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ALGORITMIKUS ROBOT-GIMNASZTIKA

Bevezetés

2011-t6l mikodik az Eszterhazy Karoly Egyetem Gyongyosi Kéaroly Robert Campusan a
Robotika Szakkor. Az elsé robotok megvasarlasanak célja az volt, hogy demonstracios
eszkozként szolgaljanak a programozas tanitasdhoz. Ezt a célt olyannyira sikeriilt
megvaldsitani, hogy ma mar nemcsak az oktatast szinesitik ezek az eszk6zok, hanem nagyon
sok bemutatdt, rendhagyo orat is tartunk segitségiikkel. Gyongyds kornyékén szamos
kozépiskolaban jartunk az évek sordn, valamint a Robotika Laborban tudunk fogadni 20-25 f8s
csoportokat egy kiilonleges bemutatéra. Emellett részt vesziink évente a Kutatok Ejszakaja
rendezvényen is.
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1. dbra. Robot-bemutaté a Kutatok Ejszakdjdan

Az algoritmikus gondolkodas, az egyik legfontosabb kompetencia az informatikai
kompetencidk kozott, igy fejlesztése kiilondsen fontos. A mindennapi életben vald boldogulas
soran elengedhetetlen a cselekvéssorozatok megtervezése, majd megfeleld és pontos
végrehajtasa.

Az oktatast segitd robotok mar egyre tobb iskoldban fordulnak eld a kozoktatési
intézményekben is. Ezek nagyon alkalmas eszk6zok arra, hogy megfelelden motivaljak a
tanulokat a feladatok ¢és problémdk megolddsdban, igy ennek a fontos informatikai
kompetencianak a megfelel6 fejlesztéséhez nagyon jo eszkoziil szolgalnak.

A tapasztalataink szerint a gyerekek kiilondsen érdeklddnek a kiilonféle robotéllatok (kobra,
kutya, krokodil, stb.) és a kiilonféle sportot 1zd, ,,gimnasztikdzd” robotok (focizd,
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kosarlabdazo, sumo birk6zd, stb.) irant. Ebben az eléadasban olyan jo gyakorlatok keriilnek
bemutatasra, amelyek a szakkdri foglalkozasokon, az évek soran kertiltek kifejlesztésre.

Fejlesztési kornyezetek

A LEGO Mindstorms NXT, EV3 robotok szdmara fejlesztendé programokat szamos
programozasi nyelven lehet 1étrehozni. A leggyakrabban hasznalt nyelvek, kornyezetek:

—  NXT-G, EV3-G

— RoboLab

- NBC

- NXC

— RobotC

— NI LabView Toolkit

— 1eJOS NXJ

—  pbLua

— LEJOS OSEK

—  Microsoft Robotics Studio

Robotikaval foglalkozé iskolai csoportok szamara az NXT-G (vagy az ujabb generacios
robotok szamdara az EV3-G), valamint a RobotC programnyelv ajanlhato. Kisebb gyerekeknek
a grafikus feliileti kornyezetet, mig kdzépiskolakban (ahol C/C++ vagy C# nyelv oktatasa is
folyik) a RobotC nyelvet érdemes hasznalni.

Az NXT-G/EV3-G nyelvek nagy elénye, hogy egy konnyen attekinthetd grafikus feliileten
készithetd el a program, azonban hatranyuk, hogy nagy memoriaigényii és viszonylag lassan
futd alkalmazas készithetd el a segitségiikkel.

A RobotC hasznalataval azonban gyorsabb és kisebb memoriaigényii programok irhatoak.
Ez anyelv a Carnegie Mellon Egyetem robotakadémiaja altal fejlesztett nyelv, mely a C nyelvre
épiil és a C nyelv teljes funkcionalitasat biztositja. Sajnos nem ingyenes, de 1étezik 10 napos
probaverzidja.

Robot - allatvilag

Amikor mar tal vagyunk a szakkdri foglalkozasok bevezetd szakaszan, vagyis a tanulok mar
megismerték a hardver (vezérld egység, motorok, szenzorok) alapvetd jellemzdit, valamint a
robotok programozasaba is betekintettek, akkor hozzakezdhetiink nagyobb projektek
megvaldsitasahoz is.

A nagyobb projektek bevezetésére nagyon alkalmasak az interneten megtalalhaté Lego
robotépitd kozosségek altal kidolgozott és megosztott robot-allatok reprodukcioi. Ezek olyan
robotok, amelyek utanozzédk valamilyen modon a megadott allatot. Néhany szenzorral
rendelkeznek (ultrasonic sensor, IR-sensor, touch sensor, sound sensor, sth.), amelyek
segitségével a robot reagal a kiilvilagra. Pl.: a kutya ugat, ha a kdzelében akadalyt 1at, morog,
ha hozzéérnek az orrdhoz, vagy a robogator és a reptor, ha €szrevesz valamit a kornyezetében,
akkor tdmadast imital.

Ezek a robotok amellett, hogy nagyon népszeriieck a gyerekek korében, egyszersmind
megismertetik ket a robotika Iényegével, igy a kiilvilag érzékelésével, a kapott jelek
feldolgozasaval, majd a program soran megadott cselekvés-sorozat kivitelezésével.
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2. abra Robot dllatok (kutya — puppy, aligdator — robogator, kobra — reptor)

Lego Sumo

A tanulok érdeklodését, motivacidjat hossza tavon fenntartani nem egyszeru feladat. Ezen
cél elérésében segithetnek a kiilonféle versenyek, illetve a versenyekre valo felkésziilés.

Az egyik legnépszertibb versenyfajta a robotok sumo birk6zé versenye. A robotok
meghatarozott korldtozasokkal késziilhetnek, el kell férniiik egy 1x1 labnyi négyzetben, (1 1ab
=30,48 cm). A robotok tomege nem lehet tobb kettd fontnal (2 font = 0,909 kg).

A sumo birkdz6 robotoknak meghatarozott palya all rendelkezésiikre, a kiizd6étér 122 cm (4
lab) atmérdji, amelyet 5 cm széles korkords fehér gytirt hatarol le. A robotok feladata, hogy le
kell tolniuk a palyarol a masik robotot.

Ezeken a versenyeken mar teljesen egyedi, Onalldan tervezett, épitett és programozott
robotokkal lehet versenyezni. Azonban ebben a sportban, a robotok kozotti kiizdelem nem
annyira bonyolult, hogy ne tudnanak megbirk6zni vele a robotok épit6i, programozoi.

A kovetkezd dbran két, mar régota tesztelt, sok versenyen résztvevd, robot sumo harcos
lathat6 (neviikk: ATR, valamint NXT GP).

3. dbra Sumo birkozo robotok

Az Osszecsapas soran egy rovid bevezetd szakasz utan (egy rovid varakozas, majd a palya
sz¢lére kivonulas utan visszafordulas) a feladat az, hogy ki kell tolni a palyarol a masik robotot.

Ehhez a programozasnal nemcsak a tamadasra kell felkésziteni a robotot, hanem a
védekezésre is, de ezeknél még fontosabb, hogy legyen egy olyan stratégiaja a sumo harcosnak,
amellyel meg tudja talalni az allandé mozgasban 1évé ellenfelét.
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Nagy 6romiinkre Gyongydson mar két kozépiskolaban (Egri Szakképzési Centrum, Jozsef
Attila Szakgimnaziuma, Szakkozépiskolaja és Kollégiuma, valamint Vak Bottyan Jénos
Katolikus Miiszaki és Kozgazdasagi Szakgimnazium, Gimnazium és Kollégium) is indult
robotika szakkdr, amelyekre ugy gondoljuk, hogy mi is inspiraléan hatottunk.

Ezen kozépiskolak csapatait minden évben meghivjuk robot sumo versenyre, amelyet a
Kutatok Ejszakaja rendezvényen szoktunk lebonyolitani. Kiilonds motivacidja van, mind az
intézményiinkben miikodd, mind pedig a kdzépiskoldkban miikddod robot szakkorok tagjaira az
Osszecsapasokra valo felkésziilés.

Robotfoci

A robotok alkotta futball csapatok létrehozasa kiilondsen motivald a tanulok korében.
Egyrészt a foci a legnépszertibb sport a vildgon, masrészt a focihoz ,,mindenki ért”, igy szivesen
vesznek részt ilyen projektek kivitelezésében.

Emellett a Mesterséges Intelligencia tudomanyteriilet kutatasa szempontjabol a labdarugas
kivalo kisérleti terep. 1997-ben azt a célt tizték ki, hogy olyan robotok alkotta futball csapat
lesz 2050-re, amelyik le tudja gy6zni az aktualis emberi vilagbajnok csapatot.

A robotfocit a RoboCup Soccer kezdeményezés foglalja magaban, melyet a probléma
Osszetettsége és kelld bonyolultsaga miatt 5 nagyobb kategdriaban lehet {izni:

— Soccer Simulation League

— Soccer Small Size League

— Soccer Middle Size League

— Soccer Standard Platform League

—  Soccer Humanoid League

A Soccer Simulation ligaban valdjaban nincs is robot test, tehat amikor csak magaval a
»futballal” kell foglalkozni. A virtualis jatékosok egy virtualis palyan fociznak.

A Soccer Small Size liga az egyik legrégebbi foci liga, melyben maximum 15 cm magas és
18 cm atmérdjii robotok csataznak, csapatonként 6-6 fovel.

A Soccer Middle Size ligaban egy 52 cm oldalhosszusagu négyzetbe beférd, minimum 40
cm, maximum 80 cm magassagu robotok fociznak 5 fés csapatokban.

A Soccer Standard Platform ligaban egységesen ugyanazokat a robotokat hasznaljak a
versenyzé csapatok. 2008-ig Sony Aibo robotok (kutya-robotok) jatszottak ebben a ligaban,
majd ezt kdvetden (és még napjainkban is) Aldebaran Nao robotok.

A Soccer Humanoid ligdban hasznalt humanoid robotok méretei alapjan
megkiilonboztetnek harom al-ligat: a Kid Size (gyerek), a Teen Size (ifjasagi) és az Adult Size
(felndtt) ligat.

A fiatal korosztalyok szamara meg kell emliteni még egy futball-ligat, amelynek neve:
Junior Soccer League, itt 2 db 2 fOs csapatot alkotd autonom mobil robotok jatszanak
dinamikus kdrnyezetben, zart teriileten. Ebben a ligaban tobbnyire Lego robotokbdl szoktak
futball jatékosokat késziteni, igy ez a liga érhetd el a legkonnyebben az iskolak robotika
szakkdrei részére.

Ez a liga két al-ligara oszlik, a Soccer Open és a Soccer Lightweight al-ligakra. A 6
kiilonbség a ketté kozott az, hogy a Soccer Lightweight liga infravords fényt kibocsajto
labdaval, mig a Soccer Open liga passziv labdaval jatszik.

A kovetkez6 dbran 4 jatékos (a Vasas, az Ujpest, a Ferencvaros és a Diosgyér csapataibol),
valamint az infravords fényt kibocsajté labda (IR-labda) lathat6.
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4. abra Robot futballistik kiilonbozd csapatokbél (Vasas, Ujpest, Fradi, Diésgyér)

Amennyiben a Soccer Lightweight al-ligaban akarunk focizni, akkor a robotokat az alabbi
szenzorokkal érdemes ellatnunk (egy robothoz maximum 4 szenzort kapcsolhatunk):

— IR infra-keres6 szenzor (IRSeeker sensor)

— Ultrahang szenzor (ultrasonic sensor)

— Iranyti szenzor (compass sensor)

—  Szinérzékeld szenzor (color sensor)

—  Erintésérzékeld (touch sensor)

Mindenképpen sziikség van IRSeeker szenzorra, iranytli szenzorra, valamint ultrahang
szenzorra. Az IRSeeker szenzor érzékeli az IR labda altal kibocsatott jeleket, vagyis azt tudja
meg a robot a segitségével, hogy merre van a labda. Az iranytii szenzor az ellenfél kapujanak
megtalalasaban nélkiilozhetetlen, vagyis, hogy melyik kapuba kell tovabbitani a labdat (nehogy
ongolt érjlink el).

Az ultrahang szenzor a labda, valamint a t6bbi jatékos kozelségét tudja érzékelni. Emellett
felszerelhetjiik a robotokat még egy tovabbi szenzorral, pl.: szinérzékeld szenzorral, vagy
érintésérzékeld szenzorral is. Sziikség lehet a robotok kozotti kommunikaciora is, amelyet
Bluetooth kapcsolaton keresztiil valosithatnak meg egymassal.
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5. dbra Fradi — Ujpest futballmérkézés

Osszefoglalas

Az eléadasban Osszefoglalasra keriiltek az Eszterhdzy Karoly Egyetem gyongydsi Karoly
Robert Campusan a 2011-t61 miikodé Robotika Szakkor tapasztalatai. Kiilon kiemelésre
keriiltek a kiilonféle robot allatok (kutya, kobra, aligator), a sumo birkdzo6 robotok, valamint a
Junior Soccer League ligaban futballozoé robotok.

Ugy gondolom, hogy a napjainkban, egyre tébb iskoladban elindulé robotikaval foglalkozé
szakkorok szamara a kezdé |épések megtételéhez j6 gyakorlatokat sikeriilt ezzel az el6addssal
bemutatni.
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