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1. Bevezeto

Az oktatasban valé innovacid, megujulés fontos eszkoze a hatékony tanulési-tanitasi folyamatnak. Az
informatikaban ez kiilonosen 1ényeges, hiszen ez az egyik legdinamikusabban valtoz6 tudomanyag. Az
oktatasnak lépést kell tartania ahhoz, hogy a didkoknak naprakész tudast tudjon biztositani. Nem csak
tartalmaban, de mddszereiben is nyitottnak kell lennie a valtozasra. Ennek egy jo eszkéze a robotok
vilaga.

A programozés tanitasa szamos készséget, képességet fejleszt. Nemcsak azoknak jo lehet&ség ez, akik
informatikai pélyan képzelik el életiiket, hiszen logikus gondolkodasra, algoritmizalési képességre, tu-
datos tervezésre mindenkinek sziiksége lesz a felnGtt életben. A robotokkal koézelebb hozhatjuk a
didkokhoz a programozés talan elsére idegen témakorét. Az o6rak jatékossé vallnak, mikozben a didkok
szinte észrevétleniil sajatitanak el jovdjiiket meghatarozo ismereteket.

A LEGO® robotok nem csak a programozas vilagaval valo ismerkedést teszik lehet6vé, biztositjak a
gyerekek szamara az oly szorakoztaté épités élményt is. A t6bb szaz LEGO®© elembdl szabadon épit-
kezhetnek, az okostégla, motorok, érzékelsk felhasznélasaval, mikozben kéziigyességiik és kreativitasuk
is fejlédik. Ez a tevékenység alkalmas csoportmunkéra is, mely altal fejleszthetjiik didkjaink koopera-

cios készségét [1].

Tananyagunk mésodik részével azon pedagogus kollégaink munkajat szeretnénk segiteni, akik haladé
szintd csoport oktatasat tiizték ki célul. Ez a tananyag épit a Lego Mindstorms EV3 robotok progra-
mozasa cimi konyviinkben szerepld ismeretanyagra [2], igy ennek ismeretét javasoljuk a masodik rész

felhasznalésa el6tt. A kovetkezs 9 szakkori alkalmat a 12-18 éves korosztalynak ajanljuk.

A szerzok



2. A szakkor felépitése

A szakkori anyagot a LEGO© Mindstorms EV3 robotot mar alapszinten ismerd tanéroknak és diak-
jaiknak (f6ként 12-18 éveseknek) készitettitk. A szakkor 9 db 90 perces orat foglal magaba, melyeken
a didkok kettesével hasznélnak egy-egy elére felépitett robotot.

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

e 1 db projektor

2.1. A konyv felépitése, jelolések

Minden szakkori alkalom soran egy 1j szenzort vagy funkciét ismeriink meg, igy a foglalkozasok egy
1j elem bemutatésaval kezdédnek, majd feladatmegoldéssal folytatodnak. A foglalkozésokon rendel-
kezésre allo id6t igyekeztiink jobban beosztani, mint az el6z6 tananyagban és ezért inkabb t6bb kisebb

tananyagmennyiséget tartalmazo szakkori anyaggal toltottiik fel ezt a segédanyagot.

Ebben a tananyagban csupdn az elsé foglalkozds elejére készitettink Kahoot!* -ot, hogy a hala-
do ismeretek elsajdtitdsa eldtt rendszerezziik az eddig megtanultakat. A teszt kérdéseit ebben a

tananyagban is narancssdrga szegélytd dobozba helyeztik (olyanba, mint példdul ez itt).

A tananyag online jellege és terjedelme miatt kattinthatova tettiink mindent, amit lehetett, hogy meg-
konnyitsiik a navigalast a dokumentumban. A szdvegben elhelyezett abra- és tablahivatkozasok sorsza-
mara kattintva az adott részhez ugrik a dokumentum. A feladatok szévegére kattintva megnézhetitek
a megoldasokat, és ha a megoldasoknal 1évs délt betiis feladatokra kattintotok, akkor visszajuttok az
eredeti feladatleirasokhoz. A tananyag labjegyzeteiben szerepld kiils6 hivatkozéasokra kattintva, meg-
nézhetitek az adott weboldal(aka)t, amelyek sok érdekes informéaciot, példat tartalmazhatnak meég az

kozéasokat, amik szintén kattinthatoak (kivéve ezt, mert ez csak egy minta :D).

A feladatokat kiilon oldalra tettik, ha esetleg kinyomtatva szeretnétek felhaszndlni dket, akkor ne

kelljen az dtszerkesztéssel bajlodns.

A fentihez hasonlo lila/rozsaszin szegély szovegdobozokban szeretnénk megosztani Veletek a sajat

tapasztalatainkat, véleménytinket ill. egyéb fontos informécidkat, mint amit itt feljebb olvashattok.

"https://kahoot . com/


https://kahoot.com/

Szerzk és munkaik:

Solymos Dora: A szakkor felépitése, Szakkori alkalmak (1., 4., 5., 9.)

Solymosné Barbalics Dora Krisztina: Bevezetd, Szakkori alkalmak (2., 3., 6., 7., 8.), Az EV3 belss
memoériajanak kezelése

2.2. Az altalunk hasznalt tesztrobot

A szakkori alkalmak soran a mar megszokott felépitést (1. abra) robotunkat hasznaltuk, és mindig az
aktualisan hasznalt szenzorral egészitettiik ki. Ez az 1j szenzor vagy valamelyik els§ szenzor helyére

keriilt vagy kozvetleniil a tégla mellé vagy a hémérsékletérzékels esetében nem keriilt rogzitésre.

212t

hasonlé ttmutatd van fent, mi a kovetkezdket hasznaltuk:
,Color Sensor Down”,
,Driving Base”,
,Touch Sensor Driving Base”,

,2Ultrasonic Sensor Driving Base”.

1. &bra. A robot (Forras: [2])


https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/building-instructions#robot
https://education.lego.com/en-us/support/mindstorms-ev3/building-instructions#robot
https://education.lego.com/en-us/downloads/mindstorms-ev3/software

3. Szakkori alkalmak

3.1. 1l.alkalom

Mielstt belekezdiink a haladébb anyag elsajatitasaba érdemes lehet picit atismételni, osszefoglalni az
eddig tanultakat. Ehhez készitettem egy rovidnek nem nevezhets kvizt, amit akar az el§z6 tananyagban
megismert Kahoot!-tal, akir mas feladatsor-készit6 programokkal (Google Urlap, Redmenta, Socrative)
kitoltethetiink a didkokkal. A kvizt, az el6z8 tananyag [2] Kahoot! kvizeibdl allitottam Ossze, nehogy
véletleniil olyat kérdezzek, amit nem tanultunk. A kérdéssort lentebb tekinthetitek meg a szokasos

narancs dobozban.

e A betiivel jelolt portokhoz mit kel csatalkoztatni?

— motorokat

— érzékeldket

e Ahhoz, hogy robotunk tolasson, ...

negativ tengelyfordulat értéket kell megadnunk.

— meg kell forditanunk rajta a motorokat.

— negativ sebességet kell megadnunk.

— a két motor sebességét ellentétes eldjellel kell megadnunk.
e Igaz-e, hogy ha a tengelyfordulatot 90-re dllitjuk, akkor a robotunk 90°-ot fog fordulni?

— Igaz

— Hamas
e Mire jo a ciklus

— Csak igy lehet a robottal megismételtetni a mozgdsokat.

— Az ismétlddéseket meg tudjuk adni vele rovidebb formdban.

— Mindig mindent végtelenszer meg tud ismételni vele.
— Csak gy lehet a motort mikodtetns.

e A képen ldthato alakzatot (csokornyakkenddt) ki lehet rajzolni
a piros pontbdl indulva és felfelé haladva ciklus haszndlatdval
18.

— Igaz

— Hamis



e A homokdrds blokk (dltaldban) arra jo, hogy...
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Brick Buttons

— wdrni tudjon a robot pdr mdsodpercig.
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sy T
D'- Temperature Sensor

@ Timer
[#%] Touch sensor
@ED Ultrasonic Sensor

— wdrni tudjon a robot, amig nem ldt valamit.
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— wvdrni tudjon a robot egy bedllitott esemény bekdvetkezéséig. ™ Eneroy ar
ES et soundsensor v
) Lo 5 Sorg 5cp 5 z 2 3 0 Messaging
e Mi a kiillonbség az érintésérzékeld ,Pressed” (1) és e

wBumped” (2) dllapota kozott?

— Semmi, ezek lényegében ugyanazt jelentik.

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

egy benyomds €és kiengedés eqyiittesébdl 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...

— egy erre vald, specidlis blokk segitségével tudunk létrehozni.

nem lehet ebben a szoftverben megvaldsitani.

ugy tudunk létrehozni, hogy két kilon inditds blokkot haszndlunk.

— wezetékek” segitségével tudunk létrehozni.

e Fgy pdrhuzamos program gy mikodik, hogy...

s

— robotunk a kulonbozd szdlakon lévd utasitasokat egyszerre hajtja végre.

— robotunk el6szér azt az dgdt hajtja végre a programnak, amely a szoftverben filjebb

van.

— robotunk dnkényesen eldonti milyen sorrendben hajtja végre a kiilonbozd szdlakon lévd

utasitdsokat.

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



o A szinérzékeld arra jo, hogy...

visszavert fény erdsségét mérje.

— szineket ismerjen fel.

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

— szinesen tudjon vildgitani a robotunk.

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 tdvolsdgérzékeld.

— Ha 30 cm-en kiviil észlel valamit az ultrahangos tdvolsdgérzékeld.

— Ha ki van engedve az érintésérzékeld.

e Fldgazds szerkezet haszndlatakor a pipdaval jelolt

rész...

— mindenképp lefut.

csak akkor fut le, ha a megadott feltétel hamis.

csak akkor fut le, ha a megadott feltétel igaz.

— az X-el jelolttel parhuzamosan fut le.

o Mi az eldgazds szerkezet és a tobbszdlu program kozott a kilonbség?

— Semmi.

— Eldgazdsndl eqyszerre csak az eqyik dgba megy bele a program.

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

— Az eldgazdsnak csak két dga lehet.




e Mi keril az eldgazds alapértelmezett dgdba, ha szinérzékeldt haszndlunk?

o Mi térténik, ha az aldbbi programot szeretnénk fut-

— Az, amit akkor csindl a robot, ha feketét észlel.
— Az, amit akkor csindl a robot, ha zoldet észlel.

— Az, amit akkor csindl a robot, amikor eqyik feltétel sem teljesiil.

— Az, amit akkor csindl a robot, ha fehéret észlel.

tatni a roboton? ([T et |

— A program azonnal ledll, ldtszolag semmi nem torténik.

— Kiirja a képernydre, hogy ,,Robotika”.
— Villogni kezd a képernydn a ,Robotika” felirat.

— Hibds a program, ezért el sem indul.

o Ki tudjuk irni az érzékeldk értékét a képernydre?

o A

— Igen

— Nem

Stop program blokk mit csindl?

— Az adott szdlat ledllitja a programban. — Kiirja a képernydre, hogy STOP.
— Kikapcsolja a robotot. — Megdllitja a teljes program futdsdt.

o Milyen 1j blokkot haszndltunk arra, hogy megszamoljuk az érintésérzékeld megnyomdsait?

Konstans blokkot

Vidltozo blokkot

Utkéz6 blokkot

Motor blokkot
vdltozo blokk arra j6, hogy...

— robotunk folyamatosan tudja vdltoztatni sebességét.

— robotunk folyamatosan tudja vdltoztatni a téglin lévd led szinét.

eltdroljunk segitségével eqy értéket, melyre késébb még sziikségiink lesz.

eltdroljunk segitségével blokkokat, hogy mdskor kénnyebben eld tudjuk dllitani dket.



3.1.1. Gyro szenzor hasznalata

Mi az a giroszkop és mire hasznaljak?

Erdemes megkérdezni a gyerekeket, hogy tulajdonképpen mi az a giroszkop, tudjak-e hogy néz ki,
lattak-e esetleg ilyen eszkozt, és tudjédk-e mire/hogyan hasznéaljuk. (Valdszintleg nem fogjék tudni,
hogy milyen eszkdzrél van sz6, igy érdemes tisztazni, esetleg egy-két rovid animaciot? megnézni a miiko-

désérsl.)

A giroszkop a szogelfordulas és a szogsebesség mérésére szolgald eszkoz. A
giroszkop ,.el6djét” mar az 6kori rémaiak és gorogok is ismerték, viszont a most
is hasznalatos giroszképokat csak a 19. szazadban talaltédk fel. A giroszkopot

hasznélhatjuk a stabilitas novelésére is, melynek legismertebb példaja a bicikli

kereke. Ugyanis, minél gyorsabban forog a bicikli kereke, annal stabilabb lesz.

Azonban, ezen kiviil hasznalhatjuk iranytiként vagy annak kiegészitéseként, .

2. dbra. Bugodcsiga
mint ahogy példaul az okostelefonokban, tabletekben tessziik ezt. Tovabba,
szamos olyan jaték (2. abra) létezik, melyben az eszkoz dontésével tudjuk iranyitani a jatékot, vagy
akar ezzel a modszerrel kereshetiink a telefonkonyviinkben. Azonban offline jatékoknak is lehet a
miikddtets elve, példéul a jojonak, frizbinek vagy a bugocsiganak.

Mi most a szogelfordulas és szogsebesség mérésére fogjuk hasznalni. Nézziik is meg hogyan!

A gyro szenzor miikodése

A szenzor (elvileg) két értéket tud meghatérozni. Az egyik az elfordulas szoge, amit fok-

ban ad meg a legutobbi nullazashoz (reset-hez vagy kalibralashoz) viszonyitva, a mésik |t ,
pedig a szogsebesség, amit fok/mésodperc mértékegységben mér. A mérést egy irany-

ban, egy tengely szerint végzi a szenzor, amely tengelyt magan az eszkézon is jeloltek a

készitGk a tetején 1évs két piros nyillal. (3. abra) - -
De ez mit jelent? - meriilhet fel benned a kérdés. Gyakorlatilag azt jelenti, hogy az ‘
eszk6z jobbra vagy balra forditasanak szogét és szogsebességét tudja meghatarozni a 3. a4bra. A
szenzor. Nézzink egy példat ra! Rakd a tégla egyik oldalara két valamilyen rogzités- gyro
SZ€enzor

sel a szenzort, majd rakd az asztalra a ,robotot”. Ha az eszkoz felemelése nélkiil, egy teteje.
helyben forgatod a robotot, akkor ezt meg tudja mérni a szenzor, de ha mar felemeled

az asztalrol az eszkozt forgatas kozben, akkor azt nem tudja mérni. (Valdjaban kiirhat valamilyen
értéket, mert felemelés kozben picit oldaliranyban is elfordulhat az eszkdz, azonban nem ezt hivatott
mérni.) Ezt ellendrizheted, ha csatlakoztatod a szoftverhez a robotot és a program jobb also sarkaban
16v6 meniiben a Port View (bastya jeld) opciot valasztod. Itt jelennek meg a csatlakoztatott motorok
és szenzorok, valamint az altaluk mért értékek.

A mérés eredménye a forgatas iranyatol fiiggéen pozitiv vagy negativ. Ha jobbra forgatod a szenzort,

akkor pozitiv eredményt fogsz kapni, ha balra, akkor pedig negativat (mint matematika 6ran az alakza-

tok forgatasanal). A fok mértékegységben mért értékekhez nincs legfelss hatar, mig a szogsebességhez

*https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Gyroscope_operation.gif
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igen, mégpedig 440 fok/ms-t3, azonban a prébalgatasok soran ennél nagyobb értéket is mutatott mar

a SzZenzor.

Ez igy szép és jo, de miért nem hasznaltuk eddig? Mint ahogy més érzékelknek, ennek is van né-
hany gyengesége. El&szor is, az EV3 gyro szenzorat nem szogmérésre talaltak ki, vagyis nem ez a {6
funkcidja, hanem a szogelfordulas mérése. Emiatt a szenzor a kovetkez6képpen méri a szogelfordulést
(leegyszertisitve): megnézi milyen sebességgel forgatod az eszkozt és mennyi ideig, majd ebbsl megha-
tarozza, hogy mekkora szogben forditottad el. Pl. 9 fok/ms-es sebességgel forgattad 10 masodpercig,
akkor 90 fokot fordultal. Viszont ez a sebesség nem biztos, hogy pont 9 fok/ms, amivel elérkeztiink a
masik hatranyhoz, a pontatlansaghoz. Tehéat, lehet, hogy 8,9 vagy 9,1 vagy 9,2 fok/ms a szogsebesség,
ami 89-92 fokos elfordulést fog jelenteni. Egy-két fordulas esetében ez még tirhets hiba, azonban
egy négyzet rajzolasakor emiatt mar nem tudunk csak a giroszkép altal mért értékekre hagyatkozni.

(Késsbb visszatériink arra, hogy hogyan lehet ezt kikiiszobolni.)

”

A gyro szenzor haszndlata sordn kiilonésen figyeljetek az irdnyokra! Ugyanis nagyon nem mind-
egy, hogy milyen irdnyba néz a robotodon a motor (normdl helyzetben épitetted be vagy fejjel
lefelé) és milyen irdnyba akarod forgatni a robotodat. Ezen kivil a gyro szenzor helyzete is fontos
és az dltala mért értékek is. Ha nem mikodik elsére eqy program, akkor gondold dt, hogy az

daltalad elvdrt forgds pozitiv vagy negativ irdnyd és ennek megfelelden jo irdnyba fordul-e a robot.

A gyro szenzor hasznalatanak madjai

g
oo
]

4. abra. A gyro szenzor hasznalata (balrol jobbra) az érzékels (fent), a varakozas (lent), a ciklus és az
elagazas blokkokkal.

Azt mar korabban megtanultuk, hogy a szenzorokat tobbféleképpen hasznalhatjuk. A narancssarga
(Flow Control) meniiben tobbek kozott a varakozas, a ciklus és az elagazas programozoi blokkok hasz-
nélata soran valaszthatjuk a giroszkdép modot, azonban a citromsarga opciénél is taldlunk ehhez az

érzékel6hoz programozhatd blokkot. Ezek lathatoak a 4. dbréan.

*https://education.lego.com/en-us/products/lego-mindstorms-education-ev3-gyro-sensor-/45505
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A giroszkop érzékels blokkjaban (citromsarga) harom funkeio koziil valaszthatunk, melyek az 5. abra
bal oldalan lathatoak és a kovetkez6 nevekkel rendelkeznek: Measure, Compare és Reset. A Mea-
sure moédban az érzékelt értékeket tudjuk toviabbadni a csatlakozok segitségével. A mérés funkcion
(Measure) beliil haromféle opciot kiillonboztetiink meg, melybdl az els6 az elfordulas szogét (Angle), a

méasodik a szogsebességet (Rate), mig a harmadik, egyszerre mindkét értéket tovabbithatja.

(5 veosre 2[5 e

@ Compare Fk [Man Rate

3 Reset [ X Angle and Rate

5. dbra. A gyro szenzor érzékelG blokkjanak modjai és ugyanannak a blokknak a Compare modja
sz0g mérésére allitva.

Ugyanezen blokk Comapre modjaban viszont mar csak kétféle opcionk van, a szog (Angle) és a szogse-
besség (Rate). Itt egy altalunk megadott értékhez viszonyitja a robot a mért értéket, amihez a kovet-
kezs adatok megadasa sziikséges: Osszehasonlités tipusa (kacsacsdr), kiiszobérték. Ezen kiviil talalunk
két kimeneti értéket is a blokkban, amiket vezetékek segitségével dtadhatunk egy masik blokknak.
Az egyenldségjellel jelolt atadhato érték az osszehasonlitas eredménye (Compare Result) nevet kapta,
amely egy igaz/hamis (logikai) értéket ad tovabb attol fiiggden, hogy az Gsszehasonlitas igaz vagy ha-
mis. A masik dtadhato érték pedig a mért sz0g vagy szogsebesség, a kivalasztott moédnak megfelelGen.
Az érzékeld blokk utolsdé modja a Reset, ami nem azonos az ujrakalibralassal. Ez a resetelés csak annyit
tesz, hogy a megjelenitett értékeket atirja gy, hogy a jelenlegi pozici6é legyen a 0, a jobbra lévsk a
pozitivak, a balra 1évék pedig a negativak. A kalibralashoz sziikségiink van a varakozas blokkra is.

Nézziik is meg, az hogyan miikodik!

A varakozéas blokkban kétféleképpen hasznalhatjuk a gyro szenzort, melyek a Compare és Change
modok. (Ezek lathatoak a 6. abran.) A Compare modban, ahogy mér kordbban tanultuk, egy
altalunk megadott értékhez viszonyit a program, és addig var, amig az altalunk megadott hatéast
(kisebb, nagyobb, kisebb vagy egyenld, stb.) el nem éri. Ezzel szemben, a Change (valtozas) modban
a program elinditdsakor mért értékhez viszonyitott valtozast mérhetjik meg. (6. abra jobb oldala)
Ezen blokk els§ paraméterénél a véltozas iranyét kell kivalasztanunk, ami 3-féle lehet: nd, csokken
vagy barmilyen iranyu (kétirdnyd nyil). A méasodik paraméternél, amit egy hashtag (régi nevén kettds
kereszt) jelol, a vart valtozas mértékét kell megadni, tehat egy szamot. Itt is van egy mért érték atado

yparaméteriink”, ami a kordbban kivalasztott médnak megfelelGen szog vagy szogsebesség.
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6. Abra. A giroszkop varj blokkal torténé hasznalatdnak modjai.

A ciklus és elagazas blokkokban ugyanazokkal a beallitasokkal tudjuk hasznélni a gyro szenzort, mint

a varakozas blokkban, azonban itt csak a Compare mod vélaszthato a kettd kozil.

A gyro szenzor kalibralasa

Els6 és legfontosabb kérdés: Mikor lehet sziikség kalibralasra? Nos, ha a szoftver jobb als6 sarkaban
lévs Port View (béstya jel) ablakban észreveszitek, hogy a gyro szenzor értéke 4llo helyzetben is
valtozik, akkor jra kell kalibralni a szenzort. Egy masik ok a kalibralasa az, amikor a gyro szenzor

hasznélataval probaltok egyenes mozgast elérni a robottal, de az észrevehetéen az egyik irdnyba ,hiz”.

Miel6tt elmélyednénk a kalibralas rejtelmeiben, tisztdzzuk mi a kiilonbség a kalibralas és a resetelés
(a szogelfordulast) 0-ra. Ezt hajtja végre a sarga érzékels blokkban 1évé Reset mod.

A kalibralas kifejezés, habar ismerdsen cseng, a gyerekek szaméra nem biztos, hogy érthets. Helyette,
az angol ,calibrate” kifejezés egy mésik forditésat, a hitelesitést is hasznalhatjuk. Ez a kifejezés magat
a folyamatot is jobban jellemzi, mint a kalibralas, ugyanis a gyro szenzor akkor végzi el a kalibralast,
ha mindent mozdulatlannak érzékel. Ugyanis ekkor tudja csak kijelenteni (hitelesiteni), hogy a szenzor

nem mozog, tehat a szgelfordulas és a szdgsebesség is 0.

A szenzort kétféleképpen lehet kalibralni, hardveresen és szoftveresen. A hardveres megoldas soran a
bekapcsolt téglabodl ki kell htizni a szenzor kabelét, majd par méasodperc utan ajra csatlakoztatni kell.
Ez kevésbé megbizhato megoldéas (néhany versenyzé nem is javasolja ezt), ugyanis az jrainditas soran
megmozdithatjuk a szenzorunkat és ezaltal nem érjiik el a vart eredményt. A szoftveres kalibralas
megbizhatoébb és tobbféle megvaldsitasa is 1étezik, melyekbdl csupan néhany révidebbet mutatok be.

(Ezek olyan kodok, amelyeket minden olyan programban lefuttathatunk, amelyek hasznéalnak gyro
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szenzort.

QD.J ars D.T
ol @yl oo

7. abra. A gyro szenzor kalibraldsanak elsé
verzidja.

2
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8. abra. A gyro szenzor kalibralasanak masodik
verzioja.

é“*‘ G]JD. = QJJD" iq,
we I;U ool | @+

9. abra. A gyro szenzor kalibrélasanak harmadik

verzidja.

10. abra. A gyro szenzor kalibraldsanak negyedik
verzidja.

fi 3 0e

Azonban arra figyelni kell, hogy a hitelesités (konfiguralas) soran ne mozogjon a robot.)

A 7. és a 8. abrakon lathatdo megoldasokban
is mozdulatlanul kell hagyni az eszkozt, azonban
nem emiatt fog kalibralédni a szenzor, hanem a
modok valtoztatasa miatt. Ilyen modvaltoztatas
a 7. abran a szogsebesség mérése utan a szog-
elforudlas mérése, vagy a 8. abran a maéasodik
blokkban a két kiilonboz§ érték lekérése. Itt me-
rill fel a kérdés: szinte ugyanaz a két kod, akkor
miért van sziikség mindkettére? Azért, mert nem
minden szenzorra miikodik ugyanaz a kalibréalasi
mod /kod. Ha a képen 1évék nem miikodnek, ak-
kor ki lehet probalni azzal a moédositassal Sket,
hogy az elejére besztirunk néhany masodperc va-
rakozast. Ezaltal biztosan nyugalmi allapotban
lesz a robot, ill. egy méasik opcid a végén 1évé ids
(Vannak olyan szenzorok, amik picit lassabbak,
igy sziikségiik lehet tobb idére.)

a 9. adbran lévé kodban azért torténik meg a ka-
libralas, mert elGszor a gyro szenzor portjan az
infravords érzékelSt olvastatjuk be és csak utana

valtunk szogelforudlas mérésre. Ezt kdvetSen pe-

dig csak véarni kell, hogy kalibrélédjon a szenzor

és nem szabad elfelejteni hogy itt sem mozgatjuk a robotot.

tapasztalta, hogy nem minden esetben szamértékre kalibral6dik a szenzor.

Ennek a kikiiszobolésére

talalta ki azt, hogy addig varakoztatja a szenzort (kalibraltatja), amig nulla értéket nem ad eredmény-

ként.

A bemutatéasra nem keriils, hosszabb kodokban az eredmények Osszehasonlitaséval figyelik a szenzor

értékeit és addig kalibraljak, amig egy szamértéket nem ad eredményiil. A kod részletesebb leirasa az

[3] diasorban talalhato.

“YouTube felhasznalod, aki az EV3 szett felhasznalasarol készit angol nyelvi tutorial videdkat. (Sokan hasznaljak a

videdit az FLL és WRO versenyekre valo felkésziiléshez.)
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3.1.2. Feladatok

1. Ird ki a kijelzére az aktualis szogelfordulast! Ugyelj arra, hogy mindig az aktuélis értéket jelenitsd

meg!

2. Jelenits meg a kijelz8 kozepén a robot sebességével azonos szélességii téglalapot! (A téglalapot
szinezd ki, hogy jobban latszodjon az eredmény! A teszteléshez kézzel mozgasd a robotot vagy

allits be valamilyen mozgast a képernydre rajzolas mellé!)

3. Készits programot, melyben a robot egy tengelyfordulas utan fordul 90°-ot, majd ismét megy
elére egy tengelyfordulast! A fordulast a varakozas blokk (gyro szenzor modjanak) segitségével

hajtsd végre!
4. Hogyan lehetne a gyro szenzor més blokkjat hasznalva 90°-ot fordulni?

5. A kovetkez§ programot futtatva a robot 90°-ot fordul jobbra, mikdzben a kijelzére kirajzol a
szogsebességének megfelels sugara kort. Probald kil Mi lehet az oka annak, hogy nem a kordbban

leirtakat hajtja végre a robot?

6. Készits programot, amelyben a robot pontosabb egyenes vonalti mozgast végez! Ugyelj arra,

hogy a program soran legfeljebb 1 értékkel térjen el a 0-t6] a szdgelfordulas mértéke!
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3.1.3. Az infravorés szenzorhoz tartozé jeladé hasznalata

A jeladd

A jelad6 a 11. abran lathato kis eszkoz, amely ketts darab AAA tipust elemmel mikodik. (Ha tul
konnytinek érzédik, akkor valoszintileg nincs benne elem.) Az angol neve Remote Infrared Beacon,
amit ugy is fordithatunk, hogy kiilss infravords jeladé. (En csak jeladoként fogok ra hivatkozni a
tovabbiakban.)

Ahogy a neve is mutatja, az eszkoz f6 funkcidja a jeladés, amire elég sok blokk is épiil a szoftverben,
de ezen kiviil taviranyitoként is hasznalhatjuk az eszk6zon 1év6 négy gomb segitségével. Els§ ranézésre
tobb, mint négy gomb van az eszkézon, ami igaz, azonban nem mind programozhaté. Nézziik meg, hogy

melyik gombnak /kapcsolonak milyen funkcioja van! Ehhez a 11. dbran 1évé jeloléseket fogom hasznalni.
1. bekapcsolt allapotot jelzd fény

2. ki-, bekapcsolé gomb (Beacon Mode) /9

@
0

3. aktualisan hasznalt csatorna

N

4. csatornavélasztd kapcsold

€

i

5. gomb 1
6. gomb 2
7. gomb 3
8. gomb 4 11. abra. A kiils6 infravoros

jelado.
Ezek koziil az 5-8. szdmokkal jeldlt gombok programozhatoak, a tobbinek van gyari funkcidja. Ezek

koziil a csatornavalaszto az, ami fontos. Ez arra szolgél, hogy megkiilonboztessiik az azonos helyen 1év§
infravords érzékels és jelado parosokat a miikodésiik kézben. A csatornavalaszté kapesolot fiiggslegesen
mozgatva tudjuk kivalasztani az aktualisan hasznélandé csatornat, amit a programozo feliileten szintén
be kell allitani hasznélat el6tt. Amint az imént irtam a taviranyitoé az érzékelGvel egyiitt, parban

hasznélhaté csak, 6nmagédban nem lehet hasznalni.

A jelad6 hasznalata (Beacon mod)
Az infravoros érzékels a 12. abrén lathatd tartoményban észleli a jel- _Q_
adoként hasznalt eszkozt. Az érzékels haromféle értéket tud megadni

a jeladorol: a relativ tavolsagat (Proximity), az iranyat (Heading), va-

lamint azt, hogy érzékeli-e a jeladot. Ezeket az értékeket a varakozas,
a ciklus, az elagazas és az érzékelS blokkok hasznalata kézben tudjuk -25 e 25

felhasznalni.
12. 4bra. Az infravoros

érzékeld érzékelési
infravoros érzékels, ahol a 0 azt jelenti, hogy nagyon kozel van a jel- tartomanya. (Forras: [4])

A téavolsag lekérdezésekor egy 0 és 100 kozotti értéket fog megadni az

ado, mig a 100 azt, hogy nagyon messze. Viszont, a 100 értéket fogja visszaadni abban az esetben is, ha
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nem érzékeli a jeladot. Az irdny lekérdezésekor a 12. abran is lathato, -25 és 25 kozotti értéket fogunk
kapni. Ez az érték nem fok, csupan egy jel6ls, ahol a 0 azt jelenti, hogy a jelad6 kozvetleniil elGttiink

van, mig negativ értéknél a jeladoé téliink balra, pozitiv értéknél pedig téliink jobbra helyezkedik el.

A programozas soran, a jelad6 és a taviranyitdé hasznalatihoz is, az

4

infravoros érzékelst kell valasztanunk és majd a blokkon beliili mo- ‘ ..: o & a
- T

doknél kell kivalasztanunk, hogy melyik funkciéra van sziikségiink. A ﬂ . | o] Dﬂ
frcta
varakozas blokkban nézziik meg az 6sszehasonlitas (Compare) szerin- v

ti miikodését a jeladonak! A 13. abréan a jeladd irdnya és tavolsédga

4
szerinti beallitasban lathato a varakozas blokk 6sszehasonlitas (Com- ‘ ':: ; o
pare) modban. A felsg blokk a Beacon Heading, vagyis a jelado iranya a <

i | 4 | 50 I |
szerinti értékeket vizsgalja, mig az als6 a Beacon Proximity-t, a jel- aH | | !

L

ado tavolsagat vizsgalja. Mindkétt blokkban az els§ paraméternél kell 13. ibra. A jeladé hasznalata

megadni a jeladon hasznalt csatorna szamat. Ez a szam 1-4 kozotti  varakozas - osszehasonlitas
érték lehet. A maéasodik és harmadik paraméterek a szokéisos tulaj- blokkokkal.
donsagokkal rendelkeznek. A negyedik paraméterrel pedig le tudjuk kérni a mért értéket. Ennek a
paraméternek az ikonja valtozik a két moédban, a 13. abra felsé blokkjan az iranyt jeloli, mig az alsén
a tavolsagot. A varakozas blokk valtozast figyel6 modjanak (Change) a kozépss két paramétere tér el
az Osszehasonlitastol. Ezek a paraméterek, a valtozas irdnyat és mértékét meghatérozo értékek.

A ciklus és az elagazas blokkok Compare modjanak ugyenezek a paraméterei, hasznalatuk a korabbi-

akhoz hasonlo.

4 Az érzékels (citromsarga) blokk Compare modjanal a paraméterek lis-
|;' ‘ ": ; @ taja kiegésziil még eggyel. Ez lathatd a 14. abra fels6 blokkjan. Ez

Qa rl L4 |0 i H_ | | a plussz paraméter egy logikai értéket ad at, amely az 6sszehasonlitas

L J

eredménye. (PL: A mért érték kisebb, mint az altalunk megadott

kiiszobérték. Ha ez az allitas igaz, akkor a true eredményt adhatjuk

By & %
lg'r o at a vezetékkel, ha hamis, akkor pedig a false-t.)

Az érzékels blokk Measure modjat valasztva hdrom tovabbi opcid ko-

14. dbra. A jelado hasznalata 2zl vélaszthatunk. Az elss, a korabban megismert tévolségmérés (Pro-

az érzékel6 blokkokkal. ximity), a mésodik a Beacon és az utolsd6 a Remote. Ezek kozil a
Beacon szolgal a jeladéval kapcsolatos értékek dtadasara. Ezt a blokkot lathatjuk a 14. abra aljan. A
blokk egy altalunk beirt paraméterrel rendelkezik és harom atadhaté értéktivel. A moédosithatoé para-
méter a jelad6 altal hasznalt csatorna szama, ami a blokk hasznalatahoz elengedhetetlen. Az atadhato
értékek balrol jobbra a kiovetkezok: jelado irdnya, jelado tavolsiga, jelad6 érzékelése. Az utébbi egy
logikai érték, ami azt adja meg, hogy az infravoros érzékel6 a megadott csatornén érzékel-e jeladot, az

elsé ketts, pedig a korabban megismert értékeket jeloli.
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A taviranyité hasznalata (Remote maod)
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15. abra. A taviranyito
hasznélata a varj blokkal
és a gombok sorszamai.

16. abra. A taviranyito
hasznéalata az érzékelés
blokk Measure
modjaban.

Az eszkoz taviranyité modban torténd hasznélatakor a gombok helyzetét
(be van-e nyomva) tudjuk lekérdezni és felhasznalni. Habar csak négy prog-
ramozhato (és egy mar beallitott) gomb van a taviranyiton, a blokkban
12-féle opcidé kozil valaszthatunk, ami igy is elég sok lehet&séget bizto-
sit. Ebben a 12-ben ugyan benne van a bekapcsolést jelzd gomb lenyo-
masa is, azonban csak annyit tudunk szabalyozni vele, hogy a taviranyito
tovabbitsa-e az infravoros jeleket vagy sem. Azért, hogy a gombnak ezt a
specialis tulajdonsagat kiemeljék, kiilon nevet is adtak neki, mégpedig a ko-
vetkezdt, Beacon Mode. A gombok programozasakor egy sorszdm alapjan
tudjuk beazonositani, hogy melyik gombra/gombokra vonatkozik az adott

feltétel. Ezek a szamok lathatoak a 15. abran.

A varakozas blokk Compare modjaban a Remote opciot valasztva (15. ab-
ra) meg kell adnunk a csatornat, ahol a kommunikaci6 zajlik az érzékels és
a taviranyit6 kozott, valamint, hogy mely gomb vagy gombok lenyomasara
varakozunk. Viszont, ha megtortént a lenyomés, akkor a blokkbél le tudjuk
kérdezni, hogy melyik gomb lett megnyomva, igy erre nem kell egy mésik
blokkot hasznalnunk.

A varakozas blokk Change mo6djanél szintén a Remote opciét valasztva,
hasonl6 blokkot fogunk kapni, mint a Compare modban. Azonban, itt
a valtozast figyeljiik, igy nem kell megadnunk, hogy mely gomb/gombok
megnyomasara varakozunk. Emiatt, az el6z6hoz képest csak a két széls6
paramétert tartalmazza ez a mod.

A Wait - Change - Remote blokk megjelenésében (és paramétereiben) ha-

sonlo az érzékels blokk Measure modjahoz, ami a 16. abran lathat6. Azon-

ban, mig a varakozas blokknal varakozunk gomb megnyomaéasara és utana kérdezhetjik le, hogy me-

lyik(ek) lett(ek) megnyomva, addig az érzékels blokknal az aktuélisan megnymott gomb értéket tudjuk

paraméterként atadni és esetleg megjeleniteni.

A 17. dbran lathaté a masik érzékeld blokk, amellyel hasznalhatjuk a tav-

4
iranyitot. Ezzel a blokkal megvizsgalhatjuk, hogy az altalunk megadott ]JD. s = 3 a
| e y

gomb(ok) le van(nak)-e nyomva az aktudalis pillanatban. Ennél a blokk-

nél is atadhatjuk az Gsszehasonlitids eredményét paraméterként, amelyet az

egyenlGségjellel jelolt paraméterrel tehetiink meg.
Az eddig emlitésre nem keriil§ ciklus és eldgazas blokkok paraméterei a fent

targyalt blokkok paramétereivel megegyezik, igy ezek hasznalatara kiilon

nem térek ki.

17. abra. A taviranyito
hasznélata az érzékelés
blokk Compare
moédjaban.

18



3.1.4. Feladatok

1. Készits programot, amelyben az eszkz mozgésa soran, a jeladot koveti! (Tipp 1: A megoldasban
hasznald fel a jelad6 iranyat. Tipp 2: Hasznalj valamilyen matematikai miiveletet az irédny

felhasznalasakor.)

2. Készits programot, amelyben a taviranyitot hasznalva mozgatod a robotot! Allitsd be, hogy ha
nincs lenyomva gomb, akkor a Tick tack hangot adja ki, valamint ha az egyes és hdrmas gombokat

egyszerre lenyomjuk, akkor megélljon a motor. (Pl.: gomb 1 elére, gomb 2 hétra, stb.)

3. Készits egy olyan programot, amelyben a jelad6 tavolsagat az érzékel6tsl hanggal jelzed! Minél

messzebb van a jeladd, annal magasabb legyen a hang.

4. Készits egy olyan programot, amiben a taviranyitoval irdnyitod a robotot, hogy melyik irdnyba
forduljon el ill. mikor alljon meg! Egy ezektdl kiilonbozd gomb segitségével irasd ki a kijelzére
a gyro szenzor elfordulasi szogét! A program, a taviranyité barmely gombjinak megnyomésakor

induljon el!
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3.2. 2.alkalom
3.2.1. Sajat kép rajzolasa és megjelenitése

Az els6 tananyagban megismerkedtiink a Display blokkal, melynek segitségével robotunk kijelz&jén
szovegeket, képeket, alakzatokat tudtunk megjeleniteni. Pontrél pontra megnéztiik milyen lehet&sége-
ket rejt ez a funkcid, hogyan tudunk navigalni robotunk képerny6jén pixels és grid moédban egyarant
és hogy mégis mi az a Reset Screen, ha nem a megjelenitett kép torlésére szolgdl. Most ezen sza-
mos ismeret birtokdban b&vitjiik tudasunkat, és megismerkediink néhéany izgalmas, haladé funkciéval

a képernydre rajzolassal kapcsolatban.

Image Editor hasznalata [1]

A szoftverben lehet&ségiink nyilik a korabban megismerteken kiviil arra is, hogy sajat rajzot készit-
siink. Ez kiilonosen izgalmas lehet a gyerekek szamara, hiszen ennek segitéségével a robot képernyGjén
egy altaluk létrehozott, egyedi alkotéas jelenhet meg. A beépitett ,rajzprogramot” csak akkor tudjuk
megnyitni, ha van egy éppen megnyitott projektiink (tehéat a szoftver kezddképernygjérsl nem érhetd
el). A megnyitasahoz valasszuk a képernyd felsg részén 1évé Tools - Image Editor lehetdséget. Erre

kattintva a 18. abran lathato rajzoloprogram jelenik meg.

D‘ ] EV2 Preview

L
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N

k<l Create or open an Image
ol

\Tj

| |

)

| Close |

18. abra. Image Editor

Bal oldalon talalhatd az eszkoztar. A legfels§ ceruza elem segitségével szabadkézi rajzokat tudunk
létrehozni. A kovetkezs lehetséggel téglalapot, az ezt kovetdvel pedig ellipszist tudunk rajzolni. A
kitoltetlen téglalap jelolésti gomb kijelolésre szolgal. Egy mér megrajzolt objektumot vagy annak egy
részét tudjuk kijelolni (egy téglalapba foglaljuk a kijelolendd részt) és tetszélegesen mozgatni a rajzfelii-
leten. Itt érdemes megjegyezni, hogy ez a kis beépitett rajzoléprogram nem rendelkezik rétegkezeléssel.
Ennek kovetkeztében tehéat a kijelolésnél ha egymasra 16g két objektum nem tudjuk csak az egyiket
kijelolni. Példaul ha van két egymast metszé kor, nem tudjuk athelyezni egyiket sem tgy, hogy a
mésikbol ne vagnank le egy darabot. Valdjaban még metszeni sem kell a két kdrnek egymast ahhoz,
hogy belefussunk az elgbb emlitett probléméba. Jol latszik a 19. abran, hogy a legnagyobb kort nem
tudjuk athelyezni a kozéps6 kor megsértése nélkiil, mivel a nagy kor bennfoglald téglalapja belelog a

mésik korbe.
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A kijelols gomb alatti eszkozzel egyenest tudunk rajzolni. A vodrocske segitségével kitolthetiink alak-

zatokat, azok hatterét tudjuk "beszinezni". Mivel robotunk képerny&je csak fekete és "fehér"

szint tud
megjeleniteni, ezen eszkoz segitségével alakzatainkat feketére szinezhetjiik. Vigyézat, ha véletleniil nem
folytonos vonal hatarolja rajzunkat, konnyen a hattér is fekete lesz! Mivel a kitolts eszkoz csak feketére
festésre szolgél, fehérre nem tudunk festeni vele. Ha mégsem szeretnénk kitolteni egy alakzatot, akkor
azt a fols6 eszkozsav utolso el6tti visszavonas elemével sziintethetjiik meg. Persze lehet olyan terviink
is, hogy az egész hatteret feketére festjiik és benne fehér alakzatokat jelenitiink meg. Ebben az esetben
els6 1épésként az alakzatokat kell megrajzolni - tigyelve a folytonos vonalakra - majd ha ezzel készen
vagyunk, johet a hattér feketére festése. Ahhoz, hogy apréd javitasokat tudjunk végezni, sziikség lesz
egy radirra, erre szolgal a kévetkezs eszkoz.

A "T" jelolésti gombra kattintva széveget frhatunk késziilg rajzunkra. Elsg 1épésként donteniink kell a
bettiméretrdl. Style 1 valasztasaval kisebb, mig Style 2 valasztasaval nagyobb betiimérettel irhatunk.
A 19. abrén lathatd, hogy melyik beallitds mekkora méretet eredményez. Szoveg beviteléhez csak a
rajfeliilet azon részére kell kattintanunk, ahol kezdeni szeretnénk a feliratot és mar gépelhetiink is.
Az als6 3 gomb a méret kivalasztasara szolgél majdnem az Osszes eszkoz esetében. Kivételt képez a kije-
1616 eszkoz és a kitolts eszkoz, mivel ezeknél nincs értelme a méretvalasztasnak, illetve a szovegbeviteli

eszkoz, mivel ennél a méret beallitdsat maganal a gombnél végezhetjiik el.

Image Editor ®
El@ E EV3 Preview

7 . & Style 1

- i ;' '5 i Sttt st Style 2

~ i i

N

ﬁ Create or open an Image

L4

L Ta

- [

L

B

[ Close |

19. 4dbra. Kijelolés és bettiméret

A fels6 meniisorban tudunk 1j rajzlapot nyitni a masodik elemre kattintva. Vigyazat! Ha mar van
egy késziils rajzunk és erre a gombra kattintunk, a program kérdés nélkiil 4j rajzlapot nyit és elveszik
korabbi munkank! Erre érdemes felhivni a gyerekek figyelmét még miel6tt értékes rajzok vesznek el
mentés nélkil! Munkank mentéséhez a floppy ikonra kell kattintanunk. Mentéskor egy ékezeteket és
speciélis karaktereket nem tartalmazo nevet is kell adnunk elkésziilt alkotasunknak. Ahogy projektje-
inket is érdemes beszédesen elnevezni, tgy rajzainknak is j6, ha olyan nevet adunk, melyrél kénnyen
be tudjuk azonositani a nélkiil, hogy latnank azt. Ennek akkor van jelent&sége, ha tobb rajzunk van

és azokat programunk egyes részein meg szeretnénk jeleniteni robotunk képernygjén.
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A kovetkezé ollo gomb egy kijelolt rész torlésére, vagy athelyezésére szolgal. A gomb hatésara a kijelolt
teriilet tartalmat toroljiik, ami a vagolapra keriil, igy djra beilleszthets. E mellett a méasolas gombot
talaljuk, mely - ahogy a kivigés gomb is - csak akkor aktiv, ha van egy kijelolt rész a rajzlapunkon.
Abban az esetben ha kijel6lés utan erre kattintunk, vagolapra helyezziik a kijelolt részletet rajzunk-
bol. Ha ez utdn a mésolas melletti, beillesztés opciot valasztjuk megjelenik egy maésolat az elébbi
kijelolt részbsl. Ezen eszkézoktdl jobbra a mér korabban emlitett visszavonéas gombot talaljuk, illetve
a "visszavonas visszavonaséara" szolgald gombot. Tehat az el6re mutaté nyilat arra tudjuk hasznalni,
hogy ha valamit visszavontunk, de meggondoltuk magunkat, akkor tjrarajzolas helyett ezzel megjele-
nithetjik. Jobb oldalon az EV3 Preview felirat alatt a fehér téglalapban azt latjuk, hogy a késziilg

rajz hogy mutatna a robot képerny&jén.

Az elkészitett rajzokbdl akar torténeteket is alkothatunk B Wied
I~ Project Images
beillesztve azokat programunk kédjaba. Ehhez a méar jol R e:nbterkeq

n emberke2
ismert Display blokk lesz segitségiinkre. A moédok koziil 3 horgony
LEGO Image Files

most az Image opcidra lesz sziikségiink. A blokk jobb felsd

?.z?xv.

sarkaba kattintva valasszuk ki a Project Images mappaba » oo _ ‘T
D v o Q
mentett rajzunkat, melyet a mentéskor megadott név alap- /
jan ismeriink fel. Az én példamban emberke és emberke2 20. abra. Sajat rajz megjelenitése

néven szerepel a két rajz a 20. abran lathaté moédon. Ahhoz, hogy robotunk képernydjén megjelenjen
a rajz még legalabb egy blokkra sziikségiink lesz. A varakozas itt sem maradhat el!
Tobb blokk felhasznaldséval szamos rajzunkat megjelenithetjiik a képernyén, torténeteket mesélhetiink

el ezen funkci6 segitségével.

3.2.2. Kép megjelenitése a szamitoégéprol

Eddig a szoftverbe épitett képeket, illetve sajat rajzainkat jelenitettiik meg robotunk képernyGjén.
Azonban a lehetségek sora itt nem ér véget. A szamitdgépiinkrsl barmilyen képet kirajzoltathatunk
robotunkkal. Akar sajat rajzainkkal is kombinalhatunk internetrsl letoltott képeket, ezzel még nagyobb
teret engedve a kreativitdsnak. De hogyan kell ezeket a képeket a szoftverbe varézsolni? Ehhez is
az Image Editor lesz segitségiinkre. Folil az els§ opciot (Open) valasztva tallozhatjuk be a képet
fajljaink koziil. Miutan ez megtortént még lehetSségiink nyilik a kép modositasara. Atméretezhetjiik,
mozgathatjuk, beéllithatjuk telitettségét és akar szabad kézzel is rajzolhatunk ra tovabbi elemeket. Az
alabbi két abran jol latszik, mennyire atalakithaté egy kép.
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21. dbra. Tallézas utani allapot 22. dbra. Szerkesztés utani allapot

A szép megjelenitéshez azonban nem mindegy milyen kiindulé képet valasztunk! Erdemes hattér nél-
kiili, letisztult, éles korvonallal rendelkezd képekkel probalkoznunk, mivel robotunk csak ezeket tudja
felismerhet&en megjeleniteni.Ha idénk engedi szabadon hagyhatjuk prébalkozni didkjainkat, majd egy
kis egyéni felfedezés utan egylitt Osszegytijthetjiik a tanulsdgokat, hogy milyen képeket tudott j6 mi-
ndségben megjeleniteni a robot, és melyekkel nem birkézott meg. A 23. abran lathatd tulipan csokor
sajnos nem tul mutatos robotunk képernyGjén. A szalak Osszemosddnak és a kontraszt hosszas allit-

gatasa mellett is csak ennyit sikeriilt kihozni a képbdl.
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Close

23. abra. Osszetett kép megjelenitése

Ha azonban beérjiik a csokor helyett egy szal tulipannal is, maéris felismerhetébb 4brat kapunk. A 24.
abran balrdl jobbra a kiindulasi kép, a robot altal értelmezett kép és a kézi korrekcié utani allapot

lathato.

24. abra. Letisztult kép megjelenitése

Az igy késziilt képek szintén a Project Images mappaban érhetéek el. Ugyanigy ki tudjuk valasztani
a Display blokk Image funkci6jat hasznéalva, mint a mar el6bb emlitett sajat rajzokat. Ezekkel az
ismeretekkel még szinesebbé tehetjiik a robot képernyGjéhez kapcsolodo feladatokat. A didkoknak
hagyjunk elég id6t az alkotasra, és figyeljiik a késziil§ munkékat.
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3.2.3. Feladatok

1. Rajzolj az Image Editor segitségével egy vigyazzallasban all6 palcika emberkét. Munkadat mentsd
emberke néven. Rajzolj egy ugyanekkora méreti palcika emberkét, aki terpeszallasban all, kezeit
felemelve. Ezt a rajzot mentsd emberke2 néven. Alkoss programot, melyben a robot képernygjén

csillagugrast végez palcika emberkéd. Hasznald elkészitett rajzaid.

2. Engedd szabadjara fantaziad! Rajzolj az Image Editorban tobb képet: héttér, szerepldk és a

programozés segitségével jatssz el velilk egy torténetet, melyet a robot képernyGjén jelenits meg!

3. Téolts le egy képet az internetrdl. Szerkeszd az Image Editorban tetszés szerint és jelenitsd meg

ezt robotod képernySjén. Allits be egy hozza illé hangot is.

4. Alkoss egy olyan robotot, ami szinekrdl asszocial valamire (pl.: gyiimoles, allat), ami hasonld
szind. Jelenits meg egy képet arrdl a dologrol, amire "robotod gondol", amikor meglatja az adott
szint. Példaul citromsarga szin lattan bananra, mig piros szint észlelve almara gondol. A képet
internetrdl is letoltheted, de akar sajat kezileg is megrajzolhatod a szoftverben. (Sziikséges:

palya szines elemekkel, melyeken a robot végighalad.)
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3.3. 3.alkalom
3.3.1. Sajat hang készitése és lejatszasa

Tananyagunk elss részében (5.alkalom) [2] méar megismerkedtiink az Action (z6ld) blokkok kozott ta-
lalhato Sound blokkal, mely a hangok roboton valé lejatszasaért felelgs. Tébb modban is jatszottunk le
hangokat, akar zenét is komponaltunk a zongorabillentytik segitségével. Erdemes ezeket az ismereteket
néhéany egyszert feladattal feleleveniteni, hogy amikor elkésziilnek didkjaink sajat hanganyagukkal, azt

maéar zokkenémentesen tudjak kiprobalni a roboton.

A hang - egy kis fizika

Mivel a kovetkezd részben egyszerd hangszerkesztéssel is fogunk foglalkozni, érdemes didkjainkkal be-
szélgetni a hangrol, mint fizikai jelenségrél. Ha csoportunk tagjai mar elvégezték a 7. osztalyt valo-
szintileg sok ismerettel rendelkeznek a téméaban. Ha viszont 7.-eseknél fiatalabb korosztalyt tanitunk,
érdemes erre a bevezetdre tobb id6t szanni, hogy a felfedezés élménye teljes legyen. Erdemes a korosz-
talynak megfeleld szinten kitérni a hang mechanikai hullam voltara, illetve a hozza k6t6dé legfontosabb
jellemzékre, mértékegységekre. Ezek szemléltetéséhez felhasznalhato a hangszerkeszté eszkézben meg-

jelens hanghullam abréazolas is.

Sound Editor hasznalata

Ao salir, mely ezen saldri allahmnk foszc-

Ready

replGje szintén a Tools meniipontban érhets el,
akarcsak a képszerkesztésre alkalmas Image Edi-
tor. Most a menii els§ elemére lesz sziikségiink,

ami nem mas, mint a Sound Editor.

Ez az eszkoz két funkcioval is rendelkezik. Egyik a @ @) 00:00:08.02 alat
hangfelvétel, amivel most részletesen megismerke- .
diink, a mésik pedig egy kész hanganyag szerkesz- g $208) iORED

| Close

tése, lejatszasa, melyet szdmitogépilinkrsl impor-

talunk a programba (errdl kicsit késsbb lesz sz06).

Tehét nézziik, mit kinél nekiink ez a hangfelvétel- 25. dibra. Sound Editor

re alkalmas Sound Editor.

Az eszkoz kezeldfeliilete letisztult, igy a didkoknak rovid id6 alatt megtanithaté hasznalata és méar
kezd6dhet is az alkotas! A piros (Record) gombbal tudunk 1j hangfelvételt inditani. Ugyanezzel a
gombbal tudjuk ledllitani a folyamatban 1év§ felvételt. Fontos felhivni a gyerekek figyelmét arra, hogy
a hangfelvétel nem folytathatd, ha egyszer ledllitottuk. Akkor mar csak a jelenlegi szerkesztésére,
mentésére van lehetdségiink vagy egy j hangfelvétel inditasara. Abban az esetben, ha nem allitjuk le

a hangfelvételt, koriilbeliil 8 mésodperc utdn magatol ledll. A 25. abréan egy ilyen kézi megszakitas

nélkiili felvétel lathaté. Ennél hosszabb felvételt nem tudunk egy fajlba késziteni.
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Hangfelvétel kozben az ablak felsd részén latjuk hany masodperciink van még az automatikus ledllitasig.

Ekozben, ahogy a 26. abrén is lathato, a hanghullamokat rajzolé ablak alatt az eddigi felvételiink hossza

jelenik meg.

Sﬂund Editor .

Recording from microphone: 5.5 seconds left

00:00:02.46

oo
-

26. abra. Masodperc kijelzés

Uj hangfelvételt szintén a piros (Record) gomb-
bal indithatunk. Erre akkor is lehetdségiink van,
hogyha nem mentettiik el korabban felvett mun-
kankat. Ebben az esetben biztonsagi kérdés fi-
gyelmeztet, igy még meggondolhatjuk, hogy biz-
tosan mentés nélkiil akarunk-e 1j felvételt indita-
ni (hiszen ekkor korabbi felvételiink elveszik). A
felvett hangot a zold (Play) gombbal tudjuk meg-
hallgatni. A visszajatszas hangerejének allitdsara
szolgal a cstiszka. Ez nincs hatéssal arra, hogy a

roboton milyen hangosan keriil lejatszasra a fel-

vett hang (azt a Sound blokk els paraméterével szabalyozhatjuk).

A Save gombbal tudjuk elmenteni munkankat egy ékezeteket és speciélis karaktereket nem tartalmazo

név megadéasa utan. Ahogy méas munkak mentésénél, itt is nagyon fontos a beszédes elnevezés, hogy

konnyen hasznalhatoak legyenek elmentett anyagaink.

Felvételiinket nem csak az eredeti forméban menthetjiik, lehetGségiink van minimalis szerkesztésre is.

Recorded 5.6 seconds

Sound Editor X

Recorded 5.6 seconds

-t -+

@ (® 00:00:05.61 Q| @ (® 00:00:00.59 Q|Q

) Save Open ) Save Qpen y
Close

Close

27. abra. Kijelols eszkoz

Kivélaszthatjuk felvételiink egy kisebb részletét, melyet dnmagéban el is menthetiink. A hanghulla-

mokat megjelenits ablak fels§ részén lathato kék sav mutatja az aktudlis kijelolt tartoméanyt. Ezt az

intervallumot a két fehér jel6l6 mozgatésaval valtoztathatjuk. Felvételiinkbdl kivalaszthatunk akar egy

nagyon rovid részt is, ahogy a 27. abran lathatoé.

Abban az esetben, ha felvételiink egy részét jeloltiik csak ki, rakozelithetiink az adott intervallumra a

+ jeles nagyito segitségével. Ez praktikus lehet akkor, ha egy ennél még kisebb részlet kivagasat ttiztiik

ki célul, mert ilyenkor jobban latjuk a kirajzolodé hanghullamokat, és igy az elkiiloniils szavakat. Ei-

demes a didkoknak egy, a 28. abra jobb oldali abrajahoz hasonl6 képen megmutatni a hanghulldmokat.

Beszéljiik meg mit latunk, mit jelenthetnek a stirt,

ritka, magas és ellaposodd hullamok!



Recorded 5.6 seconds Recorded 5.6 seconds
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W ———) Save Open ;i ‘) Y Save Open !
Close Close

28. abra. Nagyitas - vagas

Batran rakozelithetiink felvételiink kisebb részeire, ettdl az eredeti dllomanyunk még nem veszik el. A
- jeles nagyitora kattintva djra eggyel b&vebb részletét latjuk a felvételnek.
Ahhoz, hogy hangfelvételiink csak egy darabjat mentsiik elég kijelolniink az adott részt, nem sziikséges

a rékozelités.

Miutan minden lehet&séget megnéztiink, nincs mas hétra, W Wirsd
F~ Project Sounds
préobaljuk ki a roboton alkotédsunkat. Ehhez, ahogy a be- e ——

épitett hangok esetén is a Sound blokk Play File moédja

lesz segitséglinkre. A jobb fels§ sarokra kattintva a Project

Sound mappabdl valasszuk ki azt a fajlt, amit robotunkon b J|' 'lII F’:. =p

szeretnénk lejatszani. Az én példamban, ahogy a 29. abréan ’ 1005 —lj

is lathato, ez a "szia" nevezetd fajl lesz. Biztassuk didkjain- ) ]
29. dbra. Sajat hang lejatszasa

kat a blokk egyéb paramétereinek valtoztatasara is, hiszen

ez egy jO lehetGség az ismétlésre.

3.3.2. Hang lejatszasa a szamitogéprdl

A Sound Editorban minden gombot megismertiink az el6z6 részben, egyet kivéve. Az Open feliratu
gomb segitségével kész hanganyagot importalhatunk szamitégépilinkrsl a programba. Ezzel ugyanolyan
miiveleteket végezhetiink, mint sajat hangfelvételiinkkel - visszahallgathatjuk, kivaghatjuk egy rész-
letét, menthetjiik projektiinkbe, majd beilleszthetjiik a Sound blokk segitéségvel programunkba ezzel
megszolaltatva robotunkon.

Van azonban egy-két feltétel, melyet figyelembe kell venniink, amikor hangfajlt valasztunk! A Sound
Editor a .wav, .mp3 és .rsf kiterjesztést fajlokat képes lejatszani, azonban ezek koziil sem mindegy mi-
lyen mingségtit valasztunk! Sajat tapasztalataim szerint 320 kbps MP3-at mar nem képes importélni
az eszkoz. Csak az ennél rosszabb mindgségiicket t6lti be sikeresen. Nagyjabol barmilyen hossza lehet
az importalni kivant hang, ha figyeliink a megfelels kiterjesztésre és mindségre, valdszintileg sikeres lesz

a feldolgozas. Ha nem, akkor azt az eszkoz hibatlizenettel jelzi a fels6 sorban.
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Egy zeneszam hanghullamai egészen mashogy néznek ki, mint az altalunk felvett beszédé. Erdemes
mutatni a didkoknak egy ilyen példat, hogy lassédk a kiilonbségeket. Példal a U2 egyiittes Beautiful

Day cimi szamat a 30. abran lathatdé modon jeleniti meg.

Sound Editor * B Sound Editor x

Ready Ready

ol
M
O>®
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” o Save || Open | ) , _ Save || Open |
[ Close | | Close |

30. dbra. Zeneszam importalasa és mentése

Bar ezt a szamot sikeresen importaltuk attol fliggetleniil, hogy tébb mint 4 perc hosszi, elmenteni még-
sem tudjuk ebben az allapotban. Ahogy a 30. abra bal oldali ablakdban latjuk, a Save gomb inaktiv.
Ezt a mentési korlat okozza, ami ilyen szamitogéprsl betoltott fajlok esetén koriilbeliil 10 mésodperc.
Maximum ilyen hosszti darabot enged elmenteni egy féjlba a program. Ahogy a 30. &bra jobb oldali
ablakaban latjuk, ez egy zeneszambol igen kicsi részlet. A fehér jelolsket allitva tudjuk megkeresni azt
a legnagyobb intervallumot, amit mar el tudunk menteni - ekkor a Save gomb automatikusan aktivva
valik.

Mivel a szakkor alkalméaval nagy valoszintiséggel nem &ll rendelkezésre a gyerekek gépén letoltott hang-
anyag, érdemes olyan weblapotletekkel késziilni, ami ingyenes letoltésre ad lehet&séget. Ilyen weblap
példaul a ZapSplat®. Az oldal elénye, hogy t6bb mint 75.000 hang letoltését biztositja ingyenesen a
legkiilénb6z6bb témakban. Tébb mint 25 kategéria kozil valaszthatunk. Hatranya, hogy a letoltéshez
regisztracio sziikséges, melyre egy jo megoldés lehet, ha mi tanarként regisztalunk egy fidkot, a didkok
pedig ezzel a felhasznalonév - jelszo parral lépnek be. Igy elkeriilhetjiik az elfelejtett e-mail cimek,

felhasznalonevek, jelszok problémas vilagat.

Shttps://www.zapsplat.com
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3.3.3. Feladatok

1. Készits olyan programot, melyben robotod koszén és roviden bemutatkozik. Elmondja hogy
hivjédk és miket szeret csinalni a szabadidejében. Engedd szabadjara fantaziad, talalj ki minél
érdekesebb, viccesebb "robot tulajdonsigokat". A szoveget tobb kiilonbo6zé fajlba is mentheted,

hiszen egyszerre csak 8 mp rogzitésére van lehet&ség.

2. Az el6z6 szakkori alkalmak egyikén sajat rajzaidbol alkotott torténethez készits meséls széveget.
Az egyes felvételeket a torténet megfelels pontjaihoz illeszd! A hangfelvételek alatt folyamatosan
legyen lathato az adott részhez tartozé kép, jelenet is. (A motormozgatast érdemes kivenni a

programbol, mivel olyan hangos, hogy mellette nem lehet jol érteni a felvett szoveget.)

3. Készits osztalyhiradot vagy mokas idGjaras jelentést! Hasznélj internetrdl letoltott hangokat és
sajat felvett szovegeket egyarant! A teljes anyag hossza, melyet a robot megszolaltat legalabb fél

perces legyen! Munkadat akar a robot képernyGjén megjelenitett képekkel is szinesitheted.
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3.3.4. NXT hangérzékelS hasznalata

Miel6tt belevagnank az 1j érzékels felfedezésébe, jojjon egy kis fizika. Erre azért van sziikség, mert a
hangérzékel6vel kapcsolatban két 1j, talan a didkok szdméara még ismeretlen mértékegység jelenik meg,
mely a programozas sordn kérdéseket vethet fel.

Az emberek a tizszeres intenzitasi hangot csupan kétszer olyan hangosnak érzékelik. Emiatt a hanger6t
logaritmikus skalan meérjiik, melynek mértékegysége a decibel (dB). 10 dB novekedés igy tizszeres
hangintenzitast és kétszer olyan hangosnak érzékelt hangot jelent. Emellett a magasabb frekvenciaja
hangokat halkabbnak érzékeljiik ugyanolyan dB érték mellett. Ennek korrigalédséara sziiletett meg a dBa
skala. Az ebben kifejezett hangeré még kozelebb van a valos hangerGérzetiinkhoz, mivel figyelembe
veszi a vizsgalt hang frekvencidjat is. A gyakorlatban mindketts jol hasznalhatd a robotikdaban, de

érdemes ismerni a kiilonbséget.

Technikai feltételek
Miel6tt belevagnank a kdvetkezs témaba fontos meggy6z&dniink arrdl, hogy a technikai feltételek adot-

tak a szakkor megtartasdhoz.

Elgszor is sziikségiink lesz minden robothoz egy hangérzékelére. Ez nem
része az EV3 csomagnak, ehhez a robothoz nem gyartottak ilyen szenzort.

A hangérzékels az EV3 el6djének, az NXT csomagnak volt része. Ugyan az

EV3-hoz nem késziilt ilyen elem, az NXT hangérzékelGje szerencsére kom-
patibilis robotunkkal. Véleményem szerint érdemes beszerezni kiilon ezt
a szenzort, mert nagyon sok lehet&ség van benne, érdekes és szoérakoztato 31. dbra. Hangérzékels
feladatok oldhatdak meg segitségével. Amikor ebben a téméban tartottam szakkort csoportom nagyon

élvezte, hogy a robotot hangoskodéssal vagy éppen a csend megtartasaval tudja iranyitani.

Ha megvan a hangérzékels, mar csak egy dolgunk maradt az elgkésziiletekbdl.

* A szoftver nem tartalmazza a hangérzékels kezeléséhez sziikséges blokkokat, igy

— ezt importalnunk kell programunkba. Els6 1épésként le kell t6lteni a Lego hon-

Hangérzékeld lapjarol az EV3-as szoftver blokkok kozott talalhatd hangérzékels blokkot (So-
blokk und.ev3b)S.

32. abra. Letdltés  Fut kgvetden a szoftver felss meniisorabol a Tools - Block Import lehetéséget

valasztva eljutunk a megfelelg ablakhoz. Itt az Import fiilon a Browse gombra kattintva valasszuk ki
fajlkezelénkbdl az elébb letoltott Sound.ev3b fajlt és importéaljuk a szoftverbe az Import gombra kat-
tintva. Ha jol dolgoztunk a szoftver Gjrainditasa utan megjelennek a hangérzékel6hoz tartozé blokkok.
Ezt a legegyszeriibben a Sensor (citromséarga) blokkok kozott tudjuk ellendrizni - a sorban az utolso

az NXT Sound Sensor.

Shttps://www.lego.com/hu-hu/themes/mindstorms/downloads
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Hangérzékel6 hasznalata

Hasonléan a mér korabban tanult érzékel6khoz, a sound sensor is t6bb blokkban megjelenik. Megtalal-
juk a Sensor (citromsérga) meniiben, illetve feltételként allithatjuk vezérlési szerkezetek (narancssarga
blokkok) hasznélatakor. Ezen szakkori anyag 1. alkalménak egyik témaja a gyro szenzor volt. Itt
részletesen megismerkedtiink a blokkok beallitasi lehet&ségeivel, melyek ezen érzékels hasznalatakor
rendelkezésiinkre allnak. Most, a hangérzékelGvel vald ismerkedésnél felhasznéalhatjuk ezen korabbi
tudasunkat, hiszen a blokkok és a lehet&ségek megegyeznek, csak jelentésben és apréd beallitasokban
mutatkozik jelents kiilonbség. Igy a kovetkezdkben a hangérzékelére vonatkozo specifikus beallitaso-

kon lesz a hangsuly.
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33. abra. Hangérzékel6hoz kothetd blokkok a programban

Most pedig vegytik sorra a blokkokat. Kezdjiik az érzékel§ (citromsarga) blokk megismerésével. Ezen
blokkcsoport lényegében arra hivatott, hogy az egyes érzékelk értékét lekérdezziik és ezt az értéket
valamely mas blokk paraméterértékeként felhasznéljuk. Errdl részletesen a Lego Mindstorms EV3
robotok programozasa I. tananyag 6. szakkori anyagéban olvashatsz, mely ide kattintva elérhetd.

5 Az érzékels blokk modvalasztojara kattintva 3 lehetség koziil valaszt-
o JL hatunk. Az els6 ketts, a Measure és Compare lehetGségek mar isme-

Ib’ A ] rések lehetnek. Ha bizonytalan vagy hasznalatukban, olvasd el a gyro

szenzornal talalhato leirast a 12. oldalon. A két mod miikodésének
L [T} Measure »

@ Compare » E’_;]“. dBa

@ Calibrate »

alapja azonos a két érzékel§ esetében. A kiilonbség csak a két szenzor
eltérs funkcidjabol adodik. Mig a gyro szenzor az elfordulés szogét és
34 abra. Brzékeld blokk 3 a szogsebességet tudja vezetéken tovabbadni, a hangérzékel6 a mért

modja hang erdsségének kozvetitésére képes. Measure és Compare modban is
két opcid koziil valaszhatunk: dB és dBa. A modvalaszté harmadik eleme eltér a két szenzor esetében.

A hangérzékelénél ez a Calibrate, vagyis a kalibralés.
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A hangérzékels Osszesen 1024 kiilénb6z6 hanger6szint megkiilonboztetésére képes. Alapértelmezetten
ezt az 1024 értéket képezi le a 0-100 tartomanyra, ami ilyenkor megkdozelitSleg a mér korabban emlitett
dB skalaval egyezik meg. Lehetdségiink van arra, hogy megadjunk egy kalibraciés minimum értéket.
Ilyenkor a megadott érték szerint levagasra keriil a tartoméany als6 része. Ez hasznos lehet abban az
esetben, ha minimumnak egy alap zajszintet adunk meg, a 35. &bra bal oldalan lathato blokkpar
segitségével. Ekkor a robot figyelmen kiviil fogja hagyni az ezzel egyenl§ vagy halkabb hangokat,
igy csak olyanokat vesz figyelembe, melyekkel dolgozni szeretnénk. Ugyanez a fels§ tartoménnyal is
megtehetd, amikor maximum értéket adunk meg. Ezt akkor érdemes megtenni, ha elegendd szamunkra
a halkabb hangok érzékelése, azokat viszont nagyobb pontossiggal szeretnénk mérni. Alséd és fels6
korlatot megadhatunk beolvasott érték alapjan vezeték segitségével vagy egy konkrét szam megadésaval
is. A 35. abra jobb szélsé blokkja a reset lehet&séget mutatja. Fzzel visszaallithatjuk az alapértelmezett

kalibraciét, vagyis djra a 0-1023 intervallum lesz leképezve a 0-100 tartomanyra.
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35. abra. Kalibralas lehetdségei

A varakozas blokk feltételeként két modon hasznalhatjuk a hangérzékelst (Compare, Change). Errdl

részéletesen szintén a 12. oldalon olvashatsz. Ciklus feltételeként is hasznalhatjuk szenzorunk értékét.

Vigydzat! Ne felejtsiik el, hogy a ciklus kilépési feltételét adhatjuk meg, tehdt a program addig is-
mételgeti a ciklus belsejében lévd blokkokat, amig nem teljesiil a megadott feltétel. Amint teljesiil,

kilép és folytatja futdsdt.

Az elagazas szerkezet hasznalatakor ugyanaz a helyzet, mint a korabban tanult érzékelSk esetén, a pi-
péval jelolt dgba irjuk, amit a robot a feltétel teljesiilése esetén hajtson végre, mig az x 4gba, amit akkor
csinaljon, amikor a feltétel nem teljestil. Ha azt szeretnénk, hogy robotunk tobbszor is megvizsgélja a

feltételt, ciklusba kell tenniink az elagazas szerkezetet!
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3.3.5. Feladatok

1. ITrasd ki robotod képernyGjére a mért hangerGsséget. Az érték kovesse a zajszint valtozasat 30
mésodpercen keresztiil. Gondoskodj roéla, hogy példaul egy taps esetén az érték leolvashato
legyen, ne tiinjon el til gyorsan. Allapitsd meg mennyi a mért érték suttogas, normal beszéd,

illetve taps esetén.

2. Készits programot, melynek hatasara robotod tapsra elindul. Egyenesen halad, mig tjabb tapsot

nem hall.

3. Robotod most egy engedelmes kutyus szerepét dltse magara! Egy helyben var, amig nem mondod
neki, hogy "Gyere ide!". Ekkor egyenesen elindul feléd, majd koriilbeliil 20 centiméterrel elGtted
megall és ugat. Igy oriil a gazdajanak. :) (Vigyazz! Kutyusod csak akkor engedelmeskedik

pontosan parancsodnak, ha csend van koriilotted!)

4. Alkoss programot, melynek hatasara robotod pirosan villogva, diithés arccal gyorsan hatralni
kezd, ha tdl nagy a zaj. Ha csendesebb a helyzet akkor zdlden villogva, mosolyogva elindul

lassan eldre.

5. Robotod forogjon korbe sajat tengelye koriil 30 masodpercig. Sebessége a mért hangerdsségtsl

fliggjon. Nagy zaj esetén gyorsan, mig egyre halkulé hangok mellett egyre lassabban forogjon.
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3.4. 4.alkalom

3.4.1. Tombok hasznalata

Toémboket a Data Operations (piros) szakaszban 1évd blokkokkal tudunk létre-
hozni, azon beliil pedig az elsé blokkal, amivel a véaltozokat is készitjiik. Kétféle
tombot hozhatunk létre, szdmokat vagy logikai értékeket tartalmazokat. Ugyan-
tgy, mint a valtozoknal, kiillén mod van az értékek kiolvasasara (36. abra felss
blokkja) és irasara (36. abra also blokkja), valamint a névadas is ugyanugy tor-
ténik, a jobb felsé sarokban 1évé tires téglalapra kattintva. Fontos, hogy olyan

neveket hasznaljunk, amik beszédesek, tehat jol leirjak, hogy mire hasznaltuk az

adott blokk elemeit.

Ezen kiviil segithet, ha megjegyzéseket irunk az adott blokk folé/ald. Ilyen
kommentet a meniisor jobb oldaldn lévd mentés ikon bal szomszédja seqgitsé-
gével hozhatunk létre. (A komment gomb ikonja hasonlit a szévegszerkesz-

t6kbol ismert balra igazit ikonra.)

\.

A valtozo és a tomb kozott a paraméteratadasnal annyi kiilonbség van, hogy a
valtozonak egy pici félkor van a vezetéke végén, mig a tombnek ketts. Lathato
a 36. abran, hogy a tomb értékeinek olvasésa és frasa blokkoknal is két , hupszlis”
végil vezetéket kell hasznalnunk. A tombot, létrehozésa utéan, fel kell tolteniink
elemekkel, amelyet az aktataska ikon alatt 1év6 szogletes zardjelre kattintva te-
hetiink meg. Ekkor a 37. abran lathat6 kis ablak ugrik els, ahol a plusz jelre
kattintva egy 14j ,sor” jelenik meg az ablak tetején, amelynek az alapértelmezett
értéke 0. Ezt az értéket a sorba kattintva moédosithatjuk. Logikai értékeket
tartalmazo tomb esetén nem kézzel kell beirnunk az értékeket, hanem egy legor-
diils listabol kell kivalasztanunk. A listdban pipa vagy x koziil valaszthatunk,
azonban a négyzetes zarojelek kozott 0 vagy 1 értékek fognak szerepelni (0 -

x/hamis, 1 - pipa/igaz).

36. abra. Tomb
értékeinek
kiolvasésa és
irasa.

37. 4bra. Szam

értékek felvétele

tombbe.

Miveleteket egy masik blokk segitségével tudunk végrehajtani a tombokon, amely a piros szakasz

harmadik eleme (38. abra) és az Array Operations (tomb miveletek) nevet kapta. Négy kiilonb6zs

miveletet tudunk megvalositani vele, amelyek a kovetkezdsk: H
5 ‘B [ W
e clem hozzdadasa (Append), = -\_@ -

5 )

M@ |

dol|

1 0

e adott sorszamu elem kiolvasasa (Read at Index), [ Append

e adott sorszamu helyre érték irasa (Write at Index),

# T write at Index » (E Logic

(O[T Read at Index »

e tomb méretének lekérdezése (Length). ¢[1# Length

Mindegyik esetben két tovabbi opcié koziil lehet valasztani,

38. 4bra. Miiveletek tombokkel.

amely lehetGségek a tomb elemeinek tipusat hatarozzak meg. Tehat azt, hogy szamot tartalmazo
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vagy logikai értéket tartalmazé tombon szeretnénk elvégezni az adott miiveletet.

A kovetkezGkben a tombokon végezhetd miiveleteket fogom részletesebben bemutatni. (Mind a négy
esetben a szamokat tartalmazé tombot fogjuk megnézni, de mivel a paraméterek és a funkciok meg-
egyeznek mindkét tipusiti tombben, igy ezek a beallitdsok a logikai értékeket tartalmazo tomboknél is

hasznéalhatoak.)

Elem hozzaadasa tombhoz (Append)
A blokknak harom paramétere van, ahogy a 39. abran is lathaté. Az els6

paraméterbe (Array In) azt a tombot kell beirnunk vagy paraméterként

U
g
M
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i+4‘1
= (=

ol

39. abra. Elem
hozzéadasa tombhoz
blokk aktatéska ikonja ala kell beirnunk azt az értéket, amit a tomb végére blokk.

adtadnunk, aminek a végéhez elemet szeretnénk flizni. Viszont, ha iiresen [0

()

hagyjuk ezt, akkor egy 0j tombot hozhatunk létre, aminek az els§ eleme

(0. indexti) a blokk méasodik paraméterében megadott érték lesz. Tehat, a

szeretnénk fiizni. Az utols6 paraméter egy kimeneti csatlakozo, amivel at kell adnunk egy mésik
blokknak az 1j témbiinket. Azaz, egy meglévs tomb végére egy 1j elem fiizése a 40. abran lathato
blokkokbol all. Az elsé blokkban létrehoztam az [52;36;15] elemeket tartalmazo tomb nevi blokkot.
A kozépss kettével megnyitom és hozzdadom a 3-as szamot, majd az utolsé blokknak atadom az 1j

tombot, hogy az elézét feliilirja. Ekkor a tomb a kovetkezs elemeket tartalmazza: [52;36;15;3].

P i"'ﬂJ-i"'aJ o B @ B gog e g
g [ | o] . EU saill

40. abra. Egy meglévs blokkhoz 1) elem ftizése.

Adott sorszamu elem kiolvasasa (Read at Index)

Egy elemet, egy mar 1étezd blokkbol a 41. abran lathaté blokk segitségével

tudunk megnézni és felhasznalni. A blokkban az els6 tényezd, itt is az a (i iy uEd [ ] @
4 Y

i
tomb, aminek fel szeretnénk hasznalni az elemét. A blokk méasodik para- g e | o | | |
méterével hatarozhatjuk meg a felhasznalandé érték indexét, mig az utolso

41. abra. Adott sorszamu

elem kiolvasasa tombbdl
Nézziink egy példat! Ahhoz, hogy a korabbi példankbol ([52;36;15]) a 15-t blokk.

paraméterrel, ami ismét egy csatlakozo, atadhatjuk a kiolvasott értéket.

fel tudjuk hasznélni méashol, a blokk kozéps§ paraméterébe a 2-es értéket kell irnunk, majd at kell

adnunk a kiolvasott értéket egy masik blokknak.

Ne felejtsiik el, hogy eggyel kisebb az elemek indexe, mint sorszama! Tehdt a témb elsé eleme
a nulladik indexd helyen szerepel, a tomb mdsodik eleme az elsd indexi elem és igy tovdbb. Az

index €s a sorszam nem ugyanaz!
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Adott sorszamu helyre érték irasa (Write at Index)

Ha a tomb egy elemének értékét szeretnénk modositani, akkor a 42. abran
1évE blokkot kell hasznélnunk. A blokk, paramétereit tekintve, az els6 mii- DEE‘: @ ? 'J,
veleti blokkra, az Append-re hasonlit a leginkdbb, ugyanis az 1., 3. és 4. ’ if ofo l |

paraméterei teljes mértékben megegyeznek. A kimaradt méasodik paramé- 42. abra. Adott sorszami

o;:

terrel tudjuk megadni, hogy mely indexii érték helyére szeretnénk befrni az helyre értek frasa blokk.

aktataska alatt 1évG értéket.

Miikodése a kovetkezd: a kapott blokk adott sorszamu értékét feliilirja a meghatéarozott értékkel, majd
a csatlakoz6 segitségével atadja egy masik blokknak. Ha a megadott index nagyobb, mint a tomb
hossztisdga, akkor nem ad hibat, hanem a témbhoz fiizi az értéket. Ha esetleg keletkezne jiires” index,
akkor az ott lévs trt, 0 értékekkel tolti fel. Pl: Az el6z6 tombiink harom elemi volt ([52;36;15]),
de errdl elfelejtkeztiink és az 5. indextd helyre szurtuk be a 3-t. Ekkor a témb elemei a kévetkezdk:

[52;36;15;0;0;3].

T6mb méretének lekérdezése (Length)
A t6mbok méretét (ha esetleg elfelejtjiik, hogy mekkora) le tudjuk kérdez-
ni a 43. Aabran szerepl§ blokkal. Egyetlenegy paramétert kell megadni,

mégpedig a tombot, aminek le szeretnénk kérdezni a méretét/hosszat. A

kimeneti csatlakozéval a tomb méretét tudjuk atadni egy mésik blokknak [+ )

felhasznélasra. 43. 4bra. Tomb

méretének lekérdezése
3.4.2. Konstansok hasznalata blokk.

A konstansok olyan értékek, amelyek nem véltoznak a program futtatasa soréan,
emiatt akkor érdemes ket alkalmazni a programunkban, amikor egy értéket Dﬁ [+ a
tobbszor is felhaszndlunk a kodban. Ilyen érték lehet példaul a sebesség, az idg, 1 T

1

de akar egy érzékel6nél hasznalt kiiszobérték is. OEY fais
Az EV3 szoftverében otféle érték lehet konstans, amiket a 44. abran lathatsz

a blokk moédvalaszto listajan. Tehat konstans lehet szoveg, szam, logikai érték |17 Logic

és tomb is. Amint lathat6 a blokkon, nincs benne bemeneti csatlakozo, ami azt (MR Numeric Array
(OE Logic Array

jelenti, hogy a konstansként hasznalandé érték(ek)et kézzel kell beirnunk. Ezt

a blokk jobb fels6 sarkaban 1évs fehér kis téglalapba kell megtenniink. 44. abra. Konstans
blokk.
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3.4.3. Feladatok

1. Hozz létre egy tombot, aminek az elemei a kovetkezdk: 51, 36, 15! Fiizd a tomb végére a
3-as értéket! Kzt kovetSen jelenitsd meg a kijelzén az értékeket kiilon sorokban! Az értékek

megjelenitése akkor érjen véget, ha megnyomjuk a tégla valamelyik gombjéat.

2. Az el6z6 feladatban 1étrehozott témb 5. indext helyén 16v§ értéket modositsd 23-ra! Ezt kdvetSen

jelenitsd meg az értékeket az el6z6 feladatban leirt médon!

3. Hany értéke van/volt az el6z8 feladatban szerepld tombnek a feladat végrehajtasa eltt és utan?

A tomb értékein kiviil, jelenitsd meg ,mindkét” témb méretét a kijelzé jobb oldalan!

4. Készits egy olyan programot, amiben egy altalad megadott értékeket tartalmazé tombnek, az
Osszes elemét 6sszeadod! A tombben legalabb 5 érték legyen és a végeredményt jelenitsd meg a

kijelzén.

5. Készits egy programot, amelyben a robotod sebessége folyamatosan ng! Ehhez hasznald fel a

2-t, mint konstans értéket!
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3.4.4. Tovabbi adatmanipulaciés elemek hasznalata

Logikai miiveleteket végz6 blokk (Logic Operations)

Ezzel a blokkal a logikai és (And), vagy (Or), kizar6 vagy (XOR), nem (negalas;
Not) miveleteit végezhetjiik el, amelyeket a 45. abran is lathattok.

Mivel logikai miiveletekrél van sz, igy logikai értékeket kell hasznalnunk, tehat
igaz vagy hamis értékeket. A negélas kivételével, mindegyik moédban két ér-

tékre van sziikség a miivelet elvégzéséhez, amiket az els§ két paraméterben kell

megadni. (A negalasnal csupéan egy értéket kell megadnunk.) A mivelet ered-

ményét a harmadik paraméterben 1évS csatlakozoval hasznalhatjuk fel a késsbbi — 45. abra. Logikai

: . (iveleteket végzs
blokkokban, amely eredmény a kivetkezd tablédzatok szerint fog alakulni: fuiveietexet vegzo

blokk.
a|b|laAndb a|b|aOrb a|b|aXORDb a | Not a
i]i i i]i i i|i h i h
i|h h i|h i i|h i h i
i h i i i i
h h h h h h

Matematikai miiveleteket végzé blokk (Math)

A matematikai blokkot mar hasznaltuk kordbban is, azonban az Advanced (haladd) modjaval (46.
abra) még nem ismerkedtiink meg. Ez a mod annyiban kiilonbozik a tobbitél, hogy itt tobb miiveletet
el lehet végezni egyszerre és ezt a miveletsort mi hatarozzuk meg. Ez az a blokk, ahol bonyolultabb
képleteket is meg lehet adni, mint példaul (a +b*7)/c, Vaxb, cos?(a)— sin?(a).

A miiveletekehez négy értéket adhatunk meg vezetékek segitségével (a, b, ¢, d), de ha kevesebbre
van sziikségiink, az is megoldhatd, egyszertien ki kell hagyni a képletbél, mint ahogy én is tettem a
példakban. Ha tobb értéket kellene felhasznalnunk, akkor vagy a konstans értékeket szamként adjuk
meg a képletben (az els§ példaban a 7), vagy tobb részre osztva, kiilon blokkokban végezziik el a
miveleteket. Az eredményt pedig a blokk egyenlGségjellel jelolt csatlakozojaval adhatjuk at egy mésik
blokknak. Ebben a modban, a blokk jobb felsé sarkaban 16vé fehér téglalapra kattintva adhatjuk meg
a miiveletsort, ahol nemcsak az Osszeadés, kivonés, stb. koziil valogathatunk, hanem a legordiils lista

elemeibdl is. A listaban a kovetkez6 miiveletek taldlhatoak meg:

o Add - Osszeadas [aabrye
Add
. . Subtract
e Subtract - kivonas th;:y
Divide
. . Modulo
e Multiply - szorzés SR |

® t-a b c d = a

] X+ F U oW o W

Divide - osztas [aovjj2fsj=fo]
46. Abra. Matematikai

miiveleteket végz6 blokk haladé
modja.

Modulo - maradék meghatarozasa

Exponent - hatvanyozés
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e Negate - negilas/tagadas

e Floor - lefelé kerekités

o Celil - felfelé kerekités

e Round - legkozelebbi egészre kerekités
e Absolute - abszolutérték

e Log - logaritmus

e Lin - természetes alapu logaritmus
e Sin - szinusz

e Cos - koszinusz

e Tan - tangens

e Asin - arkusz szinusz

e Acos - arkusz koszinusz

e Atan - arkusz tangens

e Square Root - négyzetgyok

Kerekitést végzo blokk (Round)

A kerekitést végz6 blokk (47. abra) a megadott valos szamot fogja le
(Round Down), fel (Round Up) vagy a legkozelebbi egészre (To Nearest)
kerekiteni. Megadjuk az értéket a blokk els6 paraméterébe kézi beirassal
vagy paraméterként atadva egy masik blokkboél. Ezutan a masodik para-

métert atadva egy masik blokknak, fel is hasznalhatjuk a kerekitett értéket.

A negyedik modja a blokknak a Truncate (48. abra) nevet kapta, ami azt
jelenti, hogy levagni, tehat az olld nagyon jol szimbolizalja a mod tevékeny-
ségét. Ennek a miveletnek két szdmszertd paraméterre van sziiksége, hogy a
harmadik helyen 1év6 csatlakozoba meghatéirozza szamunkra az 1j értéket.
Ez szép és jo, de hogyan lesz 4j értékiink? Nos, a blokk a megadott tizedes-
tort végérdl levag annyi szamjegyet, hogy az altalunk megadott mennyiségti
legyen a tizedespont utan. Ehhez az els§ paraméterbe egy nem egész sza-
mot kell megadnunk. Ez az a szdm, aminek a végérdl le szeretnénk vagni

néhany vagy a tizedespont utani 0sszes szamjegyét. A mésodik paraméter-

J,D 5 7= qu
q“.,l F.?s
|

! To Mearest

ot Roundup

0~ Round Down

M Truncate

47. abra. Kerekitést
végz6 blokk.

J,D b
M ’4.?5] 1 I |

48. abra. Szamjegyek
levagasa mod.

be pedig, a megtartand6 szamjegyek szamét kell megadni. A 48. abran lathat6 példaban a 4.75 értéket

adtuk meg és azt szeretnénk, hogy egy szdmjegy maradjon a tizedespont utdn. Tehat a 4.7 értéket

39



tudjuk tovabbadni a blokk kimeneti csatlakozojaval. Fontos megjegyezni, hogy ez nem kerekités, itt

csupan elhagyunk szamjegyeket.

Osszehasonlitast végz6 blokk (Compare)

A Compare kifejezés mar remélem, hogy nagyon ismerds mindenkinek. Az H
érzékelsknél tapasztaltakhoz hasonloan, ez a blokk (49. abra) is Osszeha- D@ ! _ b =g

—_ 1 1
sonlitast végez, azonban itt mindkét értéket mi adjuk meg, nemcsak az lT — r | w
egyiket. (Az érzékel6knél az egyik értéket mindig a szenzor adta, a masikat e
pedig mi. Ott az altalunk megadott értéket, kiiszobértéknek is neveztiik.) > Greater Than

2 Greater Than or Equal To
A blokknak hat kiilonb6z6 moédja van, melyek rendre a kiilénb6zd relacios e

S Less Than or Equal To

jeleknek megfelel Gsszehasonlitasokat végzik el. Mindegyik tipusnél két
49. abra.

bemeneti értéket kell megadni, amit kézzel vagy paraméterként tehetiink Osszehasonlitést végzd

meg. A harmadik érték az Osszehasonlitas eredménye, ami egy kimeneti blokk.

logikai tipust adat és paraméterként dtadva hasznéalhato fel.

Intervallumot vizsgal6 blokk (Range)

Az intervallumot vizsgal6é blokk segitségével megnézhetjiik, hogy egy alta- —
lunk megadott intervallumon beliil vagy kiviil van-e egy adott érték. A [@k*l E_I%__I% = -
blokknak két modja van, az 50. abran lathato az intervallumon beliili vizs- Mﬁu 25 ?ﬂ,
galatot végzi el, mig a masik modja az intervullomon kiviilit. A blokk els6  50. 4bra. Range blokk.
paraméterébe kell megadni a vizsgalandd értéket, mig a méasik kett6be az intervallum hatérait. A

méasodik paraméterbe az intervallum bal oldali hatarat, mig a harmadikba a jobb oldali hatarat. A

negyedik ,paraméter” a miivelet eredménye, egy logikai érték.

Szovegisszefiizés blokk (Text)

A Text blokknak egyetlen modja van, a Merge, amivel legfeljebb hérom —
szovegrészt tudunk sszeftizni. A blokkban (51. abra) a bemeneti kapcsolok (@ T ® D@ = =)
teteje négyzet alakt, ami szoveg tipusi bemeneti értéket jelent, azonban A [
ugyantgy megadhato szam érték és logikai érték is, ugyanis a blokk ezeket 51. abra.
atalakitja szoveggé az Osszeflizés sordn. Tehat, a kimeneti csatlakozdval Srbvegbsszefiizés blokk.
biztosan szoveg tipusu értéket fogunk atadni. Tovabbé, itt is érvényes az, ami a matematikai blokk
haladé moédjaban volt, hogy amelyik paraméterbe nem adunk meg értéket, azt nem fogja figyelembe

venni az Osszeftizésnél.

Véletlen értéket generalé blokk (Random)

A Random blokknak két médja van, az egyikkel véletlen szamot tudunk B N Y =]
- ™ ™ T

 —

generalni egy adott intervallumon beliil, mig a masik médjaval egy logikai 1 # s | 10 I |

értéket. Nézziik meg elGszor a véletlen szamot generaldé modot! Ez a blokk
52. dbra. Véletlenszam

generald blokk.
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lathatd az 52. abran. A blokknak két paramétere van, amikkel a lérej6vé szamunk minimum és
maximum értékeit tudjuk meghatarozni. A harmadik értékkel a keletkezett szamot tudjuk atadni egy
mésik blokknak.

A logikai értéket general6 blokkot mar annyira nem nevezném véletlen értéknek, Bk ;'"- ® =

mert mi hatarozzuk meg, hogy mekkora valdsziniiséggel legyen igaz a létrejove | 7 r;n i |
x _ )
érték. Az 53. abran lathatd példaban a megadott 50-es érték azt jelenti, hogy

53. abra. Véletlen
50% az esélye annak, hogy igaz érték fog létrejonni. Viszont, ha atirjuk 80-ra, logikai értéket

akkor méar 80% eséllyel fogunk igaz értéket kapni. generélo blokk.
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3.4.5. Feladatok

1. Készits egy programot, amiben a nyomésérzékeld megnyomasara 250 és 7000 Hz kozotti hangot

jatszik le a robot! Ezt addig folytassa, amig a kézépsé gombot meg nem nyomjuk!

2. Hozz létre egy Otelemt tombot, amiben 2 és 5 kozotti értékek szerepelnek! Az értékeket kozvet-

lenil egymas utéan irva jelenitsd meg a kijelzén!

3. Bovitsiik ki az el6z6 feladatot! A tombben 16vE értékeket értelmezziik a szinérzékels altal érzékelt
szineknek és ez alapjan ,mondja ki’ a robot az adott értékhez tartozé szin nevét angolul. (Ha
rendelkezésre 4ll t6bb id§, akkor javaslom, hogy vegyétek fel magyarul a szinek neveit a Sound

Editor segitségével és ezt hasznaljatok fel a szinek kimondésakor.

A témaéaval kapcsolatos tovabbi feladatok megtalalhatoak a hétralévs szakkori foglalkozasok feladatai

kozott. (Lasd: 1., 2., 3., 4., 5., 6., 7.)
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3.5. 5.alkalom

3.5.1. H6mérsékletmérs hasznalata

54. dbra. Hémérsékletérzékelds.

A hémérsékletérzékels eredetileg az NXT eszk6zhoz késziilt és 2009-ben jelent meg, azonban az EV3-

mérési hatarokat, melyek a kdvetkezdk: -20°C-to6l +120°C-ig vagy -4°F-t6] +248°F-ig. Az eszkoz elég

massziv, a folyadékok tesztelését is tuléli, igy batran kisérletezhetiink vele.

Azok, akik nem az Education verzidjdat haszndljdk a szoftvernek, nem fogjdk ldatni a blokkokban a
hémérsékletérzékeldt, mert abba a programba kiilon be kell importdlni a blokkokat. Ehhez a ko-
vetkzd honalprol lehet letdlteni a kiegészitd szoftvert: https: //www. lego. com/ hu-hu/ themes/

mindstorms/ downloads .

01

55. abra. A hémérsékletérzkels hasznalata (balrol jobbra) az érzékels (fent), a varakozas (lent), a
ciklus és az elagazas blokkokkal.

Programozas szempontjabol az 55. abran lathato blokkok nagyon hasonléak, hasznalatuk megegyzik a
korabban tanult szenzorokéval. Mindegyik blokkban kivalaszthatjuk, hogy az értékeket Celsius fokban
vagy Fahrenheitben szeretnénk megvizsgalni.

Ezeken kiviil, lekérhetjiik a mért hémérséklet értékét is, a szenzor (sarga) blokk Measure modjaval,

vagy megvizsgalhatjuk a hdmérséklet valtozasat a varakozas blokk Change moédjaval.
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3.5.2. Feladatok

1. Készits programot, melyben megjelenited az inditaskor érzékelt hémérsékletet, majd gombnyo-
més utan valamilyen folyadék hGmérsékletét! A program befejezése el6tt legyen lathato a program

elején és végén mért hémérséklet is!

2. Készits programot, melyben ha a jelenlegi atlagos hémérséklettél magasabbat mérsz, akkor po-

zitiv hangjelzést ad a robot, mig ha alacsonyabbat, akkor negativat hangot jatszik le!

A szenzort leginkabb projektek megvalositasa soran lehet kihasznalni, igy a kévetkezdkben néhany

Otletet osztok meg veletek.
e Orids hémérds készitése

e Annak a vizsgalata, hogy az ablakon bejuté napsugarak milyen mértékben melegitenek fel teste-

ket, folyadékokat.

Meddig melegitsiik /htitsiik mini okosotthonunkat?

Forré /meleg folyadékot addig keverget a robot, amig szobahdmérséklettire ki nem hiil.

Addig tartja a robotkar a folyadékban a h&mérsékletérzékelst, amig fel nem forr. Ekkor a kar

kiemelkedik a vizbdl.
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3.5.3. Stopperek hasznalata

A stopperrel a program kezdete (vagy a legutobbi stopper resetelés) ota eltelt id6t mérhetjiik meg
(ezred)méasodpercben. Egy programon beliil legfeljebb nyolc stoppert helyezhetiink el, melyet minden
blokk hasznélata el6tt be kell allitanunk. (Ez a beallitas hasonlit az infravoros taviranyito csatornava-
laszto paraméteréhez.)

Stoppert négy kiilonb6z6 blokk segitségével hasznalhatunk, melyek a kdvetkezok: érzékels blokk, va-
rakozas blokk, ciklus és eldgazas blokkok. A véarakozas és a ciklus blokkoknal a mod valasztésakor
figyeljiink arra, hogy ne keverjiik ssze az egyszerd id6vel (Time). (A szoftver education 1.4.2-es
valtozataban mar Time Indicator néven szerepel a korabbi Time mod, ennek ellenére fennéll az Gssze-

tévesztés lehetGsége.)

Stopper resetelése
A gyro szenzorral ellentétben, itt jol miikodik a reset funkci6 és ténylegesen jra-
inditja az adott sorszamu stoppert a blokk. (56. abra) Resetre legf6képp akkor

van sziikség, ha mar hasznaltuk az adott stoppert és ugyanazon a programon be-

lill ajra hasznalnunk kell vagy nem a program elejétél szeretnénk mérni az idét. .
56. dbra. Stopper
Ennek ellenére, sokan a program elején is resetelnek, ami nem tiltott dolog, de reseteléséhez

nem feltétleniil sziikséges, ha az egész program idejét szeretnénk megmérni. sziikséges blokk.

Stopper hasznalata az érzékelé Measure modjaban

Az stopper az adott program futtatasakor automatikusan lenullazodik és

elkezdi mérni az eltelt id6t attol fiiggetleniil, hogy le fogjuk kérdezni vagy
sem. A legegyszeriibben az érzékels blokk Measure modjanak hasznalatéval

1
adhatjuk meg a program inditasa o6ta eltelt id6t. Ez a blokk lathato az 57. [@@ ’7 I | J

abran. A blokk egyetlen bemeneti paraméterében a stopper sorszamat 57 abra. Timer blokk

kell kivalasztani. (Ezzel féként akkor kell foglalkozni és figyelni ra, ha egy Measure modban.
programon beliil tobb stoppert is hasznalunk, addig kiilonosebb teendénk nincs vele.) A kimeneti

csatlakozoval pedig dtadhatjuk més blokkoknak a mért idét.

Stopper hasznalata Compare médban

58. abra. A stopper 59. abra. Stopper hasznéalata 60. abra. Stopper hasznéalata
hasznalata Compare ciklussal. eldgazassal.

modban a Timer és a

Walit blokkban.
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Az 58., az 59. és a 60. &abran lathato blokkokban nagyrészt megegyeznek a hasznalt paraméterek.
Mindegyik blokkban az els6 paraméternél meg kell hatarozni a stopper sorszamat, tehat, hogy melyik
azonositojut hasznaljuk. A maéasodik paraméternél a jol ismert relacios jelet kell kivalasztani, mig a
harmadiknal a kiiszobértéket kell megadni. Az 58. abran lathato blokkokban vannak tovabbi para-
méterek, amik kiementi csatlakozok. A varakozas blokkban 1évGvel lekérdezhetjiik a mért értéket, ami
szintén megtalalhaté a Timer blokkban is, azonban ott még szerepel egy egyenlGségjellel jelolt kime-
neti csatlakozo is. Ezzel az 6sszehasonlitas eredményét, ami egy logikai érték, tudjuk atadni egy méasik

blokknak.

Stopper hasznalata a varakozas blokk Change moédjaval

A varakozas blokk Change modjat (61. abra) valasztva addig véarakozik a

program, amig el nem telik bizonyos ,mennyiség(” id§ a program inditésa |D‘V - {)_'?\g # (_:__] o

vagy a stopper legutébbi resetje 6ta. Ehhez a blokkban ki kell valaszta- e ’7 lTﬁ ] |

L

nunk, hogy melyik stoppert hasznéljuk a nyolc koziil, ill. meg kell adnunk,
61. abra. Stopper

hasznalata a varakozas
eltelt id6 szamszerd értékét is az utolsé6 paraméterben. Tehat, mitkodését blokk Change modjaval.

hogy mennyi id6nek kell eltelnie. Ezeken kiviil lekérhetjiik a ténylegesen

tekintve ez a blokk hasonlé az egyszeri varakozas blokkhoz, ahol csupdn néhany masodpercet varakoz-
tatjuk a programot (Time Indicator), azonban ezt kiegészitették néhany ajabb funkcidval. Viszont, ez
nem azt jelenti, hogy mostmar ezt kell mindig hasznélnunk, s6t inkdbb csak akkor hasznaljuk, amikor

id6 meérése a cél.
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3.5.4. Feladatok

1. Készits programot, amelyben megméred, hogy egy fordulatot mennyi id6 alatt tesz meg a robot!

Az id6t jelenitsd meg a kijelzdn is.

2. Teszteld a gyorsasdgod! Készits egy reakcioidét mérs jatékot, melyben egy hang lejatszasa utéan,
meg kell nyomnod a kdzépss gombjat a robotnak. A hang lejatszasa és a gomb megnyomasa ko-
zOtti id6t mérd meg és jelenitsd meg a kijelzén! Azért, hogy ne legyen olyan kénnyti a jaték, oldd
meg, hogy véletlen mennyiségii idS teljen el az inditas és a hang lejatszasa kozott! Teszteljétek a

jatékot! Ki a leggyorsabb?

3. Készits egy programot, amelyben folyamatosan megjelenited a kijelzén a futtatés elinditasa 6ta
eltelt id6t két tizedesjegy pontossaggal a kovetkezs formatumban: ,Ido: mp” (Az  vonal jeloli

az eltelt idé6t.)

4. Készits egy visszaszamlalot, ami 30 masodperctdl indul és hangjelzéssel figyelmeztet, ha mar csak
5 méasodperc van hatra! Ezen kiviil akkor is jelezzen, ha lejart az ids! A rendelkezésiinkre allo

id6t mindneképp jelenitsd meg a kijelzén! (Tipp: 30-bol vond ki az eltelt id6t.)
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3.6. 6.alkalom
3.6.1. Fajlok elérése és modositasa

A korabbi alkalmak sorédn sok szenzorral, vezérlési szerkezettel ismerkedtiink meg. ElSkeriilt néhany
olyan téma is, melynek soran kiils6 adatokkal dolgoztunk. Ilyen volt az Image és Sound Editor hasz-
nélata, ahol szamitogépiinkon talalhatd képet és hangot hasznaltunk fel programunkban. Most kozép-
pontba keriilnek a fajlok, azon beliil is a szoveges és szamokat tartalmazé fajlok olvaséséval, irasaval

fogunk foglalkozni.

Mieldtt specidlisan a robothoz kétddd fdjlkezeléssel megismerkednénk érdemes csoportunkkal be-
szélgetni tobb fdjlokhoz kapcsolods kérdésrdl. Ilyen témdk lehetnek példaul: Mi az a fajl, map-
paszerkezet, fajlkezel6? Fdajlok elnevezése? Fdjlok kiterjesztése? Nézhetiink konkrét példdakat is:
milyen elérési utvonal tartozik a lequtdbbi szakkorén elmentett projekthez? Mi a kiterjesztése eqy,

a szamitogépen lévd képnek, zenének, vidednak, széveges dokumentumnak, robotos projektnek?

. J

Milyen fajlokat szeret robotunk és hol tarolja azokat?

Ahogy az el6z6 részben emlitettem, most a szoveges és szamokat tartalmazo fajloké lesz a fGszerep.
Féjlokat szamitogépiinkrél a robotra tolteni, illetve a robotrol szamitégépilinkre menteni a Tools meniti-
pontban taldlhaté Memory Browser segitségével tudunk. Az Upload gombbal a kijelolt elemet tudjuk
szamitogéplinkre menteni, a téle jobbra talalhatdé Download gombbal pedig szamitogépiinkrsl tudunk
fajlt masolni robotunkra. A Memory Browser kezelésérdl részletesen a 71. oldalon olvashatsz.

A robotra szamitogéprdl feltoltott fajlok, illetve a robotunk altal programok futtatasa soran létrehozott
projekt mappéjaba mentett fajlokat éri el, ezeken tud modositédsokat végrehajtani. Ez azt jelenti, hogy
egy projekten beliil létrehozott programok mind elérik a projekt fajljait, azok csak projekten kiviil nem

lathatoak.

Most hogy mar tudjuk hol laknak az EV3 altal hasznélt fajlok, nézziik meg mit kell tudni a kiterjesz-
tésrél. Robotunk a szoftverben képes fajlokat 1étrehozni. Ezek a szdveges fajlok rtf formatumuak. Ha
robotunkra akarunk menteni egy &ltalunk a szamitégépen létrehozott fajlt, ugyanezt a kiterjesztést
kell valasztanunk. Az rtf a Rich Text Format réviditése, mely egy formézésokat tartalmazéd széveges
dokumentumtipus. Robotunk az altala létrehozott fajlt nem formézza és kezelni sem tud forméazott
dokumentumokat. Windows operécids rendszer alatt alapértelmezetten az rif kiterjesztésd fajlokat
Word vagy Word Pad nyitja meg. Ezek a programok azonban forméazasi informaciokat is irnak a fajl-
ba, még akkor is, ha csak néhany soros széveget irtunk enterekkel tagolva. Mivel robotunk ezt nem
tudja értelmezni, hasznéljunk inkabb a notepad vagy notepad++ programokat a fajlok szerkesztésére,
létrehozésara.

A robot altal 1étrehozott fajlok tartalmat szamitogépiinkre mentve ellendrizhetjiik. Az altalunk léteho-
zott és robotra toltott fajlok tartalmat pedig szamos modon hasznalhatjuk fel programunkban. Ehhez

ismerkedjiink meg a fajlkezelésért felelGs blokkal a szoftverben!

48



File Access blokk
A szoftverben az Advanced vagyis halado (kék) blokkok kozott talaljuk a fajlok eléréséért, létreho-
zésaért, modositasaért felel6s File Access blokkot (ez a legels§ a sorban). A blokk modvalasztojara

kattintva 4 lehetdség koziil valaszthatunk. Nézziik meg ezeket fontrél lefelé haladva részletesen.

Az els6 mod a fajlok olvasasaért felelgs (Read). Ezzel tudjuk a robotunk ] =5 |
memoridjaban méar meglévs fajlokat elvenni és tartalmukat felhasznalni < T

més blokkok bemend paramétereként. A Read modon beliil a Text és a Nu- JDW q{
meric opcié koziil kell valasztanunk. Ez azt jelenti, hogy el kell donteniink, LU T l—l |

az adott fajl tartalmat szévegként vagy szdmként szeretnénk-e kiolvasni. —
Szoveget szdvegként, szdmot szamként nyilvan sikeriilni fog értelmeznie a 62. abra. Fajl olvaséisa
programnak. De mi a helyzet a tobbi varidcidoval? Szémot szdvegként ki tudunk olvasni, de forditva,
tehat szoveget szamként nem tud értelmezni a program.

A blokk jobb felsé sarkdban a téglalapba irt széveg a fajl neve, melyet megnyitunk olvasésra. Egy,
a 62. abran szerepld blokk felhasznalasaval egy sort tudunk kiolvasni az abc nevi fajlbol. Ezt a sort a
blokk output mez6je segitségével értékiil tudjuk adni egy mésik blokk input paraméterének. Példaul
ki tudjuk irni a robot képerny&jére a szoveget, vagy akar el is tudjuk kiildeni egy masik robotnak iize-
netben - ehhez olvasd el az 52. oldalon kezd6d6 EV3 robotok kézotti kommunikaciorol szolo fejezetet!
Ahhoz, hogy tobb sort is kiolvassunk a fajlbol, tobb File Access blokk sziikséges - soronként egy. Az
els6 File Access blokk programunkban az adott fajl els6 sorat fogja kiolvasni, a mésodik a masodik sort
és igy tovabb (persze csak akkor, ha azonos fajlnevet adtunk meg). Ha a fajlbol kiolvasta az Osszes
adatot tartalmazo6 sort nem ad hibat, hanem ettsl kezdve O-val tér vissza. Ez a 0 jelzi, hogy a fajl
végére értiink.

Jogosan meril fel benned a kérdés, kedves Olvaso, hogy de akkor egy programon beliil minden sort
pontosan egyszer tudunk csak kiolvasni?! Szerencsére erre is van megoldas, de erre még egy kicsit varni

kell, kés6bb lesz rola sz0!

A kovetkez6 mod az irdas (Write). Ezt a modot akkor valasszuk, ha fajlt | =BE

hozunk létre vagy ha méar meglévs fajl tartalméat szeretnénk béviteni. Az

. . . . Lo b = T uc
els§ esetben a jobb fels6 sarokban nevet kell adnunk a létrehozando fajlnak, | - Ly

utobbi esetben pedig a mar meglévs fajl nevét kell begépelniink. Ahogy az
el6z6, olvasds modnél lattuk, nagy jelentGsége van a sorok elvéilasztasanak.
Egy, a 63. abran szerepl§ blokkal egy sort frunk az abc nevd fajlba. A fajl 63. abra. Fajl irdsa
kovetkez6 sorat egy ijabb blokk felhasznélasaval tudjuk létrehozni és igy tovabb. Ha a megadott nevii
fajl még nem létezik, automatikusan létre fogja hozni és lathato lesz a Memory Browserben. Ha mér
létezd fajlba frunk, a hozzaftizott adat a fajl végére, Gj sorba fog keriilni. A fajlbél mar meglévs adat
nem fog toérlédni.

Az iras blokk egyetlen bemend paraméterrel rendelkezik. A fajlba frandé els6 sor megadhatd kozvetle-
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niil, begépelve a szdveget vagy szamot, illetve vezetéken keresztiil, felhasznélva egy masik blokk kimend
paraméterét. Ilyen lehet példaul egy érzékels blokk, melynek mért értékét fajlba irjuk vagy egy kapott
tizenet, melynek tartalmét elmentjiik - ehhez olvasd el az 52. oldalon kezd6dé EV3 robotok kozotti

kommunikéciorol szolo fejezetet!

A harmadik mod fajlok torlésére szolgal (Delete). A jobb felsg sarokban
megadott nevi fajl keriil torlésre a robot memoériajabol. Ezen blokk fut-
tatdsa utan az mar nem lesz elérhetd a szoftver fajlkezelGjében. A torlés |;}w Q‘ .
miivelet azért nagyon fontos, mert robotunk memoriajaban kevés hely van. |———

Ha sok nem hasznélt fajlt tarolunk ott, hamar betelik és esetleg nem lesz ! m —
hely 1j projekt létrehozasara. Errdl részletesen a 71. oldalon kezdsdds, a

64. abra. Fajl torlése
robot bels6 memoriajarol szolé részben olvashatsz.

Az utolso valaszthato lehetéség a fajl bezarasa opcio (Close). Ezzel az
adott programon beliil korabban mar olvasasra megnyitott fajlt tudunk ,
bezarni. Elképzelhetjiik gy is, mintha egy konyvet visszatennék a polcra, [Dw Q‘
de nem raknénk bele konyvjelzét. A program nem jegyzi meg hol tartot-

tunk az olvaséssal. Ha bezéaras utan ujra megnyitjuk Read modben a fajlt, n J

ismét az elejérsl fogunk tudni olvasni. Ahogy a Delete mod, ez sem ren- 65. abra. Fajl bezarasa

delkezik egyetlen paraméterrel sem.

Tipp: Az elkészilt fajl tartalmdt akdr azonos programon belil ki is irhatjuk robotunk képer-
nydjére. Ehhez eldszor be kell zdrni a fdajlt! Ha a kiolvasott sorokat a képernydn eqymds alatt
szeretnénk megjeleniteni figyelniink kell y értékének vdltoztatdasdra. Ha eqymds mellett szeretnénk
megjeleniteni az értékeket érdemes a fajl irasakor elvdlaszto karaktereket tenni (példdul vesszdt)
annak érdekében, hogy az adatok jol elkilloniiljenek egymdstol. E mellett persze figyelniink kell
z értékének vdltoztatdsdra is, nehogy fedjék eqgymdst a kitrandd sorok. A koordindtdk szabdlyos
vdltoztatdsdra sok jo megoldds létezik. Ciklus haszndlata nélkil kézzel dllithatjuk be minden egyes
Display blokk esetén a megfeleld értéket. Ha ciklust haszndlunk, esziinkbe juthat vdltozé hasznd-
lata. Ennek egy praktikus mddja magdanak a ciklusvdltozonak a felhaszndldsa. A 66. dbra ennek

hasznalatdat mutatia be.
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66. abra. Ciklusvaltozo hasznalata koordinatak modositasara
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3.6.2. Feladatok

1. Dobékocka robot: Robotod hozzon létre egy dobokocka nevi fajlt. Ennek tartalma az altala
véletlenszertien generalt 100 db dobokocka dobés eredménye legyen (vagyis 1 és 6 kozotti egész

szamok). Ellendrizd a fajl tartalmat letoltve azt szamitogépedre!

2. Hozz létre egy sebesseg.rtf nevi fajlt, mely egyetlen szam értéket tartalmaz! Robotod haladjon

egyenesen, sebességét a fajlbol kiolvasott adat hatarozza meg!

3. Hirdetd&tabla robot: Talalj ki egy rovid hirdetés szoveget és toltsd fel azt robotodra hirdetes.rtf
néven! Készits programot, amely kiolvassa a hirdetes nevi fajl tartalmat és az els6 négy sort
kifrja a robot képernyGjére félkévér bettitipussal! Mivel egy hirdetésnél a lényeg a nagy nézettség,

robotod villogtassa ledjét, hogy felhivja magara a figyelmet!

4. Felderit6 robot: Robotod nagy kalad el6tt all! Kiildetése, hogy felderitést végezzen egy tavoli
bolygén. Ehhez a kovetkezs feladatokat kell teljesitenie: tetsz6leges mozgast végezve pasztizzon
at egy tertiletet, ekozben masodpercenként mérje meg a hémérsékletet, a kornyezeti fényerGsséget
és allapitsa meg milyen szind a talaj! Ezeket az informéciokat jegyezze fel harom kiilonbozé fajlbal

(A fajloknak beszédes nevet adj, mert még sziikség lesz rajuk!)

5. Felderit6 robot 2: Amikor robotod sikeresen végzett a bolygo feltérképezésével, hazatérve
beszamol a mérési eredményekrsl. Méasodpercenként kiolvas 1 elmentett hémérséklet értéket,
1 fényerGsséget és egy talajszint a mentett fajlokbol. Ezeket az adatokat egymaés ala kiirja
képerny&jére. (Tovabbfejlesztési lehetdség: a képernyén az értékeket tugy jeleniti meg, hogy

minden sor erején feltiinteti a mentett adat tipusat. Pl.: hémérséklet: mért érték)
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3.7. 7.alkalom
3.7.1. EV3 robotok k6z6tti kommunikacio

Ezek az EV3 robotok egyediil is szamos feladat megoldasara képesek, hat még ha Gsszefognak és
egymést segitve dolgoznak! A kovetkezd részben olyan lehetdségekkel ismerkedhetsz meg, melyek
alapja a robotok kozotti kommunikacié tizenetkiildés segitségével. Ennek technikai feltétele, hogy
legaldbb 2 robot rendelkezésre alljon. Minél t6bb robottal dolgozunk, annal tobb lehetdséget rejt ez a
téma, hiszen nem csak két robot tud egymassal "beszélgetni", hanem akar tobben is 6sszedolgozhatnak.

Végjunk is bele, fedezziik fel hogy tudnak kommunikalni egymassal robotjaink!

Robotok kozotti kapcsolat 1étrehozasa
Az emberek kozotti kommunikacio egyik fontos eleme a csatorna, melynek feladata a jelek tovabbitasa
ado és vevs kozott. Igy van ez a robotok vilagaban is! Az EV3-ak esetén Bluetooth kapcsolatot

hasznélunk, igy a robotok radiéfrekvencia segitségével tudnak beszélgetni egymassal.

Ebben a kis bevezetd részben beszélgethetiink csoportunkkal a kommunikdciordl, annak fajtdirol.
Besorolhatjuk a robotok kizotti kommunikdcidt irdnya-, résztvevdi-, kddja szerint. Ezzel nagyban
tamogathatjuk, erdsithetjik a tantdrgykozi kapcsolatokat.

A Bluetooth is nagyon érdekes téma, melyrdl érdemes beszélgetni! Akdr kiadhatjuk kutatomunkd-

nak és meghallgathatjuk lelkes, szorgalmas didkjaink beszdmoldjat errdl a rddidfrekvencids kom-

munikdcio protokollrdl.

\. J

Most nézziik meg milyen 1épéseket kell tenniink ahhoz, hogy létrejojjon két robot kozott az el6bb
emlitett Bluetooth kapcsolat! Két mod koziil is valaszthatunk. Az egyik a tégla meniijében torténd
beallitas kozvetleniil a roboton, a mésik a szoftveres, blokkok segitségével.

Csatlakoztatas a tégla meniijében 1épésrdl 1épésre:
1. Egymashoz csatlakoztatni kivant robotokat bekapcsolésa
2. Beallitasok - 4. meniipont
3. Bluetooth és lathatosag bekapcsolasa mindkét roboton
4. Bluetooth meniiben Connections kivalasztasa kapcsolatot kezdeményezs roboton

5. Ha volt mar korabban egymashoz csatlakoztatva a két robot, megjelenik a masik robot neve a

kedvencek kozott - ezt bepipalva csatlakoztatas

6. Ha nem voltak még soha egymashoz csatlakoztatva vagy toroltiik a kedvencek koziil, akkor a

keresés (Search) opcié valasztésa
7. Keresés eredményeként megjelenik a méasik robot neve - ezt bepipélva csatlakoztatas

8. A két robot elsé csatlakozésanal ellenorzd kodot kérhet az egyik robot a masiktol. Ekkor a kapott

koédot irjuk a méasik roboton megjelend téglalapba, majd fogadjuk el a csatlakozasi kérést.
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Bluetooth Connection blokk
A szoftverben az Advanced vagyis halado (kék) blokkok kozott talaljuk a Bluetooth kapcsolat 1é-
tesitéséhez sziikséges Bluetooth Connection blokkot. A modvalasztora kattintva 4 lehetdség koziil

valaszthatunk: On, Off, Initiate, Clear. Nézziik meg most ezeket részletesen.

67. abra. Bluetooth Connection blokk On, Off, Initiate és Clear modja

Az On, paraméter nélkiili blokk futtatasakor a robot bekapcsolja magan a Bluetooth-t. Off médban
futtatva a blokkot a Bluetooth kikapcsol. Az Initiate modot futtatva kapcsolatot kezdeményez azzal
a robottal, amelyiknek nevét paraméteriil atadtuk. Végiil a Clear mod arra szolgil, hogy a meglévs
Bluetooth kapcsolatot megsziintessiik azzal a robottal, amelyiknek nevét paraméteriil atadtuk. Az
utolsd két mod esetén a paraméter értékének megadasa torténhet vezetéken vald értékatadéassal és szo-
veg kozvetlen begépelésével egyarant.

Csatlakoztatas a szoftverben blokkok segitségével 1épésrsl 1épésre:

1. Egymashoz csatlakoztatni kivant robotokat bekapcsolasa

2. Kapcsolatot kezdeményezd robot csatlakoztatésa a szamitogéphez (rajta kell futtatni a progra-

mot)
3. Advanced (haladé - kék) menii kivalasztasa
4. Bluetooth Connection (balrol a harmadik) blokk hasznélata kétszer egyméas utan
5. Elgszor Bluetooth Connection blokk ON médban

6. Utana Bluetooth Connection blokk Initiate médban (Paraméter értékének megadésa: azon robot

neve, akivel a kapcsolatot kezdeményezi)

7. Program futtatasa a roboton

L —
\_b :sf), g ymf

GANDA LF|

68. abra. Kapcsolat kezdeményezése Gandalffal
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(Megjegyzés: abban az esetben, ha a masik roboton is a szoftver segitségével szeretnénk bekapcsolni a
Bluetooth-t, 6t is csatlakoztatni kell a szamitogéphez és lefuttatni rajta a 68. dbran lathaté program-

nak csak a Play uténi elsé blokkjat - Bluetooth Connection ON.)

Barmelyik moédot is vélasztjuk a robotok kozotti kapcsolat
létrehozasihoz, ennek sikerességérél visszajelzést kapunk a
robot képernyGjén. A bal felsé sarokban a Bluetooth jel
mellett jobbra lathat6 ikon megvaltozik. Bluetooth kapcso-

lat esetén a 69. abra’ bal oldalan lathat6 ikon jelenik meg.

69. abra. Bluetooth kapcsolat jelzése

Ha robotunk nincs semelyik masik robottal parositva, azt a

jobb oldali képen lathat6 moédon jelzi.

A robotok kozotti kommunikéacionak fontos, miikodést és felhasznalhatdsdgot befolyasold tulajdonsaga
a kapcsolat fajtaja. Az EV3 robotok kozotti bluetooth kapcsolat Master-Slave elvii. Ez azt jelenti,
hogy van egy kitiintetett Master (mester), 6 kezdeményezi a kapcsolatokat. Ez a "vezér" robot legfel-
jebb 7 mésik robothoz tud csatlakozni egyidében - 6k a "Slave-ek", vagyis szolgak. A mester barmelyik
hozzé csatlakoztatott robotnak tud tizenetet kiildeni. A szolgék azonban csak a mesternek kiildhetnek

lizenetet, célzottan mésik alarendelt robotnak nem.

Uzenetek kiildése és fogadasa
A sok-sok el6késziilet utan végre elérkeztiink a legizgalmasabb részhez. Mar vannak parositott robot-

jaink, johet a lizenetkiildés!

s D

Mieldtt nagyon belemélyednénk, érdemes didkjainkkal beszélgetny arrol, milyen eldnydkkel jarhat

a robotok kommunikdcidja. Mi az amit egyedil eqy robot nem tudna teljesiteni, de ketten mdr
elboldogulndnak vele. Bemelegitd feladatként érdemes robotok kozotti interakciot megualdsitani

tizenetkiildés nélkil. Ehhez ad dtletet az 59. oldalon taldlhats 1. feladat.

\.

Az izenetekért felelGs blokkot - a Bluetooth Connection blokkhoz hasonloan - a haladé (kék) meniiben
talaljuk (balrol a masodik).

abe Ezen blokk segitségével tudunk iizeneteket kiildeni, fogadni, illetve Gssze-
B @ [EH = = hasonlitani a 70. abran lathaté megfelel6 mod kivélasztéasaval. Mindharom

lehet&ség esetében sziikséges az iizenet tipusdnak megjelolése is. Ez lehet

szoveg (text), szam (numeric), logikai (logic) tipus.

=)
& Recive ’%# Numeric
e

Compare » %f{( Logic

Minden {iizenetet harom Osszetevd jellemez: a téglak amelyek kozott az

lizenet tovabbitasra keriil; az {izenet cime, mely azonositasra szolgdl és az

70. dbra. Messaging iizenet tipusa, ami az el6bb emlitett harom lehet&ség koziil keriil ki.

lokk modval 5
bloldk médvilaszto Nézziik meg részletesen melyik médban milyen lehet&ségeink vannak.

"https://www.ucalgary.ca/I0STEM/ev3-programming/ev3- communicating-between-robots
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Send - iizenet kiildése

Amikor iizenetet szeretnénk kiildeni egyik robottal a méasiknak, el6szor az
lizenet tipusat kell meghataroznunk. A Messaging blokk paraméterei en-
nek fiiggvényében valtoznak. Ha ezzel megvagyunk, értéket kell adnunk a
blokk 2 paraméterének. Az els§ annak a robotnak a neve, akinek cimezziik
az lizenetet. Ezt kivalaszthatjuk a listabol (ha korabban méar csatlakoztunk
az adott robothoz) vagy begépelhetjiik. A méasodik paraméter az iizenet
szovege. Text esetén ez barmilyen széveg lehet, néhany szabaly betartésa
mellett. Az lizenet nem tartalmazhat ékezetes és specidlis karaktereket.
Numeric esetén barmilyen valés szamot megadhatunk. Ha pedig a logikai
tipust valasztjuk, igaz vagy hamis értéket kiildhetiink a maésik robotnak.
Végiil egy nagyon fontos 1épés: cimet, azonositét kell adnunk {izenetiink-
nek. Ezt a blokk jobb felsg sarkdban tehetjiik meg. Itt is korlatozva vannak

a felhasznalhaté karakterek, ahogy az Gsszes tobbi széveg esetén a szoft-
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71. 4bra. Uzenetkiildés

verben. A 71. abran a harom kiilonb6z§ tipusi {izenet cimzettje egyarant Gandalf. Az ilizeneteket

érdemes beszédes névvel azonositani, ahogy a példaban a "hello" tartalmu tizenet cime "koszon", vagy

a logikai tipusué "igaze"

Receive - iizenet fogadasa

A 72, abran az el6z6 részhez kapcsolodd lizenetek fogadasa lathatd. Ezek-
nek a blokkoknak nincs egy bemeneti paramétere sem, csupén egy kimeneti
paraméterrel dolgozhatunk. Ennek segitségével vezetéken felhasznalhatjuk
az lizenet tartalméat. Figyeljiik meg, hogy mindharom blokk esetén més a
kimeneti paraméter "alakja". Az els6, négyzet végzidési szoveges iizenetet
tartalmaz, a masodik, kor végz6dést szamot, mig a harmadik, hdromszog

jelolésii logikai értéket. Ennek megfelelGen hasznalhatjuk fel bemeneti pa-

raméter értékének megadasihoz.

e a

Mar rengeteg blokkal megismerkedtink. Ez eqy 76 alkalom lehet az

ismétlésre. Didkjainkkal gyijtsiik dssze brainstorming jelleggel, hogy

melyik blokk melyik paraméterének adhatndnk a "koszon", "szam”,

tlletve "igaze" tizeneteket bemeneti értékként. Ennek elddntésében

nagy seqitség a blokkok input és output mezdjének formdja , hiszen

azonos alakzatot csak azonoshoz van értelme bekotni.

\. J

. Igy amikor sok iizenettel dogozunk, nem fogjuk sszekeverni azokat.

koszon

72. abra. Uzenet
fogadasa

Az el6z8 részben megismert, Send mddban kiildétt {izenet azonnal megérkezik a cimzettként megjeldlt

robothoz. Errél nem ad visszajelzést a robot, akinek kiildtiik. Val6jaban & csak eltarolja memoridjaban

az informaciot, az iizenet minden tulajdonsagat. Amikor programja elér egy Receive (iizenet fogadasa)

blokkhoz, megnézi, kapott-e méar ilyen azonositdja lizenetet és ha igen, akkor tud dolgozni az abban

tarolt értékkel.
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Compare - ilizenet 6sszehasonlitasa

Amikor robotunk kap egy iizenetet, lehet&sége van annak tartalmat dsszehasonlitani egy adott értékkel.
Azon értéket, amellyel 6sszeveti az lizenetet megadhatjuk vezetéken keresztiil egy masik blokk adatanak
kiolvasésaval vagy kozvetleniil begépelve. Utébbira jo példa a 73. abra, mely a hirom kiilonb6zd
adattipus esetét mutatja be. Egy adott {izenetet csak vele megegyezd tipust adattal hasonlithatunk

ossze. Igy példaul a "koszon" azonositoju tizenetet szoveggel.

Y= T =
(@al Mol |
L]

73. abra. Kapott lizenet 6sszehasonlitasanak 3 tipusa

Nézziik meg milyen kimeneti és bemeneti paraméterek allnak rendelkezésiinkre a kiillonb6zd tizenetti-
pusok esetén.

A szoveges (text) tizenet egyenl@ségét vizsgalhatjuk egy masik szoveggel. Az els6 bemeneti paraméter
értéke 0 vagy 1 aszerint, hogy az egyenl@séget vagy a kiilonbozbséget akarjuk-e vizsgalni. A maéasodik
input az a szoveg, mellyel Gsszevetjiik a kapott lizenet tartalmat. Az elsg kimeneti érték logikai tipusu.
Igaz, ha teljesiil a vizsgalt egyenléség (vagy kiilonbozség) és hamis, ha nem. Két széveg kiilonbozs, ha
csak egy karakterében is eltér! Ezt a logikai kimenetet felhasznalhatjuk egy masik blokk bementeként.
Az utolsé output érték magat az iizenetet tartalmazza. Ez egyenlGség esetén nem meglepd, ugyanaz,
mint amivel 6sszehasonlitottuk. Ha viszont eltérést talaltunk, érdekes lehet a tartalmal

Ha széam tipusu lizenetet kaptunk nagyon hasonl6 felépitést blokkal talaljuk szemben magunkat. A
kiilonbség csak annyi, hogy tobbféle relaciot is vizsgalhatunk és az érték, mellyel Gsszevetjiik az {izenet
tartalmat szam kell legyen.

Végiil a 73. abra jobb szélén taladlhatd blokk a logikai iizenettel vald Osszehasonlitdst mutatja. Ez
kiilonbozik az el6z6 két esettsl, hiszen itt csupan két kimeneti paraméter talalunk. Ebben az esetben
alapértelmezetten igaz értékkel hasonlit a program. Tehét ha igaz volt az lizenetben, igazat fog adni,

mig hamis esetén az érték hamis lesz.

Varj blokk hasznalata lizenetek kezelésekor

A varj blokkot szamos esetben hivtuk méar segitségiil feladataink megoldasakor. Az dsszes eddig tanult
érzékel6nél hasznaltuk, varakoztunk a szenzorok egy bizonyos értékére vagy éppen allapotuk megvalto-
zasara. Most, az lizenetek fogadésakor is fontos szerepe lesz. De hogyan és mire tudjuk majd hasznalni?

Olvass tovabb és kidertil!
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i koszan || A narancssarga, vezérlési szerkezeteket tartalmazo meniib6l a homokoras

- —

- = T Ql' ~ blokkot, vagyis a varakozast fogjuk hasznalni. Ebben szamos mod &ll ren-

- : 5
L /0 ;Lr delkezésiinkre. Valasszuk ki a Messaging feliratiat. Ezzel tudjuk kezelni

\ @ BickButtons > a beérkezs tizeneteket. Ahogy a 74. abran lathato, az lizenetkiildés lehe-
Color Sensor >
@ Infrared Sensor >

tGségen beliil is harom opcid koziil valaszthatunk: Compare, Update és

8 Mo Hats R Change. Majd ezen beliil is elénk tarul hdrom, mar ismerdss lehetSség, a
@ Timer 4
T harom tizenettipus, melyekkel méar talalkoztunk. Most nézziik meg rész-

‘z) ul S . P 2 . 2 2 .
il letesen melyik lehetGséget hogyan és mire érdemes hasznalni!

O Update » e# Numeric

e Change » eJ/;( Logic

NXT Sound Sensor »

o Messaging
@ Time

4 . Compare »

74. abra. Varakozas egy

N ) Az elsG, Compare opcidé mar ismerds lehet, hiszen az el6z6 oldalon végig
tizenetre

errdl volt sz6 csak nem a varakozas blokkban hanem az {izenetkiildésnél.
A hasonlésdg nem véletlen és éppen ezért most csak az eltéréseket fogom részletesen leirni. Az els6
szembeting kiillonbség és megjelenésében az egyetlen, hogy eggyel kevesebb kimend paraméteriink van.
Itt nem tudjuk felhasznalni az egyenlGségvizsgalat logikai tipust eredményét. A tobbi ki- és beme-
neti paraméter jelentése megegyezik. A sok hasonlésdg mellett azonban van egy nagy hasznalatbeli
kiilonbség. Mig a Messaging blokk Compare opcidjanak hasznélatakor nem voltunk kivancsiak arra,
mikor érkezett az lizenet, a varakozas blokk esetén ez lesz a lényeg. A homokoéras blokkot akkor ér-
demes haszalni, ha varakozni szeretnénk adott feltétel teljesiiléséig. A Messaging - Compare opciot
akkor valasszuk, ha az érkezé lizenet tartalmat O0ssze szeretnénk hasonlitani egy altalunk adott érték-

kel. Programunk akkor 1ép tovabb a varakozas uténi blokkokra, ha ez a vizsgélat igaz eredményt adott.

Az Update modot akkor érdemes valasztani, ha varakozni szeretnénk adott nevii g

és tipust iizenet érkezésére. A program az iizenet tartalmatol figgetleniil var, | ==
amig az meg nem érkezik a masik robottol, majd folytatja futasat. Azt sem ve- |
szi figyelembe, hogy kordbban érkezett-e mar ugyanilyen nevt, tartalma tizenet. O T ‘

Update mod esetén mindhérom tipusnal egyetlen kimeneti paraméterrel tudunk
75. dbra. Messaging

dolgozni, az lizenet tartalmat tudjuk felhasznalni vezetéken keresztiil egy mésik _ Update

blokk bemeneti paraméterértékeként.

BY~® # Bg
(@#] (el ]

76. abra. Messaging - Change
Végiil, de nem utolsé sorban nézziik a Change modot. Ennek hasznalatakor a robot arra vér, hogy

érkezzen adott nevi és tipusi tizenet a korabbitdl eltérs tartalommal. Tehat ezt akkor érdemes hasz-
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nélni, ha egy {lizenet tartalma a program futésa soran megvaltozhat és ilyen esetben robotunktol méas
miikodést varunk. Szoveg és logikai tipusi iizenet esetén a blokknak egyetlen kimeneti paramétere van,
akarcsak Update modban. A szam tipusnal viszont tobb paraméter megadasarol is gondoskodnunk kell,
ahogy azt a 76. abra kozépsd blokkjan lathatjuk. Az els paraméter arra szolgil, hogy megadjuk a
vart valtozasi iranyt. Ez lehet ndvekvs, csokkend vagy barmely irany elfogadésa. A masodik bemeneti
paraméter egy szamot var, ez a valtozas vart mértékét fejezi ki. A harmadik, kimeneti paraméter a

tobbi tipusnal is lathato, az iizenet értékének atadasiért felelGs rész.
Osszefoglalva, a varakozas blokk iizenetfogadas esetén azt a célt szolgalja, hogy arra azonnal reagalni

tudjon robotunk. Ezt a reakciot feltételhez is kothetjiik, de varakozhatunk csak az lizenet megérkezé-

sére, jelezve ezzel, hogy a kézbesités sikeres volt.
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3.7.2. Feladatok

A feladatok leirdsaban a konnyebb érthetéség érdekében robotneveket is hasznélok, igy megkiilonboz-

tetve a szerepeket egy-egy feladat esetén.

1. Bemelegits feladat - Robotok interakcidja tizenetkiildés nélkiil: A kdvetkezd feladatban két
robotra lesz sziikséged! Az egyik robot feladata, hogy "énekelve" egyenesen haladjon elére kozepes
sebességgel. A masik robot nem szereti, ha baratja hangosan énekel a fiilébe, igy ha kozel ér
hozza, a nagy hangerd hatasara kicsit tavolabb megy. Mindig elmenekiil, hogyha hangoskodnak
mellette. (A feladat végrehajtasahoz az énekls robot a masik robot mogott helyezkedjen el, téle

legalabb 1 méteres tavolsagot hagyva kezdetben!)

2. Keszits programot, melynek hatésara Rozi (az egyik robot) a nyomésérzékels valtozasanak hata-
sara szoveges tizenetet kiild baratjanak! Gandalf (az tizenetet fogado robot) az {izenet érkezésekor

azonnal kifrja az lizenet sz6vegét a képernydjére és hangosan oriil baratja jelentkezésének.

3. Alkoss taviranyité robotot! Most az egyik robot tavirdnyitoként fog szolgalni, és ezzel fogjuk
irAnyitani a masik robotot. Hasznald a tégla programozhatdé gombjait! Amig nyomva tartjuk
az iranyité robot fels6 gombjat, az irdanyitott robot menjen folyamatosan elére, az als6 gomb
hatasara hatra. A bal gombot megnyomva forduljon balra 90°-ot, a jobb gomb hatéasara jobbra
ugyanennyit. Ha a kozéps§ gombot nyomjuk meg, villogtassa pirosan ledjét és rajzoljon STOP
tablat képernydjére. Ez a rajz ne legyen a képernyén, amikor a robot mozgasban van! (Tipp: az

elagazés szerkezet Text modjaban felhasznalhatjuk a kapott szoveges tizenet tartalmat.)

4. A kovetkezs feladatban Gandalf tizenetben felkéri Rozit tancolni. Rozi a véletlenre bizza a dolgot,
50% valoszintiséggel elfogadja a felkérést. Amikor dontott, kiirja képernydjére, hogy "dontottem"
és vélaszol Gandalfnak. Ha Rozi igennel vélaszolt, akkor mindketten mosolyognak és korbe

forognak 3 masodpercig. Ha Rozi elutasitotta a felkérést Gandalf szomori lesz és tavolabb megy.

5. Téancol6 robotok - csak szinkronban! A kdvetkezd feladathoz akar 3 robotot is hasznalhatsz!
Legyen egy kitiintetett robot, aki a legjobb tancos. O random generalt értékek szerint allitgatja
motorjait. Errél informéciot kiild folyamatosan a két "hattértancosnak" akik prébaljak 6t ennek

segitségével utdnozni. Ha jol dolgoztal, a robotok szinkronban tancolnak! :)

6. Projektfeladat: Mesedélutan - A kdvetkezs feladathoz tobb robotra lesz sziikséged! Akar
3-4 robottal is Gsszedolgozhattok! Taléljatok ki egy egyszert kis mesét, melynek a robotok
lesznek a szereplsi. Legyen egy f6szerepld, hozzé kell csatlakoztatni a tobbi robotot. Készitsetek
hangfelvételeket! A torténet mozgésokbol és mesélésbdl fog allni. A robotok iizenetekkel jelezzék

egymasnak, ha a masik kévetkezik a mesében.
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3.8. 8.alkalom
3.8.1. Eszkozok lancba kotése

Az el6z8 részben megismerkedtiink egy lehetGséggel, mellyel robotjaink egymaést segitve, Gsszefogva
tudtak feladatokat megoldani. Kommunikaciéjuk alapja a Bluetooth kapcsolat volt, igy tudtak iizene-
teket kiildeni egymasnak. A kovetkezd részben robotjaink megint egymast fogjak segiteni, de egészen
mas moédon, mint kordbban.

A Lego robotprogramozasban elmélyiilve idével eljuthatunk olyan komplex feladatokig, melyek ese-
tén az egy robothoz csatlakoztathaté motorok/érzékelSk szama kevésnek bizonyul. Ilyenkor segithet a

lancba kapcsolasos technika, vagyis a Daisy Chaining. Nézziik meg mit is jelent ez!

Osszekapcsolas és atépités

A Daisy Chaining név arra utal, hogy robotjainkat gy kapcsolhatjuk lancba, mint ahogy a szazszorszé-
peket koszortuba fonhatjuk. Most az EV3 téglakat kapcsoljuk dssze kabellel. Az 6sszekapcsolt robotok
koziil csak az elsét lehet programozni, de rajta keresztiil elérhets a tobbi téglahoz csatlakoztatott ér-
zékels, motor is. Igy nem csak 4 bemeneti és 4 kimeneti portja van robotunknak, hanem annyiszor 4

ahany robotot sorbakotottiink. Maximum 4 robotot kapcsolhatunk Ossze a kévetkezd modon:

- : 1
T il

-

77. abra. Téglak lancha kotése

Valasszuk ki azt a téglat, aki a "f6nok", az iranyito lesz! Azért fontos ez a 1épés, mert az Gsszekapcsolas-
nal szamit a robotok sorrendje! Miutan lancba kétottiink tobb téglat nem vélaszthatjuk meg szabadon
melyiken futtatjuk a megirt programot! Az elsd, kitiintetett téglan az USB felirati csatlakozoba kell
dugnunk az USB kébelt. A 77. abran® lathato, 2-es jelzésti tégla PC feliratt mini USB csatlakozojaba
pedig a kabel masik végét. Ha folytatni szeretnénk a sort egy harmadik tégla csatlakoztatésaval, akkor
a 2-es USB csatlakozojat és a 3-as tégla PC, mini USB csatlakozojat kell hasznalnunk. A robotok
csatlakoztatasa mellett nagyon fontos az is, milyen sorrendben kapcsoljuk be a téglakat. Ahogy az
elébb emlitettem, van egy kitiintetett, 1-es szamu robot (rajta fogjuk futtatni a szoftverben megirt
programokat). Az l-eshez kézvetleniil kapcsolt tégla legyen a 2-es szamu, az § szomszédja a 3-as, majd

a 4-es zarja a sort.

8https://ev3-help-online.api.education.lego.com/Retail/en-us/page.html?Path=editor%2FDaisyChaining.
html
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A téglak bekapcsolasanél éppen forditva kell haladnunk. A legutolsd lancszemet (most a 4-es) kell

el6szor bekapcsolni, utédna a 3-as téglat, majd utanuk johet a 2-es és végiil az 1-es, kitilintetett robot!

.

Mivel didkjainknak eqy j, az eldzdektdl nagyon eltérd témdt mutatunk valdszinidleg izgatottak
lesznek és minél elébb szeretnék kiprobdlni ezen robotlinc mikiodését. Erdemes még az Gsszekap-

csoldas eldtt felhivni figyelmiiket ezekre a fontos szabdlyokra, mivel be nem tartdsuk rossz miko-

déshez és igy csaléddshoz vezethet!

J

.

Tehat a Daisy Chaning modszer ereje abban rejlik, hogy egy téglaval sokkal tobb motort és érzékelst
lehet hasznalni, mint amennyit alapbdl lehetne. Ez f6leg nagy projektek megvalésitédsakor nyer értel-
met. Az eddig hasznalt, "auténak" megépitett robotot mindenképp érdemes szétszedni és csapatokat

alkotva tObb robot alkatrészeibsl egy nagy robotot épiteni tobb tégla, motor, érzékels felhasznélasaval.

Ajdnlott terv a szakkdr megtartdsdhoz:

Csapatok alkotdsa (legaldbb 2-3 robot dlljon rendelkezésre 1 csapatban)

Nagy projektfeladat kihirdetése, melyben szabad kezet lehet adni didkjainknak az épitésben

és program megvaldsitdsiban (motivaciotol és életkortdl fiiggden akdr a teljes projektfeladat

kitaldldsdt is a kis csoportokra bizhatjuk)
e Nagy robotok megépitése
e Programozds

e Csapatok bemutatjdik eqymdnak elkészilt munkdjukat

Projektdtletekért nézd meg a 64. oldalon taldlhato Feladatok részt!

Osszekapcsolt robotok programozasa

Ahhoz, hogy ezt a sok Osszekapcsolt téglat egy kitlintetett tégla segitségével iranyithassuk a projekt
beallitasok fiilon be kell pipalnunk a Daisy-Chain Mode jel6lénégyzetet. Ennek megtaldlasaban nyujt
segitséget a 78. abra.

[l Project* x B3 BEVEW

/| 3@ Program X ||+

Project Title: [Project | Share Project

1 PROJECT PICTURE 2 PROJECT DESCRIPTION

My Blocks ‘Variables Exportable Ttems

78. dbra. Daisy-Chain Mode bekapcsolésa
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Ha bepipaltuk az eléz6 abran pirossal karikdzott moédot, a programozasi feliilet tamogatni fogja a
lancolt mikodést és blokkjaink is picit megvaltoznak. A motorblokkok és szenzorokhoz kapcsolédo
blokkok esetén a jobb fels§ sarokban 1év portbeallitds el6tt megjelenik egy 1j téglalap egy szdmmal.

Itt tudjuk beallitani, hogy az adott parancs melyik téglahoz csatlakoztatott motort /érzékelSt iranyitsa.

79. dbra. Tégla valasztasa motorblokk esetén

A 79. abran lathaté 5 lehetdség koziil valaszthatunk. Az alsé 4 a sorba kapcsolt téglik sorszama.
A legfelss lehetGséget a Display blokkbol mar jol ismerjiik. Ha ezt valasztjuk blokkunk a 79. abra
jobb blokkjahoz hasonléan eggyel tobb bemeneti paramétert kap. Az els§ paraméter szolgél a tégla
sorszaménak kivalasztasara, amit ekkor egy mésik blokk kimeneti értéke segitségével tudunk vezetéken

atadni. (Fontos, hogy ez a szdm csak 1-4 kozotti lehet!)

“m"‘ L__L' T "ENEEN
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B o [ 1 =] - = Y .
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80. abra. Blokkok szenzorok hasznalatdhoz

Ezen plusz téglalap, a téglavalaszt6 sorszam azon blokkok esetén jelenik meg, melyeknél eredetileg is ki
lehet valasztani a portokat. Ilyenek a motorblokkokon kiviil a szenzorokhoz tartozé érzékels blokkok,
illetve vezérlési szerkezetek is, melybdl néhany példa lathato a 80. abréan.

A képernys, LED és hang kezeléséért felel6s blokkok kiesnek ebbdl a korbdl, igy ezek csak az els6
téglan vezérelhetGek, melyen kozvetleniil futtatjuk a programot. A tobbi tégla képernyGjét, ledjét és
hangszoéréjat nem tudjuk irdanyitani.

Bar egy blokk segitségével egyszerre csak 1 érzékelének vagy 2 motornak tudunk utasitast adni, par-
huzamos programozéashoz kot6dé ismereteinket alkalmazva tobb motort és szenzort is kezelhetiink
egyszerre kiilon dgakon. Ennek lehet&ségét mutatja be a 81. abran lathaté program. Itt egyszerre 6
motort mozgatunk, hiszen az 1-es, 2-es és 3-as tégla B és C portjaban 1év6 motornak is adtunk utasitast

a harom kiilonbozs szalon.
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Ezt nem csak a motorokkal, az érzékelGkkel is megtehetjiik, tehat egyszerre varakozhatunk tobb kii-
16nb6z8 érintésszerzor értékének megvaltozasara vagy akar a robot méas-mas pontjaira felszerelt ultra-
hangérzékelSk segitségével vizsgalhatjuk robotunk kiilénb6zd részei milyen messze vannak targyaktol.
A Daisy-Chain modban tehat nem tekintjiik téglanként kiilon robotnak nagy épitménytink. A legfeljebb
4 téglabol és sok-sok érzékelsbdl, motorbol allo alkotés egy nagy robot. Ennek része egy kitiintetett
tégla (1-es szamt), melyen futtatjuk a programokat. A tobbi tégla csak kozvetits szerepet tolt be. Va-
16jaban csak kimeneti és bemeneti portjaik miatt hasznaljuk fel 6ket. Igy szerepiik, hogy a motorokhoz

informéaciot tovabbitsanak és a szenzorok értékét kozvetitsék az 1-es, "fGtégla" felé.

81. abra. T6bb motor irdnyitasa kiilon szalon egyidében

Ahogy egyetlen tégla hasznalatakor, lancba kapcsolt téglak esetén is kovethetjilk a csatlakoztatott
motorok, érzékel6k adatait. A Daisy-Chain mdd bekapcsolésaval ez a menii is modosul. A 82. abra felsé
részén lathato a 4 aj valasztofiil megjelenése. Ezekre kattintva valtogathatjuk melyik tégla periféridjit
szeretnénk latni a szoftver jobb alsoé sarkdban. A valasztofiillek szama a lancba kapcsolt robotok

szaméatol fliggetlen, mindig 4 darab.

c] o o]
Qe
(3] 95 |[4] 64.1

» } »-

82. abra. Csatlakoztatott eszkozoket tartalmazé panel
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3.8.2. Feladatok

A kovetkezSkben néhany projektotletet ismerhetsz meg. Ezek inkabb inspiracioként szolgalnak, hiszen
minden csoport més és mas. A kiadott projektfeladatot fontos sajat csoportunkra szabni. Vegyiink
figyelembe t6bb tényezdt: motivacio, érdeklddési kor, Lego épitési gyakorlat, mennyi idé all rendelke-

zésre, mire szeretnénk helyezni a hangsulyt.

Tobb EV3 készletbdl egy nagy robot megépitésének csak a képzelet szab hatért! Létrehozhato egy fé-
lelmetes soklaba robot, egy robotkar, melyet még Vasember is megirigyelne, rubik kocka kiraké gépezet
vagy egy mini gyartosor is. Ha didkjaink profi Lego épitSk, érdemes szabad kezet adni az épitkezés-
nél. Igy nem csak a programozas terén, de az alkotési fazisban is megmutathatjak tudasukat, melybdl

egyedi, kreativ munkék sziilethetnek!
Ime néhany konkrét munkarol késziilt vided, melyben jol latszik a Daisy-Chain mod lényege:
1. Sorba kapcsolt daruk adogatnak egy elemet?

2. Soklabti robotbogar lépked!”

3. Vasember jobb keze!!

“https://www.youtube.com/watch?v=0z01g9VKdbA
Ohttps://wuw.youtube . com/watch?v=FKGCMm7T76c
"https://wuw.youtube . com/watch?v=7JsDiZxz_£Q

64


https://www.youtube.com/watch?v=0z01g9VKdbA
https://www.youtube.com/watch?v=FKGCMm7T76c
https://www.youtube.com/watch?v=7JsDiZxz_fQ

3.9. 9.alkalom
3.9.1. Sajat blokk létrehozasa

Gondolom, hogy mar észrevettétek a blokkcsoportok kézott az utolsot, amiben nincs semmi. Azt méar
az €el6z6 tananyagban (|2]) is emlitettem, hogy itt a sajat blokkjaink lesznek, viszont azt akkor nem
mondtam /irtam le, hogy ehhez el kell késziteniink dket. Miel6tt bemutatom, hogyan kell egy MyBlock-

ot elkésziteni, nézziik meg, hogy miért érdemes ezeket hasznalni és mit tudnak.

Sajat blokkot gyakorlatilag barmikor készithetiink, azonban tgy gondolom, hogy akkor érdemes, ha
bizonyos kodrészeket tobbszor is felhasznalunk és/vagy nagyon hosszu a kodunk és szeretnénk attekint-
het6bbé tenni. Mint ahogy a beépitett blokkokban szerepelnek bemeneti értékek, mi is adhatunk meg
ilyeneket a blokkunkban, s6t, akar kimeneti értékeket is. Az eddigiek alapjan tekinthetiink tgy a sajat
blokkra, mint egy fliggvényre, azonban a fliiggvényeket csak az adott programkoédban hasznalhatjuk, a

sajat blokkjainkat viszont mas projektekben is alkalmazhatjuk.

Sajat blokk létrehozasanak bemutatasa példan keresztiil

A 83. abran lathato, a robotot jobbra 90°-ot fordit6 programot fogjuk felhasznélni kiindulési alapnak
a blokkunkhoz. Ezt a kédot tgy fogjuk atalakitani, hogy barmekkora szégben el tudjon fordulni a
robot. Ehhez a sajit blokk készitése soran létre fogunk hozni egy valtozot, amiben eltaroljuk a kapott
szOget (amennyit szeretnénk fordulni) ill. két miveletet fogunk elvégezni, hogy a megfelels mértékben

forduljon el a robot.
01 | ) 01 |

fb:u" ‘JGI]D. o Dl  geY ®au Qe ‘”@@ Qe S 5&; deay “@@ ey ﬂa
N7 [ =) s =] @m el ) i ﬂr_L P A ﬂf

83. abra. A sajat blokk altalanos bealhtasal és paramétereinek meghatarozasa lathato a kepen.

Els§ 1épésként ki kell jelolni a sajat blokkban felhasznélando kodot, de tgy, hogy ne legyen benne az
indit6 blokk. Ha véletleniil igy jeloljiik ki, akkor hibat fog jelezni a szerkeszté és nem enged addig
tovabbmenni, mig enélkiil ki nem jeloljiik a kodot.

Tehat, megvagyunk a kijeloléssel, ezutan a bal fels§ sarokban 1é6v6 meniisorban kivalasztjuk a Tools
meniit, azon beliil pedig a My Block Builder opcidt. Ezutan a 84. abran lathatd ablak fog megjelenni,
ahol elnevezhetjiik a blokkunkat és egy kis leirast is adhatunk réla. Tovabba, itt kell megadnunk a
paramétereket is, az ablak fels§ részében lathaté minta blokkon a paraméterben szerepls + jelre kat-
tintva. A blokk elkészitése utdn még szerkeszthets lesz a paraméter lista is, azonban érdemes az elején
atgondolni, hogy milyen be- és kimeneti paraméterekre lesz sziikségiink és a megfelel6 mennyiségtit
felvenni a blokkba. Erre azért is van sziikség, mert a blokk miikodését meghatarozd értékeket be kell
kotniink a megfelel§ helyre a kddba, és ha valami kimarad, akkor az lehet, hogy a helyes futtatas gatja

lesz.
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A szerkeszt6 ablak als6 részében azok az ikonok lathatoak, amikbdl valaszthatunk egyet a sajat blok-
kunkba. En most egy gyro szenzort valasztottam a blokk jeldlésére, hogy el ne felejtsem, hogy ennek

a blokknak a mikodéséhez sziikség van egy ilyen szenzorra.

My Block Builder

Click the button to add or edit parameters. °-

Mame: |Jobbra_fordulas Description: |A parameéterben megadott nagysagu
széiggel fordul el a robot jobbra.

My Block Icons

~

l- Finish :| l Cancel :|

84. abra. A sajat blokk altalanos beéallitésai.

Ha az lenne a célunk, hogy a blokk egy 90°-os forgast végezzen el, akkor itt készen is lennénk a blokk
kiilesinjének kialakitasaval. (Tehat nem sziikséges minden blokknak paramétert tartalmaznia.) Azon-
ban, mi nem feltétleniil derékszégben szeretnénk elfordulni, hanem mondjuk csak 60°-ban, ezért azt
valahol meg kell adnunk, hogy mekkora legyen az elfordulési szdg. Azaz sziikségiink van egy paramé-
terre.

Ha felvettiik a blokkba a paramétert, akkor a 85. abran lathaté két tovabbi opcid jelenik meg az ablak
alsd részében. A kozépss, Paraméter Setup, menii bal oldalan az aktualisan kivéalasztott paraméter
nevét (Name), tipusat (Paraméter Type), adattipusat (Data Type) és alapértékét (Default Value) tud-
juk beallitani. A paraméter tipusanél azt kell meghataroznunk, hogy bemeneti (Input) vagy kimeneti
(Output) értéket szeretnénk. Az adat tipusénal a szokasos otféle érték koziil valaszthatunk, melyek a

kovetkezGk: szam, logikai érték, szoveg, szamokat tartalmazoé tomb, logikai értékeket tartalmazoé tomb.
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A menii jobb oldali részén a paraméter megadasanak forméajat allithatjuk be. Ha valamelyik cstiszkas
opcidt valasztjuk, akkor a Default Value érték alatt megjelenik két tovabbi értéket kérd beviteli mezd,
ahol a cstuszka két hatarat kell megadnunk.

A masik tjonnan megjelend meniiben valaszthatjuk ki a paraméter folott megjelend ikont. Itt is ér-
demes valami olyasmit keresni, ami utal az adott paraméterre. (Ez nem mindig kénnyt, igy érdemes

beszédes névvel ellatni a paramétert.)

My Block Builder

Click the button to add or edit parsmeters, e

Mame: [Jobbra_fordulas Description: |A paraméterben megadott nagysdgu
széggel fordul el a robot jobbra.

My Block Icons Parameter Setup [RaGTGLl=o g bl 1

MName: [szng Parameter Style:

(8] Input

Pa eter T :
rameter Type ) output

Data Type: [ Mumber

Default Value: [[]

[ Finish J [ Cancel ]

85. dbra. A sajat blokk paraméterének szerkesztése.

Ha beallitottunk mindent, akkor az ablak jobb als6é sarkdban 1év6 Finish gombra nyomjunk ré, majd a
megjelend szerkesztG feliileten elkezdhetjiik modositani a korabban kijellt kodunkat. (Erre nem min-
den esetben van sziikség, példaul a korabban emlitett derékszogi forduléds elkészitésénél, nem kellene
szerkeszteniink a kodot.)

A kod bal oldali részén megjelent egy sziirke blokk, amivel eddig még nem talalkoztunk. Ebben a
sziirke blokkban kapjuk meg azt az értéket, amit a blokkban bemeneti paraméterként adtunk meg (itt
a szog nevi paraméterrdl van sz6). Tehat, mivel mi egy altalanosabban hasznalhato blokkot szeretnénk

késziteni, ahol mi adjuk meg a szoget, igy minden olyan helyen, ahol fix értékként szerepeltettiik a
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fordulas mértékét, at kell alakitanunk valtoztathatova. Itt van sziikség a kordbban emlitett valtozo
létrehozéséra és a matematikai miiveletek alkalmazéasara. Ezek a beallitasok és a teljes kod, a 86. dbran

lathato.

86. abra. A sajat blokkunk kész kddja.

Ha minden modositas elkésziilt, akkor mentsiik el az aktuélis programot, aminek a blokkal azonos a
neve és az adott projekten beliil, de egy méasik programban, mar lathatjuk és hasznalhatjuk is az 1j,
sajat készitést blokkunkat. (Latni, mar lathatjuk a kod szerkesztése kozben is az 0j blokkot, azonban
ott még ne hasznaljuk!) A 87. &dbran lathato egy példa a blokk alkalmazasara. Az itt szerepls kod bal
fels§ sarkdban 1évG fogaskerékre kattintva érjiik el a blokk szerkeszt§ feliiletét, ahol moédosithatjuk a
blokk kiils6 megjelenését ill. paramétereinek listdjat. Ezen kiviil, ha kétszer rakattintunk a blokkra,
akkor a szerkeszt6 feliilet nélkiil megnyithatjuk a blokk mogot allo kodot.

] Jobbra_..

87. abra. Példa sajat blokk hasznélatéra.
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A bevezets részben volt szo arrol, hogy nemcsak abban a projektben lehet felhasznalni a blokkot,
ahol elkészitjiik, hanem méashol is. Ehhez a a projekt (ahol létrehoztuk az j blokkot) beallitasait kell
megnyitnunk, amit a Projekten belil, a kiilénb6z6 programjaink bal szélén a fogéra kattintva értink el.
(88. abra) Ezen a feliileten keressiik meg a My Blocks meniit! Itt talaljuk az 6sszes, ebben a projektben
hasznalt sajat készitést blokkunkat. Az exportalashoz kattintsunk a blokkra, amit mashol is hasznélni
szeretnénk, jelen esetben a Jobbra fordulas.ev3p-t, majd kattintsunk az aktivalodé Fzport gombra.
A felugr6 ablakban valasszuk ki, hogy hova szeretnénk menteni, majd nyomjunk ré a mentésre. Ha
egy 1j projektben szeretnénk felhasznélni a blokkot, akkor ugyanezen a feliileten tudjuk beimportalni
azt. Ebben az esetben az Import gombra kell kattintani, majd a felugré ablakban meg kell keresni a
mappat, ahol megtalalhato a gépiinkon a fajl és a megnyitassal be is tudjuk rakni az 0j projektiinkbe.
Ha mégsincs sziikségilink valamely sajat készitésd blokkunkra, akkor a blokk kivalasztasa utan a Delete

gombra kattintva torolhetjiik ki.

_l 2 Program X | (2 Program 2 X |[+

Project Title: |Project |

1 PROJECT PICTURE 2 | PROJECT DESCRIPTION

[C] Daisy-Chain Mode

Programs Images My Blocks Variables Exportable Items

Name

Jobbra_fordulas.ev3p

Copy Paste Delete Import Export

88. abra. Sajat blokk exportalasanak és importalasanak feliilete.
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3.9.2. Feladatok
1. Készits egy olyan blokkot, amivel jobbra 90°-ot lehet fordulni!
2. Készits egy olyan blokkot, amivel barmelyik irdnyba fordulhatunk 90°-ot!
3. Készits egy olyan blokkot, amivel a gyro szenzort kalibralod!

4. Készits egy olyan blokkot, amivel a logikai értékeket atalakitod széveggé! Oldd meg, hogy hosszu

(Igaz/Hamis) és rovid (I/H) forméaban is felhasznalhato legyen a szoveg!

Ezekkel a feladatokkal megnéztiik hogyan lehet bemeneti értéket és kimeneti értéket tartalmazo blok-
kokat késziteni. Készithetiink a szenzorok értéket lekérs és valamilyen formaban megjelenits blokkot,
tényleg barmi szerepelhet egy sajat blokkban, igy a tovabbi feladatok kitalaldasa R&d harul kedves
Kolléga. Milyen &ltalad hasznalt kddot szeretnél leegyszertisiteni? Mi az a kodrészlet, amit gyakran

hasznalsz?

70



4. Az EV3 bels6 memoriajanak kezelése

EV3 fajlstruktara

Bar ehhez a részhez érve valbszintileg szdmos projektet elkészitettél mar, mégis fontosnak talaltuk,
hogy részletesen ismertessiik az EV3 fajlstruktirajat. Ez elengedhetetlen ahhoz, hogy didkjainknak
precizen tanithassuk a projektek felépitésével kapcsolatos ismereteket. A mésodik tananyag tartalma
ezt méginkabb indokoltté teszi, hiszen itt foglalkozunk elGszor sajat képekkel, hangfiajlokkal és az tize-
netkiildéshez kapcsolodd szoveges dokumentumokkal. Nézziik meg hogy épiilnek fel projektjeink, mit

is tartalmaznak ezek a fajlok!

A programokat projektekbe vagy applikdciokba szervezhetjik. Eddig f6leg a projekt opciét hasznaltuk.
Az applikicio valdjaban egy kitlintetett projekt, mely megjelenik a robot "applications" meniipont-
jaban a gyari programok mellett (balrél a harmadik fiil a robot képerny6jén). Programunkat akkor
érdemes projekt helyett applikidcioba menteni, ha gyakran szeretnénk azt futtatni robotunkon. Ilyen
fontos segédprogram lehet példaul egy gyro szenzor vagy hangérzékels kalibralo. Utobbit lefuttathatjuk
minden alkalommal miel6tt hangérzékeléssel kapcsolatos programot hasznalnank, igy bemérve az alap
zajszintet. Ennek hatasara robotunk ezt tekinti az alapzajnak és csak az ennél nagyobb értékeket méri,
azokat viszont nagyobb pontossaggal. Applikacié létrehozasahoz elészor, ahogy eddig is, projektet kell
létrehoznunk. Amikor készen vagyunk az Gsszes programmal, a Tools meniibdl véilasszuk a "Download

as App" opciot. Ennek hatasara programjaink a roboton 1évé applikacié meniibe keriilnek.

Name Size
&
3 MB [ 1_1.rbf ssoe |
[ 1_2.rbf 1012 B
[ 2_Gandalf.rbf 673 B
228 KB [ 2_Rozi.rbf 371 B
[ 3_iranyito.rbf 877 B
2 MB [ 3_iranyitott.rbf 2 KB
[ 4_Gandalf.rbf 2KB |,
(| Free Space Copy Paste || Delete Uploac Download
B Applications i
B Frojects Close

89. abra. Fajlstruktiura

A szoftverben létrehozott projektek/applikiciok egységet alkotnak. Felfoghatjuk Sket egyetlen fajl
helyett (fajlkezelben igy latjuk) egy egész mappaként. Ezek tartalmazhatnak programokat (.ev3p),
hangfajlokat (.rsf), képeket, grafikikat (.rgf), szoveges fajlokat (.rtf). A szoftver memoria bongészsje
mappaként jeleniti meg a projekteket, példaként nézziik meg a 89. abrat. Itt a projekt neve 7 alka-
lom. Ezen beliil szdmos programot talalunk. Jogosan meriil fel benned a kérdés, kedves Olvaso, hogyha

ezek programok, akkor miért nem .ev3p kiterjesztéstiek. A szamitogépen a programoknak valéban ez
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a kiterjesztése, de a roboton, az altala futtathaté allomany mér .rbf kiterjeszt kap. Ettdl fiiggetlentil
ezek ugyanazok a programok, melyeket a szoftverben létrehoztunk!

A projektek a szamitogépen .ev3 fajlként vannak tarolva, mely a kordbban emlitett elemeket tartalmaz-
hatja. Fontos a feltételes mod, mivel nem feltétleniil tartalmazza azokat! Példaul egy robotunk altal
generalt szoveges fajl csak a robot memoriajaba keriil alapértelmezetten, nem lesz benne a projektben,

ami szamitogépiinkén mentésre kertil.

Adattarolas az okostéglan

Minden tégla alapértelmezetten 16 MB memoriaval rendelkezik. Azonban itt nem csak az &ltaunk irt
programok kapnak helyet, hanem a példaprogramok, beépitett grafikak és hangok is. Igy valojaban
csak 5 MB szabad hely &ll rendelkezésiinkre gyari allapotban. A 90. abran lathaté memory browser
segitségével a beépitett példaprogramokat torolhetjiik, igy felszabadithatunk némi helyet a memoria-
ban.

Nem feledkezhetiink meg azonban az id6kdzénként esedékes frissitésrél! Az EV3 szoftverének frissitése
mindig visszaéllitja a bels6 memoria gyari allapotat. Igy elvesznek robotra mentett projektjeink, a

példaprogramok pedig, melyektsl nagy nehezen megszabadultunk visszakeriilnek a téglara.

Ha tul kevésnek bizonyul az 5 MB, robotunk memoriajat egy SD-kartyaval bévithetjiik. A tégla legfel-
jebb 32 GB-os kartyat tamogat! Ezen ugyanugy tarolhatjuk projektjeinket, hozza tartozo fajljainkat.

Elénye a sok szabad helyen kiviil, hogy ennek tartalma nem veszik el frissitéskor.

Memoriakezelés
A memoériabdngészd atfogd képet ad a robot memoériahasznalatarol. A 90. &bran lathato ablakot a
Tools meniiben, a Memory Browser opciora kattintva nyithatjuk meg. A bal oldali oszlopban latjuk a
robot bels6 memoridjanak allapotat. A fehér rész a fennmaradé szabad helyet mutatja, a vilagoskék az
applikiciok altal foglalt hely mennyiségét, mig a sotétékék azt, hogy mennyi helyet foglalnak a robot
bels6 memoriajabol a projektek. A 89. abréan jol latszik a harom kategora.
A Memory Browserben a kiévetkezd miiveleteket tudjuk elvégezni:
e masolhatunk projektet vagy egyéb forrasfajlokat a szamitogép és a robot kdzott mindkét iranyba
e torolhetiink projekteket, programokat vagy fajlokat

e mésolhatunk fajlokat projektek kozott

e mozgathatunk projektet az SD-kéartya és bels6 memoria kozott
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SD Card |

I BrkProg_SAVE
= (4]
[} BrkProg_001.rbf

Paste  Delete  Upload

90. abra. Memoriabongészg feliilete

A Memory Browser feliiletének magyarazata (90. abra'?):

1. Eszkozvalaszté fil: itt valaszhatjuk ki, hogy a robot bels6 meméridjat, vagy az SD kartyat

szeretnénk kezelni
2. Memoria grafikon: a tarhely telitettségének grafikus reprezentacioja
3. Fajl fajtak: Projects és Applications a két helyet foglalo kategoria
4. A tarolt fajlok listaja
5. Mésolas funkcio
6. Beillesztés funkcio
7. Kijelolt elem torlése
8. Feltoltés: A kijelolt elem feltoltése a szamitogépre

9. Letdltés: Ennek a funkcidénak hasznalatéval a robotra letolthets a szamitdgéprdl kivalaszthato

f4jl

2https://ev3-help-online.api.education.lego.com/Retail/en-us/page.html?Path=editor2FMemoryBrowser.
html
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5. Feladatok megoldasai
5.1. 1l.alkalom
Gyro szenzor hasznalata

1. Ird ki a kijelzére az aktudlis szégelforduldst! Ugyelj arra, hogy mindig az aktudlis értéket jelenitsd

meq!

01

2. Jelenits meg a kijelz6 kiozepén a robot sebességével azonos szélesséqi téglalapot! (A téglalapot
szinezd ki, hogy jobban ldtszédjon az eredmény! A teszteléshez kézzel mozgasd a robotot vagy

dllits be valamilyen mozqdst a képernydre rajzolds mellé!)

01

3. Készits programot, melyben a robot egy tengelyfordulds utdn fordul 90°-ot, majd ismét megy eldre
eqy tengelyforduldst! A forduldst a vdrakozds blokk (gyro szenzor mddjinak) segitségével hajtsd

végre!

4. Hogyan lehetne a gyro szenzor mds blokkjdt haszndlva 90°-ot fordulni?
Mas megoldésok is elfogadhatdak, azzal a feltétellel, hogy a gyro szenzor a forgést tényleg 90°-
nak érzékeli.

A megoldasban nem elirds a 80°, ugyanis az altalam probalt eszk6zon ezzel a beallitassal érzékel
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a szenzor 90°-ot. Ennek az az oka, hogy bizonyos id§ eltelik a kiiszob atlépése és a motor leallasa
kozott, amig bizony tovabbmegy a robot és picit tulfordul. Azért, hogy ezzel a tulfordulassal
egyltt meglegyen a derékszog és ne lépjiik til, hamarabb le kell allitani a forgast. Az, hogy ez
héany fokot jelent, eszkozonként eltérs lehet, azonban érdemes a sebességet és a fokot is modositani

a probalkozasok soran.

o1 |

Egy maésik, ehhez hasonlé megoldasként, lehet azt is alkalmazni, hogy kb. 75°-ig 15-6s sebességgel
forgunk, majd a maradék forgést (15°) lassabban hajtjuk végre. Ezzel kisebb mértékid hibat
érhetiink el, hiszen lassabban forog a motor és emiatt nem fordul annyira tul, mint egy nagyobb

sebességnél.

5. A kovetkezd programot futtatva a robot 90°-ot fordul jobbra, mikozben a kijelzdre kirajzol a szog-
sebességének megfeleld sugard kort. Probald kil Mi lehet az oka annak, hogy nem a kordbban

lefrtakat hajtja végre a robot?

A program futtatasakor a kijelzén megjelenik a kor, azonban nem all meg 90°-nal a robot, hanem
tovabb forog. Ez amiatt van, hogy az eszkdznek parhuzamosan kétféle médban kellene hasznalnia
a gyro szenzort, amit probal teljesiteni, de nem sikeriil neki teljes mértékben. (Az, hogy pro-
balkozik, a szoftver Port View részében lathato, ugyanis hol a szogsebességet, hol az elfordulés
sz0gét jeleniti meg.) Tehat vizsgalja a fordulasat mértékét, azonban az eredményt nem tudja

kivarni, mert a sebességet kell megnéznie, ezért folyamatosan forog.
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6. Készits programot, amelyben a robot pontosabb egyenes vonali mozgdst végez! Ugyelj arra, hogy
a program sordn legfeljebb 1 értékkel térjen el a 0-tol a szogelfordulds mértéke! '3
A feladatnak szamos megoldésa létezik, én azért a lent lathatot valasztottam, mert egyrészt,
érdekes megoldas, masrészt, nemcsak egyenes iranya haladast tudunk vele elérni, igy tobb esetben
is hasznéalhat6. A kédban az els§ szamu matematikai blokkban 1évé b érték jeloli a kivant iranyta
haladasunkat, tehat ha egyenesen szeretnénk menni, akkor a b nulla lesz. Azonban, ha a jelenlegi
helyzetlinkh6z képest 60°-ot kell fordulnunk jobbra és utina kell egyenesen menniink, akkor
a b-t 60-ra kell allitani. A kovetkezs két matematikai blokkban az a értékek a motor kivant
sebességét jelolik. Ezeket azonos értéktiekre kell beallitani és majd a szenzor értékétdl és a kivant

fordulasi szogtdl fiiggden fognak valtozni. A ciklus kilépési feltételét 5 mésodpercre allitottam,

>
) “ .

Az infravoros szenzorhoz tartozé jeladé hasznalata

1. Készits programot, amelyben az eszkéz mozgdsa sordn, a jeladot koveti! (Tipp: A megoldds-
ban haszndld fel a jelado iranydt. Tipp 2: Haszndlj valamilyen matematikai midveletet az irdny

felhaszndlasakor.)
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2. Készits programot, amelyben a tdvirdnyitét haszndlva mozgatod a robotot! Allitsd be, hogy ha
nincs lenyomva gomb, akkor a Tick tack hangot adja ki, valamint ha az egyes és hdrmas gombo-
kat egyszerre lenyomjuk, akkor megdlljon a motor. (Pl.: gomb 1 elére, gomb 2 hdtra, stb.)

Ezzel a feladattal nagyon jol szemléltethets, hogy mennyi id6 eltelik az adatok kiildése és feldol-
gozasa kozott. Ugyanis hidba nyomunk meg egy gombot a taviranyitéon, az nem hajtodik végre
azonnal, néhany masodpercet varni kell. Ezen kiviil azt is bemutatja a feladat, hogy nem minden
esetben érzékeli a tavirdnyité a gombnyomaést. Ugyanis, nekem tobbszor is el6fordult, hogy meg-
nyomtam valamelyik gombot, azonban nem hajtédott végre az annak megfelel§ parancs, csupén

a Tik tak hang jatszodott le, ami meg azt jelenti, hogy nem érzékel gombnyomést. Tehat min-

dedja alapjan késziilt.
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https://youtu.be/WR_gy0NIBOs

denképp érdemes kicsit jatszani a taviranyitasa robotunkkal és kiprobalni, hogy melyik esetben

miikédik és melyikben nem a tavirdnyito.

R
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3. Készits egy olyan programot, amelyben a jeladd tdvolsdgdt az érzékeldtsl hanggal jelzed! Minél
messzebb van a jeladd, anndl magasabb legyen a hang.
A feladat megoldésaban barmilyen matematikai mivelettel modositott érték megfelels, ha a

lejatszas soran a tavolsagnak megfelelGen véltozik a hang magassaga.

01 |
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4. Készits egy olyan programot, amiben a tdvirdnyitéval irdnyitod a robotot, hogy melyik irdnyba

forduljon el ill. mikor dlljon meg! Eqy ezektdl kiilonbézd gomb segitségével irasd ki a kijelzdre
a gyro szenzor elforduldsi szogét! A program, a tdvirdnyité bdrmely gombjdnak megnyomdsakor

induljon el!

A megoldas a kovetkezd oldalon lathato.
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5.2. 2.alkalom
Kép rajzolasa és megjelenitése

1. Rajzolj az Image Editor seqgitségével egy vigydzzdlldsban dllo pdlcika emberkét. Munkddat mentsd
emberke néven. Rajzolj egy ugyanekkora méretd pdlcika emberkét, aki terpeszdilldsban dll, kezeit
felemelve. Ezt a rajzot mentsd emberke2 néven. Alkoss programot, melyben a robot képernydjén

csillagugrdst végez palcika emberkéd. Haszndld elkészitett rajzaid.

emberke2 1
Oapl@l 2 * Y@y Oap$ <

B &)+ Uy

2. Engedd szabadjdra fantdzidd! Rajzolj az Image Editorban tdbb képet: hdttér, szerepldk és a prog-
ramozds segitségével jatssz el veliik egy torténetet, melyet a robot képernydjén jelenits meg! (A

megoldds csak mintaként szolgdl, példa a rajzok elnevezésére, a szamos kiilénbézd blokk haszndla-

tara.)
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3. Tolts le eqy képet az internetrdl. Szerkeszd az Image Editorban tetszés szerint és jelenitsd meg

ezt robotod képernydjén. Allits be eqy hozzd illé hangot is.

4. Alkoss egy olyan robotot, ami szinekrél asszocidl valamire (pl.: gyimélcs, dllat), ami hasonld
szind. Jelenits meg egy képet arrdl a dologrdl, amire "robotod gondol”, amikor megldtja az adott
szint. Példdul citromsdrga szin ldttan bandnra, mig piros szint észlelve almdra gondol. A képet
internetrdl is letoltheted, de akdr sajdt kezileg is megrajzolhatod a szoftverben. (Sziikséges: pdlya

szines elemekkel, melyeken a robot végighalad.)
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5.3. 3.alkalom
Sajat hang készitése és lejatszasa

1. Készits olyan programot, melyben robotod kdszon és roviden bemutatkozik. Elmondja hogy hivjdk
és miket szeret csindlni a szabadidejében. Engedd szabadjdra fantdzidd, taldlj ki minél érdekesebb,
viccesebb "robot tulajdonsdgokat”. A szoveget tébb kiilonbozd fajlba is mentheted, hiszen eqyszerre

csak 8 mp régzitésére van lehetdséy.

W wired

P~ Project Sounds
@ koszones
& bemutatkozas1
&) bemutatkozas2

[ LEGO Sound Files

i bemutatkoz... ‘ | bemutatkoz...

2. Az el6z6 szakkéri alkalmak eqyikén sajdt rajzaidbol alkotott torténethez készits meséld szoveget.
Az egyes felvételeket a torténet megfeleld pontjaihoz illeszd! A hangfelvételek alatt folyamatosan
legyen ldthaté az adott részhez tartozo kép, jelenet is. (A motormozgatdast érdemes kivenni a

programbdl, mivel olyan hangos, hogy mellette nem lehet jol érteni a felvett szoveget.)
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3. Készits osztalyhiradot vagy mdkds iddjdardas jelentést! Haszndlj internetrdl letéltétt hangokat és
sajdt felvett szévegeket egyardnt! A teljes anyag hossza, melyet a robot megszolaltat legaldbb fél

perces legyen! Munkddat akdr a robot képernydjén megjelenitett képekkel is szinesitheted.

NXT hangérzékels hasznalata

1. Irasd ki robotod képernydjére a mért hangerdsséget. Az érték kivesse a zajszint vdltozdsdt 30
mdsodpercen keresztil. Gondoskodj réla, hogy példdul egy taps esetén az érték leolvashato legyen,
ne timjon el til gyorsan. Allapitsd meg mennyi a mért érték suttogds, normdl beszéd, illetve taps

esetén.

[ o1 }
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2. Készits programot, melynek hatdsdra robotod tapsra elindul. Egyenesen halad, mig ujabb tapsot

nem hall.
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3. Robotod most eqy engedelmes kutyus szerepét oltse magdara! Eqy helyben vdr, amig nem mondod
neki, hogy "Gyere ide!". FEkkor egyenesen elindul feléd, majd korilbelil 20 centiméterrel eldt-

ted megdll és ugat. Igy oril a gazddjinak. :) (Vigydzz! Kutyusod csak akkor engedelmeskedik

pontosan parancsodnak, ha csend van korilétted!)

4. Alkoss programot, melynek hatdsdra robotod pirosan villogva, dithds arccal gyorsan hdtralni kezd,

ha til nagy a zaj. Ha csendesebb a helyzet akkor zélden villogva, mosolyogva elindul lassan eldre.

\

5. Robotod forogjon korbe sajdt tengelye kéoril 30 mdsodpercig. Sebessége a mért hangerdsségtol

figgion. Nagy zaj esetén gyorsan, mig eqyre halkuld hangok mellett egyre lassabban forogjon.
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5.4. 4.alkalom

Tombok és konstansok hasznalata

1. Hozz létre egy témbit, aminek az elemei a kovetkezdk: 51, 36, 15! Fizd a témb végére a 3-as ér-
téket! Ezt kévetden jelenitsd meg a kijelzon az értékeket kiilon sorokban! Az értékek megjelenitése

akkor érjen véget, ha megnyomgjuk a tégla valamelyik gombjdt.

Atdmb |étrehozdsa és a képernyd letdriéze.
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Atombot a cikluson beldl kell megnyitni
olvasdsra, kilinben hibat fog kiimi a program
futtatas sordn.
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2. Az el626 feladatban létrehozott témb 5. indextd helyén lévd értéket modositsd 23-ra!l Ezt kovetden

jelenitsd meg az értékeket az eldzd feladatban leirt mddon!

N N N

A
ITH Display || o i X2

A létrehozott témb 5. indexii helyén az értéket
23-ra médositjuk, majd feliliquk az 4j tdmbbel.

3. Hdny értéke van/volt az el6zd feladatban szerepld tombnek a feladat végrehajtdsa eldtt és utdan?

A témb értékein kiviil, jelenitsd meg ,mindkét” témb méretét a kijelzd jobb oldaldin!
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4. Készits egy olyan programot, amiben egy dltalad megadott értékeket tartalmazo tombnek, az dsszes

elemét dsszeadod! A tombben legaldbb 5 érték legyen és a végeredményt jelenitsd meg a kijelzén.

5. Készits egy programot, amelyben a robotod sebessége folyamatosan nd! Ehhez haszndld fel a 2-t,

mant konstans értéket!
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Tovabbi adatmanipulacios elemek hasznalata

1. Készits eqy programot, amiben a nyomdsérzékeld megnyomdsdra 250 és 7000 Hz kézotti hangot
jatszik le a robot! Ezt addig folytassa, amig a kozépsd gombot meg nem nyomjuk!

01

2. Hozz létre egy otelemi tombot, amiben 2 és 5 kozotti értékek szerepelnek! Az értékeket kozvetlendil
egymds utdn irva jelenitsd meg a kijelzdn!

A megoldas olvashatobb, kiegészitett valtozata a kovetkezd oldalon talalhato.

oz

3. Bévitsiik ki az el6z6 feladatot! A tombben lévd értékeket értelmezziik a szinérzékeld dltal érzékelt

szineknek és ez alapjdn ,mondja ki’ a robot az adott értékhez tartozd szin nevét angolul. (Ha
rendelkezésre dll tobb idd, akkor javaslom, hogy vegyétek fel magyarul a szinek neveit a Sound

Editor segitségével és ezt haszndljdtok fel a szinek kimonddsakor.

A megoldas a kovetkezd oldalon talalhato.
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5.5. 5.alkalom

Hoémeérsékletmérs hasznalata

1. Készits programot, melyben megjelenited az inditdskor érzékelt hémérsékletet, majd gombnyomds
utdan valamilyen folyadék hémérsékletét! A program befejezése eldtt legyen ldthatd a program elején

és végén mért hdmeérséklet is!

ACZF5Z-7779-46

5

2. Készits programot, melyben ha a jelenlegi dtlagos hdmérséklettdl magasabbat mérsz, akkor pozitiv

hangjelzést ad a robot, mig ha alacsonyabbat, akkor negativat hangot jdtszik le!

A hoémérsékletérzékels szobahSmeérsékleten 25-26°C-ot érzékelt, ezért szerepel 26°C a feladatban.
A feladat futtattasa el6tt mindenképp érdemes megnézni, hogy hany fokot érzékel alaphelyzetben
a szenzor, és ehhez viszonyitani a feladat megoldasdban beallitott értékeket.

01
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Stopperek hasznalata

1. Készits programot, amelyben megméred, hogy egy fordulatot mennyi idd alatt tesz meg a robot! Az iddt jelenitsd meg a kijelzon is.

2. Teszteld a gyorsasdgod! Készits eqy reakcioiddt mérd jatékot, melyben eqy hang lejdtszdsa utdn, meg kell nyomnod a kézépsé gombjdt a robotnak. A
hang lejdtszdsa és a gomb megnyomdsa kozotti idét mérd meqg €s jelenitsd meg a kijelzén! Azért, hogy ne legyen olyan kénnyd a jdték, oldd meg, hogy

véletlen mennyiséqgt idd teljen el az inditds és a hang lejdtszdsa kézdtt! Teszteljétek a jatékot! Ki a leggyorsabb?

| Wvond mes a gonbor:

Nyomd meg... Elephant call




6

3. Készits egy programot, amelyben folyamatosan megjelenited a kijelzdén a futtatds elinditdsa dta eltelt idét két tizedesjeqgy pontossdggal a kévetkezd

formdtumban: ,Ido: mp”! (Az  wvonal jeloli az eltelt idét.)

i

Wired_1i

4. Készits eqy visszaszamldlot, ami 30 mdsodperctdl indul és hangjelzéssel figyelmeztet, ha mdr csak 5 mdsodperc van hdtra! Ezen kivil akkor is jelezzen,

ha lejart az idé! A rendelkezésiinkre dllo idét mindneképp jelenitsd meg a kijelzén! (Tipp: 30-bol vond ki az eltelt idét.)
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5.6. 6.alkalom
Fajlok elérése és modositasa

1. Dobdkocka robot: Robotod hozzon létre eqy dobokocka nevi fdjlt. Ennek tartalma az dltala
véletlenszeriien generdlt 100 db dobokocka dobds eredménye legyen (vagyis 1 és 6 kozotli egész

szamok). FEllendrizd a fajl tartalmadt letoltve azt szamitdgépedre!

01

2. Hozz létre eqy sebesseg.rtf nevi fdajlt, mely egyetlen szam értéket tartalmaz! Robotod haladjon

egyenesen, sebességét a fajlbol kiolvasott adat hatdrozza meg!

sebesseg

3. Hirdetétabla robot: Tuldlj ki egy rovid hirdetés szoveget és tiltsd fel azt robotodra hirdetes.rtf
néven! Készits programot, amely kiolvassa a hirdetes nevid fdjl tartalmdt és az elséd négy sort
kifrja a robot képernydjére félkovér betdtipussal! Mivel egy hirdetésnél a lényeg a nagy nézettséy,

robotod villogtassa ledjét, hogy felhivia magdra a figyelmet!

hirdetes

hirdetes . | hirdetes
W Tage@l Tax Y E “AGDW Tawlé
[ mal Jxieisixi ool )] ra

o1 J
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4. Felderité robot: Robotod nagy kaland elétt dll! Kiildetése, hogy felderitést végezzen eqy tdvoli bolygon. Ehhez a kévetkezd feladatokat kell teljesitenie:
tetszdleges mozgdst végezve pdsztdzzon dt eqy teriletet, ekdzben mdsodpercenként mérje meg a hdmérsékletet, a kornyezeti fényerdsséget és dllapitsa

meg milyen szint a talaj! Ezeket az informdcidkat jegyezze fel hdarom kilonbozd fajlba! (A fdjloknak beszédes nevet adj, mert még sziikség lesz rdajuk!)

o1
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5. Felderitd robot 2: Amikor robotod sikeresen végzett a bolygd feltérképezésével, hazatérve beszdmol a mérési eredményekrdl. Mdsodpercenként kiolvas 1
elmentett homeérséklet értéket, 1 fényerdsséget és egy talagszint a mentett fajlokbol. Ezeket az adatokat egymds ald kiirja képernydjére. (Tovdbbfejlesztési
lehetdség: a képernydn az értékeket gy jeleniti meg, hogy minden sor erején feltinteti a kategdria nevét. Pl.: hdmérséklet: mért érték
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5.7. 7.alkalom

EV3 robotok kozotti kommunikacio

1. Bemelegité feladat - Robotok interakcidja iizenetkiildés nélkil: A kovetkezd feladatban két ro-
botra lesz sziikséged! Az eqyik robot feladata, hogy "énekelve” egyenesen haladjon elére kézepes
sebességgel. A mdsik robot nem szereti, ha bardtja hangosan énekel a fiilébe, igy ha kézel ér hozzd,
a nagy hangerd hatdsdra kicsit tdvolabb megy. Mindig elmenekil, hogyha hangoskodnak mellette.
(A feladat végrehajtisihoz az énekld robot a mdsik robot maogitt helyezkedjen el, tdle legaldbb 1

méteres tavolsagot hagyva kezdetben!)

92. dbra. Menekiils robot programja

2. Készits programot, melynek hatdsdra Rozi (az egyik robot) a nyomdsérzékeld vdltozdsdnak hatd-
sdra szoveges tzenetet kild bardtjinak! Gandalf (az tizenetet fogadé robot) az tizenet érkezésekor

azonnal kiirja az tlzenet szévegét a képernydjére és hangosan oril bardtja jelentkezésének.

94. abra. Gandalf programja
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3. Alkoss tavirdnyité robotot! Most az egyik robot tdviranyitoként fog szolgdlni, és ezzel fogjuk iranyi-
tani a mdsik robotot. Haszndld a tégla programozhaté gombjait! Amig nyomua tartjuk az irdnyito
robot felsé gombjdt, az irdnyitott robot menjen folyamatosan eldre, az alsé gomb hatdsdra hdtra.
A bal gombot megnyomva forduljon balra 90°-ot, a jobb gomb hatdsdra jobbra ugyanennyit. Ha
a kézépsd gombot nyomjuk meg, villogtassa pirosan ledjét és rajzoljon STOP tabldt képernydjére.
Ez a ragz ne legyen a képernydn, amikor a robot mozgdsban van! (Tipp: az elagazds szerkezet

Text modjaban felhaszndlhatjuk a kapott széveges tizenet tartalmdt.)

7 - —

95. abra. Rozi programja
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96. 4bra. Gandalf programja
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4. A kovetkezd feladatban Gandalf tizenetben felkéri Rozit tancolni. Rozi a véletlenre bizza a dolgot,
50% valdsziniiséggel elfogadja a felkérést. Amikor dontott, kifrja képernydjére, hogy "dontottem"
és vdlaszol Gandalfnak. Ha Rozi igennel vdlaszolt, akkor mindketten mosolyognak és kérbe fo-

rognak 3 mdsodpercig. Ha Rozi elutasitotta o felkérést Gandalf szomori lesz és tdvolabb megy.

97. 4bra. Gandalf programja

98. dbra. Rozi programja
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5. Tdncold robotok - csak szinkronban! A kivetkezd feladathoz akdr 8 robotot is haszndlhatsz! Legyen
eqy kitintetett robot, aki a legjobb tincos. O random generdlt értékek szerint dllitgatja motorjait.

Errél informdciot kiuld folyamatosan a két "hdttértancosnak” akik probdljdk 6t ennek segitségével

utdanozni. Ha jol dolgoztdl, a robotok szinkronban tdncolnak! :)

99. abra. Fogado, utdnzé robotok programja
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100. abra. Kitiintetett, koreografiat kiildg robot programja



5.8. 9.alkalom

Sajat blokk létrehozasa

1. Készits eqy olyan blokkot, amivel jobbra 90°-ot lehet fordulni!

A Dblokknak nincs semmilyen paramétere, igy nem jelenik meg semmilyen paraméteratado sziirke

blokk.

2. Készits egy olyan blokkot, amivel barmelyik irdnyba fordulhatunk 90°-ot!
A blokknak én egy logikai bemend paramétert adtam (neve: Jobbra?), melyben az alapértel-
mezett érték az igaz, és a jobbra fordulast jelenti. Ettél eltéré megoldés is elfogadhato, ha

megfelelGen miikodik.

Derekszogu_fordulas |
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4. Készits egy olyan blokkot, amivel a logikai értékeket dtalakitod széveggé! Oldd meg, hogy hosszi
(Igaz/Hamis) és rovid (I/H) formdban is felhaszndlhato legyen a szoveg!

Logikai_atalakito

D‘Zc%‘T Tg

logic logic_r
! o - o~ r A bal oldali paraméterrel a hosszu érteket
(=)= (=]~ Il kapjuk meg, mig a jobb oldalival az I vagy

A5 . \‘ H értékeket.

logic logic_r
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