Az dltalunk is hasznalt robottechnika annyiban kiill6nbézik a hagyomanyos autoktdl, hogy
a két fékerék meghajtasara két killonb6z6 motort hasznalunk, a harmadik, tgynevezett boly-
gokerék (amely egy egyszer(i tamasz is lehet) csak arra j6, hogy az autét egyensulyban tartsa.
Tehat nincs kilon kormanyszerkezet, amely a jobbra, illetve balra fordulast valdsitja meg, ha-
nem a két motor mikdédtetésével kormanyozzuk az autét. Az iranyitas a harckocsik, tankok
vezérléséhez hasonld: a két motor eltéré sebességti forgatasa eredményezi a kanyarodast. Ez
pont olyan, mint ahogy egy kétevezds csonakot iranyitunk kormany nélkil. Példaul, az M5
Stuart (1941) harckocsik két Cadillac V8-as motort hasznaltak.

Az el6bbi Gtmutat6 alapjan Osszeszerelt robotautot tébbféleképpen vezérelhetjitk. A
programoknak csak a fantazia szab hatart.

Kovacs Andras Apor,
Kovacs Arpad Apold,
Kovacs Lehel Istvan

LEGO robotok
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12. Feladat

Egy szinérzékelGvel ellatott robot menjen el6re addig, ameddig egy fekete savot nem
érzékel. Menés koézben a robot LED-jei pirosan villogjanak, megallas utin valtsanak
z6ldre!

A feladat megoldasa érdekében csatlakoztassuk a szinérzékel6t a tégla 1-es portjara,
és a robotunkat lassuk el két motorral.

ROBOTC-ben lehetéségiink van arra, hogy a motoroknak sajat nevet adjunk, igy nem
a motorA, motorB konstansokkal hivatkozhatunk rajuk, hanem az altalunk adott nevek-
kel.

Legyen az A portra kétott motor neve jobb, a D portra kététt motor neve pedig bal.

Az atnevezés gy torténik, hogy a Robot menii Motors and Sensors Setup meniisorat
valasztjuk ki, s az innen el6j6vé parbeszédablak Motors fiilében beallitjuk a motorA és a
motor D nevét, a 177. dbra szerint.
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r N
Motors and Sensors Setup @
Standard Models | Datalogging | Motors [ Sensors |
Port Name Type Reversed .~ Encoder -~ PID Control Drive Motor Side
motorA |iobb EV3 Motor (Large)  w ] 7]
motorB l EV3 Motor (Large) w (] [}
motorC | EV3 Motor (Large)  w (@] ]
1l motorD Ibal EV3 Motor (Large) v (] [}
Lok J[ Concel J[ ooy J[ e |

177. abra: Motorok nevének bedllitisa

Ekkor a forraskédban automatikusan legeneralédnak a kévetkez6 sorok:
#pragma config(Motor, motorA, jobb, tmotorEV3 Large, PIDControl,

encoder)

#pragma config(Motor, motorD, bal, tmotorEV3 Large, PIDControl,
encoder)

//*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration
wizard

A Sensors fiillben az érzékelSknek is nevet adhatunk, a motorok neveinek megvaltoz-
tatasahoz hasonl6 médon.

A program a kévetkez6:

task main/()

{
setLEDColor (ledRedFlash) ;
motor[bal] = 50;
motor[jobb] = 50;
waitUntil (getColorName (S1) == colorBlack);
motor [motorA] = 0;
motor [motorD] = 0;
setLEDColor (ledGreen) ;

Forditas el6tt a programot le kell menteni, {gy széveges izemmodban egy *.C sz6ve-
ges allomanyt, grafikus tzemmaodban pedig egy * RBG binaris allomanyt kapunk ered-
ményul.

Ha leforditjuk a programot (Compile program gyorsgomb az Eszkéztaron), majd le-
toltjok a robotra (Download to Robot gyorsgomb), akkor a 178. dbran lathat6 futtato,
nyomkévets parbeszédablak jon elS. Innen mikddtethetjik ténylegesen a robotunkat
(Start).
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Program Debug &Iﬂ—hj
Debug Status Refresh

Step Over Step Out
[ Show PC | [ Show Datalog |

178. abra: Futtats ablak

Ha a feladatot vizualisan szeretnénk megoldani, akkor a 179. abran lathat6 kédot kap-
juk.

setLEDColor (‘ ledRedFlash v‘); ‘
setMotor (| motorA ~|,| 5@ |);
setMotor (| motorD ~|,| 5@ |);

stopAllMotors ( ); |
setLEDColor (‘ ledGreen v|)_; |
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4} | getColorName(colorSensor) v| | = v| | colorBlack v| |
5
6
7

179. abra: A feladat vizualis megolddsa
Kovacs Lehel Istvan

Zene oktatasa
Logo programozasi nyelv segitségével

Romanidban a 2017/2018-as tanévtdl kotelez6vé tették az informatika oktatisat V-
VIII. osztalyban, ezért ez a téma szinte minden altaldnos iskolat érinthet!

Dolgozatunk célja, hogy felhivjuk a figyelmet arra, hogy az Imagine Logo vagy Co-
menius Logo (vagy ennek valamelyik ingyenes Logo verzidja, példaul a Super Logo stb.)
programozasi nyelv még a zene oktatasara is alkalmas eszkoz.

A mai gyors és rohamosan fejlédé vildgban kialakult az a rossz szemlélet és gyakorlat,
hogy az informatikai ,kiitylik” hasznalata egyenérték( az informatika oktatasaval. Az
megy informatikusnak, aki élvezi, hogy l6g az interneten és mindent az okos telefonjan
keresztil intéz. S6t, az okos ,,kiityiik” hasznalata sokszor a tanulét beképzeltté, onteltté
teszi, hamis magabiztonsagot ad. Mert lam, § magas szinten hasznalja az okos telefonjat
és a tanaranak, nagysziileinek stb. nincs is okos telefonja. De ugyanez elmondhaté az
internet hasznalatardl is. Mindent elér az interneten, és ez azt az illuziot kelti benne, hogy
akkor mar érti is a letSltétt anyagot, targyat. Ezzel szemben mi azért hivjuk a zenét az
informatika oktatas hdtterének, mert ezzel felvillantjuk az informatika mélységeit!

A zene oktatasa el6segiti az informatika mélyebb megértését, és forditva.
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