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Vindics Dora
Szinérzékelés

A foglalkozas elején megtanuljuk, hogyan kell a robot
szinérzékelgjet haszndlni. Kézdsen megoldunk két feladatof,
ahol célszer( a robot szinszenzordt haszndini. Ezutan a
tanuldknak lehetdségUk van arra, hogy egy pdlydn a sajat
otleteik alapjdn gyUjtsenek dssze minél tobb kincset.

A foglalkozas elsédleges célja, hogy a tanuldk
megismerkedjenek a robot szinszenzoranak hasznalataval.

Gyakoroljak a robot iranyitasat onallé feladatmegoldas
kdzben.

Tovabba célja a foglalkozasnak, hogy a tanuldk csoportban
dolgozzanak, meghallgassak egymas 6tleteit a megoldandd
problémardl.

A foglalkozas céljgnak eléréséhez a kdvetkezd
tevékenységeket végezzik el:

1. Robot mozgatasa piros vonalig
2. Robot mozgatasa harmadik piros vonalig

3. Robot mozgatéasa piros szinnel hatarolt téglalapon
beldl

4. Kincsvadaszat
5. Otthoni feladat

A foglalkozas végére a tanulok tapasztalatot szereznek
abban, hogy milyen az, amikor adott feladatra 6nalléan kell
megoldasokat keresnilk.

45 perc

7-8., 9-10. évfolyam
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Informatika

A robotika alapjainak megismerése, egyszerd vezérlési
problémak megoldasa.”

»Robotvezérlési, grafikai feladatok megoldasa
fejlesztérendszerrel.”

»Robotvezérlési alapfogalmak.”

,LAdott feladat megoldasahoz algoritmusok tervezése,
végrehajtasa”

LYAlgoritmusok tervezése az alulrdl felfelé épitkezés és a
[épésenkénti finomitas elvei alapjan.”

» Matematikai kompetencia

= Természettudomanyos és technikai kompetencia

= Digitalis kompetencia

= Szocialis és allampolgéari kompetencia

= Kezdeményezdképesseg és vdllalkozdi kompetencia

= Az Onismeret és tarsas kultura fejlesztése
= Palyaorientacio

robot
programozas
iranyitas
ciklus

szenzor

szinszenzor
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szamitdégép (3 fés tanuldcsoportonként) — LEGO MindStorms
EV3 fejlesztéi kdrnyezet

LEGO MindStorms EV3 robot 6sszerakva a robothoz tartozo
utmutato alapjan. A robot elején legyen két fix ,,kar”, aminek
segitségével el tud tolni targyakat. Egy robottal is meg lehet
oldani, legjobb, ha minden tanulécsoportnak van egy.

1 db tanari gép

1 db projektor

szines szigetel6szalag

mérdszalag

szogmérd

A foglalkozas megtartasahoz a tanarnak ismernie kell a LEGO
MindStorms EV3 robot iranyitasanak alapjait, vezérlési
szerkezeteinek mUkddését, és a szinszenzor hasznalatat. A
szukséges ismeretek megszerzéséhez ajanlott tartalmak:

mellékletben talalhatd a link a kényvhéz, ebbdl a 2., 3., 4.,
5.1, 6. fejezetek.

EV3 robot iranyitasanak alapjai (egyenes mozgas, fordulas)

Ciklusok hasznalata

A foglalkozason hdarom kilénb 6z pdlydra van szUkség.

ezeket célszer( harom kUléndllé nagyobb lapra, vagy a
padléra felragasztani, hogy egyszerre lehessen hasznalni
Sket.
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A FOGLALKOZAS LEIRASA:

[A foglalkozas leirdsdban a tevékenység leirdsat megeldzheti és kdvetheti olyan
tadjékoztatas (4+-al jeldlt), amely a tanar figyelmét hivja fel valamire a tevékenység
kapcsan, esetleg kiegészitésként tippeket, javaslatokat tartaimaz.]

I. TANORA

1. ROBOT MOZGATASA PIROS SZINIG - CSOPORTOS TANULOI MUNKA TANARI ELOADAS NYOMAN
[5 PERC]

A roboftra éra el6tt t6ltsUk rd a kész programokat, hogy be tudjuk mutatni,
hogyan kell mUkddnie a programnak.

EllendrizzUk, hogy a szinszenzor a 3-as portra van-e csatlakoztatva!

SzUkséges egy piros vonal. Példdul féldre ragasztva szigeteld szalaggal.
. (Piros helyett lehet mas szint is hasznalni, én azt tapasztaltam, hogy a
__“3 feketét és a zoldet néha 6sszekeveri a robot. Erdemes olyan helyen
dolgozni, ami felUlrdl joI megvildgitott.)

Az elsé bemutatdasndl tébb helyrdl is inditsuk el a robotot, hogy érzékelhetd
legyen, hogy a piros vonalnal all meg, és nem valamennyi centimétert,
vagy motorfordulatot mozog.

Program képe: 1.1 melléklet
Ismertetjik az 6ra témajat: a robot szinszenzoranak hasznalatardl lesz sz6.
Inditsuk el a tanuldkkal kdzosen a fejlesztékdrnyezetet, €s nyissunk Uj projektet.

Mutassuk be az elsé feladatot a robottal: a robot bdrhonnan indulhat, és amikor
eléri a piros csikot, akkor megall.

Ezt a programot fogjuk el&szor elkésziteni a tanuldkkal kdzosen.

Allitsuk be, hogy a robot inditds utdn folyamatosan mozogjon elére, majd a
narancsszinG ,,Flow Control” csoportbdl vdlasszuk ki a ,,Wait” blokkot. Allitsuk be a
,»Color Sensor - Compare — Color’ moédot. Ezutan allitsuk le a robot motorjait.

Probdljuk ki a programot, inditsuk el tébb helyrdl is a robotot, hogy bemutassuk,
hogy nem csak egy pontbdl mUkddik megfelelden.

Beszéljik meg a tanuldkkal, hogy mit kellene ahhoz atallitani, hogy ne a piros csikig
mozogjon a robot, hanem példaul a kékig.

\‘ TIPP: kitérhetuink arra is, hogy ugyanilyen elven nem csak szinig tudunk
), mozogni, hanem példdul amig benyomddik a nyomdsérzékeld, vagy az
ultrahangszenzor 10 cm-nél kdzelebb érzékel targyakat.
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TIPP: ha a tanulék mar ismerik a ciklus blokk hasznalatat, megbeszélhetjik,
hogy ,,Wait” blokk helyett ciklust is hasznalhatunk, itt is be lehet allitani,
hogy a mozgds addig tartson, mig a robot szinérzékeldje pirosat érzékel.
(1.2 melléklet)

2. ROBOT MOZGATASA HARMADIK PIROS VONALIG - CSOPORTOS TANULOI MUNKA TANARI
ELOADAS NYOMAN [7 PERC]

Szukséges legaldbb harom piros vonal, egymas utan felragasztva egy
fehér fellletre. (Ha nem fehér felUletre ragasztjuk, akkor értelemszerien at
kell irni a programot, hogy ne fehér szint akarjon érzékelni a robot.)

A vonalak lehetnek kildnb6zé vastagsaguak is.
)\ Példa: 2.1 melléklet

Az elsé megoldds, amit meg fogunk iri, nem fog jol mUdkddni, de érdemes
ezt is bemutatni, hogy a diakok lassak, hogy miért nem j6 ez a mddszer.

A HIBAS program képe: Program képe: 2.2 melléklet, j6 program képe: 2.3
melléklet

IsmertessUk a kdvetkezd feladatot: ne az elsé piros csikndl dlljon meg a robot,
hanem a harmadiknal!

Kérdezziik meg a didakokat, hogy miben kell valtozatni ezen a programon, hogy a
masodik feladatot tudjuk megoldani vele. Valdszinlleg lesz olyan valasz, hogy az
eléz8 programot kell haromszor megismételni. irjuk meg ez alapjan a programot,
és probaljuk ki. Az eredmény az lesz, hogy a robot az elsé piros csikndl meg fog
allni.

Beszéljuk meg, hogy mi az oka a problémdnak: a robot megtaldlja az elsé csikot,
és tovabb indulna, de mivel pirosat lat, Gjbdl megall, majd ezt még egyszer ismétili.

Tehat ugy kellene mdédositani a programon, hogy miutan piros szint talalt, menjen
addig, amig fehéret érzékel, majd utana keressen ismét pirosat. llyenkor mar nem
kell minden szinérzékelés utan leallitani a robotot, mozoghat folyamatosan.

iiuk meg a programot, majd prébaljuk ki.

TIPP: hasznalhatunk ciklust is az ismétléshez. (2.4 melléklet) llyenkor azt kell
megbeszélni, hogyha a piros és fehér érzékelés van egy ciklusban, akkor
X nem a harmadik piros vonalnal all meg a robot, hanem a harmadik piros
__3 utdn az elsé fehémél. Altaldban ez a megoldds is megfeleld a
gyakorlatban, de megirhatjuk a programot ugy is, hogy eggyel
kevesebbszer ismétlink, majd elmegyUnk a kdévetkezd piros vonalig. (2.5
melléklet)
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3. ROBOT MOZGATASA PIROS SZINNEL HATAROLT TEGLALAPON BELUL - CSOPORTOS MUNKA [8
PERC]

Szukséges egy nagyjabdl téglalap alaku tertlet, piros vonallal szegélyezve.

A Példa: 3.1 melléklet
&3

Egy lehetséges megoldas képe: 3.2 melléklet

Ismertessik feladatot: a robot mozogjon folyamatosan egy piros csikkal hatarolt
téglalapon belil. Nem kell az egész robotnak mindig a vonalon belil lennie, elég
csak részben bent lennie.

Miel6tt programozni kezdUnk, beszéljlk meg, hogy van-e valakinek otlete arra,
hogy hogyan oldjuk meg a problémat. Tobbféle j6 megoldas is lehetséges.

Ha senkinek nincs &tlete, akkor mondjuk el a kdvetkezd verzidt: a robot
folyamatosan mozogjon, mig el nem éri a piros vonalat, ezutan forduljon nagyjabal
kilencven fokot, és ezt ismételje a végtelenségig.

A tanuldk nyissanak Uj alprogramot a projekten belul. A programhoz semmilyen (;j
blokk nem kell, a fanuldk az elézd dtlet (vagy sajat otlet) alapjan irjak meg
ondlldan a programot, és teszteljék, hogy mikddik-e.

TIPP: ha egy csoportnak kész a programija, akkor elkezdhetik a kdvetkezd
feladatot.

4. KINCSVADASZAT — CSOPORTOS MUNKA [20 PERC]

Szukséges egy palya, nagyjabdl 4-5 targgyal, amit a robot dssze tud
gyUjteni. A targyak kérUl a talajra legyen leragasztva szines szigeteldszalag.
Példa: 4.1 és 4.2 mellékletek

\‘5 Legyen kijelolve a palyan egy bauzis is, ahonnan a robotnak indulnia kell.

A csoportok barhogyan dolgozhatnak, nem kotelezd a szinérzékelést
haszndlniuk. Gondoskodjunk réla, hogy legyen mérészalag, illetve
szogmerd, hatha valaki mérni szeretne.

Bemutatjuk a pdlydt a didkoknak. A feladat, hogy a robottal &sszegyUjtsék a
kezdbpontra a palyan elhelyezett ,kincseket”.

A tanuldk, mikbzben irjdk a programot, folyamatosan tesztelj€k a munkajukat.

Ha egy csoport készen van, mérjik le, hogy a robot mennyi id6 alatt tudja
megcsinalni a palyat.

TIPP: ha van elég LEGO, a tanuldk épithetnek plusz karokat is a robotra, ha
szikségesnek latjak.
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5. OTTHONI FELADAT [5 PERC]

A hazi feladat a kévetkezd: A 3. pontban szerepld példa alapjdn irjanak olyan
programot, amivel a robot egy szobaban tud kézlekedni, anélkil, hogy valaminek
nekimenne. Ehhez az ultrahang szenzort kell hasznalni.
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MELLEKLETEK

KONYV LINKJE:
HTTP://DOWNLOAD.NI.COM/PUB/BRANCHES/EE/2014/ACADEMIC/KISS_ROBERT_A_MI

NDSTORMS_EV3_ROBOTOK PROGRAMOZASANAK_ALAPJAI.PDF

1.1 Piros szinig mozog ,,Wait” blokkal:

1.2 Piros szinig mozog ,,Loop” blokkal:

[Co1 ]
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2.1 Példa a masodik feladathoz:
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2.2 Harmadik piros vonalnal megall - HIBAS valtozat
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2.5 Harmadik piros vonalnal megall, ismétléssel

l &t A.er

% GD’? # g
wlm it } \OFIH wlm

O|D|75

3.1 Példa a harmadik feladathoz
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3.2 Téglalapon belll mozgd robot

4.1 Példa egy lehetséges elrendezésre

BAZIS

12 /7 13 oldal SZECHENYI e



LEGO demonstracios segédeszkodzoket alkalmazd pedagodgiai jé gyakorlatok és
modszerek tapasztalatainak felhasznalasa a kereszttantervi kompetencidk és a
természettudomanyos oktatas fejlesztésére.

szécnsnrl'
|
ot St
pre

TAMOP-3.1.15-14-2014-0001
Kedvezményezett: Informatikai, Tavkozlési és Elektronikai Vallalkozasok Szévetsége

4.2 Példa a targy elhelyezésére
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