Lakosné Makar Erika: Robotok a jovo szolgalataban

Az elmult évtizedekben, a gyarakban egyre nagyobb a robotizacid, szinte mar semmit nem
gyartanak Ugy, hogy a gyartdst ne részben, vagy egészében a robotok végeznék. A robotok ott
vannak velliink és a mindennapi életlink részéve valtak, gondoljunk csak a haztartasokban
taldlhato robotporszivokra stb. Sokan ettél megijednek, hogy jonnek a robotok és elveszik az
ember munkajat. Szerintem ett6l nem kell félni, mindig lesznek olyan munkak, amelyeket nem
tudnak elvégezni a robotok, f6leg a kreativitast, sok tanulast igényld, kifinomultabb feladatokat,
(pl. robotok programozdsa). Feln6ttként én is ilyen munkat szeretnék végezni, ezért is
valasztottam ezt a témat, amelynek gyakorlati haszna lehet a hétkoznapi életben is.

A projekt otlete abbdl eredt, hogy a nyaron nagy felujitasok voltak a hazunk koril, és sokszor
volt arra sziikség, hogy lemérjiik egy szoba teriiletét, keriletét. Sajnos a robot programja nem
készilt el a munkalatok végére, de remélem a kovetkezé alkalommal hasznat vesszik.

A robotot ugy épitettem meg, hogy konny( legyen, stabil, kozépen legyen a sulypontja és
keskeny legyen. A tavolsagmérd ultrahang szenzort minél feljebbre helyeztem, hogy a fal helyett
még véletlenil se a padlét érzékelje. A robot f6 kdzpontja az ,,agya” az ugy nevezett Brick ami
bemeneti portok érzékelésével és kimeneti portok parancsadasaval mikodteti a motorokat.

A programot az EV3 sajat programnyelvében készitettem el, ez egy a Scratch-hez és a Scoolcode-
hoz hasonlo Block alapu programnyelv.

A robot programjat részekre osztottam fel, amik abban segitettek, hogy koénnyebben
megtaldljam a hibat a programkddban. A szoftver készitése kozben két dolog miatt kellett
kisérleteznem. Egyrészt a korabbi tapasztalataim hidnya miatt sok esetben csak tobb kisérlet
utjan jutottam el a helyes mikodésig, masrészt a kornyezeti kérilmények miatt (pl. padlé
egyenetlenségébdl addddé pontatlan mérések) olyan paramétereket kellett megtalalnom,
amivel a lehet6 legpontosabban mikodik a robot. A programom ugyan tokéletesen mikodik,
de kis hibakkal. Példaul:

Csak minimum két méterszer kett6 méteres szobat tud lemérni (+-10 cm eltéréssel). Valamint a
robotnak sima vagy majdnem sima padlén kell mozognia. A szobdnak kotelezéen téglalap
alakunak kell lennie és Gresnek. Még sz6nyegnek sem szabad helyet foglalnia a lemérni kivant
terileten.

A robot mikodése a kovetkez6 videdn tekinthet6 meg:
https://www.youtube.com/watch?v=X1TyjHGqil8

Id6vel szeretném majd tovabb fejleszteni a programot, hogy példaul el6szér megvizsgdlna a
padld tipusat, egyenetlenségeit és aszerint fordulna és mérne.

(Kiss Benedek 6. osztalyos tanuld)



