Feladatok megoldasa virtualis robotjarmiivel

A valds robotjarmuvekkel valé munka nagyon izgalmas, mar csak azért is, mert a robot
reagalhat a kornyezetének jellemzdire, az elhelyezett akadalyokra, a szines csikokra, a
fényviszonyok valtozasara és igy tovabb.

A programok tesztelése viszont hosszadalmas lehet, mivel minden médositas utan Udjra
fel kell toltenlink a programot a robotra, és a futtatas soran meg kell vizsgalnunk azt is,
hogy a moédositott program megfelel-e az elvarasainknak.

Az is el6fordulhat, hogy szivesen dolgoznank egy probléma megoldasan otthon (valds
robot nélkil), majd ha elkésziiltiink a programmal, azt valos robottal is kiprobalnank. Sét,
lehetnek olyan feladatok is, amelyeket a valds robottal nem tudunk megoldani, a szimulalt
kornyezet viszont lehetéséget biztosit erre.

Ebben segitenek minket azon kornyezetek, amelyekben a robotjarmuveket szimulacids
kornyezetben hasznalhatjuk. A kévetkez6kben egy ilyen feliilettel ismerkediink meg.

AVEX VR feliilet hasznalata

A https://vr.vex.com/webcimen egy olyan blokkprogramozasi kornyezetet talalunk, amely-
ben egy robotjarmivet programozhatunk. Tanulmanyaink soran mar tébbféle blokk-
programozasi kornyezetet hasznaltunk, igy ezen a feliileten is hamar ki fogjuk ismerni
magunkat.

A virtualis robotjarmd eldre, illetve lefelé nézo tavolsagér-
zékelbvel és szinérzékeldvel, fordulasérzékelovel, helymeg-
hatarozdval, illetve bal és jobb oldali Uitkdzésérzékeld szen-
zorokkal van felszerelve.

Emellett képes arra, hogy a tollat letegye, illetve felemel-
je. Igy a bejart Gtvonalat is megrajzolhatjuk a segitségével.

A robot rendelkezik egy elektromagnessel is, melynek
segitségével a palyan elhelyezett fémkorongokat fel tudja
emelni, el tudja szallitani egy masik helyre, és ott le tudja
tenni.

A jarm(i tobbféle szintéren ((gynevezett jatszétéren) is > Avirtualis robotjarmi képe
elhelyezheto.
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» Néhany valaszthato jatszotér (Fallabirintus, Vonalérzékeld, Alakkovetd)



Program futtatasa, nézetek kivalasztasa
A programot elindithatjuk, megallithatjuk, illetve Ujrakezdhetjlik.
Utobbi esetben a robot a kiindulasi helyzetébe keriil.

Elképzelhetd, hogy az adott palyan (jatszotéren) tobb kiindulasi
pozicion is elhelyezhetd a robot. Ekkor megjelenik a pozicivalaszto
ikon, amelyet megnyomva kivalaszthatjuk a kezdépontot.

A kezdé pozicidk betlikkel vannak ellatva, amelyekre kattintva
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arobot az adott helyre keriil, és ott kezdi a programjanak végrehaj- [ & &
tasat. (e o \J{’
A jarmu haladasat tobbféle nézetben is nyomon kovethetjiik. G [ N

Hasznalhatunk fellilnézeti képet, hAromdimenzids nézetet és olyan
nézetet is, mintha mi magunk tilnénk a jarm(ben, és el6renéznénk.

Anézetek valtasahoz a kiilonb6z6 iranyokba néz6 kamera ikono-
kat hasznalhatjuk.
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A muszerfal hasznalata

A valos jarmlivekben is van olyan miszerfal, amelyrdl leolvashatjuk a jarmu
allapotara vonatkozo6 adatokat. llyen példaul a sebesség, a fordulatszam és az
lizemanyagszint. A virtudlis robotunk is rendelkezik mdszerfallal, amelyet a
Mdiszerfal ikon megnyomasaval jelenithetiink meg.
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» A megjelend miszerfal

A muszerfalrdl a kovetkez6 értékeket olvashatjuk le:

e Irany (heading): Ez a sz6g mutatja, hogy aktualisan mi az irdnya a robotnak.

e Fordulas (rotation): Azt mutatja meg, hogy a program futtatasa soran 6sszesen mekkora
szogértékkel fordult el a robot. Ez pozitiv, ha a robot tobbet fordult el az 6ramutato jara-
saval megegyez6 iranyban, mint ellenkez6 iranyban. Ellenkezd esetben negativ.

e El6renézé szem (front eye): Itt lathatjuk, hogy az el6renéz6 szem érzékel-e maga el6tt
targyat (object). Amennyiben igen, akkor az igaz (true) érték jelenik meg, ellenkezé eset-
ben a hamis (false). Amennyiben szint (color) érzékel a szenzor, akkor a szin nevét is
latjuk angol nyelven.

e Lefelé nézé szem (down eye): Ugyanazon értékeket latjuk, mint az el6bb, csak a lefelé
nézd szem esetén.

e Pozicio (location): Itt lathat6 a robot aktualis x és y koordinataja.

e Pozicidszog (location angle): A programban beallithatjuk, hogy mi legyen a robot alap-
értelmezett menetiranya. Alapesetben ez a 0°. Ha megvaltoztatjuk, akkor az irany (head-
ing) szogét ehhez az alapértelmezett szoghoz képest mutatja. Ritkan van arra szlikség,

hogy ezt a szoget megvaltoztassuk.




o Utk6z6 (bumper): Az itkdzésérzékels llapotat jelzi. A bal (left) és jobb (right) érzékeld
esetén kilon latjuk, hogy igaz-e, hogy le van nyomva (true), vagy nem (false).

e Tavolsag (distance): Ez az érték azt mutatja, hogy mekkora tavolsagra van akadaly a
robot el6tt.

Feladatok szimulator segitségével
Oldjuk meg az alabbi feladatokat! Keressiik meg 6nalléan a megoldashoz sziikséges blok-
kokat, és teszteljiik az eredményt a szimulatorban! A megoldasokat minden esetben ment-
siik el a sajat géplinkre vagy kilsé adathordozoral!

1. Valasszuk ki azt a jatszoteret, amelyben a racs cellai sor-
szamozva vannak!

Rajzoljuk meg a képen lathato abrat a robot tollanak leen-
gedésével és szinének megvaltoztatasaval!

Probaljuk ki a kiilonb6zé nézeteket a robot haladasa
kozben!

Jegyezziik fel, hogy milyen koordinatan volt a robot a ki-
indulasi helyzetében, illetve a tobbi harom sarokban! Ha-
nyas szamu cellaba keriilne a robot, ha a [700;-100] koordi-
natara vezetnénk el?

2. Valasszuk ki azt a palyat, amelyen kiilonboz6 szinu csikok
vannak elhelyezve! A robot kiindulasa helyzete legyen a D
jell cella!

Készitslink olyan programot, amelyben a robot addig
megy el6re, mig a lefelé nézo6 szeme a kék csikot nem érzé-
keli! Megallas utan varjon 2 masodpercet, majd folytassa
utjat addig, mig nem érzékeli a piros csikot! Ekkor alljon
meg a robot! p—

3. Valasszuk ki azt a palyat, amelyben egy szines korongok- [A] [B]
kal korbevett kastélyt latunk!

Mozgassunk at minden négyzetbe egy, a négyzet szinével
megegyez6 szinl korongot!

Ugyeljiink arra, hogy a palyan a korongok a celldk kdze-
pén vannak elhelyezve, az elektromagnes viszont a robot
elejére van felszerelve, ezért megfelel6 pozicidra kell all-
nunk ahhoz, hogy fel tudjuk venni a korongot.

A robot egyszerre csak egy korongot tud szallitani.
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