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A ROBOT EVOLUTION ROBOTMODELLEZ® ESMECHANO-ELEKTRONIKAI
EPITORENDSZER OKTATASI ALKALMAZHATOSAGA

Szanthé Dezsd, dezsi @gemini.ektf.hu
Eszterhdzy Kéroly Tanérképzd Fdiskola Oktatastechnol giai és Informatikai Tanszék

Instructional application of Robot Evolution robot making and mechano-electronic building system

According to the modern pedagogy, the student's activity gets the centre, and his active participation becomes

more important. The most important things of the Robot Evolution system are robot making, simulating,which has the
secret of the self-discovering method.
Studying of the robots gives you wide-ranging informations. The philosophy of the building set, like an education system,
is based on these informations. While the students put the robots together and program them, they can get informations
from the most different places. The result-orientation, the possibility of the independent work and the new theme keep the
motivating in a high level, so informations are secured effectually. You can build not only robots, but another gadgets
from the building system, whatever is possible from the set.

A rendszer pedagégiai elemzése:

A pedagbgia korszer(i felfogasa szerint a hallgaté tevékenysége kerll a kdzéppontba, és el6térbe kerlil az
ismeretszerzésben vald aktiv részvétele. Ehhez adhat segitséget az ismertetésre kerlld Robot Evolution
robotmodellez6 és mechano-elektronikai  épitérendszer. Az 0ndl6 problémamegoldas megtanitasa,
megtanulésa igen fontos helyen dl a tanitas-tanulés folyamatdban . Ha erre mind tantargy mind esetlegesen
valamely eszkdz oldalérdl segitd lehetdségink adodik, azt feltétlendl ki kell haszndlnunk.  Tipikusan ezt
biztosithatja ez a rendszer, gy hogy ez a tanulas és tanitas segédeszkdze, a tanulas irdnyitasa pedig tovébbrais
atanér kezében marad.

Robot Evolution

A Robot Evolution természetébdl adddéan a szimulacidé és az ehhez kapcsolodd szemlétetés,
demonstracio kerlll el6térbe. A jelenségek térben és iddben transzformalhatok. A val dsigban csak egyedi, vagy
nagy koltséggel |étrehozhatd folyamatok laboratoriumi korilmények kozott elGallithatdk és vizsgdhatok. A
kilonbdzd paraméterek vdtoztatdsval a jelenségek kisérleti jelleggel tanulményozhatdk, akérhanyszor
megismeétel hetdk, rendszerszemlélet( gondolkodasmad kertilhet eldté rbe.
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Ez az Onfelfedezb modszer a kilonbdzd Osszefliggések felismerésének modszereivel olyan médon
ismerteti meg a halgatét, hogy annak maga is részese lesz, igy a megszerzett ismeret rendkivil szilard.
Ugyanakkor a RE rendszer lehetbséget ad arra, hogy mindezt jatékos korilmények kdzott tehesse meg.
Pedaglgiai szempontbdl a jéték definicidjét tekintve kétféle megkdzelitésrdl beszélhetlink, Ugymint a jaték ésa
jétszma. A jaék, a tanulassal kapcsolatban elsdsorban motivacios szempontbdl jut jelentds szerephez, a
jétszma a problémamegol dés, a gondolkodés stratégidk kialakitasa szempontj abdl kap jel entdseget.

A Robot Evolution rendszerben a lényeg tehdt a héttérben megh(iz6dd szimulécié, amelynek kivitelezése
jétékos onfelfedezd mddszerben rejlik. Ez a modszer olyan célkitlzéseket is szolgdl, mint a dontéshozatal
készségének fejlesztése, az interperszondis kommunikécié erfsitése és olyan attitOdok kialakitdsa mint a
mésok véleményének figyelembevétele, konzultécids készseg, az adott probléma tobbféle megoldésanak
vizsgélata, értékelése.

A Robot Evolution rendszer éltalanos elméleti alapjai:

Az olyan berendezéseket, amelyek bemend adatként valamilyen informaciot kapnak az dket korilvevd
kornyezettdl, kimend adatként pedig 0 informéciot adnak ennek a rendszernek, informécids gépeknek
nevezhetjik. Ezen kritériumoknak a vizsgdt rendszer (RE) megfelel. Az informécids gépek Atalanos ,
absztrakt matematikai elmélete pedig nem mas mint az automatak elméete. Itt azonna felvetddik a kérdés
hogy milyen automatékat lehet ilyen absztrakt modszerekkel elddllitani, milyen formdlis nyelvek kapcsolhatok
hozz4juk.

Lényeges a formdlis nyelvek kérdését megvizsgani, ugyanis ez az informécio-feldolgozashan azért
fontos, mert ha az egyes adathalmazokra Ugy tekintiink mint véges sok jelbdl alkotott szavakra, akkor a
feldolgozasuk sorén alkalmazhatjuk aformdis nyelvek kezelésére kidolgozott automatikus madszereket.

Az automata, mint a vizsgélt Robot Evolution, bizonyos bemeneti adatok alapjan (j adatokat szolgaltat
kimenetként, és ezt Ugy valdsitja meg, hogy dsszesen csak véges sok kiilénbdzd belsd élapotba kerlilhet, azaz
véges a memoarigja. igy a formdis nyelvek kezeléséhez megadhatdé modszerektdl megkovetelhetd, hogy az
adott nyelvet véges eszkdzokkel irjék le.

A Robot Evolution az automatak alapvetd tipusai kozul teljesiti az in.  felismerd automata kritériumait.
(szavak), kimend adata pedig egy binéris szimbolum. Bekapcsoldskor a felismerd automata egy meghatérozott
kezdbdlapotban van, s mikodése determinisztikus, azaz ha ugyanazt a szét adjuk be bemenetként kildnbdzo
pillanatokban a gép ugyanugy fog véaszolni.

Ugyanakkor a RE teljesiti az atalakité automata ismérveit is, azaz egy adott bemeneti nyelv szavait
alakitja & a kimeneti abécé szavaira, igy az Uj szavak egy Uj kimeneti nyelvet is meghataroznak. Mikodése
szintén determinisztikus.

A rendszer |lehetséges alkalmazasi ter Uiletei, néhany egyszer G példan keresztil:

A robotok a legbonyolultabb és legfejlettebb gépek. Megtestesitik a mlszaki haladés szinte valamennyi
eredményét a kohaszattdl az informatikéig. A robotok mikddésének megértéséhez széleskorll ismeretek
szilkségesek, de ez forditva is igy van: a robotok behat6d tanulmanyozasa széleskor(l ismereteket nyujt. Erre
épll az épitdkészlet, mint oktatdeszkoz filozdfiga. A robotok dsszedllitdsa és programozésa soran a tanuldk a
legklll 6nbozObb terliletekrdl szereznek ismerteket. Az eredményorientdltsag, az 6ndl6 alkotés lehetBsége és a
téma Ujszerlisege a motivatsagot mindveégig magas szinten tartja, igy az ismertek hatasosan rogziinek. Az
épitbrendszerb8l, nemcsak robotokat, hanem masféle szerkezeteket is lehet késziteni, gyakorlatilag béarmit,
amit az elemkészlet lehetdvé tesz. Nyilvan e kérdésben a hallgatdk ismeretszintje és a megvalGsitani kivant
pedagdgia cél dont a fe lhaszndlas modjardl.
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Természetébdl addéddan az dtaanos iskola felsd tagozatdn és a kozépiskolakban kilonbdzd
tantdrgyakhoz kothetd, ezek kozll a technika, szdmitéstechnika és a fizika a kiemelkedd. A technika
tantargydban a gépelemek, kozldmQvek témakorétdl kezdve az egyszer(l vezérlési és szabdlyozas problémak
megfogalmazésaig és megoldaséig alkalmazhatd. Szamitastechnika terén elsdsorban a programozés kapcsan,
igen hasznos szerepet tolt be az a goritmikus gondolkodasmadd fejlesztésében . A fizika tantargyban a sokoldal i
modellezési |ehetfség miatt szamithat sikerre. Alkalmazhaté szakkdzépiskoldkban és szakmunkésképzokben
minden olyan tantargyna ahol bizonyos géptani, jarmQszerkezettani, villamos jelleg, kommunikécios iranyu
vezérlési, szabdlyozés kérdések, vagy egyszerll modellezési igenyek lépnek fel. Egyszéval minden olyan
képzési terlleten jol akalmazhato, ahol a szimulécion aapul 6 rendszerszeml élet( gondolkodésmad fejlesztése
szikséges.

A rendszer ismertetése:

A Robot Evolution egyszer(Q robotok megépitését, valamint azok mikodését igyekszik bemutatni gy,
hogy azok aké&r szamitogéppel is vezérelhetbek legyenek.

Az épitdkeszlet legfontosabb eleme a vezérldberendezés. Ez a mikroprocesszoros egyseg irdnyitja a
hajtémaveket, kapcsolatot tart az input és output elemekkel. Kétiranyl kapcsolat épithetd ki a szamitdgép és a
vezeérld kozott. Ez az egység 6nmagéban is, vagy szédmitogéppel 0sszekapcesolva is haszndhat6 az adott feladat
megoldésahoz. Erdekes lehetdség , hogy a vezérlbk egymassal is dsszekapesolhatok, igy ennek segitségével
mintegy megsokszorozhatok annak képességei. A legfontosabb ismérve azonban az, hogy képes egy adott
program betan ul&séra, tarolésara és futtataséra.

Alapvetden a kovetkezb izemmaodjai |ehetségesek:

- Kézivezér1d mdd, ilyenkor a nyomagombokrdl kapott kdzvetlen parancsokat teljesiti

- Programozoé Uzemmdd , tanito tipustl programozés, azaz a mozdulatokat val 6ban végre kell hajtani, mint a
kézivezérld modban, de azok most térolhatok (max. 127 |épés).

- Végrehajté Uzemmdd , a térolt program futtatésa, amely torténhet a mozdulatsor elejérdl vagy a végérdl
kezdd irdnyba, tovabba lehetdseg adddik a program lépésenkénti, valamint ciklikus, azaz ismétlddd
végrehajtasara

- PC interface Uzemmdd , ekkor a vezérld a szamitdgép printer portjdval Osszekottetésbe kertl, tovébba a
gépen dindithatdé a RE programja, amely felépitését tekintve azokat a szolgdtatdsokat biztositjia mint a
vezérlBegység 6nmagéaban, de ebben az tizemmaodban |ehetséges el 6re megirt programok felhasznalédsa, a
tanult vagy beirt program szerkesztése, lemezre mentése ésvissz  atdltéseis.

A vezéldberendezésen kivil az aapkészlet 4db komplett hajtomQvet tartalmaz, amelyek egyenaramu
motorok, jeladdval és kiilnbozo attételi elemekkel kiegészitve.
A rendszer részét képezik a k6zldmQvek, amelyek itt killonbdzd fokszdmu fogaskerekeket és menetes orsokat
jelentenek, valamint az input és output elemek, tovébbé vazelemek éskot delemek.
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Rendkivil elényos a termék nyilt architektirgju felépitése, lehetbség van az elemkészlet igény szerinti
vatoztatésara és bovitésére. Jelenleg is forgalmazés aatt dl egy kisebb teljesitmény( vezérlBberendezés és
egyszova a fejlesztd kft. adaptdni szeretné a legljabb milszaki eredményeket, Uj rendszerelemek
kifejlesztésével be kiva nja mutatni a fejlddés U dlomasait.

Fejlesztés alatt all a beszédszintetizétor, a tAvvezérld és telemetriai egység, valamint egy Ujabb nagyobb
teljesitmény( vezérldegyseg. A meglévd PC-s szoftver is folyamatos atal akulason megy keresztll, mindez oly
maodon, hogy a felhaszndonak is joga és lehetdsége van azt tovabbfejleszteni, ehhez a gyartdé minden
témogatast megad.

Igen komoly akotéi tevékenység eredmeényeképpen az APC Studio és a Robot Evolution Kft. az APC
LOGO 3.2 verzi¢jdbha integrdlta a vezérldberendezés LOGO nyelven torténd programozési |ehetdsegét, ami
igen komoly eldrelépés abban a tekintetben, hogy a rendszert egyszerQl programlépéseken keresztill tudjuk
Uzemeltetni, illetve a kitlzott feladatokat megoldani.

Egy példa a Robot Evolution rendszer eziranyu alkalmazasi lehetdségérol:
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SOROMPO eljarés

A SOROMPO eljéaras a megépitett sorompo modellhez késziilt ezért az eljaras tanulményozésa elbtt a
model It tanacsos megépiteni.

Ez egyébként alegegyszer(ibb modell, melyet az Epitési tanacsadd fiizet javasol.
Az AKADALY aPERMAK ésalMPVAR djérésok az egymotoros kocsihoz késziiltek, ezért javasoljuk, hogy
az eljérésok tanulményozésa el6tt épitsék meg az egymotoros kocsit.

A hé&rom djérds egymas uténi kiprobdlasa jol mutatja, hogy ugyanaz a mechanikus szerkezet, az
egymotoros kocsi mennyire més és més lesz, pusztdn a mikodtetd program cseréjével. Megjegyezzik még,
hogy a kocsi akis- ésanagy RobotEvolution készletbdl egyarant megépithetd. A kocsi vezérléséhez a kétféle
CONTROLLER barmelyike felhasznalhaté. A kocs motorjdt a CONTROLLER 1-es, a kapcsol6t a 2-es
csatornahoz kell csatlakoztatni. Ne felgjtsik el a CONTROLLERT tépfesziltségge ellatni és a PC parhuzamos
portjahoz csatlakoztatni. Ha mindez megtortént, csak akkor indithatjuk a LOGO nyelvet az LG ROBOT
utasitéssal. Ennek hatésara a ROBOT.LOG eljaras csomag automatikusan betoltodik.
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interface 1 vagy 2 PC parhuzameos portja
CONTROLLER PC
tApegységhes "
1 2 3 4
MOTOR KAPCSOLO KETSZINGLED | . . .. o
Csak a sorompbdhoz!

Az egymotoros kocsi, a CONTROLLER és a PC dsszekapcsoldsa. A Sorompo bekotése ugyanez, de ott még
egy output elem van a két szinQ lampa(LED). Ezt a 3-as csatorndhoz k6  ssiik.

MOT eljéras

Amikor a PC a LOGO program motor x y utasitasét hgjtja végre, az adott motorra vonatkozé parancsot
kild a CONTROLLER egység felé. A CONTROLLER hozzakezd a parancs vegrehajtaséhoz, bekapcsolja a
kivalasztott motort és figyeli hogy megtortént e a kivant szdma motor fordulat. Haigen, aforgés ledll. A PC a
forgés datt is lekérdezheti a CONTROLLERT a mozgas dlapotardl. A kapott vlaszt az :s véltozoba kerll. Ha
a mozgas még tart, az :s értéke 1, ha befejezddott :s értéke 0. Amig az egyik csatornara kotétt motor még
forog, a PC illetve a LOGO ugyanannak a CONTROLLER-nek mésik csatorngjéra kotott motorjét is
bekapcsolhatja. Mivel a CONTROLLER csak egyszerre csak egy csatorné kezelhet, igy az elsbként
bekapcsolt csatorna motorja megdll, és a mésodik utasités vegrehajtasa kezdddik el. Azaz forogni kezd a mésik
motor. Ennek akkor van értelme, ha tobb CONTROLLER van a PC-hez kétve és amig az egyik javédban
dolgozik mozgasi parancs végrehajtasén, a méasik kaphat neki sz6l6 mozgésutasitast a PC-tdl. Tulgdonképpen
igy lehetséges két motor egyidejl mikodtetése. Azért, hogy a PC ne tudja Ujabb mozgasutasitéssal
megszakitani a korébbi mozgasi parancs végrehajtasit, egy eljérést kell akalmazni. A MOT eljarés az aktudlis
motort (I&sd amotor utasitas) a :b paraméterben megadott értékkel forgatja. Ezutdn hurkot alkalmaz, és addig
nem kerllhet ki belble, amig a forgas tart (:s?=1). Ha a forgés végetért, (:s?=0) kilép a hurokbdl. MOT
tartalmaz még egy vizsgaatot is, hogy a forgés elérte-e a céja, azaz a kivant elmozdulds azonos-e a
ténylegessel. Ha nem, hibalizenetet kiild.

MO eljarés

A MO é€ljaras két paramétert var. Az elsdvel bedllitja az amotor értéket, (:c) azaz, hogy melyik motort
kivanjuk vezérelni, a masodik pedig a kivant elmozdul asértéket térolja(:b).

amotor :c bedllitja az aktudlis motort
legyen :x :m? az akt. motor szamldgjanak értékét az :x valtozoba mésolja
motor ? :b az akt. motort :b értékkel forgatni kezdi

hurok ha :s? = -1 robot .stop vege ; amig :s? =1
hurokban marad amig a motor forog ( :s?=1) kozben feltételvizsgalat, ha hibés a
motor parancs végrehajtas ( :s=-1) kiszdll

hanem:m? - :x = :bird .A .kovetkezo .szamu .motor .nem .mukodik :amotor ;
amikor aforgas lezgjlott, vagy vaami miatt megszakadt, egy feltételviz sgdat
kovetkezik Az djérés elgjén az :x-be tett érték ésamostani :m? érték
kilonbségének :b értéket kell adnia. Hanem, h ibalizenettel szall ki.

példaaMO elj&ras haszndlatéra:
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mo 2 23 meghivjaamo eljarast 2 23 paraméter értékek kel. Ennek hatésra a 2-es motor
23-at forog pozitiv irdnyban.

példavége

AKADALY é€ljéras

Az AKADALY eljarés az egymotoros kocsihoz késziilt. A motort az 1-es csatorndhoz, aka pcsolét a 2-

eshez kell csatlakoztatni!

Az AKADALY edjarassa kocsink automatikus felderitd robotta valik, mely az utjdba esd akaddyok tavolségét
méri fel és ezekrdl t§ékoztatja a kbzpontot, a PC-t. Az elj&rés végrehajtasakor a kocsi szakaszos mozgéssal
addig megy elbre, amig akadalyba nem Utkozik. A kocsi mozgésa a grafikus képernydn is kdvethetd, a megtett
tavolség leolvashatd. Ha akadalyhoz ér, a kapcsolé megnyomaodik, a kocsi ledll. A képernydn kirgjzol6dik az
akadaly helye és kiirédik a tévolsaga. Ezutén a kocsi folyamatos mozgéssal visszatér a kiindulé helyzetbe. Az
eljarés Ujabb futtatasakor a régi akadaly helye is a képernydn marad. Ha a kocsi egy bizonyos tévolségon bel Uil
nem Utk6zott akadayba, visszamegy a helyére és kis idd mulva Ujrakezdi a keresést. Ezt hdromszor ismétli
meg majd hib ailizenettel kiszall az eljarashol.

Az AKADALY djéarasban két segédeljarast hasznaunk, AKAD1 és AKAD2 néven. Ezek azért
kellenek, mert egy eljards hossza maximum 250 karakter lehet. Az AKADALY eljarés, ha minden szikséges
utasitast beleirndnk, hosszabb lenne 250 karakternél .Ezért néhdny mlveletet killon eljérasban irtunk meg és az
AKADALY nevi eljarashan a nevikkel hivjuk be ezeket.

AKAD1 segédeljaras. Bedllitja az alaphelyzetet.

legyen :m10 Az :ml vatozbéba O-t ir, lenulldzzaaz 1-es motorcsatorna szamlé 6jét.
orr L&thatova teszi a teknds orrét.

helyez 10 100 Elhelyezi képernyd fele magassagéban, aba széltdl 10 egységre.
fejszog 90 A tekn6c orra jobbra néz.

akad2 Meghivjaaz AKA D2 segédeljérést

AKAD2 segédeljarés Ez az elj&rés egy hdrom egyseg sugaru kort rgjzol oda, ahol épp ateknds van.
toll Leteszi atollat.

kor 3 Megrajzoljaa kort.

tollne Felveszi atollat.

AKADALY €jaras

legyen:q 0 :q VAtozot lenulldzza. Ebbe kerll majd a sikertelen akaddlykeresesek sz dma
akad1l Hivia AKAD1-et

hurok Hurok, melybdl az akaddly megtaldlasakor |éphet ki.

mol1l Az 1-esmotor 1-et |ép eldre. A fogaskerék attételek miatt egy motorlépésre a kocsi

5 millimétert halad elGre. Minden hurok lefutés 1 [épést jelent, 1-gyel nbvelve :ml
értékét. Lasd "MO" eljaras!
elore5 A képernydn atekndc orra 5 egységet megy eldre. (Irdnyé az AKAD1 dlitotta be.)
ird.az.ut:ml* 5 Az :ml vatozdbdl kiolvasott adatot, amely a motorl elmozdulésértéke, azaz az
egyes |épések szdma, megszorozza 5-tel, majd "az ut" szOveg utdn kiiratja a
képernyd aljara.
Feltételvizsgélat:

ha:ml> 60 Ha :ml értéke méar nagyobb mint 60, azt jelen ti, hogy a hurok mér 61-szer lefutott,
a kocs 61x5=305 milliméterre tvolodott e a kiindulds helyétdl, anélkil, hogy
akaddlyba titkdzott volna.
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ird .nincs .akadaly Kiirjaa"nincs akadaly" szbveget, majd

mo 1-:ml :ml értékének -1 szeresével hatratolat akiindulasi helyre.

legyen:q:q+ 1 :qvatozlt egyel noveli, ez jelzi a sikertelen akaddalykeresések szamét.

akadl Meghivja AKAD1-et, bedl| az alaphelyzet.

varj 5; Bedllitott ideig igy vé&rakozik. Ha az idd letelt tovabblép az amig utasitasra, mely

visszakuldi és Ujabb 60 |épéses akadalykeresés kovetke zhet.

Az amig el6tt még egy feltételvizsgllat.
ha:g= 3vege; Ha 3 sikertelen akaddykeresés volt, kiszdll az eljarasbdl. Hibalizene ttel.

amig:i2=10 A hurok végén |évb amig utasitds azt vizsgdja, hogy a kettes csatorna b emenete,
input vonala milyen alapotl? Ha a kapcsold nincs megnyomva, a 2-es input O
alapoty, a program a hurokban folytatédik. Ha azonban a kapcsol6 nyomva van,
mert az akaddly aminek akocsi (itkdzott, megnyomta,

akkor :i2 = 1, erre aprogram kilép a hurokbdl.

akad2 A tekndc orra eddig egyiitt mozgott a kocsival és most kijeldli az AKAD2 szdméra
azt ahelyet, ahové a 3-as sugaru kort kell ra jzolni.

do Megszdlal ado hang. Lasd "DO" dljérést!

Kiiratés kovetkezik.
ird .A .tavolsag .mmben :m1* 5
Az :ml vatozoban van a motor atal elvégzett |épések szama. Ezt 5-tel szorozva
kapjuk a megtett utat milliméterben. Ezt irjaki ez az utasités.

mo 1-:ml A Kkocsi folyamatos mozgéssal a helyére megy.

Feltinhet, hogy a kocsi eldremenet szakaszosan, 1-es |épésekkel haladt, visszafelé pedig folyamatosan
megy. Ennek oka, hogy a ROBOT CONTROLLER 4 egyszerre csak egy csatorndva foglakozhat. Vagy a
motort vezérli amelyik az 1-es csatornahoz van csatlakoztatva, vagy a kapcsolét kérdezi le, amelyik a 2-es
csatorndhoz csatlakozik. Ezét a program ugy mikodik, hogy el6re kildi a kocsit (motorl) majd megall és
lekérdezi a 2-es csatorna inputjdt ( :i2 ). Ezutdn kezdddik Ujrac mozgés, kérdezés, mozgés, kérdezés stb.
Végrehajtaskor ezért villog felvaltva a két csatornajelzb zold LED. Visszafelé mér nem kell a 2-es csatornaval
torddni, ezért lehet folyamatos mozgassal hétrakildeni a kocsit. Felmerlilhet az, hogy a kocsit permanens azaz
alanddan bekapcsolt csatorna utasitéssal kildjik elére. A perm utasitassal bekapcsolt csatornak mellett mas
csatornakkal is képes foglalkozni a vezérld. Pl. amig a kocsi a perm 1 20 utasités hataséra 20 mésodpercig
folyamatosan halad elore, ezalatt a vezérld figyelheti a 2-es csatornét és a rakotott kapesold dlapotét. Ezt
szemléteti a PERMAK nevl djérds. Van azonban egy bokkend. A permanens (alanddan) bekapcsolt
csatornahoz kotott motor forgasdt nem figyeli a vezérld ezért a mozgés adatok sem térolddnak e az :m
vatozokban. Emiatt nem tudjuk, hogy a motor mennyit is forgott. Ezért nem is tudjuk robotunkat
visszavezérelni a kiindulashelyére.

PERMAK eljaras

A PERM AK eljé&rés az egymotoros kocsihoz készilt. A motort az 1-es csatorndhoz, aka pcsol6t a 2-
eshez kell csatlakoztatni!

Szoveg kiiratésa
ird .Ha .valaminek .nekimegyek, .megallok.

ism5 do szun szun ismvege  Otszér megszdlal ado hang. Lasd "DO" eljarast!

10
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ird MEGYEK! Indulési figyelmeztetés.

perm1 10 A kocsi elindul, és hanem taldlkozik akadallyal akkor is megdll 10 méso dperc
mulva.

hurok Hurok utasitas, melybdl a kapcsolé lenyomott dlapota (:i2=1) |éptetheti ki a
programot.

mi Menet kdzben csipogunk. Lasd a"MI" eljéarast!

amig:i2=10

motor 1 -1 Ha nekiment az akadalynak (:i2=1) és kiléptlink a hurokbdl, most a motor 1-et
visszalép, hogy lemésszon az akadalyrdl.

hang 1000 10 1000 Hz-es hang sz6l 1 mésodpercig.

ird .Itt .az .akadaly! Kiirjuk, hogy elértik az akadalyt.

IMPVAR eljaras

Az IMPVAR eljérés az egymotoros kocsihoz késziilt. A motort az 1-es csatornéhoz, a ka pcsolét a 2-
eshez kell csatlakoztatni!
Az djards mikodése: Ahényszor megnyomjuk a kapcsolot mikddtetd lemezt, kis varakozés utén a kocsi
annyiszor 5 mm-t halad szakaszosan eldre, majd folyamatosan vissza.

legyen :m2 0 Lenulldzza az :m2 valtozét. A kapcsolé megnyomasainak szama az :m2 be kerdl
majd. Minden kapcsol 6 nyomés 1-el ndveli majd :m2 értékét.

hurok Hurok szervezés. A végrehgjtas mindaddig a hurokban marad, mig az :iddzitd nevi
véltozd nagyobb nulléndl, azaz le nem jér a bedllitott idd.
legyen :idozito 5 Ez az utasités az :id0zitd-t 5 masodpercre dlitja be. Ha a hurokban nem lenne

olyan utasitds, amely varakozna valamire, a hurok sohasem érne véget, hiszen
ennek feltétele, hogy az :iddzitd étéke nulla legyen, mérpedig ez az utasités
mindig Ujra bedllitja 5-re.

input215 Ez az utasitas varakoztatja a végrehajtast. EbbSl csak Ugy lehet kikerlini, ha a
kérdezett csatornan (2) beérkezett a bedlitott szami(1) impulzus, vagy lejart a
bedllitott vérakozés idd (5sec) Most a 2-es csatornét kérdezzik. 1 megnyomast
vérunk, 5 mésodperc ideig. Ha 5 masodpercen belll megnyomjak a kapcsoldt, a
vérakozéds megsz(nik, a program tovébbléphet. Természetesen a varakozas alatt
az €lObb bedlitott :iddzitd 5 masodperce is telik. Ha 5 masodpercig nem nyomtak
meg a kapcsol 6t, Ugy 1ép ki a vérakozasbdl, hogy kdzben az :iddzité 5 mésodperce
is letelt, igy hurok végén 1éve feltétel vizsgalat Ures, azaz O érték( :iddzitb-t taldl és
kilép a hurokbdl. Ha volt impulzus, azaz az 5 méasodperc letelte elott kilépett a
vérakozéshdl, az :iddzitd-nek sem volt idge lenulldzddni, igy a hurok végi
feltételvizsgdlat :idozitd értékét nagyobbnak fogja taldni 0-nal, ezért a hurok Ujra
kezdbdik

ird .impulzus .szam:m2 A vizsgélat el6tt kiirja:m2 értékét, azaz a
beérkezett impulzusok szamat.

amig :idozito > 0 A hurok végi feltételvizsgalat (14sd feljebbt)

skalal Nem jo6tt Uj impulzus, letelt az :iddzitd 5 mésodperce, megszélal a zene. Lésd
"SKALA1" eljarast!

ism:m2 Most az motor annyit |ép, ahdnyszor a kapcsol 6t megnyomtuk. Egyes|ép  éseket fog
tenni annyiszor, amennyi az :m2 értéke

mol1l Ez az egyes |épés. 1-es motor 1-et 1ép. Lasd még a"MO" eljarast! Itt csak azért
[épegettiink egyesével, hogy meg tudjuk szdmolni alépéseket. Mehettiink volna
folyamatosan is. mo 1 :m2

11
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ismvege Ha megtdrtént az :m2 vatozéban tarolt szamu
skala2 [épés, megszdlal azene. Lasd "SKALA2" eljérast!
mo1l-:m2 A kocs folyamatos mozgassal visszamegy eredeti helyére. Az elmozdulas

nagységét tartalmazo :m2 valtozo értékének -1 szeresével mozdul €l az 1-es motor,
azaz akocs hatrafelé megy. Lasd még "MO" eljarést!
KEZI eljaras
A KEZI djéréssal Iehetdvé vaik a kivalasztott motor tetszOleges iranyu léptetése a "cursor jobbra' és
"cursor bara nyilak" nyomkodésaval. Ha a nyilak valamelyikét lenyomjuk a kivdlasztott motor egyet |ép, haa
nyilakat a CTRL gombbal egyitt nyomjuk, a motor 10-et 1ép. A fel ill. a le nyilakkal lehetbség van

motorvétésrais. A KEZI nev( eljarés csak egy CONTROLLER 4 kiszolgélaséra képes, de kdnnyen étirhatd
tobb vezérlbreis.

A KEZI eljéaréas két segédeljérést haszndl a MOTIR-t ésaz AMOTVALT-ot.

MOTIR eljaras Teljesen gy mikddik, mint aMOT eljéras, csak
motor ? :b itt az aktudis motor forgésa kdzben

hurok kiirjaamotor fordulatainak szdmét is, mely

ird :m? az :m? vatozdban taldhato.

amig:s?=1

ird :m? A forgés befejezése utan ismét kiirja :m?-et.

A MOTVALT djéarés

legyen :x :amotor Az aktudlis motor sorszamét tartalmazo :amotor valtozd értékét az :x valt ozdba
teszi. A :k véltozdban az utoljara nyomott billenty( kddja van. A hivo KEZI eljérés tette bele. Ha :k -ban [évd
kod nem 328 ill. 336 az AMOTVALT mindent vatozatlanul hagy.

ha:k= 328 legyen :x:x+ 1 ; Hafel nyil volt :x értéke 1-el N

ha k= 336 legyen :x:x-1 ; Hale nyil volt :x értéke 1-el csokken

ha:x< 1legyen:x1mi; x értéke 1 és 4 kozt lehet, egy vezérld

ha:x> 4legyen:x4 mi; esetén. Kettdnél 1 és 8 sth. Ha ezeket tlllépjuk, :x-be beiradik ah atérérték,
majd "MI" hangjelzést kapunk. Csak az ellenkezd iranyu nyillal véthatunk
ilyenkor csatornét!

amotor :x ird .Motor :amotor Az aktualis motor az :x értékeét veszi fel ésez ki is irodik.

legyen :q:i? Ez az utasités lekérdezi a kivélasztott csatorna input vonalét, de k apott
értékre val 6jdban nincs szilkség. Az egész azért kell, hogy a PC a CONTROLLER-
hez forduljon és kapcsolja be az aktudlis csatorna zold LED-jét. igy amikor
csatornat vatogatunk, a LED-ek sorban kigyulladnak és megmutatva az aktudlis

csatornét.
KEZI eljérés
amotor 1 Az aktudlis csatorna az 1-es.
legyen:q:il Kigyullad a csatornajelzd LED. Lésd el6bb!
ird .Motor :amotor Kiirjaaz aktudlis motor (csatorna) szamat.
hurok Belépiink a hurokba, melybdl az ENTER gombbal |éphettink ki.
legyen :K :hill Billenty( lekérdezés. A kapott kéd a :k vatozdba kertil.
amotvalt Motorvaltds? Az AMOTVALT segédeljarés hivésa.
Feltételvizsgdatok

ha:k=333mot 1ird:m? ; Hajobbranyil volt, az aktudlis motor egyet elére [ép. Kiirjaa:m?¢é rtékét

ha:k=331mot-1ird:m? ; Habalranyil volt, motor egyet vissza, kiir.

ha :k = 372 motir 10 ; Ha CTRL+jobbranyil volt, motor 10-et el6re |ép a MOTIR segédeljérés hivésaval.
Motor forgas aatt folyamatos :m? kiiratas van.

12
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ha :k = 371 motir -10 ; Ha CTRL+balra nyil volt, motor 10-et visszalép MOTIR-ral. Folyamatos :m?
kiiratas van.
amig :k> 13 ENTER-rel kiléphetiink.

RAJZOLO eljaras

A RAJZOLO djéréssa kulonféle alakzatokat rajzolhatunk a grafikus képernydre. Egyenes és n * 45
fokos vonalakat huzhatunk. Az ejérés bemutatja :bill valtoz6 haszndlatét és a "ha' feltételes végrehajtast és a
szoveg kiiratast.

init Alaphelyzet bedllités. Lasd "INIT" eljarast! A kovetkezd utasités kiirja, hogy
melyik gombokkal Iehet rgjzolni. ird .1-es,2-es .gomb .forgat .a.0-as .vonaat .hiz

hurok Hurok utasités. A billentyQ figyelését az E NTER (kddja 32) lenyomasaig folyatja.

legyen :b :hill Billenty( lenyomasra vér. A lenyomott billenty( kédja a :bill valtozéba kerll. A :b
felveszi :bill értékét, azaz billenty( kod :b-be is bekerdil.

ha:b= 48 ¢€lore5 ; Ha 0-as billenty(t nyomjak (kddja 48) a teknbc elére megy 5-0t.

ha:b= 49 balra45 ; Haaz 1-est nyomjék (kod 49) atekndc 45 fokot fordul balra

ha:b=50jobbra45 ; Haa2-est nyomjék (kod 50) atekndc 45 fokot fordul jobbra. Finomithatjuk is
rajzoléprogramunkat, ha a feltétel vizsgé atokhoz kisebb elmozdulés és
szogelfordulés értékeket rendel Uink!

amig :b> 32 Ha ENTER-t nyomnak kilép a hurokbal.

KETMOTROB eljaras

Az djérés a kétmotoros csigakerekes robothoz késziilt. A vezérld csatornakiosztédsa: 1.csat: platform
motor 2.csat: karemeld motor.

13
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Az ejérds egyszer( motorvezérld utasitasokbdl al. Lényeges, hogy a inditaskor a robot karja vizszintesen
aljon. Normd programlefutaskor a robot a kiinduldsi helyére tér vissza. Kilépés barmikor |lehetséges ESC
billentyQvel. Ezutan € kell inditani a KEZI eljarast, aminek segitségével a robotot vissza lehet vezetni a
kiindul6 helyzetbe(A kurzormozgatd nyilakkal). Itt kilépiink a KEZI eljarashdl (ENTER) Programfutés sorén
arobot felhorgéssza a terhet, majd leteszi.

MAGNESKEZ eljaras

Az djérés a kétmotoros csigakerekes robothoz késziilt. A vezérld csatornakiosztédsa: 1.csat: platform
motor 2.csat: karemel® motor 3.csat: elektromégnes. Az djérds egyszerl motorvezérld utasitdsokbdl dl. A
mégnest a perm utasitasok mikodtetik, hiszen ennek bekapcsolva kell maradni amig a robot a terhet emeli. A
program lefutasa soran a robot vas csavarokat rakodik egyik dobozhdl a mésikba.

Az EKTF Informatika Tanszéke altal inditott kisérleti programral:

A most indul6é tanévtdl kezdBdben, eldzetes megheszélések és megdlapodésok alapjan az egri 4.sz.
Gyakorl6 Altaldnos Iskola és Gimnaziumban fogjuk a tanitdsi ora konkrét folyamatdoan is kiprobdni a
terméket. A gyakorl6 iskola pedagégusaival szoros és folyamatos konzultéciot tartva, kdzdsen dolgozunk ki
alkamazési |ehetdségeket az dtalanos és a kozépiskoldban konkrét példakon keresztiil, elsdsorban a technika
és a szamitastechnika tanté rgyakban.

Ezzel a munkéval parhuzamosan a foiskolai hallgatok szaméra jelenleg a Il. évf. technika szakosak
kaptak robottechnikai ismereteket az informaciotechnika tantérgy keretén beliil. Elmondhatom, hogy igen
kedvezben fogadték ezt az Ujdonsagnak szamitd tanegysegrészt és ezen felbuzdulva, szeretnénk a mésodik
félévtdl kezdddBen egy robottechnikai specializéciét inditani. (A gyartd igérete szerint mé& egy nagyobb
kiépitettség, tobb elemet tartalmazd rendszer segitség ével.)

Az mar azonban most is azonnal létszik, hogy a rendszerrel torténd eredményes munka csak Ugy
valosithatd meg, ha a képzd intézmény minimum 10-15 darabos, azaz egy fé tanuldcsoportra elegendd
készlettel rendelkezik, ugyanis a termék jellege, véleményem szerint feltétlenil megkdveteli az 6ndlo
problémamegoldast, illetve annak fejlesztése csak igy lehetséges.

Tanszéklink a gyartd és forgalmazd kft.-vel megélapodva, pedagdgiai szempontbdl és természetesen ehhez a
munké&hoz kotddd szekmai feladatokat megoldandd, a bézisintézményi feladatokat elvélalta. Programunk
igazan eredményes persze csak akkor lehetne, ha minél tobb fdiskola, egyetem megprobdné képzési tervébe
iktatni a rendszert, tovébba mind tébb d&taldnos és kdzépiskola is bekapcsolddna ebbe a munkéba. Vérjuk
tehat az érdeklodok jelentkezését, akiknek szivesen &lunk rendelkezésére képzési anyagok atadasaval,
konzultécios |ehetdse ggel.
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