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Virga Krisztina
Huzd meg jobban, menjen a munka ...! Modellezziink raktart!

A foglalkozas egy Osszetett feladat adott részének
megvalodsitasat fedi le. A teljes feladat - melyet projekt
munkaban valdsitanak meg a szakkorre jaré gyerekek - az,
hogy lemodellezziink egy olyan elosztérendszert, ahol a
csomagok szortirozasat, elosztasat robotok végzik (mint pl. az
Amazon.com raktarrendszere). Jelen szakkori foglalkozas
témaja annak konkrét kidolgozasa, hogy hogyan helyezzék el
a robotok a csomagokat a polcokon.

A foglalkozas elsédleges célja, hogy a tanuldk 6sszehangoljak
a robotok mozgasanak algoritmizalasat és programozasat a
mar kordbban, altaluk megtervezett és elkészitett
polcrendszerrel, valamint a csomagok paramétereivel.

Tudatosuljon benntk, hogy a robotok mozgasanak
megtervezését és programozasat az eddigi horizontalis
mozgassor mellett vertikalis elemekkel is ki kell egésziteni, hiszen
a csomagokat le- és fel kell emelni a polcokrol.

Ehhez meg kell ismernitk az eddig még nem hasznalt
infravorés szenzor mukodését, valamint gyakorlatot kel
szerezniuk a programozas soran a szenzor
paraméterezésében.

A szakmai és programozasi ismeretek elsajatitasan tul a
foglalkozas tovabbi kifejezett célja csoportmunka erdsitése.

A foglalkozas céljanak eléréséhez az alabbi tevékenységeket
végezzuk:

1. Afeladat rovid ismertetése (tanar)

2. A robotok, polcok és a csomagok lemérése,
leskiccelése, az adatok rogzitése (mérés, irasos rogzités)

3. A csomagok elhelyezéséhez (le- és felvétel) sziikséges
térformak megtervezése (megbeszélés, tervezés,
rajzolas)

4. Az algoritmusok kidolgozasa (megbeszélés, irasos
roégzités)
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5. Az infravorés szenzor megismerése (megbeszélés,
programozas, parametrizalas)

6. A kidolgozott algoritmusok leprogramozasa
(programozas)

7. Tesztelés

A foglalkozas végére a robotok a beprogramozottak alapjan
teliesen alkalmasak lesznek a csomagok le- és feltételére, a
tanulék pedig megismerik az infravords szenzor mikodését,
parametrizalasat.

2 x 45 perc

9-10., 11-12,,

informatika

Az algoritmikus gondolkodas fejlesztése: a matematikahoz
hasonléd gondolkoddsfejleszté szerep, amely nemcsak az
iskoldban, hanem a hétkéznapi életben is alapvetd
fontossagu”

,EgyUttmUk&désre  nevelés,  csoportmunka:  nagyobb
szamitégépes feladatok megoldasa megkoveteli a
csoportmunkat, feladatok részekre osztasat, a masokkal vald
kapcsolattartast, tervszerd, 6sszehangolt munkdt.”

,A robofika alapjainak megismerése, egyszerd vezérlési
problémak megoldasa.”

»Robotvezérlési, grafikai feladatok megoldasa
fejlesztérendszerrel.”

.Robotvezérlési alapfogalmak.”

matematika
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A KOMPETENCIAFEJLESZTES
FOKUSZAI

FEJLESZTESI TERULETEK

TARTALMI KERESO KIFEJEZESE

EszkOz IGENY
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= Matematikai kompetencia

= Anyanyelvi kommunikacié

= Természettudomanyos és technikai kompetencia

= Digitalis kompetencia

= Szocialis és allampolgari kompetencia

» Kezdeményezdképesség és vdllalkozdi kompetencia
» A hatékony 6nall6 tanulas

= Az Onismeret és tarsas kultdra fejlesztése
= Palyaorientacio
= Atanulas tanitasa

robot
algoritmizalas
programozas
iranyitas

onallo tervezés

LEGO Mindstorms EV3

szamitogép (3 fés tanuldcsoportonként) — Lego MindStorms
EV3 fejlesztéi kornyezet

projector

csoportonként egy Lego MindStorms EV3 robot dsszerakva —
sajat tervezés alapjan (nagy motorok hajtjak a kerekeket,
kismotor mozgatja le- és fel a robot emeld részét)

szinszenzor és infravOrods szenzor a robotokon
sajat tervezésy és kialakitdsu polcrendszer
sajat tervezésy és kialakitdsu csomagok
mérdszalag

toll, papir
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ELOZETES TANARI ISMERETEK

ELOZETES TANULOI ISMERETEK

EGYEB TER- ES
IDOSZERVEZESSEL
KAPCSOLATOS JAVASLATOK

MEGVALOSITAS
TAPASZTALATAI
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A foglalkozas megtartasahoz a tanarnak ismernie kell a Lego
MindStorms EV3 robot iranyitasanak alapjait, a programozas
alapjait, a ciklusok, adatvezérlési szerkezetek mUkddését, a
szenzorok parametrizalasat és a matematikai miveletek
hasznalatat.

A sziikséges ismeretek megszerzéséhez ajanlott tartalmak:
Mellékletben talalnaté a link a kényvhdz, ebbdl az 5., 6, 7.3.6.
fejezetek

LEGO Mindstorms EV3 fejlesztéi kdrnyezet alapismerete

adatvezérlési szerkezetek alapismerete (ciklus)

Mivel a foglalkozas tevékenységeit csoportmunkaban végzik
a diakok, javasolt a terem ennek megfeleld elrendezése.

Szuikséges elég teret hagyni a teszteléshez (fontos polcok
elhelyezése és polcok robotok altali megkozelitése)

Nagyon j6 hangulatl, nagyon izgalmas foglalkozas.

A gyerekek kifejezetten élvezték és orommel, jokedvien
csinaltak, bdr az elején meglepte dket, hogy egy egyszerinek
tiné feladatsorhoz mennyi mindent szUkséges dtgondolni és
leprogramozni (polcok robotok altali megkozelitése, pontos
helyzetek meghatarozasa, csomagok felemelése, polcra
tétele, csomagok polcrdl torténd levétele €s a polctdl vald
eltavolodas)
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A FOGLALKOZAS LEIRASA:

[A foglalkozds leirasdban a tevekenyseg leirdsat megeldzheti és kdvetheti olyan
tajékoztatas («+-al jeldlt), amely a tanar figyelmét hivja fel valamire a tevékenység
kapcsan, esetleg kiegészitésként tippeket, javaslatokat tartaimaz.]

. TANORA

1. AFELADATROVID ISMERTETESE — EGESZ CSOPORTOS MEGBESZELES [5 PERC]
Ellen&rizzUk a robotok akkumuldtoranak toltdéttsegét.

Fontos, hogy minden eszkdz: polcok, csomagok, robotok kéznél
legyenek mdr az ora elsé percétdl fogva, mert mar az elejetdl
fogva azokkal fogunk dolgozni.

. CélszerG minden mérési, tervezési lépést ol Iathatdéan felimi a
L0\ tablara.

Skicceljuk fel vazlatosan a polcokat és a robotokat, majd jeloljik
be a tablan, hogy a gyerekeknek mit, melyik méreteket kell
pontosan rogziteni és a mozgassor megtervezéséhez figyelembe
venni.

Bemutatjuk - elmutogatjuk a polcok, csomagok és a robotok
segitségével, hogy pontosan mit kell megvaldsitani.

Elmondjuk a tanuldéknak, hogy a foglalkozas célja az, hogy a robotok az
emeldkarjukon odavigyék a csomagot a polchoz, vagy levegyék réla.
Ehhez megfeleld tdavolsdgban meg kell dlinivk a polctdl, majd a
csomagot ra kell tennitk a polcra, ezek utan a robotoknak képeseknek
kell lennitk arra, hogy le is emeljék a polcrdl a csomagot, véglll el kell
tavolodniuk a polctdl gy, hogy a csomag az emeldkaron van.

Roviden ismertetjik a tavolsagméréshez szukséges infravords szenzor
muUkodeset.

Kérdéseket teszink fel a gyerekeknek:

e Mikell ahhoz, hogy a robot megfeleléen kdzelitse meg a polcot?

¢ Mikell ahhoz, hogy megfeleld tavolsdgban meg is dlljon téle és ne
sodorja el?

e Vajon mekkora tavolsagban kell megalini a polctdl? A polc és az
emeldkar vagy a polc és az infravdrds szenzor tavolsagat kell-e
figyelembe venni?

¢ Hogyan fér be a csomag a polcra? Mit és mennyit kell hozza
mozgatni?
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e Kb.hdny centit (motorfordulatot) kell emelni az emel&karon ahhoz,
hogy beférjen a csomag a polcra?

e Kb. hdany centit (motorfordulatot) kell mozgatni az emeldkart
ahhoz, hogy a csomagot aztan le is tudjuk venni a polcrol?

Javasolt felhivni a figyelmet két fontos dologra:

1. Pontos méreés, rajzolas és tervezés szikséges ahhoz, hogy a
feladatsort aztan le lehessen programozni

2. Az infravoros szenzor hatrébb helyezkedik el a roboton, mint
az emeldkar, igy a megfeleld tavolsag beallitasanal ezt
majd figyelembe kell venni.

2. A ROBOTOK, POLCOK ES A CSOMAGOK LEMERESE, LESKICCELESE, AZ ADATOK ROGZITESE -
KISCSOPORTOS MUNKA [8-10 PERC]

3 fés csoportokban dolgozunk.

A hatékony id6beosztds érdekében mar oft kell lennie csoportonként két-
két mérdszalagnak, egyik gyerek méri a robot paramétereit, mdsik gyerek
méri a polc méreteit, a harmadik gyerek pedig irja ezeket.

Fontos, hogy haromnal tobben ne legyenek egy csoportban, mert akkor
vagy zavarjak mar egymas munkajat, vagy unatkozni fog az, akinek nem
jutott munka.

Elmondjuk és a tablan Gjra megmutatjuk a mar felrajzolt skiccek alapjan, hogy le
kell mérni a polcok szélességét, mélységét, hosszat; a csomagok magassagat,
szélességét, mélységét, valamint azt is, hogy egy polcra hany csomag fér fel.

Tovabba tudatositjuk, hogy meg kell mérni azt is, hogy a robot mekkora, milyen
hosszU az emeldkarja, illetve, hogy azt milyen magasra képes emelni.

A csoportok onalléan dolgoznak: mérnek, rajzolnak, terveznek.

Ismételten felhivjuk a figyelmet a pontos tervezésre és rajzolasra

El6fordulhat, hogy a gyerekeknek nem annyira j6 a térlatdsa vagy a
rajzkészsége, hogy jol le tudjak rajzolni a skicceket az adatokkal, igy
figyelnlnk kell az egyes csoportokat, hogy hol tudunk ebbe besegiteni.
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3. A CSOMAGOK ELHELYEZESEHEZ (LE- ES FELVETEL) SZUKSEGES TERFORMAK MEGTERVEZESE —
KISCSOPORTOS MUNKA [5 PERC]

Tovdbbra is 3 s kis csoportokban dolgozunk, de a fébb szempontokat az
egeész csoporttal beszéljuk at.

Elmondjuk és a mar felrajzolt skiccek és a mért pontos adatok alapjan a tablan
roviden elmutogatjuk, hogy azt is meg kell tervezniik, hogy a robot a polchoz
kézeledve hogyan, miként kell hogy mozogjon, hol kell megallnia, csomagok le-
és felpakolasahoz hol kell emelnie-engednie az emeldkart.

A mozgas és a térforma megtervezéséhez pontos mérésekre lesz szukséguk,
valamint fontos lesz, hogy a centiben mért adatokat atvaltsdk majd
fordulatszamra.

Itt jelenik meg el&szér az infravérds szenzor szerepe, melynek segitségével meg kell
majd allapitani azt a tavolsagot, ahol a robotnak meg kell alinia, vagyis ameddig
a robot a polc kdzelébe mehet anélkil, hogy fellokné a polcot, vagy leverné a
csomagot.

Ismételten felhivjuk a figyelmet a pontos tervezésre és rajzolasra.

4. AZ ALGORITMUSOK KIDOLGOZASA - KISCSOPORTOS MUNKA [10 PERC]
~ Tovdbbrais 3 f&s kis csoportokban, papiros alapon dolgozunk, de a fébb
L szempontokat az egész csoporttal beszéljuk at.

Atbeszéljik és itt osztjuk ketté a megvaldsitandd feladatokat. A megbeszélés
soran tisztazzuk, hogy az egyik algoritmizalandé feladat a polchoz valé kdzeledés
és a csomag polcra tétele lesz (CSOMAG_BE), a masik rész a csomag levétele a
polcrdl és a polctdl vald eltavolodas (CSOMAG _KI).

CSOMAG_BE algoritmizdldsdnak |épései: polchoz kdzeledés, megfeleld
tavolsdgban megdllds, csomaggal teli emeldkar felemelése, csomag polcra
tevése, robot vissza.

CSOMAG KI algoritmizalasanak |épései: polchoz kozeledés, megfeleld
tavolsdgban megdllds, Ures emeldkar megfeleld pozicidba dllitdsa, csomag
polcrdl levétele, polctdl vald eltavolodas.
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Fontos felhivni a figyelmet a ciklusok haszndlatdra és meg kell kérdeznink 161Uk,
hogy vajon milyen ciklust (szamlalés, elol- vagy hatulteszteldst) érdemes majd
hasznalniuk a programozas soran?

Itt valdszindleg rd fognak jonni, hogy az egyes lépéseket meg tovabb s

. lehet bontani, ez helyes és meg kell bennUk erdsiteni, de vigydzni kell arra,

<A hogy ne aprézédjanak szanaszéjjel és hogy nagyjabdl beleférienek az
idGkeretbe.

5. AZ INFRAVOROS SZENZOR MEGISMERESE - KISCSOPORTOS MUNKA [15 PERC]
Tovdbbra is 3 s kis csoportokban dolgozunk, de a fébb szempontokat
az egész csoporttal beszéljuk at.

Az elmult 30 percben a tervezési munkak soran papiros alapon dolgoztunk,
most térink at a robotokra és a szamitégépes programozasra.

Ebben a 15 percben elkezdink ismerkedni az infravords szenzorral,
valamint az EV3 a fejlesztéi  kérnyezetben 1évé  parametrizaldsi
lehet&seégekkel.

A gyerekek mar ismerik az EV3-at, a szakkor soran hasznaltak mar, igy
maga a felépités és a logika nem U0j nekik, csak az infravords szenzor
hasznalata az Uj ismeret.

Csoportonként legalabb egy gépen programozzanak a gyerekek is és a
tanulok ne csak figyeljék, amit a tanar mutat, hanem vele egydtt csinaljak
Sk is a fejlesztSi kdrnyezetben.

Ebben a részben megismertetjik velUk az infravérds szenzor mikddését, ami mar
rajta van a roboton. EImondjuk, hogy a tavolsag mérésére tudjuk hasznalni,
szabalyozasi funkciot lathat el, ha ugy adjuk meg feltételként a programban.
MegkérdezzUk 181Uk, hogy szerintUk itt mire fogjuk haszndlni és radvezetjik ket arra,
hogy fontos, hogy a polctdl az altaluk megtervezett tavolsagban meg tudjuk
allitani a robotot, amihez az ezaltal a szenzor altal mért tavolsagot adjuk meg
feltételként

Megmutatjuk, hogy az EV3 programban hogyan tudjak ennek a paramétereit
beallitani, ehhez nyitunk egy UJ PROJEKTET és a MOVE TANK, MOVE STEERING,
LOOP, valamint az INFRARED SENSOR eszk6zoket hasznaljuk. Az infrared sensor
parametrizalasi lehetdségeire bdvebben kitérink.

Csinalunk kozdsen egy egyszerUbb kis projektet, aminek a lényege, hogy ,men;j
elére, amig valami kdzelébe nem érsz, addig menj, amig tavolabb vagy, mint 15
cm”
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Ezek utan 6nalléan préobalgathatjak az eszkozt.

Ennek a résznek a funkcidja az, hogy szabadon elsajatitsak az infravoros
szenzor haszndlatdat, rdjuk hagyhatjuk akdar a {6 feladattdl teljesen eltérd
dolgok kiprobalasat is, a lényeg, hogy csinaljak és élvezzék.

A
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Il. TANORA

1. A KIDOLGOZOTT ALGORITMUSOK LEPROGRAMOZASA - KISCSOPORTOS MUNKA [30-35 PERC]

Tovabbra is 3 f6s kis csoportokban dolgozunk, de a fébb szempontokat
az egész csoporttal beszéljiuk at.

_“3 Itt mar csak programozas és a program robotokra vald attoltése van, az
algoritmusokbdl itt lesz végul program.
A csoportok tanari segitség mellett 6nalléan programoznak és robotoznak.

A mért adataik és a kidolgozott algoritmusaik alapjan kezdjék el a program
elkészitését egy Uj projektben (EV3 fejlesztdi kdrnyezet).

Fontos tisztazni és atbeszélni velik az alabbiakat:

* Mire hasznaljuk a nagy motorokat (move tank, move steering eszk6z)? - elére-
hatra mozgasra, fordulasra

*» Hogyan fordulunk? — egyik motor all, a masikat mozgatjuk

* Mire haszndljuk itt a kis motorokat (medium motor eszkdz)? — emelésre — az
emeldkar emelésére

= Atlehet valtani a forgasszamot cm-re

» Ciklus haszndlata esetén milesz a kilépd feltétel? — ha elég kdzel vagyunk mar
a polchoz - infrared sensor altal mért adat

= Hany projektet fogunk csinalni? — 2-t, CSOMAG_BE, CSOMAG KI

* Milesz a killdnbség kozottuk?

*  Milyen eszkdzdket célszer( haszndini az EV3 fejlesztéi kornyezetbdle — move
tank, move steering, loop, loop interrupted, infrared sensor, medium motor -
persze masokat is hasznalhatnak, kreativan

Ondlléan dolgozzanak (persze irdnyitsuk, segitsik éket, ha igénylik), de a fé cél
inkdbb az, hogy a gyerekek vagy akar a csoportok is segitsék egymast és
maguktdl j6jjenek ra arra, hogy mi a helyes megoldas, vagy hogy tobbféle helyes
megoldas is Iétezhet.

Hasznos felhivni a figyelmiket arra, hogy mar az egyes részfeladatok
)\, leprogramozasa utan is érdemes tesztelniik, hogy a robot vajon tényleg
arzt teszi-e, amit le akartak programozni.
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2. TESZTELES — KISCSOPORTOS MUNKA [10 PERC]

Az elkészitett programok utolso fazisa a tesztelés.
Persze hasznos, ha mar a programozas folyamata soran is tesztelnek, de
\ ha eddig nem tették meg, most mindenképpen meg kell tenniuk.
L\ Biztositsuk sz&mukra az elegendd helyet, figyeljuonk, hogy minden szUkséges
felszerelés meglegyen (kabelek, robotok, csomagok, polcok), bar ez mar
az ora elejétdl rendelkezésre Aallt.

Mondjuk el nekik, hogy a tesztelés soran figyeljenek arra, hogy minden lehetséges
verziot probdljanak letesztelni (pl. eldirél-hatulrél kdzeliteni meg a polcot, stb...) és
ha valami nem stimmel, akkor most még elvégezhetik a programban a sziikséges
finomitasokat.

Orlljink egyUtt a sikereiknek és tdmogassuk, biztassuk Sket, ha valami nem Ugy
sikerult, ahogy tervezték és segitsuink megtalalni a hibat, hogy ugy fejezhesse be
mindenki a foglalkozast, hogy sikeréiménnyel tavozzon!

Ezutan pakoljunk el mindent a helyére.
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MELLEKLETEK

K1ss ROBERT: A MINDSTORMS EV3 PROGRAMOZASANAK ALAPJA|

http://download.ni.com/pub/branches/ee/2014/academic/kiss robert a _mindstorm
s ev3 robotok programozasanak alapjai.pdf
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MELLEKLETEK 2 (FOTOK)
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CSOMAG_BE, CSOMAG_KI
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MELLEKLETEK 3
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