezetiiket. Azért fontos ezeket megemlitentink, mert

robotunk érzékeldje is a denevérekéhez hasonld modon mikodik.

Az EV3 ultrahangos tavolsagérzékelGje az el6tte 1évs targyak (vagy fal) tavolsagat méri meg ultrahang
segitségével, az érzékel6hoz viszonyitva. A tavolsagot kortilbeliil 5 cm-t6l 255 cm-ig vagy 100 hiivelykig
(inch-ig) tudja megmérni, de ez a mérés pontatlan.

Ezt a szenzort is a varj blokkal hasznaljuk. Behtizzuk a feliiletre a varj ikont, majd a bal als6 sarokban
1évé 6ra gombra kattintva a lenyil6 listaboél kivalasztjuk az ultrasonic szenzort.

Ha most hasznaljuk elGszor a szenzort, akkor valdszintileg nincs a listdban, mert ezt nem tartal-
mazza a program, kiilon kell importalni. A blokkot a kévetkez6 honlaprol kell letdlteni: http:
//www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads, koriilbeliil az oldal kézepén van egy kép a szenzorrol,
arra kattintva indithatjuk a letoltést. Ha sikeriilt letolteni, akkor a szoftver Tools — Block Import me-
niijét kell megnyitnunk, majd az elugré ablakon a Browse gombot kell megkeresniink. Erre kattintva
ismét feljon egy ablak, amelyben a letoltétt blokkot kell megkeresniink és kivalasztanunk a szamitogé-
plinkon. Ha ezt sikeresen teljesitettiik, akkor a 20. dbran lathaté ablakhoz hasonlét kellene latnunk a

sajat szamitogépilinkon.

Block Import and Export

Import

@ Load From: C:\Users\Déra\Downloads

Browse |
E] Select Blocks to Import
Name Version
Status: Idle
| Import |[ Close |

20. abra. Blokk importélasa

Ezutan az Import gombra kell kattintanunk, majd a felugré ablakon az Ok gombra. Ezt kdvetGen
figyelmeztet a szoftver, hogy importaltuk a blokkot, de tjra kell inditanunk a szoftver ahhoz, hogy a
valtozéas latszodjon, azaz megjelenjenek a megfelel6 blokkok. Ha ujrainditottuk a szoftvert, akkor a

varj blokkban is, és a Sensor blokkcsoportban is megjelenik az ultrasonic szenzor.
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Ezek utan megnézhetjiik, hogy hogyan

5! 4 B
JIID < L= L is kell kezelni ezt a blokkot. Mint
J@A.ﬂ- P‘TSG—EIJ' ahogy korabban emlitettem, minden
. = Bk Biktons 5 érzékeldt a varj blokkon beliil a Compa-
Color Sensor > re moédban hasznélunk, igy ezt is. (Ez
@] gy
@8l Infrared Sensor  » lathatd a 21. ébrén.) Ebben a mod-
€@ Motor Rotation  » ban haromféleképpen allithatjuk be a
G Timer ’ szenzort. Az elsé kett6ben a tavolsa-
& Touchs > . . s .
got méri meg, de mig az elsénél centi-
e ©_Com02rC * (@ - Distance Centmeters) i iknal hii
; méterben, addig a masodiknal hiivelyk-
@ e *| @ change » @ = Distance Inches . ..
Q@ Time ben (inch-ben). (Mindig gondosan va-
© ((* presence/Listen

lasszuk ki, hogy melyik kell nekiink,
21. abra. Az ultrahangérzékels beallitasa mert a két mértékegység nem egyezik

meg.) A harmadik beallitasi mod egy
olyan mod, amellyel a robot érzékelni tudja a kérnyezetében 1évs ultrahang szenzorokat. Ez azt jelenti,

hogy ha ezt alkalmazzuk, akkor a robot addig fog varni, amig nem érzékel egy mésik szenzort.

Ha ezeket beallitottuk, akkor nézziik meg mit csinél ez a blokk. Nos, az elsé paraméter az 6sszehason-
litas tipusa nevet kapta, mig a masodik a kiiszobértéket (a harmadik ,yvaltozoval” a mért értéket tudjuk
paraméterként dtadni). A miikodése ugyanazon az elven alapszik mint az iitkozésérzékelsé, azaz addig
varakozik, amig a mért érték meg nem felel a vart értéknek. Ez ebben az esetben azt jelenti, hogy a

mért érték lehet egyenld a varttal, de kisebb, nagyobb, stb. is.

A gyerekeknek az elsé paraméter bedllitasdat vigy szoktam elmagyardzni, hogy vegyék gy, hogy a

bal oldalon lévd homokdra a mért értékiink, és ennek megfeleld miveleti jelet vdlasszanak a jobb

oldali kiisz6bhoz.

Infravoros érzékels

Az infravoros érzékelst tavolsagérzékeldként és jel vevsként is lehet hasznalni (az utobbi esetben sziik-
ségiink van az  Infrared beaconre, azaz az infravoros taviranyitora), azonban mi most csak tavolsagér-
zékel6ként fogjuk hasznalni. Ennek ellenére nagy vonalakban megemlitem, hogy mit tud ez a szerkezet.

Tehéat, az infravoros szenzort harom kiilonb6z6 moédban lehet hasznalni, ezek a kovetkezdsk:

Proximity (Kozelségi mod) - Ez a tavolsagérzékels része a szenzornak, ugyanugy miikodik mint
az ultrahangos tavolsagérzékels, de ez koriilbeliil csak 70 cm-ig tud mérni. Az érték amit visszaad,
viszont egy 0-100 koz6tti szdm, ami nem cenimétert jelent. Ha az érték 0, akkor nagyon kozel

van az el6tte 1évg targy, ha 100, akkor pedig nagyon tavol.

Beacon (Iranyjeladé mod) - Két fajtaja van, az egyik a ,Proximity” (ilyenkor a taviranyitod
tavolsagaval dolgozunk), a maéasik a ,Heading” (koriilbeliil egy félkorben megnézi, hogy elGtte

vagy valamelyik oldaldn van-e a taviranyito, és ennek megfelelGen ad vissza értéket).

Remote (Taviranyité mod) - Ebben a modban a szenzor érzékeli, hogy a taviranyiton melyik

gombo(ka)t nyomtuk meg.
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3.4.2. Foladatok 22. 4bra. Az infravoros érzékeld beallitasa

1. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elére megy mindaddig, amig a tavolsagérzékelGje 15

cm-nél kisebb tavolsdgot nem mér! Ekkor alljon meg!

2. Készits programot, melyben a robot egyenesen halad, ha érzékel 10 cm-nél kisebb tavolsdgban

valamit, akkor megall, kikeriili (mint egy kocka alakt dobozt), majd folytatja atjat.
3. Készitsd el az el6zd programot tgy, hogy barmennyi dobozt ki tudjon keriilni!

4. Irj programot, amely a kovetkezs feladatot hajtja végre! A robot elére megy addig, amig nem
észlel valamit 10 cm-en beliil maga el6tt, ekkor elfordul 180°-ot, majd ezt ismételgeti. (Forgolodo

program)

5. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot addig halad eldre, amig 10 cm-en beliil nem érzé-
kel valamilyen akadalyt! Ha valamilyen akadalyt észlel, akkor elindul hatra, de ha nekitolat

valaminek, akkor elindul elére. (Pattogo program)

3.4.3. Szinesben szebb a vilag! avagy hogyan hasznaljuk a szinérzékelst

A szinérzékel6t is a varj blokkal, azon beliill compare médban hasznaljuk. Héaromféle médjat kiilon-

boztetjiik meg az érzékelének, melyek a kovetkezdk:

Colour - Ebben a moédban hét szint tud felismerni a szenzor, tovabba egy nyolcadikat, az ugy-

nevezett ,No Color” (nincs szin) szint.

Reflected light intensity - Ez a visszavert fényerdsség mod, ami ugy miikodik, hogy a szenzor
egy piros fénnyel vilagitja meg a feliiletet, és az arrél visszaver6ds fény erdsségét méri meg. Az

érték egy 0 és 100 kozotti egész szam, ahol 0 a s6tétebb szint, mig a 100 a vildgosabb szint jelenti.

Ambient light intensity - Ezt szort fényerdsség modnak nevezik és ha ezt hasznaljuk, akkor
a szenzor kéken vildgit. Ebben a modban az érzékel§ nem a feliiletrsl visszaver6dd fényt méri,
hanem a kornyezet fényét (ami bejut a szenzorba), és ezt egy szazalékos értékként adja vissza. A
mért érték ennek megfelelGen egy 0 és 100 kozotti egész szam lesz, ahol a 0 fényerdsség nagyon

sotétet jelent, a 100 pedig nagyon vilagosat.

Az utobbi kett§ paraméterezése hasonlit a tavolsagérzékelGkére, igy ezeket nem részletezném. Helyette
inkdbb més hasznos dolgot mutatok ehhez a blokkhoz. A szoftver hardveroldal részénél, ha csatlakoz-

tatva van egy robot, akkor a port nézetben meg tudjuk nézni, hogy milyen értékeket mér a szenzorunk.
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Ez akkor lehet hasznos, ha be szeretnénk 16ni, hogy az adott feliiletrl milyen értékek jonnek vissza
és mit hasznalhatunk a kédban a feladat megoldasdhoz. Itt is tudjuk véiltogatni a moédokat, mégpedig
gy, hogy rédkattintunk az adott érzékelére és a kédban megjelend listahoz hasonlé meniibél kivalaszt-

juk a megfelelst. (23. abra)

% Color

&4 Reflected Light Intensity || L)
e z |

&  Ambient Light Intensity |_‘_’_I

[ [ - ) al 14 [ r ]

sl s | e | |{_};

23. abra. A hardveroldal mod valasztasakor

(A Color modnak annyi az ,¢érdekessége”, hogy tobb szint is kijelolhetiink a lenyilo listabol, és ekkor a

sok szin koziil, ha egyet érzékel, akkor lép tovabb a program.)

~

Az dsszes érzékeld kéziil, a szinérzékeld a legmacerdsabb és legkiszamithatatlanabb. FEgyrészt
biztositani kell szineket az ordhoz, mdsrészt nem mindegy, hogy milyen szineket haszndlunk,
mert sajnos nem megfelelden érzékeli 6ket. Legtdbbszor szines szigeteldszalagokat haszndlok, de
ezekkel eldfordult olyan, hogy a kéket, a zoldet és a feketét feketének vagy éppen kéknek érzékelte.
T6bbszor is probalkoztam a fényviszonyok javitdsdval, de ez sem bizonyult eddig még végleges €s
70 megolddsnak. Legjobb eredményt nyilvin a LEGO®@ elemekkel lehet elérni, de ez nem mindig
oldhatd meg a feladatok jellege miatt.

Hallottam olyanrdl, hogy wvalaki megkereste az érzékelt szinek RGB kodjdt, ezeket a szineket
kinyomtatta lapokra és ezzel haszndlta az érzékeldt, ami igy csoddsan mikédott. Emiatt én is

beledstam magam az internet bugyraiba, és taldltam eqy megbizhatonak tind oldalt*, melyen az

aldbbi értékek szerepeltek:

fekete (33,6,15), piros (255,49,27),
kék (47,104,154), fehér (255,255,255),
zold (34,139,51), barna (87,59,29).

sdrga (255,244,48),

Felmerilhet a kérdés, hogy ezek miért nem egyeznek meg a hivatalos RGB kédokkal. (Pl.: A
z6ld miért nem (0,255,0)?) Az oldalon részletezik, hogy ezek a szinszenzorbol kiolvasott értékek
(amit egy Python-ban irt kéddal nyertek ki a robotbdl), igy ezek nem feltétleniil egyeznek meg a
LEGO®@ clemek szineivel. Ennek ellenére érdemes kiprobdlni, akdr mds szinkodokkal is.

Mindenesetre én kiprobdltam, €s azt tapasztaltam, hogy az igy készitett szines lapokkal, jobban
mikodik a szinérzékeld. (Legaldbbis nagyobb ardnyban mutatta a helyes szint, mint eddig.) Ugy-

hogy, csak ajanlani tudom, probdljdatok ki Ti is! :)

‘http://blog.thekitchenscientist.co.uk/2015/02/ev3-python-raw-rgb-values.html
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3.4.4. Feladatok

1.

Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elre mindaddig, amig a fényérzé-
kelGje az alapszintdl eltérs szint nem észlel, ekkor alljon meg és tolasson 2 mp-ig! (A feladat
megoldasa el6tt mérjiik meg, hogy a kiillénb6z6 szind felilletekrdl milyen intenzitasa fényt ver

vissza.)

. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot addig forog, amig sotétebb szint nem érzékel!

Irj programot, melyben a robot egy sétét vonalat kovet! (Vonalkovetés)

Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen megy elére addig, amig egy sotét csikot el

nem ér. Ekkor balra fordul kb. 90°-ot, majd egyenesen megy, amig akadélynak nem {itkozik!

Készits programot, melyben a robot 20-as sebességgel halad elére, de ha zo6ld szint észlel, akkor

megall és pirosan felvillantja a ledjét!

Készits programot, melyben a robot 20-as sebességgel halad elére, ha kék szint érzékel, akkor

tesz egy fordulatot a tengelye koriil, majd folytatja itjat az eredeti iranyban.

Készits programot, melyben a robot a kovetkezs feladatot oldja meg: Ha sarga szint érzékel a

robot, akkor elindul, de ha pirosat, akkor megall!

33



3.5. 5. alkalom

Rahangolédas

bocsdtani?

denevér, veréb
— denevér, macska
— denevér, tintahal

— denevér, delfin

centiméter

imnch

— méter

— lab

— egyenld

— kisebb/nagyobb-egyenld

o Melyik dllatok tudnak az aldbbiak kozil ultrahangot ki-

e Az ultrahangos tdvolsdgérzékeldvel milyen mértékegységben mértink tdvolsdgot?

e Milyen reldciot haszndltunk az ultrahangos tdvolsdgérzékeldonél?

e Ha a képen ldthatd programot elinditjuk a roboton mikor fog pirosan villogni a led?

Ha be van nyomva az érintésérzékeld.

Ha 30 cm-en beliil észlel valamit az ultrahangos tavolsagérzékeld.

Ha 30 cm-en kiviil észlel valamit az ultrahangos tdvolsdagérzékeld.

Ha ki van engedve az érintésérzékeld.

o1 )
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e A homokdrds blokk csak arra j6, hogy...

— wdrni tudjon a robot pdr mdsodpercig.
— wdrni tudjon a robot az érintésérzékeld megnyomdsdig.
— wdrni tudjon a robot, amig nem ldt valamsit.

— wdrni tudjon a Tobot eqy bedllitott esemény bekdvetkezéséig.

o A szinérzékeld csak arra jo, hogy...

— wisszavert fény erdsségét mérje.

— szineket ismerjen fel.

visszavert fény és kornyezetében lévd fény erdsségét mérje és szineket ismerjen fel.

— szinesen tudjon vildgitani a robotunk.

3.5.1. Hangoskodjunk! avagy hogyan jatszunk le hangot az EV3-mal

A robot képes hangok lejatszasara is, de nem &m olyan 6sdi médon, mint a mobilok, ez annal sokkal
mendbb! Mégpedig azért, mert négyféle mod koziil valaszthatunk (ami igazandibol harom) de ami
ennél is izgibb, hogy az egyik a zongora hangok egy csoportja! Nézziik meg, hogyan miikodik!

Ezt a blokkot az action (z6ld) blokkok kozott talaljuk, azon beliil az utolso el6tti helyen. A fajtait a
szokésos moédon tudjuk megnézni, ezeket lathatjuk a 24. abran.

Menjiink sorban! A Stop-nak nincs paramétere, leallitja a zenét. A méasik haromnak viszont elég
sokféle paramétere van, de szerencsére vannak koztiik hasonloak is. A Play File modban elére rogzitett
hangok koziil tudunk lejatszani egyet. A modot kivalasztva, megjelenik két paraméter. Az elsGvel
a hanger6t tudjuk szabélyozni, mig a masodikkal a lejatszas modjat. (25. abra) Utobbira kattintva
harom lehetGség koziil lehet valasztani. A O-val jelolt azt jelenti, hogy a program addig nem 1ép tovabb
a kovetkez6 blokkra, mig véget nem ér a zene lejatszasa. Az egyes szamut valasztva, egyszer lejatssza
a hangot, de kozben mar a kovetkezs blokk végrehajtésat is elkezdi. Az utolsé a ,Repeat” nevet kapta,
és az adott hangot addig ismételgeti, amig az utdna 1év6 blokkok be nem fejezddnek.

Ha maér tudjuk, hogy hogyan kell lejatszani a hangot, nem artana ha keresnénk valamit, amit le tudunk
jatszani. Szerencsére a szoftverrel kapunk beépitett hangokat is. Ezeket a blokk jobb fels§ sarkaban
talalhato fehér téglalapra (ahol altaldban a hasznalt portok szoktak lenni) kattintva tudjuk elérni. (26.
abra) Viszont nemcsak az elére megadottakbol tudunk valogatni, a ,,Wired” opciét hasznalva, mint egy

valtozot tudjuk megadni a lejatszando hangot (de ebbe most nem megyiink bele).

[ wired A
= Project Sounds i
Fantastic
F~ LEGO Sound Files

[ Animals
B stop ] _ [ Colors =
& Play Tone D@ .IJI Ff. =)

MY play Note :_ F= || o0 OU
24. abra 25. abra 26. abra
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Az utolso két mod nagyon hasonlé. A | Play Tone” médban egy bizonyos frekvenciajiu hangot jatszik le
arobot. Ezt a frekvenciat kivalaszthatjuk az elsé paraméter lenyil6é ablakibol vagy meg is adhatjuk egy
300 és 10000 kozti (nem feltétleniil egész) szam formajaban. A méasodik paramétere ennek a modnak a
hang lejatszésanak idGtartama, amit mésodpercben kell megadni. A masik két paraméter megegyezik
a Play File-nél targyaltakkal. A ,Play Note” az el6z6t6l csupan az els6 paraméterében tér el, viszont

itt frekvencia helyett egy zongoran tudjuk megadni a lejatszandd hangot.

3.5.2. Feladatok

1. Készits prgoramot, melyben a Good job hangot jatszod le ugy, hogy utdna 3 mésodpercig pirosan

villog a robot lampéja! Probald ki mindharom lejatszasi modot!

2. Készits programot, melyben a robot egyenesen halad elére, de ha nekititkozik valaminek, akkor
a No hangot adja ki 2-es lejatszasi modban, és utdna 2.3 masodpercig villogtatja pirosan a

lampéajat!

3. Irj programot, melyben a robot ha érzékel egy szint, akkor kimondja angolul a nevét! (Hangos

szinek)

4. Készits programot, melyben a robot egy vonalon halad, de ha érzékel maga eltt 10 cm-en beliil

valamilyen targyat, akkor dudal egyet a C frekvencian, majd folytatja utjat!

3.5.3. Elagazas megismerése

Miel6tt megtanulnank hasznalni az elagazasokat, érdemes (bevezetd feladatként) megoldani a Hangos
szinek fantazianevi feladatot. Ezt eddig tobbszalu feladatként oldottuk meg, de igazandibol semmi
nem indokolja a parhuzamos programozéist, mert nem hasznaljuk ki a modszer adta lehet&ségeket.
A feladatot egyszertibben és atlathatobban is meg toldjuk oldani elagazas (Switch) segitségével. Ezt
a blokkot a Flow Control (narancssarga) csoportban talaljuk és alapallapotban a 27. abran lathato
moédon néz ki. A nézetet viszont meg tudjuk véaltoztatni a 28. abrén lathatova, ha a bal felsg sarokban

1évs , Switch to Flat View” gombra kattintunk. Fzt az dbran piros nyil jeldli.

[ 7 [
==
= (== -;J_Dg}
27. abra. Elagazas egyik fajtaja 28. abra. Elagazas mésik fajtéja
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Ennél a blokknal is a bal als6é sarokban 1év6 gombbal tudjuk megvaltoztatni a modot és itt is ugyan-
azokkal a lehet@ségekkel talalkozunk, mint amik a varj és a ciklus blokknal el6fordultak. Viszont, ha
egy szinttel beljebb megyiink, akkor méar némelyik opcional felbukkan egy , Measure” mod a Compare-n
kiviil. Nos, ha a Compare-t vilasztjuk, akkor egy egyszeri, igaz és hamis agbdl all6 elagazasunk van,
viszont ha a Measure-t, akkor egy tobbagu elagazassal (switch-case-zel) allunk szemben. (29. abra)
Utébbit akkor hasznaljuk, ha példaul minden szinre més ,reakciot” szeretnénk kivaltani. Ebben a
moédban be kell allitanunk egy ,Default Case” esetet, ami azt jelenti, hogy ha a feltételek koziil nem
talal olyat, ami megfelelne az adott értéknek, akkor ezt fogja végrehajtani. Ezt a 29. &bra tetején
lathaté menii megfelelg radiogombjéara kattintva tehetjiikk meg. (A masik elagazas nézetben is hasonlo

helyen talaljuk a radiogombot.)

bH - ol

.[D-Cig =)

29. abra. Tobbagu elagazas (switch-case) szinszenzorral
3.5.4. Feladatok
1. Készitsd el a Hangos szinek c. feladatot a switch blokk hasznalataval!
2. Készitsd el a Vonalkovets feladatot az elagazés hasznalatéaval!
3. Irj programot, melyben a robot a kovetkezs feltételek alapjan cselekszik:

Ha piros szint érzékel, akkor pirosan villogtatja a ledjét 2 masodpercig,
ha zoldet, akkor reset moédban villog,

ha kéket, akkor egyhelyben megfordul,

ha sargat, akkor angolul kimondja, h sarga,

ha fehéret, akkor egy zongora hangot jatszik le,

ha pedig feketét észlel, akkor azt mondja, hogy Bravo.

4. Készits programot, melyben egyenesen halad elére a robot és ha piros/zold /kék csikot érzékel,

akkor kimondja a szin nevét angolul, de ha feketét érzékel akkor leallitja a motort!
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3.6. 6. alkalom

Rahangolédas

o Melyik mddot kell vdlasztanunk a hang-blokkban, ha
zongora hangokat szeretnénk robotunkon megszolaltat-

ni?

- STOP

— Play File

Play Tone

Play Note

e FEldgazds szerkezet haszndlatakor a pipdval jelolt rész...

(Segitségként berakhatjuk az eligazds szerkezet képét)

mindenképp lefut.

csak akkor fut le, ha a megadott feltétel hamis.

csak akkor fut le, ha a megadott feltétel igaz.

az X-el jelolttel pdrhuzamosan fut le.
o Mi a kiilonbség az eldgazds szerkezet és a tobbszdli program kézott?

— Semmi

— FEldgazdsndl egyszerre csak az egyik dgba megy bele a program.

— Tobbszdlu programndl csak az egyik dgba megy bele a program.

— Az elagazdsnak csak két aga lehet.

e Ha szinérzékeld esetén eldgazdst haszndlunk, akkor az alapértelmezett dagba mi keriil?

Amit akkor csindl a robot, ha feketét észlel.

Amit akkor csindl a robot, ha zdldet észlel.

Amit akkor csindl, amikor egyik feltétel sem teljestil.

Amit akkor csindl a robot, ha fehéret észlel.
e lgaz-e, hogy eldgazds haszndlatdval mazimum két szint tudunk egyszerre vizsgdini?

— Igaz

— Hamus
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o A képen piros kdrrel jelolt + jel arra szolgdl, hogy...

— mds €érzékeld értékét is figyelembe tudjuk venni(szinen kivil).
— dssze tudjuk ,csukni” a szerkezetet, hogy dtldthatobb legyen.

— plusz feltételt adhassunk hozzd, 1j szint vehessiink fel.

— az alapdllapotot ki tudiuk ieléini.

e Az aldbbi program esetén mikor villog pirosan a led?

— Ha a robot vildgos (fehér) szint észlel.

— Ha a robot sitét (fekete) szint észlel.

— Ha a robotnak be van nyomuva az érintésérzékeldje.

Ha az ultrahangos tdavolsagérzékeld 50 cm-en belil érzékel valamat.
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3.6.1. Rajzolas a tégla képernydjére

A tégla felss részén taldlhato kijelzével méar sokat ismerkedtiink a kordabbi alkalmak sorén. Itt talalunk
szamos beallitasi lehetGséget, el tudtuk inditani a mar robotra toltott programjainkat és informaciokat
is le tudtunk olvasni réla példaul a toltottségi allapotot. A téglan 1évs kijelzét azonban még masra is

tudjuk hasznalni, irhatunk, rajzolhatunk ra ezzel kiegészitve programunkat.

A z06ld szind blokkok kozott talaljuk a szoftverben a kijelzd blokkot (Display), ez lesz segitségiinkre a

kijelz6 programozasakor.

A moéd valaszté gombra kattintva tobb lehet&ség koziil is valaszthatunk,

melyekrdl részletesen késébb lesz sz6. ElGszor ismerkedjiink meg a blokk |b |@ Q xYg
elemeivel. A bal felss sarkdban taldlhato a kijelz6 elénézeti gomb, melynek - l » | 0 | 0 J
segitségével ellendrizhetjiik még a robotunkon valé futtatas elétt, hogy mi T Text

fog megjelenni a kijelzén. Ezt majd latni fogjuk, hogy nagyon hasznos 5‘$
lesz feladataink megoldésa soréan, példaul, amikor koordinatak segitségével
szeretnénk meghatarozni egy alakzat elhelyezkedését a kijelzén. De ne X ResetScreen

szaladjunk még ennyire elére! A jobb fels6 sarokban most egy iires fehér 30 spra. Kijelz6 blokk
téglalap lathatd. Ez valojaban egy szovegbeviteli mezs. Azonban ez a mezé (Display)

nem Aall rendelkezéstinkre minden médban (nem is lenne ré sziikség) csak a

Text és az Image vélasztasoknél lathato.

Most pedig ismerkedjiink meg részletesen a valaszthaté modokkal!

Text

Az els6 mod vélasztasaval lehetGségiink van szdveget irni a robot kép-

e MINDSTORMS

|b l@ g X V E AA
T '/ | A | o] >< et J ernyGjére. Fontos tudnunk, hogy ékezetes karaktereket nem hasznal-
w |

T o (T res
TE] Gnd

Image

hatunk szovegek kiirdsa soran!
Szoveg megjelenitésére két lehetGségilink is van, ahogy ezt a 31. 4bra

is mutatja. Nézziik elGszor az els6t, vagyis amikor a Pixels-t va-

lasztjuk. Ekkor a robot képernygjét pixelekre ,bontjuk”, igy barhova

= J e

Reset Screen

irhatunk a robot képernydjén. Ahhoz, hogy pontosan meg tudjuk

. ] hatarozni hova szeretnénk elhelyezni a szoveget, sziikségiink lesz egy
31. abra. Szoveg kiirasa a

» o koordinata-rendszerre, melynek segitségével a kijelz6 minden pixelét
épernydre

egy (x,y) parnak feleltethetjiik meg egyértelmiien. Nézziik, hogy is
néz ki ez a koordinata-rendszer.
Vegyiik figyelembe, hogy a gyerekek ismerik-e mdr a koordindta-rendszert, elékerilt-e mdr matematikai
tanulmdnyaik sordn! Ha nem, akkor tapasztalataim szerint fontos rd tobb iddt szdnni, mert nagy aka-
ddly lehet a feladatok megolddsa sordn, ha ezt a részt nem értették meg jol. En fel szoktam rajzolni
a robot képernydjét a tdbldra, illetve a koordindta-rendszert és eldszor csak széban kérdezgetek télik a

tablandl pontokat, hogy az vajon hova fog keriilni a roboton.
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0 177

127 —

32. adbra. A kijelz6 koordinédta-rendszere

A 32. abran lathato, hogy a robot kijelzGjét hogyan koordinatazzuk. Kicsit mas, mint a matematikaban

megszokott koordinata-rendszer.

Ezért még ha didkjaink tanultdk is geometridbol fontos, hogy részletesen beszéljink rdla, nehogy

belezavarodjanak épp e miatt. A kénnyebb megértés érdekében hivatkozhatunk az z-koordindtdra

mint oszlopszdmra, az y-ra pedig mint sorszamra.

A tengelyek megegyeznek a Descartes-féle koordinata-rendszer tengelyeivel, azonban a szamozasban

észrevehetiink némi furcsasédgot. Az x koordinéta 0-t6l 177-ig fut balrél jobbra névekedve. Azonban

az y méashogy viselkedik, fentrsl (vagyis a robotunk képernygjének bal fels§ sarkabol) lefele nének az

y értékek. A kijelz6 bal felsé sarkdban 0, a bal also6ban pedig 127 az y paraméter értéke.

\.

Fontos megjegyezniink ezen a ponton, hogy attdl fiiggetleniil, hogy az x képernydn ldthatd ma-
ximum értéke 177, y-€ pedig 127, ettdl még nagyobb szam megaddsdra is lehetdségiink van a
programozds sordn! A didkok erre rd is szoktak néha kérdezni, ha nem akkor is sokszor belefut-

nak feladatmegoldds kizben. Ezt akdr egy feladaton keresztil érdemes is szemléltetni.

Most, hogy megismerkedtiink a kijelzé koordinata-rendszerével nézziik meg
milyen beéllitasi lehetéségeink vannak a blokkon!

Az els§ paraméter a képernyS torlése, melyet egy kis radir ikon jeldl.
Hogyha ezt igazra allitjuk, akkor a szoveg kifrasa el6tt torolni fogja a teljes
képernyd tartalméat, igy elttinik példéul a robot bekapcsolasakor alapértel-
mezetten megjelend menii (ami a program futésa utan djra lathato lesz),
illetve ami elStte rajta volt, legyen ez akar rajz vagy béarmilyen szoveg.
Tehét igy egy tiszta képerny6t kapunk melyre rakeriil az altalunk kiirni ki-
vant szoveg. Ellenben, ha ezt az értéket hamisra allitjuk nem fog torlgdni

a szoveg kiirasa el6tt a menii sem, igy az nem lesz jol olvashato!

Erdemes tehdt az ilyen jellegi feladatokndl legaldbb az elsé blokkon
torélni a képernydt, hogy a meni eltinjon és utdna szabadon irhas-

sunk, rajzolhassunk robotunk képernydjére.

@2 x vy Om

Hel 1o}

|-% pEisiiisi B oo

s [ TT

sl

33. dbra. Elhelyezés a
képernyén

A masodik, illetve a harmadik beallitasi lehet&ség az x és y koordinatak beéillitasa, mellyel megadjuk

honnan kezd6djon a szovegiink. Ahogy a 33. abrén is lathaté a paraméter beallitasahoz hasznalhatjuk
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a megjelend csuszkat (segitségképpen az x koordinata esetén ez vizszintesen jelenik meg, mig az y

esetén fiiggslegesen, ahogy a koordinata-rendszerben is).

Kiilonos ezen csiuszkdkkal kapcsolatban, hogy mig a bal felsd sarka a képernydénknek a (0,0) pont,
az x csuszkdjdnak minimuma 0 helyett -177, y-é pedig -127. Erdemes erre felhivni didkjaink

figyelmét, nehogy gy gondoljdk ezek a minimum értékek jelentik a bal felsd sarkot!

Erdemes figyelni a kijelz6 el6nézeti képét minden beallitas kozben. Ahogy allitjuk a cstszkak segitsé-
gével a koordinatakat, ugy valtozik a megjelenitett kép is. Az x és y értékek beallitasahoz nem muszaj
a csuiszkékat hasznalnunk, pontos érték beallitasakor konnyebb kézzel beirni a kivant szamokat. A ko-
vetkezd blokk-paraméter a betiiszin beallitasa. Fekete és fehér koziil valaszthatunk. Fehér valasztasa
esetén megjelenik a kiirt szoveg mogott egy fekete hattér az olvashatosag érdekében (1d. 33. &bran).

A blokkon az utolso beallitasi lehetGség a karakterméretre és stilusra vonatkozik. Itt 3 opcid koziil
valaszthatunk. A norméal(0) tipussal irt szoveg lathaté a 34. abran, a normal méretd, de félkovéren

kiemelt(1) a 35. abran,a nagy(2) bettimérettel irt pedig a 36. abran lathato.

Szial Gandalf vagvok! Szial Gandal f vagvok! SZia! Ganda

i Sria! Gandalf vagyok! 1

BB Szia! Gandalf vagyok! 1 [a]) TR
ol x y@mg @] x vy Emg

aafrereiiel | |zmjbeieial | Taj| /0] =]X] S

o2 x v @md

o

34. abra 35. abra 36. abra

Ahogy a 36. dbrdn is ldtszik, figyelni kell a szoveg hosszdra! Ugyanaz a széveg normdl betimérettel
kifért a kijelzdre, mig nagy betimérettel mdr a fele lemaradt réla, nem ldthats! Fontos, hogy errdl
a hibalehetbségrol beszéljiink, a gyerekeket meg lehet kérdezni milyen megolddsi dtleteket tudnak
mondani! Ebben a helyzetben a legjobb megoldds, ha két kilén blokkba irjuk, ami kiilénbézd sorba
fog keriilni és a koordindtdk segitségével megadjuk hol kezdddjon a kovetkezd sor. De hogy tudjuk
kiszdmolni pontosan hdny pizellel kellene ez lejjebb kezdeniink? Ez elég macerds lenne. Epp

ennek a megkdnnyitésére fogjuk megnézni a kovetkezd szovegkiirdsi lehetdséget!

Most ismerkedjiink meg a szovegmegjelenités masik modjaval is! Ez a
Grid, vagyis amikor a kijelzénk nem pixelekre, hanem egy téglalapracs- Hello
ra van felosztva. Ebben mar sokkal konnyebben fogunk tudni mozogni,

kiilonb6zd sorokba elhelyezni szévegeket. A kijelz6 21 oszlopra és 11 sorra

van felosztva. Minden oszlop 8 pixel széles és minden sor 10 pixel magas.

T

Rl 7Ix Y E g

TER|| X | 2] 2%z

Ahogy a 37. abran is lathaté a blokk bemeneti paraméterei megegyeznek
a pixeles blokkéval. Csak az el6nézeti kép kiilonbozik a racs miatt, illetve

az x és y értékek jelentenek mést, mint az elgz6 esetben. Itt x és y para-
méterek a sorokat és oszlopokat jelentik. (0,0) a bal fels§ sarok és ahogy 37. &bra. Téglalapracson
nagy betiik
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noveljitk 1-el valamelyik értéket, ugy fog a széveg jobbra, illetve lefelé lépni egy sort/oszlopot.

Ugy vettem észre, hogy a didkok ezt sokkal konnyebben és gyorsabban meg tudjdk érteni, mint a
pizelekkel valo szdmolgatdst, igy érdemes a csoporthoz igazitani, hogy melyik lehetdséget mutatjuk

meg eldbb, illetve, hogy a feladatokat melyikkel oldjuk meg.

A 37. abran lathato, hogy a nagybettivel irt széveg karakterei 2 sor
magasak és minden karakter 2 oszlopot foglal el, mig a normél bet- nanN _
mérettel irt szoveg csak 1 sort és egy oszlopot foglal el (1d.: 38. 4bra). FH 1 Gandalf!

Tehat ahhoz, hogy az altalunk a képernydére irt sz6vegek ne keriiljenek

fedésbe érdemes figyelniink ezekre a mértékekre.

B Gandalf!

CEXET Y

=]

. G T
Alakzatok TE | X 0] s [x|o[]

Nem csak szdvegek kiirasara van azonban lehetéségiink! Alakzatokat
38. abra. Téglalapracson

is megjelenithetiink robotunk képerny&jén. Egyenes, kor, téglalap és
normal betiik

pont rajzolasaval otletes dbrékat készithetiink.

A gyerekek itt szabadon engedhetik fantdzidjukat, a 4 alakzatbol ,épitkezhetnek”. Nyugodtan szdn-
hatunk arra iddt, hogy maguktol alkossanak eqy képet a robot kijelzdjére, hiszen igy fogjik a
leginkabb elsajdtitani ezek mikodését!

L 1yl x2y2 T A T1en 4 . . S
‘!'l?l g_x___x_vTi_j* az elsé beallitasi lehetség a képerny6torlés. Ez ugyanazt jelenti, mint az
- ./150‘20‘130‘109 X{

Nézziik meg kiilon-kiilon az egyes alakzatok paramétereit. Mindegyiknél

el6z6 blokkok esetén. Az utolsd paraméter pedig a szin beallitasa (feke-

te/fehér) ami az alakzat korvonalara és kitoltésére egyarant vonatkozik. A
o 1mage QO cirde
i [ Rectangle

= Point

39. abra. Rajzolhato
alakzatok

tobbi paraméter azonban a kiilénbozé alakzatok esetén més és maés lesz,

Reset Screen

ezért érdemes veliik részletesen megismerkedniink.

A 40. abran lathato egy vonal rajza. Itt a blokk mésodik és harmadik
paramétere koordinata (x1,y1), mely egy pontot hataroz meg, (x2, y2) pe-
dig egy masik pontot a kijelzén. A kijelzén megjelens alakzat tehat egy
(x1,y1) és (x2,y2) koordinatak kozti egyenes szakasz lesz.

A 41. abran egy kor képét lathatjuk. Ebben az esetben az x és y koordinatak a kor kozéppontjat
hatarozzak meg. A negyedik beallitasi lehetGség a kor sugara, melyet pixelben mérve kell megadnunk.
A kovetkez6 bemeneti értékkel hatarozhatjuk meg, hogy ki akarjuk-e tolteni a kort, vagy csak egy
korvonalat szeretnénk megjeleniteni robotunk képerny&jén.

A 42. abran egy téglalapot latunk. Az x, y koordinatakkal ezen alakzat esetén a bal fels§ sarok
pozicidjat tudjuk megadni. A kovetkezs két érték pedig arra szolgal, hogy pixelben megadjuk a tég-
lalapunk szélességét, illetve magassagat. Az el6z6 alakzathoz hasonlbéan itt is meg tudjuk hatéarozni,

hogy csak hatarold vonalat rajzoljunk vagy kitoltott alakzatot.
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A negyedik alakzat, melyet ezen blokk segitségével rajzolni tudunk a pont. Errél azért nem szerepel
kép, mert az elénézetben alig latszik az a kis pixel, melyet a robotunk képernyGje megjelenit. Pont
esetén csak az x és y koordinatakat kell meghataroznunk, azt a pixelt, melyet fehérre vagy feketére

szeretnénk szinezni.

l!l EA3EELL R s i

® [@l &7 x1 yl x2 y2 i
< (.«lsmmmwj

40. abra 41. abra 42. abra

Ahogy lattuk, minden alakzat esetében szinnek valaszthatjuk a fehéret is fekete helyett. Azonban ha
csak a szint fehérre valtoztatjuk nem fogjuk latni alakzatunkat a képernydn. A fehérrel rajzolas csak
gy miikodik, hogyha az adott blokk képernyd torlését hamisra allitjuk és elGtte egy feketével kitoltott

alakzatot rajzolunk ugyanerre a helyre.

[ Példaul egy egész képernydt kitoltd fekete téglalapra tudunk rajzolni fehér vonalat, kért, pontokat.

Kép megjelenitése fajlbol |  wired
F~ Project Images

A kovetkezd képernyShoz kot6ds funkeid a fajlbol vald megje- B R

lenités. A jobb felsé sarokban talalhato fehér téglalapra kat-
tintva tudjuk kivélasztani a megjelenitends képet. A ,LEGO

Image Files” kategoriaban olyan képfajlok kozil valogatha- fﬂ |@|gx =
tunk, melyek méar letoltéskor a szoftver részét képezik. A Ji' ALror EI‘
listdban a masik fajl neve ,Project Images”. Kz azokat a —l —

fajlokat tartalmazza, melyeket mar kordbban hasznaltunk a 43. abra. Kép fajlbol

projektiinkben, igy biztositva az Gjboli gyors elérést.

Képernyd torlés

Az utolsdé mod, melyrél még nem esett sz6 a Reset Screen, vagyis a képer-
ny6 torlés. A neve félrevezets lehet, mivel ez a blokk nem arra szolgél, hogy
a képerny6rdl letoroljiik az eddig megjelenitett abrakat, szévegeket és tjat

rajzoljunk ra! Akkor hasznaljuk ezt a blokkot, hogyha megjelenitettiink

valamit a robotunk képerny6jén és még a programunk futésa soran vissza
szeretnék allitani a képerny6t arra, mely alapbdl egy program futdsa sordn 44 sbra. Reset Screen

megjelenne.
Ahhoz, hogy robotunk képernyGjén lassuk is a képet, amit meg szeretnénk jeleniteni programunkat

a 45. abran lathaté modokhoz hasonléan kell megirnunk. Ha nem rakunk varakozéast vagy ciklust a

képernyd blokk mogé, akkor a program miikodési elvébsl adédéan nem fogjuk latni a megjeleniteni
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kivant képet a roboton. Ez abbdl kovetkezik, hogy a program futésa végén letorli ami a képernyén

volt és vissza all az eredeti ,menii nézetbe”. Ha nem rakunk valamilyen késleltetést a programunkba

akkor ez a teljes képerny6torlés olyan gyorsan megtorténik, hogy észre sem vessziik a képet, amit meg

szerettiink volna jeleniteni!

45. dbra. Képerny6n kép megjelenitése

3.6.2. Feladatok

1.

Ird ki sajat becenevedet a robot képernyéjére!

Ird ki a sajat nevedet a robot képernygjére gy, hogy vezetékneved a bal felsG sarokban legyen,

keresztneved pedig az alatt! Hasznalj félkovér bettitipust!
Jelenits meg robotod képernyGjén egy tetszéleges képet fajlbol 3 méasodpercig!

Irj programot, melyben a roboton 1évé led pirosan vilagit, amig be van nyomva az érintésérzékels
és zolden, ha ki van engedve! Vilagitas mellett mosolyogjon, amig be van nyomva, szomorii arcot

mutasson, ha ki van engedve!
Rajzolj egy hazikot alakzatok segitségével a robot képernyGjére! A részletek rad vannak bizval

Készits programot, melyben a robotod a koévetkezst hajtja végre: amikor elinditod a programot a
képernyGjén 3-t6l visszaszamol 1-ig 1 mp-enként, majd kiirja, hogy START a képernyS kozepére

és motorjait beinditva leir egy tetsz6leges alakzatot (pl.: négyzetet, S-alakot).

Készits programot, mely soran robotod lassan egyenesen elére halad a palyan (fehér nagy lap /feliilet
fekete, piros alakzatokkal). Ha fekete szint 1at irja ki a képernyére, hogy , FEKETE”, ha pirosat,
akkor azt, hogy ,PIROS”, ha fehéret, akkor pedig azt, hogy ,FEHER”!
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3.6.3. Erzékels blokkok hasznalata

Az érzékels (citromsarga) blokkok kozott talaljuk azokat a blokkokat, melyek segitségével le tudjuk

kérdezni egyes érzékel6k értékét.

4

MH@‘@

@w | |
ol e

@mul| |

46. abra. Erzékels
blokkok

Felmeriil persze a kérdés, hogy de erre nekiink mi sziikségiink is van... Ezen
értékek felhasznélasédval azonban nagyon sok érdekes feladatot tudunk megvald-
sitani! De hogyan is tudunk hozzaférni az érzékelsk értékeihez? Erre szolgalnak
példaul a 46. abran lathatd blokkok. A fels6 segitségével a szinérzékels érté-
két, mig az alséval az érintésérzékels értékét tudjuk lekérdezni. Mit is kezdjiink
ezekkel az értékekkel? Példéul ki tudjuk irni a robot képernyGjére. Ehhez egy
ujabb beallitassal kell megismerkedniink a kijelzé blokkon! Hasznaljuk a szdveg
kifrasara alkalmas Grid moédot. A jobb fels§ sarokban széveg beirasa helyett
kattintsunk a ,Wired” lehet&ségre. Ekkor egy aj beallitasi lehet&ség jelenik meg
a blokk paraméterei kozott. Ehhez tudjuk csatlakoztatni a most megismert ér-
zékeld blokkot a 47. abran lathatdé modon.

Fontos, hogy ciklusba tegyiik a programunkat, hogyha folyamatosan szeretnénk

vizsgalni egy érzékels értékének valtozésat! Ha ezt nem tennénk meg akkor a program inditésakor

beolvasott érték jelenne meg a képernydén, mely nem frissiilne a soha az 0jboli vizsgalat hianyaban!

—>—|;D ;.g e |o| T\__gf__m v i AA D:p
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47. abra. Szinérzékel$ értékének megjelenitése a robot képernyGjén
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3.6.4. Feladatok

Valoszindleg ezen a szakkori alkalmon mdr nem marad sok id6 ezekre a feladatokra. Amit nem

sikeriil megualdsitani azt a kovetkezd alkalommal folytatjuk!

1. Készits olyan programot, melynek eredményeképp a robotod akkora sugara korlapot rajzol a

kijelz6 kozepére, amilyen tavol észlel magatdl valamit tavolsagérzékelGjével.

2. Fejleszd tovabb a mar korabban megvalositott radar programodat! Mikdzben a robot korbe-korbe

porog folyamatosan irja ki a képerny6re az altala mért tavolsag értékét!

3. Valositsd meg a kovetkezs programot: a robot haladjon egyenesen, a sebességét az ultrahangos

tévolsagérzékels értéke hatarozza meg!

Nagyon kicsi tdvolsdg esetén (kisebb mint 2 cm) azt tapasztaljuk, hogy az ultrahangos td-
volsagérzékeld a mazimum értékét, 255 cm-t mutat. Ezt a jelenséget az ultrahangos tdvol-
sagérzékeld mikddési elvével magyardzhatjuk. Az eqyik ,szemén” ultrahangot bocsdt ki, a
masik pedig a visszaverddd hangot észleli. A tdvolsagot abbol szamolja, hogy mennyi idd
telt el a kikiildés és az észlelés kozott. Amikor az akaddly nagyon kézel van, akkor a kibo-
csdtott ultrahang nem tud visszaverddve eljutni a mdsik ,szembe”. Mivel nem jon vissza a
kibocsdtott hang, a robot nem képes ezt megkilonboztetni attol az esettdl, amikor az akaddly

olyan messze van, hogy mdr nem verddik vissza érzékelhetd erdsségben.

4. Robotod irja ki mindhdrom tanult érzékeld értékét eqgymds ald a kovetkezd elrendezésben:

érzékeld neve: érték
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3.7. 7. alkalom

Rahangolédas

o A kijelzd blokk ,,Reset Screen” mddja arra szolgdl, hogy

letordlyiik robotunk képernydjérdl a robot mentjét és

egy tiszta képernydt kapjunk.
— Hamis — Igaz
e Ha sziveg kifrdsandl a szoveg til hossziu és nem fér ki a robot képernydjére, akkor...
— a szoveg dsszetomoritve, kisebb betikkel jelenik meg a képernydn, hogy mégis elférjen.

— nem jelenik meg semmi a képernydn.

a szoveghdl annyi ldtszik a képernydn, amennyi kifért.

a program automatikus elvdlasztdst alkalmaz a szdvegen, igy jelenitve meg az egészet.

e Mi a kiilonbség a szovegkiirds két modja a ,Grid” és a ,,Pixels” kozott?

A megjelenitésben semmi, csak a blokk-paramétereik és az elénézeti képek

kézott van kiilonbség.

— ,Grid” esetén a kijelzdn téglalaprdcs ldtszik, gy jelenik meg a széveg.

LPizels” esetén a kijelzdn négyzetrdcs latszik, igy jelenik meg a szoveg.
— A ,,Grid” mdddal nem széveget, hanem alakzatot tudunk megjelenitens.
e Milyen szint blokkok kozott taldljuk a képernydre irds/rajzolds(Display) blokkot?

— piros — narancssdrga

— citromsdrga — 20ld

e Mi torténik, ha az aldbbi programot szeretnénk futtatni a roboton?

— A program azonnal ledll, ldtszolag semmi nem torténik.

— Kiirja a képernydre, hogy ,,Robotika”.

— Villognit kezd a képernydn a ,Robotika” felirat.

Hibds a program, ezért el sem indul.

P

i

Robotika

Dlegx y W A g

ITﬁri°|“|x|2U

.'I
W

48



e Ha az =0, y=0, koordindtdra irunk valamit, akkor hova keriil a széveg a kijelzdn?

Bal feliilre
— Jobb feliilre
— Bal alulra

— Jobb alulra
o Ki tudjuk irni az érzékeldk értékét a képernydre?

— Igen

— Nem

3.7.1. Erzékelsk értékét felhasznald feladatok

P

Az eléz6 alkalomrdl maradt feladatok megvaldsitdsa.

3.7.2. Matematikai miiveletek

Az adatmiiveletek (piros) blokkok kozott talaljuk a matematikai miveleteket megvalosito blokkokat.
Ezek koziil most csak eggyel fogunk megismerkedni, melyre sziikségiink lesz késébbi feladataink meg-
oldasa sorén!

A 48. abran lathatd blokk segitségével szdmos matematikai miveltet tudunk

+ - —
elvégezni. Ezek koziil most az osszead4s, kivonas és szorzas miiveletekkel fogunk = x+ ;a.f,b. - j
megismerkedni. ‘ M
[ Erdeklédéstdl fiiggden lehet tobb opcidt is megtanitani, kiprébalni! ] TS“”L

== Divide

x Multiply
Hogyha kivalasztjuk az Add, vagyis Osszeadas modot, akkor latjuk, hogy két IX| Absolute Value
paraméter beallitasdra van lehetdségiink. Az a és b szamok értékeit meghata- e
rozva megkapjuk azok 6sszegét. De mi torténik az 6sszeggel? Hogy tudjuk elérni AZV E:mnen;

azt? Ahogy el6z6 alkalommal az érzékels blokkok esetén, itt is Ossze kell kot-

48. abra.
niink valamivel a rendelkezésiinkre allo értéket! Példaul ki tudjuk irni robotunk Matematikai
képernyGjére, ahogy ezt mar kordbban is tettiik! miiveletek

3.7.3. Feladatok
1. Probald ki tetszéleges a és b értékekkel az Gsszeadas, kivonas, szorzéas miveleteket! Ird ki ered-
ményed a robot képernyGjére!
3.7.4. A tégla gombjainak hasznalata

Eddig a téglan 1év6 gombokat csak a meniiben val6é navigalashoz, illetve a robot bekapcsoldsdhoz és
program elinditasahoz hasznaltuk. Azonban ezek a gombok mésra is alkalmasak, programozhatjuk is

Sket! Ezzel a lehetGséggel fogunk az aldbbiakban kozelebbrsl megismerkedni.
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A tégla tetején talalhatdo 5 gombot (bal, jobb, kézépss, also, felsd) érzékels-
ként is felfoghatjuk! Kozvetleniil a képernyd alatt talalhatd gomb, mely tobbek

kozott a roboton futé programok leallitasara szolgal nem tartozik ezen ,érzé-

kel /programozhatd” gombok kozé! Ennek kitiintetett feladata van! Barmely,

a 49. adbran lathaté gomb megnyomasahoz feltételt kdthetiink programunkban,
49. abra. A tégla

programozhato
gombjai

vagy akar felhasznalhatjuk a gomb értékét feladataink kreativ megoldasihoz!
Miikodése leginkabb az érintésérzékel6hoz hasonlit, hiszen ezen gomboknak is
harom allapotat kiilonboztetjlik meg, csakiigy mint az el6bb emlitett érzékels

esetén!

Nagyon fontos, hogy a gyerekek megértsék ezt a harom dllapotot, hogy 7ol
meg tudjdk kilénboztetni azokat! Véleményem szerint nem baj, hogyha
ennek szemléltetésére ennél a résznél is szdnunk iddt! A érintésérzékeld
mdr régen volt (féleg, ha heti egy szakkori alkalom van), igy nem drt az

1smétlés!

A hérom éllapot k6zotti kiillonbség szemléltetésére szolgélnak az 50. és 51. abran lathat6 kodok. Ezek

segitségével jobban meg lehet érteni a kiillonbséget.

_'.r:hange!l

50. abra. ,Pressed” és ,,Bumped” médok kiilonbségének szemléltetése

|compare |

51. abra. Hogy mtkodik a ,,Bumped” allapot
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Ezt a programot fel lehet haszndlni olyan maodon, hogy kivetitjik a gyerekeknek, 6k pedig megirjdk
sajdat gépeiken, majd elmondjuk, hogyan érdemes a robotokon tesztelni. A mdsik lehetdség, hogy
a tandri gép képernydje kivetitve ldtszik, és a gyerekek az éppen készild programot mdsoljik
le. Ekkor programozds kozben meg is beszélhetjik miért igy irjuk a programot. FEzt kévetden

mindenki kiprébdlja a roboton mikéddés kozben is!

A 50. abran 1év6 kodot a kévetkezd modon érdemes tesztelni. Amikor a program elészor varakozik egy
gomb megnyomésara, akkor benyomjuk az egyik (tetszéleges programozhat6) gombot a tégla tetején és
nyomva tartjuk egészen a kovetkezd ,ellendrzésig”. Ekkor elengedjiik az eddig nyomva tartott gombot.
Harmadik vizsgalatkor csak nyomjunk meg egy gombot, tehat megnyomés utan kozvetleniil engedjiik
is el. Igy rogton latszik a blokk miikodési elve, illetve a harom kiilonboz6 gomb-éallapot.

Most nézziik meg hogy érdemes a 51. &abran 1évé kodot tesztelniink. Els6 vizsgalatkor hagyjuk a
tégla egy tetszbleges programozhatoé gombjat sok ideig benyomva, csak kés6bb engedjiik el. Mésodik
vizsgalatkor a benyomas utan kozvetlen engedjiik el. Ezt egy roboton kiprébalva méar latszik is, hogy

mit jelent ,egy bumped”!

Gombok hasznalata a varj blokk segitségével
A szoftverben tobb, a gombok programozasahoz sziikséges blokk is rendelkezésiinkre all. Ahogy a
korabban tanult érzékelSk esetén is lattuk nem csak a szenzor-blokkok kozott talalunk érzékel6hoz
k6t6ds funkciot, hanem példaul a varj-blokk esetén is. Igy van ez a most megismert programozhaté
gombokkal is! Nézziik meg milyen lehet&ségeink vannak a gombokkal kapcsolatban, hogyha a szoftver
varj-blokkjat hasznaljuk!
aal El6szor nézziik meg mire szolgél a varakozas blok-
kon beliili ,Brick Buttons-Change” moéd. Ahogy

az 52. Aabran lathatd ezt a modot valasztva a

Silo Behgir | b blokknak egyetlen kimeneti paramétere lesz, raj-
@ Tnfrared Sensor  » ta semmit nem tudunk beéllitani. Ez a blokk
0 _Mawriemuon b arra szolgal, hogy programunk addig varakozzon,
;% amig egy tetszbleges programozhaté gombjanak
@O Uitrasonic Sensor » allapota megvaltozik. Ha a programunk indita-
O vessaging b sakor egy gomb sem volt benyomva, akkor bér-
B i melyiket megnyomjuk az 6t koziil, programunk

59 abra tovabb megy és elvégzi a varakozas blokk utéani

részt. Ha viszont a program futtatdsénak kezde-
te el6tt mar be volt nyomva a tégla egy gombja, akkor a varakozas blokk utani rész a lenyomva tartott
gomb felengedésével le fog futni, hiszen ekkor a gomb allapota megvaltozott. Tehat ez a mod a tégla
gombjainak valtozasat vizsgéalja. Nem kiilonbozteti meg az 6t gombot egymastél és a harom gombal-
lapotot sem.
Abban az esetben, ha a varj blokk , Brick Buttons-Compare” méodjat valasztjuk mér van lehet&ségiink
bemeneti paraméterek megadasara, ahogy ezt az 53. &bra is mutatja. Itt mi donthetjik el, hogy
programunk melyik gomb(ok) allapotanak megvaltozasara menjen tovabb és azt is, hogy milyen alla-
potvaltozéasra reagaljon. Tehéat példaul ha a bal, k6zépsd és jobb gombok megnyomasara szeretnénk
varakozni és az a feltételiink, hogy benyomésra még ne menjen tovibb a programunk, csak akkor ha az

adott gombot ki is engedtiik, akkor az els§ paraméternél kivalasztjuk az 1, 2, 3 opcidkat. A masodik
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paraméternél pedig a 2-es opcidt, mely a ,Bumped” allapotot jeloli.

[ID_:&' .g. A O QL
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G Brick Buttons

@ Color Sensor

L
@ Infrared Sensor » o '3'
€ MotorRotation > o™ 1| -3-
Timer » iy
g w2 &
Touch Sensor >
— ['_"J\/ 31 Izl
Ultrasonic Sensor »
-
o)
0 Messaging » D i b
.
® Time D S =
53. abra. Compare mod 54. abra. Measure mod

A tégla gombjainak megfeleltetett szamokat nem is kell megjegyezniink, hiszen a blokk els§ paraméte-

rére kattintva latjuk, hogy melyik gomb melyik szamnak van megfeleltetve.

Gombok a ciklusfeltételben és elagazas szerkezetben

A narancsséarga blokkok (vezérlési szerkezetek) kozott azonban nem csak a varj-blokk esetén van lehets-
ségiink a gombokra feltételt szabni, hanem példaul a ciklus és az elagazas szerkezeteknél is. Vizsgaljuk
meg ezeket az opciokat.

Hogyha ciklusunk kilépési feltételének adjuk a gombok allapotanak megvaltozasat, akkor azt az 55.
abran lathaté6 médon tehetjiikk meg. Ekkor kivalaszthatjuk melyik gombra és annak milyen allapotara

szeretnénk kilépni a ciklusbol.
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55. abra. Gombnyomas, mint kilépési feltétel

Az eladgazés szerkezetben kétféle modon is hasznalhatjuk a gombokat feltétel megadasara. Az egyik
lehet@ségiink az 56. abran lathat6. Ehhez a modvalasztoban a ,Brick Buttons-Compare” lehetdséget
kell kivalasztanunk. Ez a szerkezet arra szolgal, hogy feltételt tudjunk szabni arra, hogy robotunk mit
tegyen példaul egy benyomott vagy kiengedett gomb esetén.

Ha a moédvélasztéban a mésik opciot valasztjuk, vagyis a ,Brick Buttons-Measure” lehet&séget, akkor
az H7. abran lathato szerkezetet kapjuk. Ez nagyon hasznos abban az esetben, ha azt szeretnénk, hogy

robotunk kiilonb6z8 gombok megnyomésara kiilonboz&en reagéljon.
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56. abra. Compare mod 57. abra. Measure mod

Gombok hasznilata az érzékels blokk segitségével

Tekintsiik a4t milyen lehet&ségeink vannak, hogyha az érzékels blokkok koziil valasztjuk ki a gombokat
vezérl§ blokkokat.

Az 58. abran lathaté Measure modot valasztva megkapjuk szam-kimenetként a téglan éppen benyomott

gomb azonositojat (vagyis a neki megfeleltetett szamot).

[ Ezt az értéket wezetéken” bekiothetjiik olyan blokk paraméterébe, mely szamot vdr. ]

Az 59. abran lathaté Compare modot valasztva pedig egy logikai és egy szdm értéket kapunk. A szdm
a logikai értéktdl fligg. 0, hogyha a logikai érték hamis, 1, hogyha igaz. A logikai kimenet értéke pedig
attol fligg, hogy a bemeneti paramétereken altalunk megfogalmazott feltétel igaz vagy hamis a gombok
éppeni allapotara. Tehat a 59. abran lathato blokk értéke pontosan akkor igaz, hogyha a kézépss gomb
be van nyomva a téglan. Ha kiengedjiik ez az érték hamisra véltozik. Fontos megjegyezniink, hogy
tobb gomb kivalasztasa esetén a feltételek kozott ,JES” szerepel, tehéat a logikai érték csak akkor ad

igazat, ha az adott feltétel az Osszes kivalasztott gombra teljesiil.

|Dﬂ- z =@
om =

. Measure P ]

(© corvere > (@M tick purcons

58. abra 59. abra

m Measure P

@ Brick Buttons

© Compare *J
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3.7.5. Feladatok

1.

Irj programot, melynek hatésara robotod a kozépsé gomb megnyoméasakor kirajzolja a képernyére
az EV3 ikont. A bal gomb megnyomaséra balra mutaté nyilat rajzol és igy tovabb, minden gomb

megnyomaéasara egy felé mutato nyilat jelenit meg!

Készits programot, melyben robotod a kozéps6 gomb megnyomésara kiad egy hangot réviden
(ez jelzi, hogy elkezdett futni a program)! Ezek utan tugy tudod mozgatni a robotot, hogyha
megnyomod a felfelé gombot, robotod elére megy 2 mp-ig, a lefelé gomb hatasara pedig tolat 2

mp-ig. A balra gomb lenyomaéasara balra fordul 90°-ot, a jobb gombra pedig jobbra ugyanennyit.

Fejleszd tovabb a Radar programot(alap feladatot, ne a mar tovabbfejlesztettet!), melyet mar
az el6z6 alkalmak egyikén elkészitettél! Epitsd programodba azt a funkciot, melynek hatasara a
tégla tetején 1évs barmely gombot megnyomva robotod képernyGjén egy Stop tabla rajza jelenik

meg, majd 1 masodperc milva kilép a programbol!

Készits olyan programot, melynek soran a tégla tetején 1évs f6ls6 gombot nyomva tartva a led
narancssargan, mig az alsé gombot nyomva tartva pirosan vilagit!
Ha sikeriilt megoldanod a feladatot, akkor keress mas jé megoldast is! Programodat probald a

gombok értékének felhasznalasaval megvaldsitani!

Valositsd meg, hogy robotod képerny6jén egyre novekvs sugara kérok jelenjenek meg, ahogy a
tégla gombjait sorban megnyomod! A korok a kévetkezd gombnyomas sorrendre novekedjenek:
bal, kdzépsd, jobb, felss, also!

Gondoskodj roéla, hogy robot a program futadsa alatt ne vilagitson és a kordk megjelenésekor

semmi més ne legyen a képernyén!
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3.8. 8. alkalom

Rahangolédas

o A Stop-program blokk mit csindl?

Az adott szdlat ledllitja a programban.

Kikapcsolja a robotot.

Kiirja a képernydre, hogy ,,STOP”.

Megdllitja a teljes program futdsdt.

e A tégla programozhaté gombjainak szdma...

-3

e A képen ldthatd blokk hatdsdra...

— programunk vdrakozik arra, hogy minden gomb el legyen engedve a roboton.
— programunk vdrakozik arra, hogy az ot kozil valamelyik gombot benyomjuk.
— programunk vdrakozik arra, hogy az it kézil valamelyik gombot felengedyiik.

— programunk vdrakozik arra, hogy az ot kozil valamelyik gombnak meguvdltozzon

az dllapota.

o A tégla gombjainak két dllapotdt kilonboztetjik meg, a ,,Pressed” (benyomuva) és ,Released”

(kiengedve) dllapotokat.

— Igaz

— Hamus
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e Ha eldgazdst haszndlunk ahhoz, hogy a gombokhoz kiilonb6zé eseményeket kapcsoljunk, ak-

kor maximum ?2? dgat tudunk létrehozni.

I
[SEE NG

|
<

e Az aldbbi program hatdsdra robotunk addig forog kérbe sajdt tengelye kéril, amig...

— ki nem engedjik a kézépsd gombot.
— meg nem nyomunk a roboton eqy tetszdleges gombot.
— be nem nyomjuk a kézépsd gombot.

— amig nem észleli robotunk a kézépsd gomb benyomdsdanak, majd kiengedésének

eqyuttesét.
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3.8.1. Valtozok hasznalata

A szoftverben az adatmiivelet (piros) blokkok kozott a sorban elsSként talaljuk a valtozok kezeléséhez
sziikséges blokkot. A valtozd egy olyan hely az okos tégla memoridjaban, ahol adatokat tud tarolni.
AKkkor érdemes egy valtozot létrehozni, ha olyan értéket szeretnénk benne téarolni, melyhez késébb
hozza szeretnénk férni.

Minden valtozénak van egy tipusa és egy neve. A név mar egyértelmiien azonositja a valtozot, mivel
kiilonb6zd tipusi, de megegyezd nevii valtozok létrehozésara nincs lehetdséglink, ezt a szoftver nem

engedi!

P

Erdemes rovid és beszédes nevet adni vdltozdinknak, hogy késébb konnyen felidézhessiik mit is

taroltunk benne.
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| Add variable |

#T Text

L s

5 /x Logic :

#E Numeric Array (Variable Name ]

# & Logic Array Ok | Cancel |
60. abra. Valtozo lehetséges tipusai 61. abra. Valtozo létrehozasa

Ot kiilonboz6 tipus koziil valaszthatunk, amikor létrehozunk egy valtozot. Most részletesen csak a
szam tipusuval fogunk megismerkedni, de miikddési elvét tekintve a tobbi tipus sem mas! Valtozot a
blokk jobb fels§ sarkaban 1év§ fehér téglalpra kattintva és ott az ,,Add Variable” lehet&séget valasztva
tudunk létrehozni. Az igy létrehozott valtozd latszani fog a projektiinkdn beliil az 6sszes programban,

de értékét nem tudjuk mashol felhasznalni.

Tehat ha példaul dsszeszdamoltuk eqy program segitségével, hogy a futdsa alatt hdnyszor nyomtuk
be az érintésérzékeldt, és ezt az értéket eltdroltuk egy valtozdban, akkor ez az érték pontosan
addig elérhetd, amig a program futdsa le nem dll! Utdna mdr nem tdrolja az eldzdleg megkapott

értéket.

. J

Egy valtozo értéke megvaltozhat a program futésa sordn. Ekkor az el6zd érték feliilirddik és az 1j érték
lesz a valtozénkban. De nézziik meg hogy is tudunk 14j értéket adni, vagy éppen hozzaférni valtozénk

értékéhez.

Ertékadas

Ertékadashoz a valtozé modvalaszté gombjara kattintva a Write” lehetGséget kell kivalasztanunk.
Ahogy a 60. abran is lathaté ebben a médban egy bementi paraméter all rendelkezésiinkre. Itt értéket
tudunk adni valtozonknak (jelen esetben egy szamot). Kezdetben minden szam tipusu valtozo értéke
nulla.

Tehat, hogyha 0 kezd&értékkel szeretnénk valtozonkat hasz-

nélni, akkor nem sziikséges a valtozo létrehozasakor értékét _ m
. . . + -

0-val feliilirni! (Ha mégis kiirjuk programunk talan mas sza- B x +

u;
mara atlathatobb lesz.) Ertéket tudunk kozvetleniil adni - 455| 921' | # l L
olyan modon, hogy begépeliink a 60. abran lathato 0 he-

fv1]

lyére egy szamot. A masik lehetdségiink értékadasra, hogy
egy szam tipusi értéket bekotiink bemeneti paraméterként. 62. ibra
Ekkor valtozénk azt az értéket fogja megkapni, melyet ,veze-

téken” bekotottiink. A 62. dbran példaul egy Gsszeadas miivelet végeredményét adtuk értékiil ,osszead”

nevi, szam tipusu valtozonknak.
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Valtoz6 értékének kiolvasasa

Nagyon fontos mtvelet valtozonk értékének kiolvaséasa is, hiszen azért taroltuk el az értéket, mert késébb

is szilikségiink lesz ra. Felhasznalhatjuk példaul arra, hogy kiirjuk a robot képernyGjére. Azonban,

ahogy méar korabban is lattuk ehhez 6nmagaban nem lenne sziikség valtozd hasznalatara, mivel a

képernydre kiiras kozvetleniil is megtorténhet.

P
SRl
wa| |

63. abra

Valtozonk értékének kiolvasdsa akkor nyer értelmet, amikor értéke a
program futésa kozben valaminek hatasara megvaltozik. Ha az igy
nyert, 10j értéket szeretnénk kifratni a képernyére, akkor mér valo-
ban sziikségiink van valtozd bevezetésére. Az érték felhasznaldsahoz
a valtoz6 modvalaszté gombjara kattintva a ,Read” lehet&séget kell
kivalasztanunk.

A blokk jobb fels6 sarkira kattintva ki kell vilasztanunk, hogy me-
lyik valtozo értékéhez szeretnénk hozzaférni. A 63. abran lathato,
hogy bemeneti paraméter nem &ll rendelkezésiinkre. Az egyetlen ki-
meneti paraméter a valtozénk értékét adja vissza. Ezt vezetéken”

hozzakothetjiik barmilyen blokk szam tipust beviteli paraméteréhez,

igy felhasznalva valtozonk aktualis értékét.

Gyakran el6fordul feladatok megoldasa soran, hogy valtozonk értékét akarjuk névelni valamilyen felté-

tel teljesiilésekor. Ekkor a 64. dbran lathato szerkezetet szokas alkalmazni. Itt az n valtozo értékéhez

hozzéadunk egyet, majd az igy kapott értékkel feliilirjuk valtozonk értékét. Ha legkozelebb elkérjiik n

értékeét, akkor az el6z6hoz képest, mar eggyel nagyobb szamot fogunk kapni.

e
w#l ]+

» x+

il | !#'l_.

64. abra.

A gyerekeknek tapasztalataim szerint néha nehézséget okoz a vdltozok mikddésének megértése.
Valoban sokkal elvontabb problémdval dllunk szemben az eddigieknél! Fontosnak tartom azonban,
hogy megprobaljuk életkozeli példdaval kézelebb hozni ezt a részt hozzdjuk, hiszen a vdltozok meg-
értése fontos komolyabb programozdsi nyelvekben is. Tehdt ez a késébbiekben is javukra vdlhat.
Nekem bevdlt az a mddszer, ha valodi iskolatdskdval szemléltetem a helyzetet. Elnevezziik az is-
kolatdskdt, és csak egyféle dolgot pakolunk bele. Lehet ez alma, tankdnyv... Kezdetben egyet sem
tesziink bele. Majd megnézziik mennyi alma van a tdaskdinkban. (Kiolvassuk a vdltozo értékét)
Beletesziink két almdt, amit le kell adminisztrdlnunk, vagyis fel kell jegyezniink, hogy mostmdr
két alma van a taskdnkban! (Felilirjuk a vdltozd értékét.)

Ezzel a szemlélettel sokkal kénnyebb lesz megérteniik. Ha igy sem megy, akkor alma és tankonyv

helyett probalkozzunk csokival, gy mdr biztos menni fog!
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3.8.2. Feladatok

1. Irj szamsorozatokat robotod képernyGjére! A szamok az érintésérzékeld megnyomaséaval valtoz-

zanak a kovetkez8 modon:

Gondoskodj arrdl, hogy eqy megnyomdsra tényleg csak egyszer végezze el robotod az adott

mdveltet!

(a) érzékels megnyoméasara + 1
(b) érzékels megnyoméaséara * 2

(c) csak paratlan szamok

2. Irj programot, mely kiirja a robot képernyGjére, hogy hanyszor nyomtuk meg a tégla kozépsd

gombjat!

3. Irj programot, mely megszamolja, hogy hany zold vonal van a palyan és kiirja a képernydre a
kovetkezSképpen:
ZOLD: ...db

4. Irj programot, mely megszamolja, hogy hany piros, fekete, zold vonal van a palyan és kifrja a

képernydre a kovetkezGképpen:

PIROS: ...db
FEKETE: ...db
ZOLD: ...db

5. Készits egy robot mérdszalagot! Mérje fel a robot, hogy elStte és mogotte az éppeni helyzetéhez
viszonyitva pontosan mennyi a tavolsagosszeg. Vagyis mekkora a tavolsag az el6tte és a mogotte
1év6 két akadaly kozott!

Hivjuk fel a didkok figyelmét arra, hogy a kéovetkezd alkalommal mdr nem fogunk tj ismeretet
elsajatitani, hanem az eddig tanultak ismétlése kévetkezik! Probaljdk meg kédvetkezd alkalomra

dsszeqyijtent kérdéseiket, melyek felmeriiltek az eddig tanultakkal kapcsolatban!
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3.9. 9. alkalom

Rahangolédas

o Milyen 1j blokkot haszndltunk ahhoz, hogy megszdamol-

juk példaul az érintésérzékeld megnyomdsait?

Konstans blokkot

Vdltozo blokkot

Utkiz6 blokkot

Motor blokkot
o Mi a jele a vdltozd blokknak?

— Tdlca — Kosadr

— Vodor — Tdska

e A wdltozd blokk arra jo, hogy...

— robotunk folyamatosan tudja vdltoztatni sebességét.

e

— robotunk folyamatosan tudja vdltoztatni a téglan lévd led szinét.

P

— eltdroljunk segitségével eqy értéket, melyre késébb még szikségiink lesz.

— eltdroljunk segitségével blokkokat, hogy mdskor kénnyebben eld tudjuk dllitani dket.
e Le kell térdlni a program elején a robot képernydjét mieldtt kitratjuk a vdltozo értékét?

— Nem

— Igen
e Fgy vdltozéban eltdrolt érték a program futdsa sordn...

meguvdltozhat, az 1j értékek mindig felilirjdk a régi értékeit.

nem vdltozhat, a program futdsa végén is ugyanaz lesz az értéke.

megudltozhat, de az el6zd értékei sem vesznek el, egy témbben tdrolodnak el sorban.

pod

meguvdltozhat, de az eldzd értékei sem vesznek el, azok mind egy-egy vdltozoban lesznek

tarolva.

o Viltozoban csak szamot tudunk tdrolni.

— Hamis

— Igaz
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3.9.1. Gyerekek kérdéseinek megvalaszolasa

~

Biztassuk a gyerekeket, hogy most kérdezzenek meg minden olyan részt az eddig tanultakkal kap-
csolatban, ami nem wvolt teljesen értheté! Ha vannak kérdések, akkor azt az egész csoporttal
beszéljiik meg, ne csak négyszemkdzt a kérdezd didkkal, hiszen mdsnak is javdra vdlik az ismétlés!
Hogyha nem akad tébb kérdés, akkor kezdjiink bele a Kahoot tesztbe!

3.9.2. EV3 akadalypalya

A didkok parokban fognak dolgozni a kovetkezs feladaton. Egy robot akadalypélyat kell teljesiteniiik

kis robotjaikkal a szakkori alkalom végéig!

A pdrok fontos, hogy eqymdst segitve, egyiittmikodve tudjanak dolgozni! Mindkettejiknek prog-
ramozni kell, de nem muszdj ugyanazon feladatnak kézésen megalkotniuk a megolddsdat, fel is

oszthatjdak maguk kézott a feladatokat!

A palya épiilhet barmilyen nagy méretii kartonbol, kemény egyenes alapbol! Kotelezd elemek a start
és a cél, de az egyéb elemek szabadon elhelyezhetSek a palyan (arra figyeljink, hogy a robot mindenhol
elférjen, ahol feladatot kell végrehajtania)!

Ismertessiik az akadalypalya szabalyait!

e A palyan folyamatosan kiprébalhatjatok késziilg programjaitokat, de fontos, hogy mindenkinek

lehetdsége legyen a kiprobélasra (ne foglalja be senki huzamosabb idére) és ne lépjetek a palyaral

e A robotokat a START feliratt mez6rél kell inditani és a CEL feliratt mezdbe kell megérkezniiik

végiil az Osszes feladat teljesitése utén!
e A feladatokat robototok tetszdéleges sorrendben hajthatja végre!

e Ne egy hatalmas programot alkossatok, hanem feladatrészenként készitsetek j programot egy
projekten belil! A programokat beszédesen nevezzétek el, hogy a kiprobalas és a végsd megoldas

soran konnyen megtalaljatok az éppen sziikséges allomanyt.

o Két kiilon gépen dolgozhattok! Végiil mindkett6tok gépérdl toltsétek a robotra az elkésziilt

programokat!

o A feladatok teljesitése kozott robototokat motorok segitségével mozgassatok a kovetkezs teljesi-

tendd akadalyig! Fontos, hogy a palyat a robot felemelése és athelyezése nélkiil kell teljesiteni!

o Két akadaly kozott Gjabb program elinditasahoz hagyjatok robototokat a palyan, helyben indit-

satok el rajta a kovetkezs programot!

Ha szeret versenyezni a csoportunk, akkor ebbdl az akaddlypdlyabol hirdethetink ,versenyt” is
és akkor egy pontozdsi utmutatd meghatdrozdsdval tudjuk értékelni az elkészilt megolddsokat!
Ekkor jarhat pontlevonds arra, ha eqy akaddlyt nem tudott teljesiteni a robot, vagy csak gy

tudott tovabbmenni, hogy ahhoz dt kellett helyezni a pdlydn belil mdshovd!
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Fontos, hogy a szakkor végén maradjon idé arra, hogy minden péros bemutassa munkéjat, kis robotja

tudja-e teljesiteni az akadalyokat!

A kévetkezdkben leirt feladatok opciondlisak! Fontos, hogy a csoport tuddsahoz mérten hatdrozzuk
meg a feladatokat! Ha til kevés feladatot adunk, akkor hamar unatkozni kezdenek. Ha tul sok
a feladat, akkor viszont megvan a veszélye, hogy nem lesz sikerélményiik, mivel nem végeznek a

feladatokkal a szakkori alkalom végéig!

Feladatok

e Az akadalypéalyat robotod a Start feliratt mezérsl kezdje, a z6ld vonal mogiil! Innen a kézépss

gomb megnyomésara induljon!
e Robotod menjen végig a piros hullamvonalon!
e Szamolja meg az Osszes kék vonalat a palyan és szamukat irja a képernyére: , KEK: db”

e Annyiszor csinalja meg a kévetkezd feladatot, ahany kék vonal van a palyan:
Ingazas: Doboz és fekete vonal k6zott ingézzon fordulas nélkiil oda-vissza! Az egyik irdnyban a

téglan 1évs led pirosan, a masik iranyban zdlden vildgitson folyamatosan!

e Juttassa a palyan taladlhato labdat a kapubal! Mikdzben ezt a feladatot végzi képernyGjén jelenjen

meg valamilyen abra (példaul vicces szemek)!
e Ha séarga szint észlel, rajzoljon ki egy virdgot gy, hogy ez a sarga rész legyen a virag kozepe!

e Erjen be a robot a célba, melyet piros szin jelsl. Menjen 4t a vonalon, ne logjon be a robot a

palyara! Irja a képernyére: TELJESITETTEM! Adjon ki valamilyen hangot, mely jelzi o6riil a

_\/
/ \

CEL @ START

Labda

sikernek!

65. abra. Az akadalypélya egy lehetséges felépitése
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A pdlydn az elmozdithato akaddlyok helyét jeloljik példaul szigeteld szalagbdl készitett X-el, hogy
ha egy robot a feladat elvégzése sordn eltolja/felboritja azt, akkor ugyanoda tudjuk visszatenni.
Ez azért nagyon fontos, mert a robotok a feladatok elvégzése kdzdtt motormozgdsokat haszndlnak.
Ha az akaddly nem az eredeti helyére keril vissza, akkor a robot nem feltétlen fognak helyesen

odataldlni a kévetkezd akaddlyig.
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3.10. 10. alkalom
3.10.1. Sajat projekt kidolgozasa - terv

A didkok feladata ezen és az ezt kovet§ szakkori alkalmon egy sajat projekt megvaldsitasa lesz. Ehhez
elészor is parokat kell alkotniuk. A terv elkészitése, kitalalasa, az épités és programozas is kozos feladat,

melyet akar fel is oszthatnak egymés kozott.

Fontos, hogy a didkok meg tudjanak egyezni a projektyik témdjdval kapcsolatban, hogy kézdsen,
kreativitasukat haszndlva alkossanak egy tervet. Ha nincs dtlete valamelyik pdrosnak eldszor
biztassuk dket. Csak akkor dlljunk eld segitdkész otletiinkkel szdmukra, ha latjuk kilonben nagyon

lemaradnak a tobbiektsl!

Megvalésithat6é projekt Gtletek:
1. Hercegnd és béka esete a mesében - daru épitése és programozésa
2. Harom kismalac a mesében - hézak készitése, propeller a robotra, ami elfijja a hazat

3. Szinszkennels robot

3.10.2. Epités, atépités és programozas

A didkok ebben a részben sajat kezet kapnak. A terviik alapjan elkezdik a robot atépitését, ha kell
segédtargyak létrehozasat. Minden parosnak rendelkezésére all egy Lego Mindstorms EV3 teljes készlet,
igy szabadon épitkezhetnek.

Tandrként fontos arra figyelni, hogy a didkok ne meriljenek el annyira a legozdsban, hogy ne ma-
radjon idejik a robot programozdsdra. Az épités is szdamos készséget fejleszt, azonban szakkédrink

célja a robotok programozdisdnak elsajdtitdsa.

A programozas soran felhasznalhatjak az Gsszes, korabbi alkalmakon megirt programjukat, étletet me-
rithetnek azokbol.

A didkok kérdéseire mi is vdlaszolhatunk, azonban ha olyat kérdeznek, melyet eqy korabbi alkalom-
mal mdr tanultunk, akkor jobban tessziik, ha csak rdvezetjik 6ket a megolddsra, vagy eldruljuk,
hogy melyik szakkoron volt hasonlordl szo. Ezzel mélyebb tuddsra tehetnek szert, mintha rogtén a
megolddssal dllndank eld. Fontos, hogy a didkok gondolkozzanak a megvalositason, otleteljenek és
a pdrok eqgymds kozott probdljak meguvaldsitani dtleteiket. Tandrként ne segitsiink azonnal ebben

jobban magukénak fogjdk érezni az elkészilt projektet is!
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3.11. 11. alkalom
3.11.1. Sajat projekt befejezése

A didkoknak még 90 perc all rendelkezésiikre, hogy befejezzék az el6zé alkalommal elkezdett paros

munkajukat.

Figyelmeztessiik dket arra, hogy projektjiket gyakran mentsék, mert eqy esetleges programéssze-

omlds esetén sok munkdjuk elveszhet.

Fontos, hogy ezen az alkalmon befejezzék munkajukat, mert kévetkezd alkalommal mar a bemutatason
lesz a sor. Biztatssuk a parosokat arra, hogy ne vallaljak til magukat a feladatokkal, hanem inkabb

legyen egy szép, kerek megoldasuk a kitalalt problémaéra.

A didkokat figyelmeztessiik a szakkori alkalom végén, hogy kivetkezd alkalommal mdr nem prog-
ramozdssal foqunk kezdeni, hanem mindenki kap majd 10-20 percet munkdja dtgondoldsdhoz.

Utdna be kell mutatniuk elkészilt projektjiket.
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3.12. 12. alkalom
3.12.1. Projekt dokumentalasa

A szakkor elején mindenki kap még id6t projektjének részletes felidézésére, végiggondolésara. Ebben a
10-20 percben (a csoport létszaméatol fligg mennyit szanhatunk ra) alkalma nyilik a parnak arra,hogy
megbeszéljék hogy osztjak fel egymés kozott a prezentalassal kapcsolatos feladatokat. Bemutatojuk-
hoz akar tovabbi anyagokat is készithetnek (pl.: mese illusztralasa netes képekkel) de persze, csak a

megadott idékorlaton beliil.

3.12.2. Prezentalas

Elérkezett az id6, hogy minden paros bemutassa tarsainak projektjét, melyen tobb alkalmon keresztiil,

hosszasan dolgozott.

Praktikus ilyenkor a tobbi didkkal, a hallgatosdggal kikapcsoltatni a szdmitogépek képernydjét,
vagy lecsukatni a laptop tetejét. Ezért azért sziikséges, hogy még a csdabitds se legyen meg arra,

hogy ne tdrsaik bemutatdjdra figyeljenek.

Ha mindenki bemutatta projektjét és még marad egy kis id6, akkor beszélgetéssel fejezziik be a szakkort.
Erdeklsdhetiink arrol, kinek hogy tetszett a szakkor, mi volt a legjobb, mi nem tetszett...Hogyha
részletes visszajelzést szeretnénk kapni tanérként, akkor hasznos kitoltetni utolsé alkalom végén a

gyerekekkel egy online kérddivet, melyben kérdéseken keresztiil fejthetik ki véleményiiket.
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3.13. Megoldasok
3.13.1. 1l.alkalom

1. Készits programot, amelyben a robot elére halad! Prébdld ki a kormdnyzos és a tankos blokkokat

is tobb varidcioban!

Ez csak néhany a sok megoldas koziil:

2. Készits programot, amelyben a robot hdtra halad! Probdld ki a kormdnyzds és a tankos blokkokat

1is tobb varidcidban!

Es ez is csak néhany a sok megoldas koziil:

3. Irj programot, amelyben a robot elére megy 1000°-0s tengelyforduldsig!

B+C

4. Készits programot, amelyben a robot derékszdgben elfordul!

Forgasoknél nagyon sokat szamit, hogy milyen talajon teszteliink, ugyanis ez a koéd lindleum
padléon nagyon szép derékszoget ad. Viszont parkettan tesztelve mar nem mindig ilyen pontos,

van, hogy picit talfordul.
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5. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot kérbe forog (helyben forog)!

Ez csak két megoldas, ezen kiviil lehetnek még j6 megoldasok.

6. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot leir eqy négyzetet, haromsziget, kort!

Itt is sokat szamit a talaj, ezek lindleumon lettek tesztelve, ott szépen miikddtek.

1] 'ﬁ@@(@ Dl
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3.13.2. 2.alkalom

Ciklus

1. Készitsd el a malt orai négyzet és haromszog programjat ciklussal!

2. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot leir eqy téglalapot, de a programod legyen minél révi-

debb!

3. Készits programot, amelyet végrehajtva a robot az aldbbi alakzatot irja le mozgdsa sordn, de

~O000 N

Sajnos a félkért nem lehet gy megcsinalni, hogy pontosan abba a vonalba érkezzen ahonnan

haszndlj ciklust!

elindult, igy mindig picit feljebb is halad, nemcsak oldalra.
o1 ||

e
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4. A robot mozgdsa soran irjon le eqy H betdt gy, hogy a piros pontbdl indul!

Szines ledek és varj blokk hasznalata

1. Készits programot, melyben a ledek sdrgan villognak 2 mdsodpercig!

4. Készits programot, melyben a robot pirosan villogtatja a ldmpdjdt mikézben eldre megy eqy ten-

gelyforduldst!




5. Készits programot, melyben a robot leir eqy négyzetet mikozben pirosan vildgit a ldmpdja!

7. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot helyben forog, majd vdrakozik 8 mp-ig, ezutdin eldre

megy 1000°-0s tengelyforduldsig, magjd ismét forog 5 mp-ig!

e ——— — — =
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3.13.3. 3.alkalom

Nyomasérzékel6 hasznalata

1. Készits programot, melyben a robot ledje reset modban wvillog addig, amig be nem nyomddik a
gombja vagy el nem engedjik a gombot! Ha ez megtirtént, akkor pirosan villogjon 2 mdsodpercig
a ldmpdja. (Nézd meg, hogy mi torténik a kdéddal futtatds kézben, ha nyomoa tartod a gombot, ill.

ha csak megnyomod és elengeded!)

Azt kell észrevenni, hogy mig ha Pressed moédot valasztunk, akkor addig fog pirosan villogni
a led mig nyomva tartjuk az érzékel6t (plusz még 2 masodpercig), kiilonben Reset moédban vil-
log. Ha a Bumped moédot valasztjuk, akkor akdrmeddig is tartjuk nyomva az érzékelSt, mindig

az elengedése utan villog pirosan 2 masodpercig, addig pedig Reset moédban villog.

|compare_bumped|

2. Készits programot, melyben a robot ledje reset mdodban villog addig, amig nem torténik vdltozds az
litkézésérzékeld dllapotdban! Ha megudltozott az dllapota, akkor pirosan willogjon 3 mdsodpercig
a ldmpdja. (Nézd meg, hogy mi torténik a koddal futtatds kézben, ha nyomoa tartod a gombot, ill.

ha csak megnyomod és elengeded!)

A robot barmilyen valtozasnal 3 mésodpercig fog villogni, elGtte pedig Reset moédban teszi ezt.

|.-::har1ge]
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. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elindul egyenesen, ha benyomddik (Bumped) az érin-

tésszenzor!

. Készits programot, melyben a robot 8 mdsodpercig egyenesen meqy az ttkozésérzékeld megnyomd-

sdra!

. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elindul egyenesen, ha benyomddik (Bumped) az érintés-

szenzor €s egyenesen megy mindaddig, amig akaddlynak nem ttkézik! Ekkor dlljon meg a robot!

. Készits programot, melyben ha benyomddik az ttkozésérzékeld, akkor a robot megy hdtra két for-
dulatot! (Menekild robot)

Parhuzamos programok készitése

1. Készits programot, melyben csak a nagy motorokat haszndlva mozgatod a robotot! Elég ha egy

tengelyforduldst megy elére a robot.

Egy kis segitség:

19.dbra
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2. Készits programot, melyben a motorokat kiillon mozgatva folyamatosan egyenesen megy a robotod!

3. Készits programot, melyben a robotnak sdrgdn villog a ldmpdja mig megy eldre, de ha nekimegy

valaminek akkor megdll!
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4. Készits programot, melyben az ttkozésérzékeldt haszndlod gy, hogy ha 0 értéket észlel, akkor
pirosan vildgit, ha 1-es értéket kap, akkor Reset modban villog, végil ha Bumped titkozést észlel,

akkor megy eldre eqy mdsodpercig!
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3.13.4. 4.alkalom

Tavolsagérzékels(k) hasznalata

1. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot elére megy mindaddig, amig a tdvolsdgérzékeldje 15

em-nél kisebb tdvolsdgot nem mér! Ekkor dalljon meg!

2. Készits programot, melyben a robot egyenesen halad, ha érzékel 10 cm-nél kisebb tdvolsigban va-

lamit, akkor megdll, kikerili (mint egy kocka alakid dobozt), majd folytatja tjdt.

A piros négyzetben 1évS blokk harmadik paraméterének (Rotations) értéke attol fiigg, hogy mek-
kora targyat tesziink a robot elé. Ugy kellene megkeriilni a testet, hogy nem ér hozzé, nem donti
fel. Ez lehet akar egy kisebb papirdoboz, tolltartd, papirtorlének a hengere vagy épp egy taska
(ami éppen akad).
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3. Készitsd el az elézd programot gy, hogy végtelen sok dobozt ki tudjon keriilni!

dcbozokE

\ o

4. Irj programot, amely a kovetkezd feladatot hajtja végre! A robot elére megy addig, amig nem
észlel valamit 10 cm-en belil maga elétt, ekkor elfordul 180°-ot, majd ezt ismételgeti. (Forgolédo

program)

I. HQ@@@O

] t @__ :

5. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot addig halad elére, amig 10 cm-en belil nem érzékel va-
lamilyen akaddlyt! Ha valamilyen akaddlyt észlel, akkor elindul hdtra, de ha nekitolat valaminek,

akkor elindul eldre. (Pattogd program)

Ennél a feladatnal &t kell szerelni a nyoméasérzékel6t a robot héatuljara. Ha nem tessziik ezt

meg, akkor is miikédni fog a program, csak épp nem lesz pattogds.

hatra I
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Szinérzékels hasznalata

1. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad elére mindaddig, amig a fényérzékeldje

az alapszintdl eltérd szint nem észlel, ekkor dlljon meg és tolasson 2 mp-ig! (A feladat megolddsa

elétt mérjik meg, hogy a kilonbozd szind feliletekrdl milyen intenzitdsi fényt ver vissza.)

4. Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen megy elére addig, amig eqy sitét csikot el

nem ér. Ekkor balra fordul kb. 90°-ot, majd egyenesen megy, amig akaddlynak nem itkézik!
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. Készits programot, melyben a robot 20-as sebességgel halad eldre, de ha zold szint észlel, akkor

megdll és pirosan felvillantja a ledjét!

. Készits programot, melyben a robot 20-as sebességgel halad eldre, ha kék szint érzékel, akkor tesz

eqy fordulatot a tengelye koril, majd folytatja utjdt az eredeti iranyban.

B+C 3 B+C

. Készits programot, melyben a robot a kivetkezd feladatot oldja meg: Ha sdrga szint érzékel a

robot, akkor elindul, de ha pirosat, akkor megdll!

ol
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3.13.5. 5.alkalom
Hang lejatszasa

1. Készits prgoramot, melyben a Good job hangot jdtszod le gy, hogy utina 8 mdsodpercig pirosan

villog a lampdja a robotnak! Probdld ki mindhdrom lejdtszdsi mddot!

2. Készits programot, melyben a robot egyenesen halad eldre, de ha nekiiitkozik valaminek, akkor a

No hangot adja ki 2-es lejdatszdsi mddban és utdna 2.3 mdsodpercig villogtatja pirosan a ldmpdjdt!
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3. Készits programot, melyben a robot ha érzékel egy szint, akkor kimondja angolul a nevét! (Hangos

szinek)
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4. Készits programot, melyben a robot egy vonalon halad, de ha érzékel maga eldtt 10 cm-en beliil

valamilyen tdrgyat, akkor duddl egyet a C frekvencidn, majd folytatja wtjdt!
o1 |

Elagazas

1. Készitsd el a Hangos szinek c. feladatot a switch blokk haszndlatdval!
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2. Készitsd el a Vonalkévetd feladatot az eldgazds haszndlatdval!

vonalkovetes

\ ' y

3. Készits programot, melyben a robot a kdvetkezd feltételek alapjdn cselekszik!:

Ha piros szint érzékel, akkor pirosan villogtatja a ledjét 2 mdsodpercig,
ha zdldet, akkor reset modban wvillog,

ha kéket, akkor egyhelyben megfordul,

ha sdrgat, akkor angolul kimondja, h sdrga,

ha fehéret, akkor egy zongora hangot jdtszik le,

ha pedig feketét észlel, akkor azt mondja, hogy Bravo.
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4. Készits programot, melyben egyenesen halad elére a robot és ha piros/zold/kék csikot érzékel,

akkor kimondja a szint angolul, de ha feketét érzékel akkor ledllitja a motort!
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3.13.6. 6.alkalom

Rajzolas a tégla képernydjére

1. Ird ki sajdt becenevedet a robot képernydjére!

becenevl

2. Ird ki a sajdt nevedet a robot képernydjére gy, hogy vezetékneved a bal felsé sarokban legyen,

keresztneved pedig az alatt! Haszndlj félkovér betdtipust!
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4. Irj programot, melyben a roboton 1évé led pirosan vildgit, amig be van nyomva az érintésérzékeld
és zolden, ha ki van engedve! Vildgitds mellett mosolyogjon, amig be van nyomva, szomori arcot

mutasson, ha ki van engedve!

7 | N\

5. Rajzolj eqy hazikdt alakzatok segitségével a robot képernydjére! A részletek rad vannak bizva!
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6. Készits programot, melyben a robotod a kévetkezdt hajtja végre: amikor elinditod a programot a

képernydjén 3-tol visszaszamol 1-ig 1 mp-enként, majd kiirja, hogy START a képernyd kizepére

és motorjait beinditva leir eqy tetszéleges alakzatot (pl.: négyzetet, S-alakot).

7. Készits programot, mely sordn robotod lassan egyenesen eldre halad a pdlydn (fehér nagy lap/felilet
fekete, piros alakzatokkal). Ha fekete szint ldt irja ki a képernydre, hogy ,FEKETE", ha pirosat,
akkor azt, hogy ,PIROS”, ha fehéret, akkor pedig azt, hogy ,,FEHER”!

N

G D 2 x y [l A,
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Erzékels blokkok hasznalata

1. Készits olyan programot, melynek eredményeképp a robotod akkora sugari korlapot rajzol a kijelzd

kézepére, amilyen tdvol észlel magdtol valamit tdvolsdgérzékeldjével

2. Fejleszd tovdbb a mdr kordbban megvaldsitott radar programodat! Mikozben a robot kdrbe-kirbe

porog folyamatosan irja ki a képernydre az dltala mért tavolsdg értékét!

3. Valdsitsd meg a kévetkezd programot: a robot haladjon egyenesen, a sebességét az ultrahangos

tdvolsdgérzékeld értéke hatdrozza meg!
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4. Robotod irja ki mindhdrom tanult érzékeld értékét eqymds ald a kévetkezd elrendezésben:

érzékeld neve: érték
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3.13.7. 7.alkalom

Matematikai miiveltek

1. Probald ki tetszéleges a és b értékekkel az dsszeadds, kivonds, szorzis miveleteket! Ird ki eredmé-

nyed a robot képernydjére!

71. 4bra. Szorzas
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A tégla gombjainak hasznalata

1. Irj programot, melynek hatdsdra robotod a kézépsé gomb megnyomdsakor kirajzol a képernydre
az BEV38 ikont. A bal gomb megnyomdsdra balra mutatd nyilat rajzol és igy tovdbb, minden gomb

megnyomdsdra eqy felé mutatd nyilat jelenit meg!
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2. Készits programot, melyben robotod a kozépsé gomb megnyomdsdra kiad egy hangot réviden (ez
jelzi, hogy elkezdett futni a program)! Ezek utdn gy tudod mozgatni a robotot, hogyha megnyomod
a felfelé gombot, robotod elére megy 2 mp-ig, a lefelé gomb hatdsdra pedig tolat 2 mp-ig. A balra

gomb lenyomdsdra balra fordul 90°-ot, a jobb gombra pedig jobbra ugyanennyit.

1‘\\
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3. Fejleszd tovdbb a Radar programot(alap feladatot, ne a mdr tovdbbfejlesztettet!), melyet mdr az
el6z6 alkalmak eqyikén elkészitettél! Epitsd programodba azt a funkcidt, melynek hatdsdra a tégla

tetején lévd barmely gombot megnyomuva robotod képernydjén egy Stop tdbla rajza jelenik meg,

magjd 1 mdsodperc malva kilép a programbdl!

4. Készits olyan programot, melynek sordn a tégla tetején lévd folsé gombot nyomuva tartva a led
narancssdrgan, mig az alsé gombot nyomva tartva pirosan vildgit!
Ha sikerilt megoldanod a feladatot, akkor keress mds jo megolddst is! Programodat prébdld a

gombok értékének felhaszndldsdval megvaldsitani!

7P Y
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5. Valositsd meg, hogy robotod képernydjén eqyre novekvd sugari kordk jelenjenek meg, ahogy a tégla
gombjait megnyomod! A kordk a kovetkezé gombnyomds sorrendre novekedjenek: bal, kézépsd,
jobb, felsd, alsd!

Gondoskodj réla, hogy robot a program futdsa alatt ne vildgitson és a kérok megjelenésekor semmi

mds ne legyen a képernydn!
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3.13.8. 8.alkalom
Valtozok hasznalata

1. Irj szamsorozatokat robotod képernydjére! A szdmok az érintésérzékeld megnyomdsdval vdltozza-

nak a kévetkezd modon:

Gondoskodj arrdl, hogy egy megnyomdsra tényleg csak egyszer végezze el robotod az adott

miveltet!

(a) érzékeld megnyomdsdra + 1
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2. Irj programot, mely kiirja a robot képernydjére, hogy hdnyszor nyomtuk meg a tégla kézépsd

gombyjdt!

3. Irj programot, mely megszimolja, hogy hdny z6ld vonal van a pdlydn és kiirja a képernydre a
kovetkezdképpen:
ZOLD: ...db
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4. Irj programot, mely megszdmolja, hogy hdny piros, fekete, zold vonal van a pdlydn és kiirja a
képernydre a kévetkezdképpen:

PIROS: ...db
FEKETE: ...db
ZOLD: ...db

.
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5. Készits eqy robot mérdszalagot! Mérje fel a robot, hogy eldtte és maogdtte az éppeni helyzetéhez

viszonyitva pontosan mennyi a tdvolsdgosszeg. Vagyis mekkora a tdvolsdg az eldtte és a mdgdtte
lévd két akaddly kézatt!
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