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Lego robot programozasa

Jelmagyarazat:
é Megjegyzés
& Feladat

1. Lecke

Ez egy hagyomanyos els6 feladat, a vildg 0sszes programnyelveinek els6 fe-
ladata. A visszajelzés, vagyis a program futds eredményének kiiratdsa a leg-
fontosabb. Az angol programozasi kornyezetekben (angol a programozas nem-
zetkozi nyelve) ez a ,Hello World” széveg kiiratasaval indul.

HELLO VILAG!

DISPLAY BLOKK HASZNALATA
1.1. < Irasd ki a NXT tégla LCD kijelz6jére a ,,Hell6 vilag!” széveget.

4 Az idézd jelek a késbbbiekben azt jelzik, hogy egy olyan szdvegrdl van
sz6 a feladatban, amit valtoztatas nélkidl kell kiirni, atadni vagy a fela-
datban szerepeltetni. Az idéz6jeleket nem kell a szbveg részének tekin-
teni. Ez az adattipusok kozil a szoveges adat.

Inditsd el a LEGO MINDSTROMS robot programozasahoz hasznalhato
egyik lehetséges programot.

d Ez egy magas szintl, a LabView altal fejlesztett, grafikus felllet( objek-
tumorientalt programozasi felllet, amelyet els6sorban gyerekek szama-
ra fejlesztettek ki.

i LEGO MINDSTORMS Edu NXT 2.0 [ NXT 2.0 Data Logging

MXT 2.0 Programming
[Z] ReadMe
[E) uninstall LEGO MINDSTORMS Edu NXT 2.0

Add a , hello” nevet az uj programnak!

0o
u D Start New Program

N

_] ‘hello A 2me Go ==




Mentsd el a forras programot.

A File > Save As (Mentés masként) menit hasz-
nalva mentsd el az egyel6re latszélag lres forras-
programot. A Browse (Tallézas) gomb hasznalataval
keresd meg a HOME koOnyvtaradat és a Save (Men-
tés) gomb segitségével pedig mentsd el hello.rbt né-
ven a forrasprogramot.

Save As

Please name the program

File Name:

Path:

CiiDocuments and SettingsiHollo},
9 DokumentumokLEGO Creations|
MINDSTORMS ProjectsiProfilesiDefault

| Browse | | Save | | Cancel |

A Common paletta kimeneti utasitasblokkjai koziil valaszd a Display

utasitasblokkot.

4 A Common paletta ikonjai folé mozgatott egér-
kurzor segitségével valaszthatsz blokkot (utasi-
tast). Ha egy ikon blokkcsoportot jel6l, akkor a
csoport kinyilik, és egy bal egérgomba kattintas-
sal kivalaszthatod a blokkot.

Helyezd a Display eszkoz ikonjat a Start
poziciora.
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4 Mozgasd a Start felirat folé és kattints az egér
bal gombjaval.
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d A szerkesztd fellleten a Display blokknak kijeldltnek kell lennie, hogy
lasd a tulajdonsag panelt.




Valaszd ki a miikoédési lehetoségek (Action) koziil Text miikédést.
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Ird a ,,Hellé Vilag!” széveget a Text beviteli mezébe!

¢ Remélem felt(int, hogy az ékezetes betlk nem jelentek meg a minta ki-
jelzdn. Erre két megoldas is van! ©

Ha meggondoltad a megoldast, akkor folytasd a feladatot.
Valtoztasd meg a kiirt szoveg helyzetét az X: 12 Y: 8.

oL Powkme Neod halp?

« 7 s

alsd sarok.

Mentsd el az elkészitett forrasprogramot.
File > Save menl (CTRL + S)

d Ez elegendd, hiszen a nevét és mentés helyét a mar meghataroztad a
feladat megoldasanak legelején.

Forditsd le és toltsd fel a robotra.

¢ Ellen6rizd a szamitdgép 0Ossze van-e [CIEr i e

% 2 kdétve a robottal. Az Inicializing..., :

J _J|  Compiling..., Downloading... és Complete! : @
N Az elBkészités (iniciale) soran a fordito =% =
;J ||| szoftver ellendrzi a kapcsolatot a szamito- “ &

gép és a robot kozott, forditas (compile) -
a gép altal értelmezhetd nyelvre forditja a forras-
programodat, letoltés (download) - igazabdl attol-

tés a robot memoridjdba és végll a kész Prugyeas
(complete) folyamatok zajlanak a gombra kattintas °°‘”“'°a”‘“°“'0m|
utan. Leas)




Valaszd le a szamitogéprol a robotot és inditsd el a programot.
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¢ A robot menljében a haromszog alakl gombok a lapozast szolgaljak. A
narancssarga gomb a kivalasztds, az also szlirke a visszalépés.

Az elsO csaldodottsag utan vond le tanulsagot. Valami nem stimmel. Tébbsz6-
ri programinditas utan vedd észre, hogy valami toérténik csak olyan gyorsan,
hogy nem értelmezhetd. Sejtsd meg, hogy a program jél mikodik, csak olyan
gyorsan lefut, hogy emberi |éptékkel nem érzékelhetd.

Tedd fel a kérdést, akkor most mi torténjen, hogy lasd a kijelzén a fel-
iratot?

A valasz a kiirds utan ra kell venni a robotot, hogy még ne hagyja abba a
program futasat.

Milyen lehet6ségek allnak rendelkezésedre?

Talalkoztdl mar valamilyen megoldassal mas programokban, Interneten, ja-
tékoknal?

Bizonyara tobb megoldas eszedbe jutott, de most csak egy egyszer(, a ki-
irds utani varakozassal old meg a problémat.
Varakozas az eredményre

Valaszd ki a Common palette Varakozas
blokkcsoportja koéziil a Time blokkot.




Helyezd el a Display blokk utan.
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A varakozasi id6 tulajdonsagat pedig allitsd be 3 masodpercre.
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| Torm =] Need help? %
Move Jnt A1

Mentsd el a valtozasokat.
Toltsd fel a robotra.
Futtasd a programot.

A tapasztalat az, hogy most 3 masodpercig latszik a
felirat és utana ledll a program futasa.
Display blokk beallitasai ] |_ [
Action (m(kodési lehetdségek): =

Image: Kép megjelenitése a kijelzén. A kép .ric (raster
image file) kiterjesztésd allomany.

4 Ha nem elegendd a felkindlt kép mennyiség és sajat képet szeretnél,
akkor taldlsz az interneten szerkesztd programot, ©
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Display: Clear kijel6lt allapotban a mivelet végrehajtasa el6tt tordli a ki-

jelzot.



File: C:\Program Files\LEGO Software\LEGO MINDSTORMS Edu
NXT\engine\Pictures konyvtarban taldlhaté RIC kiterjesztés(i képalloma-
nyokbdl késziilt lista.

Position: A kép helyzete a kijelzon. Kiindulé pont X = 0 és Y = 0 a kijelzo
bal als6 sarka a képernyé mérete, pedig 100 x 64 képpont.

Text: Egyszerl szbvegek, szamok kijelzése.

d Az elsO lecke ramutatott, hogy csak az angol abc betlit hasznalhatod.
Viszont nagyon hasznos a mérési eredmények visszajelzése miatt.

- | Postse: Neod halp?

Mate halg *

Display: Clear kijel6lt allapotban a mivelet végrehajtasa el6tt toroli a ki-
jelzot.

Text: a képernyodre kiirandd széveg.

Position: A kép helyzete a kijelzOn. Kiinduldé pont X = 0 és Y = 0 a kijelzd
bal alsé sarka a képernyé mérete, pedig 100 x 64 képpont.

Line: A sor tulajdonsaggal 1-8. sorig lehet pozicionalni a a kiirt széveg
helyzetét.

Drawing: Egyszer(i rajzi elemekbdl pont (point), vonal (line) és kor (circke)

¢ Egyszer(i dbra, vagy garfikon rajzolas, példaul bejart Utvonal egyszeri
térképe, vagy mérési eredmények diagramon valé abrazolasa a lehetsé-
ges alkalmazasa.
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Display: Clear kijeldlt allapotban a mivelet végrehajtasa el6tt tordli a ki-
jelzot.

Type:
Point: Egyetlen képpont rajzolasa
Position: X és Y koordinatakkal a pont helyének meghatarozasa
Line: Vonal rajzolasa
Position: X és Y kezd6 koordinatakkal.
End point: X és Y vég koordinataval.



Circle: Kor rajzolasa
Position: X és Y a kor kozepének koordinataja.
Radius: a kér sugara képpontban megadva.
Osszefoglal6 tablazat a Display blokk bedllitasairdl:

Action Image Text Drawing

File v x x

Position X: 0, Y:0 bal alsé sarok

Line x v’ (1-8 sor) x

Type x x Point (X,Y)

Type x x Line (kezdd: X, Y - vég: X, Y)

Type x x Circle (kozéppont: X, Y sugar:
hossz)

Display Clear v v v

Gyakorlo feladatok:

A feladatok megoldasakor lgyeljetek a csapatmunkara. Minden feladat vé-
gén cseréljetek szerepet. Az elsd feladatokban ez nem lesz tul szérakoztato,
hiszen a feladatok egyszeriiek, igy a csapatmunka el6nyein nem jonnek nyil-
vanvaldan el6. Am hosszutavon a feladatok nehezedésével egyre nagyobb lesz
az egymasra utaltsagotok. Legyetek tlirelmesek egymassal, és igyekezzetek a
sajat gondolataitokat vildgosan megfogalmazni, mert nem csak a tarsaitokon
segitesz, hanem a te tudasod is alaposabb és biztosabb lesz. Docendo
discimus. (Tanitva tanulunk)

1.2. <« Jelenits meg 5 masodpercig egy bombat a kijelzo kozepén.
(bomb.ric)

1.3. = Rajzolj egy kort a kijelz6 kozepére.

1.4. = Rajzolj egy olyan kort a kijelzo kozepére, amely érinti legalabb
két oldalat a kijelzonek.

1.5. = Jelenitsd meg a kijelz6 kozepén egymas utan 1 masodpercen-
ként a kovetkezo helyzetii vonalakat:

1.6. = Rajzolj egy 30 x 50 képpont oldalhosszisagu téglalapot!

1.7. < Rajzolj egy kb. 50 képpont oldalhossziisagi egyenlészara ha-
romszoget!

1.8. < Irj szoveget a Talk 01 szévegbuborékba!




2. Lecke

MOZGASD MEG A ROBOTOT!

A legérdekesebb tliné feladat, ha a robotot mozgdasra késztetjiik. Menj oda,
fordulj meg mozgasd a karod, fogd meg, integess nekem, vagyis mozdulj meg.
MOZGAS BLOKK PROGRAMOZASA

A kodzpont egységhez (tégla) 3 porton (A, B és C) keresztil lehet vezérelni a
szervo motorokat. A motorok harom legfontosabb paramétere a sebesség
(power) és a muikddtetés ideje (duration) és a forgas iranya. Az alapbeallitas
szerint a B és C porton keresztill 75-0s sebességgel 1 fordulatot tesz a két mo-
tor elbre.

2.1. = Haladjon elore 3 masodpercig 50-es sebességgel a robot!
Hozz létre egy uj forrasallomanyt.
File > New menupont (CTRL + N)
Mentsd el a megbeszélt helyre a elore3.rbt néven.
Mozgasd a motorblokkot a forrasprogramban a megfelel6 helyre

LEGO MINDSTORMS Education NXT Progra
File Edit Tools Help

ExEBIDed & 00 s

Common

[l

Allitsd be a megfelelé tulajdonsdgokat, amelyek a motorok mozgdasat
meghatarozzak.

Need help?

T ¥ & ¥ Duresen 3 | [Saconts

b (<] SRF Mea Asen

Ellendrizd le, hogy a Port (adatkapu) a B és C van-e kijeldlve és a roboton a
is ezekben aljzatokban van-e a vezeték. A Power-t allitsd a cslszka segitségé-

10.



vel vagy beirdssal 50-re. Majd a Duration listabdl valaszd a Seconds miikodési
idotartamot és allitsd be 3-ra.

Port: a B és C portra csatlakoztatott motor vezérlése az alapértelmezett.

¢ Ellen6rizd a motor portjait!

¢ Ha 1 vagy 3 portot jeldlsz ki egyszerre, akkor nem minden beallitasi le-
hetdség elérhetd.

Direction: a forgasirany beallitasa, vagy a motor leallitasa.
Steering: kormanyzas.

g A beadllitdssal a motorok sebességének elosztasaval a kormanyzast lehet
megoldani. A csUszka mozgatdsaval a két motor kozott megosztva az
erot, fordulasra készteted a robotot. A teljesen oldalra hlzott csiszka
esetén a motorok ellentétes irdanyba kezdenek forogni, igy helyben a ko-
zéptengelye korul fordul el a robot.

Power: a motor forgasi sebessége. 0 — 100-ig allithato.

¢ Ha feladat masképpen nem rendelkezik, allitsd mindig 50-re a sebessé-
get.

Duration: a mozgas id6tartamat allithatod be.
Unlimited: korlatlan

¢ Ennek akkor lesz jelent0sége, amikor mar érzékeldkkel (sensor) egydtt
programozzuk a motort.

Degrees: az elfordulds szoge.

¢ 0° nincs fordulas, 360° egy korbefordulas és 720° pedig a két korbefor-
dulas.

Rotations: korbefordulasok szama:
Seconds: idotartam

¢ El8szor mindig a m{ikddés modjat és utana a mértékét allitsd be!

Next Action: a Duration (idGétartam) lejarta utan hogyan vieslkedik.
Brake: a motort befékezi, sebességét 0-ra csdokkenti.

Coast: a robot lendiletének elfogyasa utan all csak le, szabadon fut.
Gyakorlo feladatok:

2.2. = Mozgasd Ggy a robotot, hogy a mozgasa az ABC valamely betii-
jét utanozza.

11.



12.

Egyszeri betliik: C, O, N, Z, M, D
Bonyolultabb betiik: T, A, B, E, S



2.3. = Vezesd at a robotot az Gtveszton! Az 1-es kiindul6 poziciobdl a
2-es cél allomasig haladjon a robot.

2.4. « Vezesd at a robotot az utveszton! Az 1-es kiindulé poziciobdl az
kijelzon szomori arccal a 2-es érintésével, ahol arc semlegesre
valt, a 3-as cél allomasig haladjon a robot, mosolyogva jelezze a
kijezon, hogy megérkezett.

13.



3. Lecke

CSINALJ ZAJT!

SOUND BLOKK PROGRAMOZASA

A tégla képes hang kibocsatasra és ki-
sebb zenei (a memodria mérete a korlat)
allomanyok lejatszasara. Ezaltal a display
blokkhoz hasonléan nem csak vizualis,
hanem akusztikus figyelmeztetésekre,
jelzésekre. R2-D2.

Két alaplehet6ségre szamithatsz, az
egyik hang lejatszasa, ahol a hangma-
gassag, lejatszas ideje és hangereje a
beallithatd paraméter. A masik a hang allomany lejatszasa, ahol a listabol ki-
valasztott hang allomany és annak hangereje a beallitasi lehet6ség.

7 N
)

3.1. « Haromig szamoljon el a robot angolul hangosan és utana indul-
jon egyesen elore 3 kerékfordulatot, majd amikor megalit mondja,
hogy stop.

Hozz létre egy Uuj iires forrasprogramot.
Mentsd el hang.rbt néven megfelelé konyvtarba!

Mozgasd a Sound blokkot a kezd6 pozicioba, és allitsd be a paraméte-
reit ugy, hogy az ,,one” szot jatssza le.

. oy ~
7 Fuasn % Repant o Wori S5 Wk For Coonglenin

Az Action legyen az egyébként is alapértelmezett Sound File véalaszd, a
Control lehet6ségei kozul az alapértelmezett a Play. A hangerd (Volume)
maradjon 75. A File listabdl valaszd a 01 nevit, a Wait for Completion jel6-
I6négyzet legyen bejeldlve.

Helyezz el egy varakozas blokkot re
a Sound Blokk utan.

Allitsd a 1 mésodpercre a varako- \b)) (2¢ \p))jj

| 4

1,000

z&si idét. ol el

Mozgass még egy Sound blokkot a _J

szerkeszto teriiletre. Az el6zo )
blokk utan helyezd el. ®

Allitsd be a paramétereit ugyan
ugy, mint az elébb, csak a File a
02 legyen, amit a listabol kivalasztasz.

Helyezz el egy varakozas blokkot a Sound Blokk utan.
14.



Allitsd a 1 masodpercre a varakozasi idét.

”

Mozgass még egy Sound blokkot a szerkeszto teriiletre. Az el6z6 blokk
utan helyezd el.

Allitsd be a paramétereit ugyan tigy, mint az elébb, csak a File a 03 le-
gyen, amit a listabdl kivalasztasz.

B— ( ]2 o] Bl

all] 1,000
|

Helyezd el a mozgatas blokkot az utols6 hang blokk utan.

s 7

1,000

Nad ¢ Tz \b»-l}'
; 2l 2]

g & ©

cindden

Helyezz el még egy Sound blokkot, amelynél a File a Stop nevii.
Ments (CTRL + S)
Toltsd at programot a robotra és inditsd el.

SOUND BLOKK PARAMETEREI
Action: File vagy egyetlen hang lejatszasa.

'} Action: ‘:'@Sound Fila J _}J Tone

Sound File: a \Program Files\LEGO Software\LEGO MINDSTORMS Edu
NXT\engine\Sounds konyvtarban talalhaté .rso allomanyok kozll jathatsz
le egy modullal egyet.

Tone: Egyetlen hang lejatszasa, a beallitdsban majd a hang magassagat
és a megszdlalas hosszat hatarozhatod meg.

Control: A hang lejatszasa vagy elhallgattatasa.

@, Control: =) 2 Play O B Step

4 Alapértelmezetten a Play-t gondolnank mindig megfelelonek, hiszen a
hang allomany is rovid és egyetlen hangot sem jatszunk le altalaban a
végtelenségig. Mégis sziikség lehet, hogy egy hangot, amely éppen szdl
elhallgatatni. Egyszerre egy hang szdlaltathaté meg.

Volume: a hangerd, amely 0 - 100 kozott allithatd.

il Wolume: atl] F'* ] &_‘

Repeat: a hang vagy hangallomany ismétlése a megallitasig, tehat addig mig
a Control: Stop Sound blokk utasitas kiadasra nem kerdil.

/~ Function: () 7 Repeat

File: Ha Sound File action valasztottad, akkor egy allomany listat latsz, amely
neve utal a kimondott (angolul) vagy megszélalé hangallomany tartalmara.
15.



1 File:
02

03
04
05

Tone: Egy zongorabillenty(in kivalaszthatod a megszdlaltatni kivant hangot,
rogton beallithatod, hany masodpercig szdljon a hang. Az alapérték az A hang
0,5 masodpercig.

Jr Note: E] For:| 0,5 I J seconds

| LU

Wait for Completion: ha bejelolt, akkor kévetkez6 utasitds csak akkor hajto-
dik végre, ha a hang vagy hangallomany mar elhallgatott.

Gyakorlo feladatok:

3.2. = A mozgas blokk programjat ird at agy, hogy jelezze az indulas
és megallast hanggal, valamint minden fordulas el6tt mondja meg
a robot merre fog fordulini.

3.3. « Jatsszon le a robot valamilyen egyszerii dallamot (pl: boci, boci

)
3.4. = Mozogjon ugy és adjon olyan hangokat, mint R2-D2.

16.



4. Lecke

ERZEKELD A KORNYZETED!

A robothoz szamos sensor (érzékelQ) tartozik, amelyek a kérnyezetben vald
tajékozddast segitik. Az érzékel6kkel mért adatok alapjan donthet a robot ar-
rél, hogyan folytatja egy feladat megoldasat, merre kell haladni a klildetésben,
és meg vannak-e egy feladat végrehajtasahoz sziikséges feltételek.

Az alapkészlet tartalmaz tavolsagérzékel6t, fény- és hangérzékeldt, és két
darab érintésérzékelot is.

El6szor ismerkedjlink meg az érintésérzékel6 (touch sensor) mikddésével.

TOUCH SENSOR HASZNALATA

4.1. « Az érintésérzékel6 allapotatol fliggéen induljon a robot eldre
vagy hatra 3 masodpercig, majd egy rovid 1 mp-es fels6 C hang
kiadasaval alljon meg!

¢ A fal mellett all6 robot érintésérzékel6je benyomott (pressed) allapotban
van ezért ,logikus”, hogy ne hatra, hanem el6re induljon el.

A feladat latszdlag igen egyszer(i, de arra jé, hogy ne csak az érzékeld alla-
potat figyelhesd meg, hanem azt is, hogyan adhatsz at adatot az érzékel6tdl a
motornak.

Legyen neve a forrasprogramnak (nyomas.rbt) és mentsd is el a meg-
felelb helyre.

Valtsd at az utasitaskészletet ,,Complette
palette”-re, majd az érzékelok koziil valaszd a
Touch sensor-t.

A tulajdonsagait allitsd be.

4 A Portot ellendrizd le, hogy a roboton hova van
dugva az érintésérzékeld kabele. Az Action hagyd
az alapértelmezett Pressed allapoton.

A Common készletbdl helyezd el a Move blok-
kot a Touch sensor utan.

Complete I o I nyomas I

4

Move

—I_JJ 1) Acte ] Preced
J Rabeyind
s [—

Allitsd be a tulajdons&gait feladatnak megfeleléen.
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Nyisd le a csatlakozo6 készletét a Touch Sensor-nak és a Move blokknak

B|e)|E

s ® 0

d Amit itt latsz azok a két blokk paraméterei (Data Hubs - adatkapcsolat),
amelyek alapallapotat eddig a tulajdonsag panelen te is meghatarozhat-
tad. Am amikor a program leforditésra keriil és elinditod a végrehajtasat
a roboton, akkor mar nem tudsz rajta valtoztatni.

A feladatban az a kihivas, hogy a kerekek forgasi iranyat a program inditasa
utan kell meghataroznod, attdl fliggéen, hogy az érintés érzékeld éppen a be-
nyomott vagy kiengedett allapotban van-e.

Igen vagy nem - LOGIKAI ADAT TiPus

Ezek a kapcsoldk tulajdonképpen adatok, amelyek legfontosabb tulajdonsa-
guk a tipusuk. Esetlinkben egy logikai tipus, amely az adattipusok kozll a leg-
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kisebb és legegyszerlibb adat. Két allapota van: igen vagy nem (yes or no).
Mint a nyomdgomb.

Tehat a nyomdgomb allapotat kell atadni a move blokk irdnyparaméterének
(Direction).

—

L Jle I@

Kosd 6ssze a Touch blokk yes/no kapcsoldjat a Move blokk direction
kapcsoldjaval.

8 ® T

4 A bal egérgombbal kattints a yes/no plug-ra (konnektor, dugd), majd a
direction konnektorra. A zdld szin esetlinkben azt jelzi, hogy az adat-
kapcsolat megfeleld, tehat olyan konnektorokat kotottiink 6ssze, ame-
lyek adattipusa megfelel egymasnak.

Mentsd el és toltsd at a programot a robotra.
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TESZTELES

Eleddig a programok vagy m(ikddtek vagy nem, vagy azt csinaltak amit kér-
tiink a robottdél inditas utan vagy nem. Most azonban az inditas utan két kilén-
b6z06 viselkedést varunk a robottol.

1. eset: A robot a falnal all és az érintés érzékel6 benyomott allapotban.
2. eset: A robot acsorog valahol a padlén, az érzékel6 nincs benyomva.
Neked mind két esetet meg kell vizsgalnod és ki kell prébalnod!

MIT ERZEKELHETEK MEG?

Minden érzékel6nek van egy Yes/No konnektora (plug) az adatkapcsolati
panelen (data hubs).

Azt is megfigyelheted, hogy a konnektorok két csoportba oszthatdok. Az
egyik csoport az, amelyik input (bemenet) és output (kimenet) egyszerre. Ada-
tok esetében szerencsésebb, ha irhatd és olvashatd adatrél beszéliink, még a
masik csoport a csak olvashaté adat.

Ez egy irhato és olvashato adat (tulajdonsag).

frhaté: a bemeneten keresztiil a motor forgasiranyat hata-
rozhatod meg.

Olvashat6: meg tudod kérdezni a motortdl, hogy éppen me-
lyik iranyba fog forogni.

Tehat a kulsdé vagy belsd korilmények (érzékeldk allapota,
program végrehajtas helyzete), alapjan tudod befolyasolni,
hogy melyik legyen a forgasirany. Illetve a motor forgasi
iranyatdl fliggden tudod meghatarozni a program tovabbi
haladasat.

Ez egy csak olvashato adat (tulajdonsag).

. Az olvashato ki beldle, hogy a beallitott akcié bekdvetkezett-
e, vagy mas érzékel6knél, hogy elérted a megadott tavolsa-
got stb.
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29

Harom érzékeldt latsz a képen. Balrdl jobbra haladva hangérzékeld (Sound
Sensor), fényérzékeld (Light Sensor) és Tavolsagérzékel6 (Ultrasonic Sensor).

A teljes igény nélkll haladunk, hiszen ha Sensor csoportot kinyitod, valaszt-
hatsz még egyéb érzékelbk kozil, amelyek késobb keriilnek ismertetésre.
SOUND SENSOR

A neve is mutatja a hanger6 érzékelésére hasznalhatod, amelyet egy 0-100-
ig terjedd skalan értékelhetink ki.

|@|‘°_,|=|

Sound : ) » N A
Sensor. "\k Port: 1 ()2 )3 4
N o =
< %) comparer () il 0) fiLo)
Sound: > (=] 50 |
0

Port: melyik portra (kapu) van csatlakoztatva az eszko6z.

¢ Mindig ellen6rizd a roboton, még akkor is, ha biztos vagy benne, mert
annal kinosabb nincs, mint hogy programhibat keresel perceken keresz-
tul és csak egyszerlien nem abban a csatlakoz6 aljzatban van a vezeték,
amely portot beallitottal a programban.

Compare: az érzékeld altal mért értéket 6sszehasonlithatod egy altalad bealli-
tott értékkel.

21.



d Ez egy relacio, amely IGAZ vagy HAMIS (TRUE or FALSE) lehet. Az el6z6
feladat megoldasakor ezt az értéket hasznaltuk, az el6re vagy hatrame-
nethez.

LIGHT SENSOR

Ezzel az érzékelOvel a vildgossag mértékét (tdnus) érzékeljlik, egy 0-100-ig
terjedd skalara vetitve, ahol a nincs fény 0 (fekete) a nagyon ravilagitok pedig
a 100 (fehér). Bizonyos mértékig szinek megkilonboztetésére is hasznalhat-
juk, hiszen a kék altalaban s6tétebb, mint a piros.

—A A

Light 3 3 % : .
Sensor L5 Pon: 01 02 ok 04
1o
< i) N

Light: I” EJ] l 50 |

0 ) Function: (7] 4% Generate light

Port: melyik portra (kapu) van csatlakoztatva az eszko6z.

¢ Mindig ellen6rizd a roboton, még akkor is, ha biztos vagy benne, mert
annal kinosabb nincs, mint hogy programhibat keresel perceken keresz-
tll és csak egyszerlien nem abban a csatlakozo aljzatban van a vezeték,
amely portot beallitottal a programban.

Compare: az érzékeld altal mért értéket dsszehasonlithatod egy altalad bealli-
tott értékkel.

Function: Az érzékel6 sajat voros fény( lampaval van felszerelve. Ezzel a kap-
csoldval be és ki kapcsolhatod az érzékeld sajat fényét.

d Azért van ra szikség, mert a robot kiilénb6z6 fényviszonyok kozétt dol-
gozik, és ha kornyezeti hatasokat a legkisebbre akarjuk mérsékelni, ak-
kor a sajat fény kozel azonos mérési eredményeket produkal délelott,
délutan és este.

ULTRASONIC SENSOR
A tavolsagérzekelés a feladata. ya -amm

Meg tudja mérni kb. 0 cm tél 2,5 o T po: B Bz B Ok
méterig a targyak tavolsagat. Per- 4 =

sze a mérés pontossaga nem tul "Nm L) compare: @ i e} ol
megbizhatd, de gyakorlasra és a Distance: <& [z
programozasi elvek elsajatitasara —
tokéletes. o) JIER show an i Conimters (2]

Port: melyik portra (kapu) van csatlakoztatva az eszkdéz.
22.



¢ Mindig ellen6rizd a roboton, még akkor is, ha biztos vagy benne, mert
annal kinosabb nincs, mint hogy programhibat keresel perceken keresz-
tll és csak egyszerlien nem abban a csatlakozo aljzatban van a vezeték,
amely portot bedllitottal a programban.

Compare: 0sszehasonlitja egy altalad beallitott értékkel a mérés eredményét
és a yes/no konnektorra a relacié eredményét kildi (IGAZ vagy HAMIS).

Show: bedllithatod, hogy centiméterben vagy inch-ben akarod a mérés
redményét.

¢ Vigyazz, ha nem a mértékegységet nem allitod be, akkor el6fordulhat,
hogy az altalad beallitott 10 centiméternek gondolt tavolsag 10 inch,
ami 25,4 cm.

A kovetkez6 gyakorld feladatokban a minta feladathoz hasonld programokat
kell irnod. Egyszerlien egy elOre bedllitott értéket 6sszehasonlitasz az érzékel6
mérési eredményével és az 6sszehasonlitds eredményként kapott IGAZ vagy
HAMIS érték alapjan a robot cselekszik. Mindig a programinditas el6tt kell be-
allitanod a kortlményeket.

Gyakorlo feladatok

4.2. = A robot haladjon eldre 2 masodpercig, ha egy fehér papiron all
és hatra, ha nem.

4.3. =« Ha a robot 50 centiméternél kozelebb a falhoz, akkor tolasson
hatra 1 kerékfordulatnyit.

4.4. = Készits két feliratot, az egyiken zaj van, a masikon a csend van
szoveggel. A robot annak a papirnak az iranyaba induljon, amelyik
a kornyezetben tapasztalt zajnak jobban megfelel.
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5. Lecke

Ebben a leckében a feladat mar elég 6sszetett ahhoz, hogy szét ejtsink a
programozas (probléma megoldas) egyik fontos és elengedhetetlen |épésérdl
az algoritmizalasrol.

Algoritmus
Utasitassorozat, mely megadja egy feladat megolddsmenetének pontos leirasat

véges sok utasitast tartalmaz

nem feltétlenll véges végrehajtasi idejl

megfelel6 sorrend(i (szemantikailag helyes)

utasitasonként megfelelden paraméterezett (szintaktikailag helyes)
Most mar bekovetkezett!

WAIT BLOKK

5.1. =« A robot kiildetése az legyen, hogy addig haladjon, amig aka-
dalyba nem litkozik.

El kell donteni, hogy ezt az altalanosan megfogalmazott feladatot, hogyan
lehet konkretizalni, magyarul pontosan és formalisan meghatarozni.

Nincs meghatarozva a feladatban:

- Melyik iranyba induljon?

- Mekkora legyen a robot sebessége?

- Melyik érzékel6t hasznalja az akadaly érzékeléséhez?
- Mi szamit akadalynak?

- Mi torténjen, amikor elérte a robot az akadalyt?

A programozasnal altalaban mindig nagyon altalanosan hatarozzak meg a
feladatot. Aki szamitdgépet (robotot) akar hasznalni egy feladat megoldasahoz
és programozoéhoz fordul, hogy készitsen egy programot, amely az adott fela-
datot elvégzi, nem tudja, hogy milyen lépésekre (utasitasokra) kell bontani a
feladatot a megoldas érdekében.

Ha csapatban dolgoztok, osszatok négy részre a feladatot:
Ertelmezd, Tervez6, Operator, Fénok
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Ertelmezd a feladatot! (Ertelmezd)
A kérdésekre adott valaszok, sokszor egymastdl is fliggenek.

Tehat az induldsi irdny attdl fligg, hogy melyik érzékelot valasztod. Az érin-
tés és a tavolsagérzékeld johet legegyszer(ibben szoba. Valaszd elsének az
érintés érzékelot.

Akadalynak az szamit, amit nem tud eltolni, amikor nekittkozik és atmenni
se tud rajta a robot.

A sok lehetséges viselkedés az akadallyal vald talalkozaskor - példaul meg-
all, masik iranyba indul, megall és hangot ad - kozll egyeldre csak alljon meg.

A feladat pontos meghatarozasa:

A robot 50-es sebességgel haladjon az érintésérzékel6je iranyba
egyenesen addig, amig akadalyba nem litkozik, ekkor alljon meg.
Tervezziik meg a programot! (Programtervezo)

Egyszerii mondatszeri leirassal, paraméterekkel:

Haladjon el6re: Motor blokk - Port: B,C; Direction: hatra, Steering: egye-
nes; Power: 50; Duration: Unlimited;

Varjon a nyomasérzékelore: Wait blokk = Control: Sensor; Sensor: Touch
Sensor; Port: 2; Action: Pressed;

Alljon meg: Motor blokk > Port: B, C; Direction: Stop;
Folyamatabra, paraméterekkel:

AVA‘DAY_\JOJ PPoGP AH é Y .fltuc," ‘}/’ ”' llhd‘ “lewt -'{‘(I' Hella ,uucL“v,/l; aevaler ¢ flalle Jatua ‘-:{
"; ‘ “ 1! I‘-‘t 5 —— Y ¢ e -t '/ )
Teladat i vobol 30 -a AeleMes 7’?(( .'u: tact ol @Z ev(ate) €vxedelo (valqaba |
M.Ack L'U'Jdr ) O L n. Y. 4. L1L" LLELLL ,I.' o “,_ £ "‘ v al BrIn g ll

] v | |
{l‘M(J&\oL H‘ou(': ‘(,),4- L :\\ Vet | f'l( LI {' ]\

A 5 s T 1 Ml Ay
chc /")l Wil l_j l'l ;Ucr:,@ - /L’\ Sfal

La:*m Tc, uc h g'cu)c»' S G‘J’)
%ﬁj"m ID vesse r-‘
Uu L u
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ird meg a programot! (Operator) B T
. ] ) B-EowD 00 - [k
Inditsd el a Lego Mindstroms Programing Conplee wadayo!
rogramot. |
prog ‘ -
Add akadaly01 nevet a programnak. , @Jr Q
Helyezd el a Move Blokkot a program szer- @ @)

keszto teriiletén
Allitsd be a paramétereit.

S e O

s LE por; Oa @8 c @) Power: B O & =]
$f Direction: O tr O l} o ?) fi), Duration: 360 [Unlimited [3]
0 &) Steering: & e Mext Action: | Brake 54 Coast
o ¥ O £

Helyezd el a Wait Blokkot a program szerkeszto teriiletén

01 § 2kadalyol

L_J| e

—| [EICkS
Bl ©

r'Ct:mplete

<0

Allitsd be a paramétereit.

Al

Wait <@ Control: [Sensor B] LE Port: o1 2 o3 U4

. B sensor: gﬂ [Touch Sensor [3] ﬂ@ Action: Q:b,{) Pressed

0 %4] Released

0 ) 0';*_3 Burnped
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Helyezd el a Move Blokkot a program szerkeszto teriiletén
ES A A Rt RCE NWE NSRS

akadaly01

‘User Fron

Complete

—
Allitsd be a paramétereit.

|'I "Jlﬁl

{} Port: oa (MR- c &) Power: B &l 7
} Direcions O O L ©& $F% Durstion: 1 | |Rotations
i ‘@ Steeting: £ B ¢ Next Action: = Y| Brake ) [ Coast
& £

Mentsd el a megadott helyre a programot.

Préobald ki, hogy miikodik-e! (Fonok)
Kosd O6ssze a robotot a szamitogéppel.
Ellenorizd a kapcsolatot.

\ f T Memery. NKT Data

Kattints a nyil altal mutatot - o S

gombra. | R v | O oy
0 rTa U= Usawadable srey (DA

Cotrmoin)

Froe S 125 KB

Kattints a Scan gombra.

Szolj, ha az elem éallapota 7,1
ala csdkkent!

Firmwam verin; 1

[ Cema |1 Rurmes |

Toltsd fel a programot a ro-

botra. J—J —

Huzd ki az USB kabelt a ro- 1 _J
botbél. -

Vidd a robotot a teszt helyére.

Inditsd el a program végrehajtasat.

Probald ki tobb helyzetben, tavolsagbol.

Ha a feladatban leirtak szerint mikddik, akkor készen vagy.

¢ Ha nem a feladatban leirtak szerint viselkedik a robot, akkor kezdddik a
hibakeresés.
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HIBAKERESES
Nézd at a programot, a blokkok beallitasait egyenként ellendrizd!

Ha megtalaltad a hibat rendben van!

Ha nem, akkor nézd at az algoritmust, gondold végig, hogy milyen utasita-
sokat adtal ki egymas utan. Most ez nem igen térténhetett meg, de a késdbbi-
ekben ez a tandacs is jol johet.

A hibakeresésrol bovebben késobb.

Gyakorlo feladatok

5.2.

5.3.

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

28.

+ Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
mindaddig, amig az litkozésérzékeldjével neki nem megy egy aka-
dalynak! Ekkor tolasson 1 mp-ig, majd helyben forduljon kb. 180-
ot és utana haladjon egyenesen 3 mp-ig!

« Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot all mindaddig,
amig a hangérzékeloje kb. 60 as értéknél kisebb értéket mér! Ek-
kor induljon el egyenesen elére 3 mp-ig!

+ frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
mindaddig, amig a tavolsagérzékeloje 15 cm-nél kisebb tavolsagot
nem mér! Ekkor tolasson 2 mp-ig, forduljon kb. 180.-ot, majd ha-
ladjon egyenesen elore 2 mp-ig!

+ frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore mindaddig, amig a fényérzékeloje az alapszintol eltéro szint
nem észlel, ekkor alljon meg.

+ Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot megall az asztal
szélén! (Csak ovatosan!)

= frjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy alapszintdl
jol elkiilonitheto csiksor folott halad és megall a harmadik (vagy
megadott szamu) csik utan. (A csikok parhuzamosak, de tavolsa-
guk és szélességiik nem féltetleniil azonos.)

= Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot tolat mindaddig,
amig az iitkozésérzékelojével neki nem litkozik egy akadalynak.
Ekkor elindul egyenesen elore egy alapszintol jol megkiilonboztet-
heto csikig. Ezt elérve megall.



6. Lecke

ISMETELD AZ UTASITAST!

Ebben a leckében az ismétlésé lesz a foszerep. Azért alkalmazzuk szamito-
gépeket, mert ugyan azt a feladatot a végtelenségig ismételve pihenés nélkil
tokéletes pontossaggal elvégzik.

Ha eddig nem tlint volna fel, akkor most mondom, egy robotot programozol.
Bizonyos dontéseket hozott mar 6nalléan a programjanak megfeleléen, de a
feladatokat, utasitadsokat még nem ismételte.

CIKLUSOK

6.1. = Kiildetés: Haladjon a robot 2 masodpercig egyenesen 2 masod-
percig, majd forduljon kb. 90°-t és ismételje ez a végtelenségig.

Ertelmezés:

Itt sok értelmezni valé nincs, mert a feladat elég pontos.

Nincsenek bemené adatok, nincs kdrnyezeti feltétel.

Mindegy melyik irdnyban indul.

A fordulas szbge is meg van hatarozva 90°.

Iranya mindegy, tehat legyen jobbra.

A sebesség, ami ha nincs meghatarozva, akkor az &altalanos tanacs az 50-es
sebesség beallitasa.

A programnak nincs vége, addig megy a robot, amig ki nem merl az akkumu-
latora vagy a F6ndk meg nem szakitja a program futasat.
Tervezés:
A program neve ,végtelen”.
Mondatszerii leiras
Ciklus
Move Blokk: B, C; el6re; egyenes; 50; 2 mp;
Move Blokk: B, C; el6re; teljesen jobbra; 50; 0,5 fordulat;
amig végtelen (1=1)
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Folyamatabra
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g A ciklus folyamatabran valo jelolése megegyezik az elagazas jeltlésével.
Ebben az esetben a végtelenséget egy azonossag jeldli (1=1), ami so-
hasem lehet hamis. Ezt a megoldast a programozas kezdetén alkalmaz-
zuk, majd késobb a valds élet megoldasaihoz kdzelebb allé megoldas fo-
gunk alkalmazni.

Operator

Inditsd el a Lego Mindstroms Programing programot.
Add végtelen nevet a programnak.

Helyezz el ciklust (Loop) a programszer-

kesztoben. U
Allitsd be a paramétereit. Q|
Loop ) Control: [Forever I_TJ] A

\s;
8 BEEET)

D Show: le'f Counter ﬂ I foop

d Természetesen ez most csak fiktiv beallitas, hiszen az alapbeallitasa a
ciklusnak a Control: Forever;

Helyezd el a Move Blokkot a Ciklus belsejében.
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Allitsd be a paramétereit.

"I “ZJIHI

Rty {E pon: Oa ©e ©Oc¢ D) Power: B O @) =]
Jp Dircion: OF Of O 4 Duration: | 4| [seconds =)
) Steering: 1 He Newadion: ) bl rake O b Coast
7 U £

Allitsd be a paramétereit.

Moes: LE pon: O a B c @ Powerrn B 0 @i 0]
g Diecion: O O8 O& 4 Duration; | 05 | [Rotations =)
) Steeting: 5 S Nex Adion: 0 Wl Brake O by Coast
4 O

Mentsd el a programot!

FOonok

Kosd Ossze a robotot a szamitéogéppel.
Ellendrizd a kapcsolatot.

Toltsd fel a programot a robotra.
Huzd ki az USB kabelt a robotbdl.

Vidd a robotot a teszt helyére.

Inditsd el a program végrehajtasat.

AZ NXT buttons alsé sziirke gombjaval tu-
dod megszakitani a program futasat.

Probald ki tobb helyzetben, tavolsagbal.
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Altalaban a ciklusokrol

A programozas soran a ciklusok képezik a strukturalt algoritmusok egyik alap-
pillérét.

Strukturalt algoritmus elemei:
a., szekvencia (soros algoritmus, blokk)

¢ Eddig latszolag csak ezt hasznaltuk, jéI paraméterezett display, move és
sound blokkot.

b., szelekci6 (elagazas)
- feltételes
- tobbiranyu

¢ Burkoltan mar ezt is hasznaltuk, hiszen eldéntéttik, hogy be van-e
nyomva az érintésérzékel6 vagy sem!

c., iteracio (ciklus, ismétlés)
A programozas elmélet harom ciklus félét kilénbdztet meg.
Szamlalo ciklus: Meghatarozott ismétlés szam jellemzi.
Ciklus n-t0l m-ig lépéskodz=d
Ciklus mag
Ciklus vége

Elol tesztelo ciklus: Egy feltétel teljesliléséig fut a ciklus mag, az ismétlé-
sek szama igy nem el0re meghatarozott, valamint fontos tulajdonsaga, hogy
eléfordulhat a ciklus mag végrehajtasra sem kerdl.

Ciklus amig a feltétel igaz
Ciklus mag
Ciklus vége

Hatul tesztelo ciklus: A ciklus mag legalabb egyszer lefut és a ciklus
csak addig ismétlddik amig a feltétel nem teljesdl.

Ciklus
Ciklus mag
Ciklus amig a feltétel hamis

A LEGO ezen programozasi nyelvében csak szamlalé ciklus és hatul teszteld
ciklust hasznalhatsz.
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LOOP BLOKK

Minden ciklus (ismétlés) ugyan abbdl a | —wr e ‘
Complette palette, Flow csoportjanak — [ = ,
Loop blokkjabél indul ki. A kovetkezd ol- D RO kR @
dalakon a legfontosabb ciklusszervezési o | T
lehet6ségeke fogod attekinteni. = | oo

SZAMLALO CIKLUSOK

Count ciklus
A szamlalé ciklus pontosan annyiszor fut le, ameny-

A [ nyi a beallitott count érték.
@I lr T CJ8iC) Control: Count (szamlald)
f( _JIQ §Ciklus ma_— ;_3]

Until: amig a szamlalé nem 4, vagyis tetsz6leges
pozitiv egész szam. Ennyiszer fog a ciklus lefutni.

Show: A ciklus szamlalé konnektoranak bekapcsolasa, amellyel a ciklus mag-
ban tajékozddhatsz, hanyadik ismétlésnél tart a ciklus.

IWI ":JIEI

Loop

@ Control: (Count E:_J]

@ '::’ Until: Count: |74|

Show: (+)122] Counter

A masik szamlalo tipusu ciklus a Time ciklus, amelyik meghatarozott ideig fut.

Time ciklus
Control: Time (Id0)
Until: a beallitott masodpercig fut

a ciklus. @ 3 Until; Seconds: 1_|

Show: A ciklusszamlalé konnekto-
ranak bekapcsoldsa, az ismétlések
szama. (Azt adja meg, hanyszor EJ sow:
futott le a ciklus.)

@5 Control: Time 13

(<122 Counter
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HATUL TESZTELO CIKLUSOK

Logic ciklus

w — Control: Logic (Logikai -
- ) Control Logic ) Igaz/Hamis)
@ <7 Uniil O of True O X Fakse Until: a konnektoron keresztil ka-

pott érték azonossa nem valik a be-
allitott True (Igaz) vagy False (Ha-
m Show: E‘le'_:J Counter mlS) értékkel

Show: A ciklusszamlalé konnekto-
ranak bekapcsoldsa, az ismétlések szama. (Azt adja meg, hanyszor futott le a
ciklus.)

Barmilyen relacié eredménye (logikai adat), vagy érzékeld yes/no konnektora-
nak értéke bekothetd és a ciklus Until (amig) konnektoraba.

ERZEKELOHOZ KOTOTT CIKLUSOK

Touch Sensor

A ciklus addig fut, amig az érzékel6 az el6re be-
O [l [ ~—d 1] allitott allapotba nem kerdil.
fE|¢ ’Ir | ol :g_%f

|
| | Ciklus mag 5

’

Control: Sensor

Sensor: Touch Sensor

Show: A ciklusszamlalé konnektoranak bekap-
csolasa, az ismétlések szama. (Azt adja meg, hanyszor futott le a ciklus.)

Port: az érzékel6 melyik portra van csatlakoztatva.

Action:

Pressed: a gomb benyomva g _— T
Released: a gomb kiengedve ol e — Ty e
Bumped: a gomb benyomva és = B S
kiengedve O [= C o o pr—.

Light Sensor

LA oneueryvs | SLKUs Mag [ Unuuea- Pr— A ciklus addlg fut, aml'g a fénYér‘
zékeld paraméteriben beallitott
Z [ - relacio kiértékelése igazza (true)
2! | nem valik.
—~ ’ ‘ Control: Sensor

Sensor: Light Sensor

Show: A ciklusszamlalé konnekto-
ranak bekapcsolasa, az ismétlések szama. (Azt adja meg, hanyszor futott le a
ciklus.)

Port: az érzékeld melyik portra van csatlakoztatva.
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Until: amig a fénymérés eredménye és a megadott érték kozti relacié igazza
nem valik, addig fut a ciklus.

Function: a sajat fény bekapcsolasa

Leop @) Control: Sensor [_—T_] L Port: 01 02 3 4
A
k) £2| Sensor: \)_J 7 [Ligh! Sensor [Z]] < Until: ®) -é—,. {) B30
\'_\) =1 ).l —
@n> Light: = [=)] | 50|
; 77 * X gos z
0 D Show: [_J{=2] Counter »~ Function: (2] 4% Generate light

d Esetlinkben a képen lathatd Until beallitasa mellett a ciklus addig fut,
amig a fényérzékeld nagyobb értéket nem mér mint 50. Tehat a ciklus-
mag végrehajtasa addig folytatddik, amig a mérés eredménye kevesebb
vagy egyenld, mint 50.

Sound Sensor

A ciklus addig fut, amig a hangérzékeld
paraméteriben beallitott relacio kiérté-
kelése igazza (true) nem valik.

Control: Sensor

Sensor: Sound Sensor

Show: A ciklusszamlalé konnektora-
nak bekapcsoldsa, az ismétlések szama. (Azt adja meg, hanyszor futott le a
ciklus.)

Port: az érzékel6 melyik portra van csatlakoztatva.

Until: amig a hangeré mérés eredménye és a megadott érték kozti relacid
igazza nem valik, addig fut a ciklus.

—d A
Loop &) Control: (Sensor  [=) 4.k Pon: 01 Gz 03 O4
A
@ E“EJ Sensor: [Sound Sensor [E]] ‘::/ Until: 5 alll ‘r:_l alle
Sound: > [=] | 50 ]

0] m Show: (1/=2] Counter

d Esetlinkben a képen lathatd Until beallitasa mellett a ciklus addig fut,
amig a hangérzékel6 nagyobb értéket nem mér mint 50. Tehat a cik-
lusmag végrehajtasa addig folytatédik, amig a mérés eredménye keve-
sebb vagy egyenld, mint 50.
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Ultrasonic Sensor

A ciklus addig fut, amig a tavolsagér-
zékeld paraméteriben beallitott rela-
cio kiértékelése igazza (true) nem
valik.

aelle (el

 Ciklus mag

_ Control: Sensor

—

Sensor: Ultrasonic Sensor

Show: A ciklusszamlalé konnektora-
nak bekapcsolasa, az ismétlések szama. (Azt adja meg, hanyszor futott le a
ciklus.)

Port: az érzékel6 melyik portra van csatlakoztatva.

Until: amig a tavolsdg mérés eredménye (distance) és a megadott érték kozti
relacid igazza nem valik, addig fut a ciklus.

Show: a tavolsag mértékegysége. Inch (alapértelmezett) vagy centiméter.

Loop @) Control: Sensor [j’ -; Port: 1 J2 3 4
Q L1zl Sensor: | ) [Ultrasonic Sensor l-jl <77 Until: B =} R
N Distance: E:_ljl l 50 )
0 [:l Show: (1= 2] Counter El Show: Inch] [Inthes i-_][

¢ Esetlnkben a képen lathatd Until beadllitasa mellett a ciklus addig fut,
amig a tavolsagérzékeld kisebb értéket nem mér mint 50 inch. Tehat a
ciklusmag végrehajtasa addig folytatddik, amig a mérés eredménye na-
gyobb vagy egyenld, mint 50 inch.

Gyakorlo feladatok

6.2. = irj programot, amelyet végrehajtva a robot iitk6zésig halad
elore, majd tolat 1 mp-ig, fordul kb. 120°-ot, majd mindezt ismétli
kikapcsolasig!

6.3. « Irj programot, amelyet végrehajtva a robot az alapfeliilettdl el-
téro szinl csikig halad elore (fényérzékelovel mérve), majd tolat 1
mp-ig, fordul kb. 120°-ot, mindezt ismétli kikapcsolasig!

6.4. = iIrj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore mindaddig, amig a fényérzékelojére ra nem vilagitunk, ekkor
forduljon kb. 180.-ot. Mindezt ismételje kikapcsolasig!

6.5. = irj programot, amelyet végrehajtva a robot ultrahang
szenzoraval mért 15 cm-nél kisebb tavolsagig halad elore, majd
litkozésérzékeloig tolat hatra, ezt ismétli kikapcsolasig!

6.6. = Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore 2 mp-ig, fordul jobbra kb. 60°-ot, majd ezt ismétli 6-szor!
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6.7.

6.8.

6.9.

= frj programot, amelyet végrehajtva a robot egy ultrahang-
szenzorral képes egy adott tavolsagon beliil I1évo akadaly észlelé-
sére és kovetésére. A robot egyenletes sebességgel forog és ha
egy adott tavolsagon beliil észlel valamit (az ultrahangszenzora
jelzi), akkor elindul felé mindaddig, amig az adott tavolsagon beliil
van az észlelt akadaly. Ha elveszitette (kikeriilt az akadaly a tavol-
sagon kiviilre), akkor forog Gjra. Mindezt kikapcsolasig ismétili.

+ frj programot, amelyet végrehajtva a robot egy fényérzékel6-
vel képes egy lampa fényének észlelésére és kovetésére. A robot
egyenletes sebességgel forog és ha egy lampa fényét észleli, ak-
kor elindul felé. Ha elveszitette, akkor forog Ujra. Mindezt kikap-
csolasig ismétli.

« Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore mindaddig, amig ultrahang szenzoraval 20 cm-es tavolsagon
beliil nem érzékel akadalyt. Ekkor fordul jobbra kb. 90°-ot. Mindezt
az iitkozésérzékelo benyomasaig ismétli.

6.10. = Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a hangérzéke-

I6je altal mért értéket hasznalja fel a motorok sebességének ve-
zérlésére! Annal gyorsabban forogjon helyben a robot, minél han-
gosabb a kornyezete!
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7. Lecke

Merre induljak? Melyiket valasszam?

A robotok, szamitdgépek sokszor megtévesztenek benniinket, mert a kor-
nyezeti hatasokra, bevitt adatokra, olyan valaszokat adnak, amelyek tudatos
cselekedeteknek, gondolkodasra utalé valaszoknak hatnak.

Aki egy kicsit is jaratos a programozasban, az viszont tudja, hogy az amit a
robottdl latott reakcid, a szamitogéptdl kapott valasz az csak el6re a progra-
moz6 altal végiggondolt lehetdségek (eldagazasok) és arra adott igen vagy nem
valaszok.

Elagazasok

7.1. = Legyen a robot kiildetése, hogy hangjelzéssel jelezze, ha atha-
lad egy csikon!

4 Mar volt egy olyan feladat, amelyikben csikokon kellett athaladni és
megtaldlni a harmadikat.

Gondolkozzatok el, miben kiilonbozik a két feladat egymastdl?

Ertelmezo és kérdései?

Merre kell haladnia a robotnak és milyen sebességgel?
Meddig kell haladnia?

Mit jelent a csik?

Milyen széles, milyen szin(i?

Milyen hangjelzést adjon?

A robot el6re egyenesen halad, 50-es sebességgel.

Addig megy, amig a program futasat meg nem szakitjuk.

A csik a padlo szinétdl jelentdsen eltérd (sététebb) szigetel6 szalag csik.
A szélessége valtozo.

A hangjelzés rovid sipolas, A hang 0,5 masodperc.

Tervezo

A probléma az, hogy nem tudjuk, hogy a megtett Ut alatt, hany darab csik-
kal és milyen széles csikkal talalkozik a robot.

Tehat egy végtelen ciklusba agyazott mozgas, amelyik viszi elére a robot és
egy elagazas, amelynél ha fénymérd kisebb értéket mér a bedllitottnal, akkor
sipolunk, kilénben kikapcsolod a hangot.
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Mondatszerii leiras:
Program Csiksip.rbt

Ciklus
Motor B,C; elGre; egyenes; 50; Unlimited
Ha fényméré < 50
akkor
hangjelzés A; 0,5 masodperc
kUlénben
hangjelzés Stop
amig 1=1 (végtelen)

Program vége

Folyamatabra

Operator

A programozasi feliilet elinditasa utan, hozd létre a kovetkezo progra-
mot.

(8 (f}:

Illeszd be a végtelen ciklust.
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Szurj be egy elagazast.

¢ Ebben a feladatban az Gj ismeret (program blokk) az eldgazas (switch),
amelyet a flow csoportban taldlsz!

d Az eldgazas vezérldje (Control) a sensor. Ez azt jelenti, hogy az érzékeld
altal mért adatok alapjan dontjik el milyen tovabbi utasitasokat fog el-
végezni a robot.

Allitsd be az eldgazas tipusat.

d Az érzékel6 a feladatban a fényérzékel6 (Light Sensor), tehat a beillesz-
tés utan erre kell atallitani az érzékel6 (Sensor) tipusat.

A fényérzékelé bedllitasai pedig az Ertékel6 és Tervezé altal kitaldltak
alapjan allitsd be.

|WI"-'_:IE|

Switch @ Contral: | Sensor (-] “E pon: 01 ©z2 0z G4
= -
::> [> g_'ﬂ Sensor: \)/-J 2 [Light Sensor Eji I«:) Cormnpare: _‘t"' 1:/' ’," y
-ﬂ> = =" gy
@an Light: < |~ |_§g~]
» = ~ . ) - B g €
] u Display: o =8 Flat view " Function: ) ‘ﬁu Generate light

¢ Ugyelj a Portra és a reldcié megfelel§ beallitadsara.

Compare: Ha a mért érték kevesebb, mint 50, akkor az igaz agon (felsd utvo-
nal) halad a program végrehajtasa, kiilonben ha nagyobb vagy egyenld, mint
50, akkor a hamis uton (alsé uUtvonal) halad a programvégrehajtas.

Display: Bejeldlve az elagazas mindkét aga latszik.

d Az elagazasok megjelenitése, sokszor tul attekinthetetlenné teszi a
programunkat. Ezzel a beallitassal egyszerlsithetsz a program megjele-
nésén, ugy, hogy egyszerre csak egy agat jelenited meg az elagazas-
nak.
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Erzékeld kalibralasa

Az érzékel6k kulonbdzo koérnyezetben mas és mas értéke- -
ket mérhetnek. Ezért az NXT ablak (NXT window) bekapcsola-—» -
sa utan a kapcsolat ellenGrzésével létrehozott O0sszekotetés
segitségével megnézheted, fSlogy milyen értékeket mér a

fényérzékelo. =
I Communications T_ M‘F‘V _NXT Data
Your current NXT is:
Name Xionnemon Type l Status [ ~ v | T @
0 NiT4 use Unavailable Battery: m_

Connection: uss|
Free Storage: 12,6 KB

Firmware version: 1.29

Connect “ Remove J Scan J I Close J

Jj_
~ =

Ha megnyitottad az NXT ablakot, kattints a kapcsolt (Connected) NXT tégla-
ra, majd a Connect gombra.
Ezutan zard be (Close) az NXT ablakot.

p=S—mes.  Most jelold ki a szerkesztd fellleten az eldgazas blokkot, és

Switch 3 sy s , , Py - ‘i
=i cr nehany masodperc adatcsere utan latni fogod az aktualisan

mért értéket a beallitas panelen.

;::‘\@ _"?;.j Sen
Tegyél a fénymérd ala mas és mas szinl papirt és latni fo-
god, hogy az adott fényviszonyok kdzott mennyi a mért érték.

)& o= Ezutan, a kis kitér6 utan folytasd a program a megirasat.

A tegyél egy-egy hang blokkot az elagazas két iranyaba.
Az egyiket allitsd be ugy, hogy adjon ki egy A hangot 0,5 masodpercre.
A masikat ugy allitsd be, hogy hallgasson el.

Ne felejtsd el elmenteni a forrasprogramot a megfelel6 helyre.

FOonok

Toltsd fel a programot!

Probald ki.

Ugy viselkedik, ahogy a feladatban meghataroztuk?
Hanyszor sipol? Hany csik van?

Ha tébbet sipol, vajon miért?
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Altalaban az elagazasokrol

A szamitogép a dontéseit elagazasok kiértékelésével hozza. A legbonyolul-
tabb feladat is lebonthatd elemi logikai (igaz-hamis) dontések sorozatara.

Egyszerii elagazas

Ha logikai feltétel
akkor
Utasitas blokk
kilonben
Utasitas blokk
Eldgazas vége

A logikai feltétel a formalis logika altal hasznalt operatorok hasznalataval
|étrehozott Osszetett kifejezés, amely kiértékelésének eredmény IGAZ vagy
HAMIS lehet.

Az utasitas blokk azon utasitdsok sorozata, akar Ujabb eldgazasok és ciklu-
sok egylttese, amelyeket a logikai feltétel kiértékelése utan végre kell hajtani.
Az ,akkor” és ,kilonben” ag kozil csak egyik hajtodhat végre egy kiértékelés
alkalmaval.

Egyéb elagazas

A programozasi nyelvek tdbbsége az egyszer( elagazas mellett tébb kilon-
b6z6 lehetdséget is megenged az elagazasok létrehozasara, azért, hogy egy-
szerlsitse a forrasprogramot, ezaltal hatékonyabb legyen a program.

A jelenleg bemutatasra kerlil6 programozasi kérnyezetben nincs masik el-
agazas, igy most eltekintek azok bemutatasatdl.

Gyakorlo feladatok

7.2. & irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore egy alapszintdl jol megkiilonboztetheto szinili csikokat tar-
talmazo feliileten! A csikokon athaladva adjon hangjelzést!

7.3. « Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy alap szinétél
jol megkiilonboztetheto csikot (nem feltétleniil egyenes) kovet
egyetlen fényérzékelojével.

7.4. <« Irj programot, amelyik koveti a kezed oly médon, hogy ha ké-
zelited a tavolsagérzékelohoz, és ha tavolitod a kezed, akkor kove-
ti. Ha nincs semmi a kozvetlen latoterében, akkor egyhelyben all.

7.5. = Irj programot, amelyet végrehajtva a robot egyenesen halad
elore addig, amig hanghatas nem éri, ekkor a hangeré mértékétol
fliggoen forduljon balra vagy jobbra 90°-t.
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8. Lecke

Tarolj adatokat!

Minden érzékel6 adatokkal dolgozik. A szamitdgép nevében is hordozza a
szam fogalmat. A program végrehajtasa sordn a mért vagy kiszamolt adatok
azonnali feldolgozasara nem lehetséges vagy nem sziikséges. Ezeket az adato-
kat ideiglenesen vagy hosszutavon.

Ebben a leckében az ideiglenes adattarolassal fogunk foglalkozni. Az ideigle-
nesséq itt az jelenti, hogy az adatot legfeljebb a program futdsanak idejéig ta-
roljuk.

Valtozo blokk

Az adatok taroldsa minden programozasi nyelv és feladat alap problémaja.
Akar ideiglenesen, akar hosszutavon szeretnéd tarolni a mérési adatokat szik-
séged lesz egy tarold blokkra, amelyet a programozdsban valtozonak
(Variables) neveznek.

A valtozok két legfontosabb tulajdonsaga:

Neve: Ezzel kilonboztetjik meg a kllonb6z6 valtozékat. Csak az angol ABC
betdit hasznalhatod a valtozd elnevezésére.

Tipusa: szam, szdveg vagy logikai adat tarolhatd a valtozokban, de hogy ezek
kozll melyiket, azt elére a valtozd létrehozasakor meg kell hatarozni.
Ezzel egyuttal altalaban a valtozd méretét is meghatarozod.

8.1. =« A robot kiildetése, hogy megallapitsa két tanulé koziil, melyik
tapsolt hangosabban.

A feladat elsdre elég jol meghatarozottnak tlnik, de nem egy programozé
szamara. Kezdjiuk konkretizalni a feladatot.
Ertelmezé
A feladatban leirdsaban nincs meghatarozva,
hogy a két tanuld egyszerre vagy egymas utan tapsoljon?
hogyan jelezze, a hangosabb taps iranyat?

Egyaltalan honnan tudja, hogy melyik iranybdl jon a hang? Az ember is csak
abbdl tud tippelni, a hang iranyara, hogy két flile van. Akkor tegylink két mik-
rofont a robotra?

Az értelmezd feladata, hogy ezekre a kérdésekre, a tobbiek véleményének fi-
gyelembe vételével valaszt adjon és meghatarozza a feladat pontos specifika-
ciojat.

Most a dontés a kovetkezd:

A robot két egymas utan tapsolé (hangoskodd, kiabald vagy dobold) didk kozdl
kell, hogy megallapitsa, hogy melyik a hangosabb. Egy ldampa kigyulladasa jelzi
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a zajkeltés kezdetét és a kialvasa a végét. A robot a képernyore irja ki, hogy
az els6 vagy a masodik zaj volt az erGsebb.

Tervezo

A feladat leirdsa elég pontos, ezért kezdek bele rogtdon a mondatszer( leirasba.
Van eleje és vége, hiszen csak meg kell jegyezni az els6 zaj maximalis erejét
(Upsz, micsoda? Ez azért keménynek tlinik, lehet, hogy err6l lemondok.). He-
lyette mérek egyet valamikor véletlenszerlen a ldmpa felkapcsolasa és lekap-
csolasa kozott. (©). Majd a két mérés utan osszehasonlitom a két mérést és
kiirom melyik volt a nagyobb.

Program hangoska.rbt
//Inicializalas - magyarul a kezd6 értékek és paraméterek beallitasa

Elsohang = 0

Masodikhang = 0

Kinyert = "

//Adatbevitel

Lampa be //felkapcsolja a ldmpat

ido = Véletlen(2-5) //sorsol egy véletlen szdmot 2 és 5 kozott

Meresido = 0 //Ciklus sz&mlal4 nulldzasa

Ciklus //6 szor lefutd ciklus
Ha ido = Meresido akkor Elsohang = Hangerd mérés
Var(imp) //1 mp var, igy 6 mp-ig fut a ciklus
Meresido = Meresido + 1 //ciklus szdmlalé ndvelése

Amig Meresido < 6 //addig fut amig a ciklus szamlalé el nem éri a 6-t

Lampa ki //felkapcsolja a l[ampat

Lampa be //felkapcsolja a l[ampat

ido = Véletlen(2-5) //sorsol egy véletlen szamot 2 és 5 kdzott

Meresido = 0 //Ciklus szamlald nulldzésa

Ciklus //6 szor lefutd ciklus
Ha ido = Meresido akkor Masodikhang = Hangerd mérés
Var(imp) //1 mp var, igy 6 mp-ig fut a ciklus
Meresido = Meresido + 1 //ciklus szamlal6 névelése

Amig Meresido < 6 //addig fut amig a ciklus szamlalé el nem éri a 6-t

Lampa ki //felkapcsolja a lampat

//Feldolgozas
Ha Elsohang > Masodikhang

akkor
Kinyert = “1. zajongd volt hangosabb”
killonben
Kinyert = “2. zajongd volt hangosabb”
//Adatkiiras

Kiiras Kinyert
Program vége
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Sajnos kozben kiderilt szamomra, hogy ez igy igazsagtalan, de erre mar nek-
tek kell rajonnotok, hogy miért és megoldani a problémat. Van egyéb gond is,
példaul hatékonysagi probléma, de nem lehet mindent egyszerre.

FOnok, piszkosul raérsz! Szerelj fel egy lampat a robotra!

Operator

Inditsd el a LEGO MINDSTROMS NXT Programing-t, majd add a neki a
~hangoska.rbt” nevet. Ne felejtsd el a mentési utvonalat beallitani.

Inciskzdas ‘. 7

]
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¢ Ez a forras program teljes listdja, azt vedd észre, hogy az adatbevitel
helyett két blokk van elhelyezve. A feladat megoldasa soran a blokk lét-
rehozasanak lépéseit is bemutatom.

Definialj egy Elsohang nevii szam (Number) tipusu valtozo! Ebben fo-
god tarolni az elsé6 hangoskodo mérési adatat.

Edit > Define Varibles meniipontot valaszd.

File Tools Help
[=:

Comg

Kattints a Create gombra. Allitsd be a valtoz6 nevét
(Elsohang) és a tipusat (Number).

Zard be az ablakot a Close gombbal}

Paste

d A valtozd nevében nem hasz\ Variab les

Create, delete, or dhange variables:

leges karaktereket. Ez egyéb-
ként is igy van minden pr
ramozasi kdrnyezetben. Va

| Name \ Type!
Manage Custom Pplette c

Manage Profiles

| M= | -,

e e lassz m|nc,I|g rqyld, de beszedes
! nevet a valtozoidnak.
Create
Helyezz el egy valtozot a forras programban. (75 Namei
I 8| Datatype:
v/ ‘ > = ose

. NZAREE ==
.. Variable
/s
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Allitsd be a paramétereit.

[== Valaszd az Elsohang nevet a listabol
C) ﬂ az Action-t (tevékenység) pedig al-
g litsd Write-ra.

A Value (érték) legyen 0.

¢ Az action (tevékenység) lehet Read, ekkor kiolvasni szeretnénk a valto-
z6 értékét, vagy Write, ekkor el helyezhetlink egy a valtozé tipusanak
megfelel6 értéket a valtozdban.

Még két valtozot kell definialnod: Masodikhang (Number) és Kinyert
(Text).

Ezeket a valtozokat helyezd el a forras programban és allitsd be a val-
tozok nevét, ezzel az inicializalo rész végére értél.

Most kovetkezik az adatbevitel
Az adatbevitel els6 Iépése a lampa felkapcsolasa

Lampa blokk

J.." Port: O A OB ole
;r Action: C _J on c ,_J off
) Intensity: = v I _”?!

Port: Azokat a kapukat kell hasznalni, amelyeket a motorok hasznalnak.
Action: Bekapcsolod (On) vagy kikapcsolod (Off)

Intensity: A lampa fényereje 0 - 100 allithato. (0 esetén, be van kapcsolva
meg se vilagit.

Sorsolj egy szamot, amely azt fogja megadni, hogy a 6 mp zajmérési
idén beliil, mikor méri meg a robot a hangerot.

A véletlen szamot az ido nevii, szam tipusu valtozoban fogod tarolni.
Tehat definialni kell egy ido valtozoét.
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Véletlen szam eloallitasa

ZARERE

—

Szurd be a véletlen szam (Random) utasitast.
A

—_—

Minirmum Maximum
A 2| B 5 |
@ ) 1109

Range: A beallitott minimum és maximum érték kdzott eldallit egy szamot vé-
letlenszer(en.

Az intervallum jobbrdl és balrol zart, tehat a hatarai is a kisorsolt sza-
mok koézott lehetnek.

¢ Szlurd be az idd valtozot és allitsd az action-t Write-ra. Hiszen ebbe irjuk
bele a generalt véletlen szamot.

Majd kosd 6ssze a konnektoraikat.

Szirj be egy szamlalo ciklust és allitsd be a paramétereit!

oo Control: Count (szamlald)

- Until Count: hanyszor fusson le a ciklus.

Show: Counter kivalasztva. Lathatdéva valik
az a konnektor, amelyiken keresztil kiolvas-

M hatjuk, hanyadszor fut le éppen a ciklus.
P ) ol Count 3 A szamlalé (Count e ko
@ = 1 szamlald (Counter) miatt nincs sziksé

glink a Meresido valtozéra és cikluson belil a
novelésére sem, mert ez a ciklus automati-
il o Ol conmer kusan noveli a szamlald értékét, amely a
konnektoron keresztil kiolvashato.
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Hasonlitsd 6ssze a szamlalo allasat a ido valtozo értékével. Majd a ka-
pott logikai érték alapjan a robot déont, hogy mérjen hangeroét vagy

“-.. (’}'

Q‘__‘E Less than
Greater than
ok @ Operation:

- I A 0 =) B

Tehat szurj be a ciklusba az ido valtozot, allitsd Read-re az action.

Sziurj be egy osszehasonlito utasitast és kosd a konnektoraiba a szam-
1al6 és az ido valtozo konnektorat.

4 Mindegy, hogy melyiket kétéd A és B konnektorba, mert a relaciét
Equals-ra (egyenld) kell allitani, mert amikor a szamlalo értéke egyenld
a sorsolt idovel, akkor a relacid értéke igaz (TRUE) lesz és végrehajtodik
az eladgazas igaz aga, ahol a robot a hanger6 mérésére kap majd utasi-
tast.

Szurj a ciklusmagba egy érték (value) elagazast, amelyik tipusa logikai
(Logic) és A Display paraméterét allitsd jeloletlenre, hiszen csak az
igaz agat fogod hasznalni.

Az elagazasba szird be a hangérzékelo utasitast,
Ugyan ide szurd be a Elsohang nevii valtozot és allitsd Write-ra.
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Kosd ossze a hangérzékel6 hangero konnektorat a valtozé6 bemeneté-
vel.

Ol @)\

(5%

Name | Type - | ¥ Acion: @) L‘:?) Read O] Cﬁl Write variable Block

Logic 1 Logic Create and nam

Number 1 Nurnber Bl Vslue: 0 carnmand in the

Text 1 Text Your program an

» e choose ta aither
Masodikhang Number —
Kinyert Text =

id Musah

Mar csak a lampat kell kikapcsolnod.

EDY
=)
[}
Cl b =

|

|® 2|

d Tehat létrehoztad az els6 hangmérés adatbevitelét a [ampa felkapcsola-
satdl a lekapcsolasaig. Vedd észre, hogy ez a masodik hangmeérés telje-
sen ugyan ez, minddssze a mérés eredményét a Masodikhang valtozdba
kell beletenni.

¢ Masolhatnank is az egészet, de vedd észre, hogy a forras program a mar
kezd nagyon hosszu lenni. Ezért az attekinthet6ség kedvéért most meg-
tanuljuk a sajat blokk készitését.

49.



Sajat blokk készitése

A forrasprogramok attekinthet6ségének érdekében, valamint a gyakran
esetleg tobb forrasban is felhasznalhatd utasitdssorozatokat sajat blokkba
menthetjlk, és igy tobb kddban is felhasznalhatjuk.

Most az egyszer(sités a cél.
Jelold ki a az adatbeviteli részt a lampa be és kikapcsolasaval egyiitt.

Kattints a piros korrel megjelolt ikonra, igy kinyilik a blokk készito ab-
lak!

1
1 2 [k O = User Profile: | Defaul =)
[E My Block Builder X
My Block (TS} Block Name: ,";’T_EJ- i»[ardatbe_ﬂl ]
‘1? Block Description: Ez az elsd hangoskodd mérése ~

[ 4

5&1 Selected Blocks:

-~ a4 54
o BN T e et 5= | /' el | ",?” | | | g
g o) -l e T Ccgc
- f i T N ) S I 2 (T ] i (O e | O P L ™ & =
E o | %=F M B
‘ | Back I [ Mext ] [ Finish ] [ Cancel ]

I I nnn RINCK

Add a blokk nevének: adatbe_01 esetleg valami leirast (Description) is
adhatsz arrdl, hogy mit csinal a blokk.
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Kattints a Next gombra.

| & 7y 1~ @ Q a‘ User Profile: {Default E:]}

[=] My Block Builder @

My Block 7/ Icon Builder:

@) Icons:

4
6
(_lL7

el
) = ¢
(e >

B

[ Back ] | Mext | [ Finish ] [ Cancel ]
T Tann RINTK

Az ikonok abraibol épits valami ikon-t a sajat blokkodnak is.

Kattints a Finish gombra.

¢ Ne ijedj meg, csak keresd meg a szerkeszt6 teriileten a forrds program
elejét. Valahol balra lehet. Ezt fogod latni!

O

(5Ol

(\) _ 'Elsohang w\ _- “».

et anied
—

A blokk el lett mentve a kévetkezd kdonyvtar struktiura mélyére:
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Dokumentumok\LEGO Creations\MINDSTORMS Projects\Profiles\Default\Blocks\My Blocks
Ha szerkeszteni kell, vagy csak meg akarod nézni, akkor meg kell nyitni.
Allj 4t a Custom palette-ra.

¢ A My blocks csoportban megjelent az Adatbe_01 o

nevu blokk.

W Ezt ne most ne valaszd ki, vagy ha rakattintottal nyomj
' egy ESC-t.

Kattints inkabb dupldan a forraskédban az adatbe_ 01
ikonjara, ekkor megnyilik egy Uj szerkesztdablakban a
adattbe_01 forraskdod. — R

cH[O w0 B 0D k05
Custormn [1 | hangoska Sadattbe_01
o=
Mentsd el masként (File > Save As), legyen
a neve Adatbe_02.rbt. A mentési utvonal :_.f
egyelére maradjon. | —
- @( | t_? i
4 Ezt fogod atalakitani a masodik hangoskodé ‘J o =l |
hangerejének megmeérésére.

Save A L)  Most mar a  szerkesztében  az
Please name the program adatbe_02.rbt szerkesztését folytathatod. Itt
kell kicserélned az eldgazasban a mérés
- o eredmeényét tarold valtozot. Az Elsohang val-

g DokumentumoklLEGO Creationz\ tozét a Masodikhang valtozora.

MINDSTORMS Projects\ProfilesiDefault)
Blacks\My Blocks

File Name:

Torold az Elsohang valtozot.

| Browse | | Save | | Cancel |

ld Illessz be a helyére egy valtozoé blokkot.

d Most meglepetten tapasztaltad, hogy a listabdl nem tudod kivalasztani a
Masodikhang valtozét.

Hozd létre ujra a Masodikhang valtozot.

¢ Ugyelve nehogy betlit tévessz, mert ha fé6program és a blokk valtozd
neve nem egyezik, akkor az két kiilonbdzd valtozd, tehat ha beleteszel
az egyikbe egy értéket, akkor az nem lesz benne a masikban.

Most mar ki tudod valasztani a listabdl a valtozé blokk paramétere-
ként.

Allitsd 4t az Action-t Write-ra és késd éssze a konnektorokat.
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Lépj at a hangoska szerkesztobe!
Szurd be az adatbe_01 blokkot az adatbe_02 elé!

¢ Figyelem! Nem irtam el a blokk nevét ellendrizd. Azzal, hogy masként
mentetted az adatbe_01-t, lecserélted adatbe_02-re a fOoprogramban is
a blokkot.

Kovetkezik a feldolgozo rész.

Ossze kell hasonlitanod az Elsohang valtdzo tartalmat a Masodikhang valtozd
tartalmaval és az 0sszehasonlitds eredményétdl fliggden kell a Kinyert valtozét
feltolteni.

Illeszd be a hangoska forrasprogramba az Elsohang és Masodikhang
valtozot és egy osszehasonlito utasitast.

Kosd 6ssze a konnektorokat. Elsohang ,,A” konnektorba, a
Masodikhang ,,B” konnektorba.

Allitsd 4t az 6sszehasonlité utasitas reldciéjat Greater than (nagyobb,
mint) allasba.

d Ez a kovetkez0 relacionak felel meg A > B.

Illessz be egy érték vezérelte (Control: Value) elagazast logikai
(Logic) tipusut és kosd bele az 6sszehasonlitas eredmény konnektorat
az elagazas konnektoraba.
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adattbe_01 adattbe_02
— —

Kinyert
il

i =
a T

Az igazagra és a hamis agra is a Kinyert valtozot illessze be, Action
Write és a Text mezobe az igaz agon (felsdé) ,,1. hangosabb” széveget
irja, mig a hamis agon a Text mezébe a , 2. hangosabb” széveget irja.

Mar csak az eredmény kiirdsa maradt hatra!

ol rd

Szurj be egy valtozot, allitsd at Kinyert nevii valtozora és az Action-t
Read-re.

Szirj be egy display utasitast. Allitsd at a tevékenységet (action) Text-
re. Csatlakozo készletét lenyitva kosd 6ssze a valtozé kimenetével a
Text bemenetet.

Ments és toltsd fel a robotra.
Fonok

Rendezd be a jatékosokat. Figyelj. Mert a mikrofon elég érzékeny, ezért
konnyedén mindkét csapat 100-as értéket érhet el.

Magyarazd el a szabalyokat. Lampa felgyulladdsa utdn els6 hangoskodd
hangoskodik addig amig a lampa el nem alszik. Masodik csapat ugyan igy.

Allitsd a hangoskoddkat egyenld tavolsdgra a robottdl és inditsd el a prog-
ramot.
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Ha lefutott a program akkor, mar latod a problémakat. Foglald 6ssze:
¢ a lampa felkapcsoldsa az inditas utan tul gyors.

¢ az els6 hangoskodas vége nem latszott. Nem kapcsolt le a I1ampa lat-
szolag.

$ a végén meg nem latszott az eredmény.
Tegyél javaslatokat a megoldasra:
& tegyél az elsd beolvasas elé egy varakozast kb. 3 mp-t.
& tegyél a két beolvasast kozé is egy varakozast, kb 5 mp-t.

& a végére pedig egyelbre szintén egy varakozast, hogy legyen id6 meg-
nézni az eredményt.

d Persze az idovarakozasok helyett késObb valamely érzékel6re varast is
be lehet tenni (pl: nyomasérzékeld).

Javitasd ki a hibat az algoritmusban a tervezével és a programban az opera-
torral.

Most mar lehet tesztelni.

Amennyiben egyéb hibas m(ikodéssel talalkoztal, akkor kénytelen vagy az
operatorral egyltt |épésr6l |épésre végignézni a kédot. Ez a ,fehér doboz”
tesztmodszer egyik |épése, a kdd ellenbrzés.

Ha megtalaltatok a hibat, akkor johet a ,fekete doboz” mddszer. Elinditod a
programot és futtatod. A mddszer Iényege, hogy a program altal vart beviteli
adatokat valtoztatod.

El6szor csak az els6 hangoskodd hangoskodik. A masodik, akkor se, ha ra-
kerlilne a sor. Ha program az els6t hozza ki eredményll, akkor rendben. Ha
nem akkor Ujra a ,fehér doboz” mddszer, vagyis kdédvizsgalat.

Masodszor az els6 hangoskoddé nem hangoskodik a masodik hangoskodé
viszont igen. Ha program a masodikat hozza ki eredménydil, akkor rendben. Ha
nem akkor Ujra a ,fehér doboz” mddszer, vagyis kédvizsgalat.

Harmadszor mindketten csondben maradnak. Vajon miért a masodik nyer?

A harmadik teszt azt mutatja, hogy a program mar szintaktikailag hibatlan,
de szemantikailag hibas, hiszen az egyenld hangereji hangoskodas esetén a
masodikat hozza ki gydztesnek. Ez egy kicsit egyenlGtlenek a gydzelmi feltéte-
lek.

Fonok a feladatod:

A csapattal egyltt ezt a problémat megbeszélve a program
tovabbfejlesztésének lehetbségeit feltarjatok és maddositsa-
tok Ugy, hogy egyenl6 esélyekkel induljon a két hangosko-
do.
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Gyakorlo feladatok

8.2.

8.3.

8.4.

8.5.

8.6.

8.7.

8.8.

8.9.

56.

« A robot véletlenszeriien sorsol az 1-3 kozotti szamot. A kisor-
solt szamot kiirja a kijelzore és ki is mondja angolul.

+ Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy 1 és 10 ko-
zotti véletlen szamot sorsol és ir a képernyodre. Azt is irja a képer-
nyore, hogy a szam paros, vagy paratlan-e.

+ Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyén
egyesével noveked6 szamokat jelenit meg (a régi szamot mindig
torli a képernyorol)! A szamok novekedését az litkozésérzékelo
benyomasa szabalyozza.

+ Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot a képernyén
egyesével noveked6 szamokat jelenit meg (a régi szamot mindig
torli a képernyorol) tizig, majd utana egytodl Gjra kezdi a szamla-
last! A szamok novekedését az iitkozésérzékelo benyomasa szaba-
lyozza.

+ Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot nyomasérzékel6-
jét figyeli! Minden benyomas utan irja a képernyére, a ,paros”
vagy ,paratlan” szavakat minden benyomas utan valtakozva. Min-
dezt addig ismételje, amig a fényérzékelore eros fénnyel ra nem
vilagitunk.

= Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot elére halad és
100 ms-onként mintat vesz a fényérzékelodjével és azt kiirja a kép-
ernyore egymas alatti sorokba! Mindezt 6-szor ismételje!

+ frjon programot, amelyet a robot végrehajtva addig forog,
amig ultrahang szenzoraval meg nem lat 20 cm-es tavolsagon be-
lil valamit, vagy 3 masodpercig. Ezutan alljon meg!

@ A robot kiildetése legyen az, hogy targyak mellett elhaladva a
képernyojén a targyaktol mért legkisebb tavolsagot jelenitse meg.



9. Osszetett feladatok

9.1.

9.2,

9.3.

9.4.

9.5.

9.6.

9.7.

9.8.

9.9.

Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva az alap szinétél jol
megkiilonboztetheto és kiilonb6zo szélességii csiksoron egyenle-
tes sebességgel halad keresztiil. Minden csik utan irja képernyore
a csik szélességét milliszekundumban (a csik folotti athaladas ido-
tartama).

Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva megkeres egy tar-
gyat ultrahang szenzoraval és azt egy bizonyos tavolsagra tolja
maga eloétt. (Pl.: alaptol eltéro szinl csikig tolja.)

Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva a képerny6jén egy
20 pixel sugara kort mozgat balrél jobbra. (Esetleg ezzel egy ido-
ben egy masik kort jobbrodl balra, litkozésig.)

Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy alaptol jol el-
kiiloniilé csiksor folott halad 5 masodpercen keresztiil. Ot masod-
perc mulva megall és képernydjére irja a csikok szamat, amelyek
folott athaladt.

Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy sokszég alaku
palyan halad korbe, majd az iitkozésérzékel6jének benyomasara
megfordul (kb. 180°-ot) és ellenkez6 iranyban folytatja a korabbi
mozgast! Mindezt kikapcsolasig ismétili.

Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot az ultrahang
szenzorat és fényérzékeldjét hasznalva az abran lathatoé akadaly-
palyan a jelolt atvonalon (piros) halad végig!

— 7 — 71
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Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy spiral alaka
palyan mozog 30 masodpercig!

Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egy adott kereten
beliil (alap szinétol eltéro szinl hatarvonalon beliil) megkeres kii-
I6nb6z06 targyakat (gomb vagy téglatest) és azokat a hatarvonalon
kiviilre tolja!

Irjon programot, amelyet végrehajtva a robot kétféle szélességii
csikokbol allé csiksor folott halad, majd a szélesebb csik folott at-
haladva hangjelzést ad! Az els6 csik nem lehet széles.
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9.10. iIrjon programot, amelyet a robot végrehajtva a robot valtakoz-
va fekete-fehér szinli vonalat kovet egyetlen fényszenzoraval! Az
alapszine jol megkiilonboztethetoen kiilonbozik a feketétol és fe-
hértol is.

Pl.:

S S

9.11. irjon programot, amelyet végrehajtva a robot egyetlen
fényszenzoraval 5 masodpercig kovet egy alaptél jol megkiilon-
boztetheto szinl csikot, majd adott pozicioba mozog, ahol ismét
kovetni kezdi a csikot! Lasd az abrat!

5 masodperc

/

9.12. Irjon programot, amelyet a robot végrehajtva egyetlen
fényszenzoraval koveti az alaptol jol megkiilonboztetheto szinii
csikot (nem feltétleniil egyenes), amelyen az ultrahang szenzorral
észlelheto akadalyok vannak. Egy ilyen akadalyhoz érve a robot-
nak valamelyik oldalarél megkeriilve az akadalyt a csikra vissza-
térve kell folytatnia az Gatvonalkovetést. Lasd abra!

58.



59.



Bibliografia

A feladatokat és az otletek a Banyai Julia Gimnazium weboldalan taldlhaté

dokumentumok felhasznalasaval készitettem: www.banyai-kkt.sulinet.hu

Kovacs Laszld: Programozas-elmélet

Daniele Benedettelli: Programming LEGO NXT Robots using NXC
Weboldalak:

http://robotics.benedettelli.com/

http://bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/index.html

http://mindstorms.lego.com/en-us/Default.aspx

http://www.nextwork.hu/tutorial
http://ldd.lego.com/
http://www.jataka.hu/rics/lego/index.html

http://www.ortop.org/NXT Tutorial/index.html

Versenyek:
www.banyai-kkt.sulinet.hu

http://sagv.gyakg.u-szeged.hu/fll/

http://sagv.gyakg.u-szeged.hu/szumo/

60.


http://www.banyai-kkt.sulinet.hu/
http://robotics.benedettelli.com/
http://bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/index.html
http://mindstorms.lego.com/en-us/Default.aspx
http://www.nextwork.hu/tutorial
http://ldd.lego.com/
http://www.jataka.hu/rics/lego/index.html
http://www.ortop.org/NXT_Tutorial/index.html
http://www.banyai-kkt.sulinet.hu/
http://sagv.gyakg.u-szeged.hu/fll/
http://sagv.gyakg.u-szeged.hu/szumo/

	1. Lecke
	HELLÓ VILÁG!
	DISPLAY BLOKK HASZNÁLATA
	Várakozás az eredményre
	Display blokk beállításai

	Gyakorló feladatok:

	2.  Lecke
	MOZGASD MEG A ROBOTOT!
	MOZGÁS BLOKK PROGRAMOZÁSA

	Gyakorló feladatok:

	3. Lecke
	CSINÁLJ ZAJT!
	SOUND BLOKK PROGRAMOZÁSA
	SOUND BLOKK PARAMÉTEREI

	Gyakorló feladatok:

	4.  Lecke
	ÉRZÉKELD A KÖRNYZETED!
	TOUCH SENSOR HASZNÁLATA
	Igen vagy nem – LOGIKAI ADAT TÍPUS
	TESZTELÉS
	MIT ÉRZÉKELHETEK MÉG?
	SOUND SENSOR
	LIGHT SENSOR
	ULTRASONIC SENSOR

	Gyakorló feladatok

	5.  Lecke
	Algoritmus
	Most már bekövetkezett!
	WAIT BLOKK
	Értelmezd a feladatot! (Értelmező)
	Tervezzük meg a programot! (Programtervező)
	Írd meg a programot! (Operátor)
	Próbáld ki, hogy működik-e! (Főnök)
	HIBAKERESÉS

	Gyakorló feladatok

	6.  Lecke
	ISMÉTELD AZ UTASÍTÁST!
	CIKLUSOK
	Értelmezés:
	Tervezés:
	Operátor
	Főnök

	Általában a ciklusokról
	Strukturált algoritmus elemei:
	LOOP BLOKK
	SZÁMLÁLÓ CIKLUSOK
	Count ciklus
	Time ciklus
	HÁTUL TESZTELŐ CIKLUSOK
	Logic ciklus
	ÉRZÉKELŐHÖZ KÖTÖTT CIKLUSOK
	Touch Sensor
	Light Sensor
	Sound Sensor
	Ultrasonic Sensor

	Gyakorló feladatok

	7.  Lecke
	Merre induljak? Melyiket válasszam?
	Elágazások
	Értelmező és kérdései?
	Tervező
	Mondatszerű leírás:
	Folyamatábra
	Operátor
	Érzékelő kalibrálása
	Főnök

	Általában az elágazásokról
	Egyszerű elágazás
	Egyéb elágazás

	Gyakorló feladatok

	8.  Lecke
	Tárolj adatokat!
	Változó blokk
	Értelmező
	Tervező
	Operátor
	Most következik az adatbevitel

	Lámpa blokk
	Véletlen szám előállítása
	Saját blokk készítése
	Következik a feldolgozó rész.
	Főnök
	Főnök a feladatod:

	Gyakorló feladatok

	9.  Összetett feladatok
	Bibliográfia

