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ROBOTIKA
FELADATLAP
 
RCX programozása
6. évfolyam

Vonalkövetés, kitérés, keresés feladatlap
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1. probléma
A pályán egy fekete színű görbe vonalat képeztünk ki. A robot haladjon a vonal mentén végig! Felhasználható 1 db fényérzékelő.
Helyezzétek a fényérzékelőt a sulibot robot 2-es helyére.
Sulibot alapprogrammal
A feladat megoldására a következő, sajnos hibás program készült.
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Mérjétek meg, hogy a sulibot mennyit halad előre 0,5 sec alatt! Ha kell, csökkentsétek az előrehaladás idejét!
Mit jelent az If Dark 2 feltétel az elágazásban?

Halad-e a robot előre fordulás közben?

Indítsátok el a robotot az adott helyekről az adott irányokba állítva! Jelöljétek be a rajzon, hogy hol hibázik a robot! A tapasztalatok alapján javítsátok a programot!
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Tapasztalatok összegzése

Saját robot

Az általatok elkészített programmal is próbáljátok ki a négy teszthelyet! Jelöljétek be, ha valahol hibázik a robototok!
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Próbáljátok meg a programmal a robotot úgy is ki, hogy felcserélitek az előre és a hátra irányt! Használható-e az előbbi megoldásként megadott program?

Miért célszerű a robot elejére elhelyezni a fényérzékelőt?

2. probléma
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A robot a pályán elhelyezett akadálynak nekimenve azokat érzékelje, és haladjon el mellettük! Felhasználható 2 db nyomásérzékelő.
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Sulibot alapprogramal

A feladat megoldására ez a program készült el, amely nem tökéletes.
Melyik helyen akad el a robot a különböző indítások során?
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Tapasztalatok összegzése

Saját robot

Az általatok elkészített programmal is próbáljátok ki a négy teszthelyet! Jelöljétek be azt a helyet , ahol elakad a robototok!
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Tegyük fel, hogy csak egy utasítást szabad módosítani az eredet programon, hogy ne akadjon el. Jelöljétek be ezt az elemet!
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A módosítás: 




3. probléma
A robot egy zárt terület tetszőleges helyéről elindítva találja meg az ott lévő piros foltot! A folt megtalálása után a robot 5-ször bippeljen, és álljon le! 

Felhasználható 1 db fényérzékelő (fallal határolt terület esetén 2 nyomásérzékelő is).

Helyezzétek fel egyszerre a nyomásérzékelő párt és a fényérzékelő [image: image13.jpg]


szenzort! A kép segít a megvalósításban!
A feladat megoldásához használjátok fel az előző két probléma megoldása során szerzett tapasztalataitokat!
Mérjétek meg, hogy milyen fényerejű a pálya fehér, piros és fekete része! Használjátok a View gombot!
Fehér:…………….Piros:……………Fekete:.………….
A pálya
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A feladat megoldásához az alábbi részproblémákat oldottuk meg:

1. részprobléma:


2. részprobléma:


3. részprobléma:


Szumó

Olvassátok el a mellékelt SZUMO.PDF fájlt! Az alábbi képeken a hivatalos versenypálya méreteit láthatjátok és egy egyedi díszítésű robotot.
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….Sulibotra épített szumós

Szumó alapprogram

Az alábbi alapprogram felhasználásával készítsétek el a saját szumósotokat! 
A kiegészítéseknél gondoljatok arra, hogy a robotok ütközni fognak egymással, és emiatt a kevésbé rögzített alkatrészek könnyen leválhatnak!
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Az alapprogram elemzése

Mi a szerepe az elágazásnak a programban?

Mit csinál a program, ha az 1-es nyomásérzékelő jelez?

Mikor áll le a program?

A saját program módosításai

Jelöljétek be az ábrán a módosítás helyét és írjátok le a módosítás lényegét!
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1. módosítás:


2. módosítás:


3. módosítás:


Plusz feladat

Készítsetek felvételt a robotokról, és videót is a feladatok végrehajtásáról!
