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ICDL Robotika
Bevezetés

Ennek a tesztnek kell az online teszt alapjat képeznie. Kovetni kell a teszt idétartamat (45
perc) és felépitését, beleértve az egyes kérdésekben tesztelt tananyagelemeket és az
osztalyzatok odaitélésének modjat. A Dbiztositott munkafajlok szukség esetén
felhasznalhaték a tanuléi dokumentum fejlesztésben.

Az ICDL Robotika QTB (Question and Test Base) 2 tesztet tartalmaz, amelyek mindegyike
24 kérdésbol all.

A teszt

A tesztelést az ICDL Alapitvany min&ségbiztositasi szabvanyai és a nemzeti izemeltetd
mukodési eljarasai szerint kell elvégezni, amelyek a nemzeti szolgaltatotol szerezhetdk
be. Ezen szabvanyok és eljarasok célja a tesztanyag bizalmassaganak és a vizsgalati
munkamenet integritasanak védelme.

A teszt adaptalasa el6tt olvassa at a Robotika 1.0 alapismeretek cimi dokumentumot.
Jelolési utmutato

Az egyes feladatokhoz rendelt pontszam a feladat mellett lathaté. Az a vizsgazo sikeres,
aki legalabb 18 pontot szerez a lehetséges 24-bol. Az ICDL Robotika sikeres osztalyzata
75%.

A kovetkez6 ICDL Robotika tesztje 24 kérdésbél all, minden kérdésre 1 pont érhet6 el. A
maximalisan elérhetd pontszam 24, a teszt id6tartama 45 perc.

Megoldo kulcs

Elért pontszam: 24/....
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1. Az alabbifelsorolasbdl melyik egy robot aktuatora? [1 pont]
a. Erzékeld O
b. Motor

c. LED fényforras

O 0O

d. Hangeszkoz

2. Az alabbiak kozul mi csatlakoztathatd egy mikrokontroller USB portjahoz?

[1 pont]
USE
Connector
a. Atapegység. O
b. Egy érzékeld. O
c. Egy szamitogép.
d. Egy hangeszkoz. O

3. Hatarozza meg azokat az elemeket, amelyek megadjak a robot fizikai felépitését (a
robot vazat). [1 pont]

a. Infravoros fényérzékeld. O
b. Csatlakozé kabelek. O
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c. Alvaz.
d. Hangeszkoz. O
4. Az alabbiak kozul melyik a mikrokontroller funkcidja? [1 pont]
a. Arobot dramellatasa. O
b. Azenergia mozgassa alakitasa a robot szamara. O
c. A mozgastvezérld program tarolasara.
d. Akoérnyezetvaltozodinak szabalyozasara. O
5. Egy robot giroszkdp érzékeldt hasznal a(z) érzékelésére.
[1 pont]
a. hang O
b. fény O
c. szbgvaltozas
d. akadalyok O

6. Olyan programot szeretne irni, amely arra készteti a robotot, hogy kdvesse az elétte
lév6 egyenes vonalban elére haladé objektumot. [1 pont]

when mBot Ranger(Auriga) starts up

if w2n ultrasonic sensor port10 v distance > @ then

£n forward v at power @ % B

&% stop moving |

Az alabbi blokkok kozll melyik hianyzik a programbél?

wait o seconds §
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7. Az alabbi abra a mikrokontroller csatlakozasait mutatja be:

Halbzati USB
csatlakozo csatlakozo
I_———— _____
|
I " Hang-
| Feny- eszkodz
| érzékeld —
|
|
|
: LED | Mikrovezérls
Ifé yforras
| Kapcsolo
| b
I ® o
|
|
|

ICDL |
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[1 pont]

A blokkvazlatot nézve melyik elem csatlakozik a mikrovezérlé kimeneti csatlakozéjahoz?

a.

b
C.
d

Halodzati csatlakozd

Hangeszkodz.

. Fényérzékeld.

. Hangérzékelé.

OROO

8. Arobot, mint gépirendszerben az alabbiak kozul melyik alakitja at az elektromos

energiat mechanikai energiava?

a.
b
c.
d. DC motorok.

Kapcsolé.

. Elemek.

Kerekek.

[1 pont]

KOOO
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9. Azalabbilépések kozul melyikre van szlikség, ha szeretné ellendrizni, hogy vannak-
e hibak a programjaban? [1 pont]

a. Elemeznikell a megadott feladatot. O
b. Program irdsa a feladathoz! O
c. Aprogram tesztelése aroboton.
d. Ujrairassaljavitani a programot. O
10. A kovetkez6 blokk arra utasitja a robotot, hogy forduljon jobbra:
[1 pont]

turn right at power @ % for o secs

Ha arobot nem tud elfordulni, amikor a programot elinditjak a roboton, az alabbi tényezdk
kozul melyik okozhatja a legvaldszinibben?
a. Agiroszkop érzékeléje nem muikodik.

. Afordulashoz beallitott id6 nem elegendé.

OX OO

b
c. Azer6 nem elég a surlodas leklizdéséhez.
d. Arobot megallt, mieldtt fordult volna.

11. Melyik allitas igaz a j6 csapatmunkara?
a. A fejlettebb problémakultira és kommunikacié révén javul a munkavallalok

szocialis kompetenciaja.

b. Az optimalis mikoédéshez a csapatnak nincs sziksége egy kompetens
csapatvezetdre, aki koordinalja a folyamatot. O

c. Egyigazan hatékony csapatot altalaban egy szempillantas alatt lehet létrehozni.
O

d. A kollektiv tanulasi hatas és a fokozott felel6sségtudat révén nem szliletnek
optimalisabb eredmények. O

A 12-17. kérdések egymasra épulnek.

Azt szeretné, ha egy robot folyamatosan mozogjon egy fekete vonallal jelolt utvonalon az
alabbi médon:
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Az alabbi szenzor van csatlakoztatva a robothoz:

Bal oldali
infravords LED
és IR fototranzisztor

Jobb oldali
infravords LED

és IR fototranzisztor

20

2J

USB
csatlakozd

12. Hogyan iranyitja az ilyen tipusu érzékelé a robotot, hogy a vonalon maradjon?

o o T o

A fényvaltozasok észlelésével.

A szogvaltozasok észlelésével.

A hangvaltozasok észlelésével.

A tavolsag valtozasainak észlelésével.

[1 pont]

00X O

13. Fejezze be a kovetkezd lehetséges eseményeket, amikor a robot kdveti a vonalat

ugy, hogy az egyes valaszokat egy adott opcidval egyezteti. A valasz az 1. és 4.

eseményre: [1 pont]
Esemény | Bal oldali | Jobb oldali | A robot reagalasa a fekete | Lehet6ség
érzékeld érzékeld vonal kovetése érdekében (a, b, cvagy
olvasasa olvasasa d)
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1 Fekete Fekete A robotnak szukséges, a
hogy ...
2 Fekete Fehér A robotnak szlkséges, c
hogy ...
3 Fehér Fekete A robotnak szukséges, d
hogy ...
4 Fehér Fehér A robotnak szlkséges, b
hogy ...
Lehet6ségek
a. menjen tovabb.
b. hatramenetbe kapcsoljon.
c. forduljon balra.
d. forduljon jobbra.

14. A program részét szeretné felépiteni, hogy a kovetkez6 eseményt tartalmazza:

[1 pont]
Esemény | Bal oldali érzékel6 | Jobb oldali | A robot reagalasa a fekete
olvasasa érzékel6 olvasasa | vonal kovetése érdekében
1 Fekete Fekete A robotnak elére kell
haladnia.
Valasszon ki egy vezérléblokkot, amely szukséges az esemény felvételéhez.
a O
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15.Valassza ki a megfelelé operatort, amelyre a programban a bal és jobb oldali
szenzorok beolvasasanak megadasahoz szlikséges, hogy a robot folyamatosan a

vonalon haladjon: [1 pont]
a. . . @ O
RO O -
O

[1 pont]

Akaddly
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Olyan programot szeretne létrehozni, amely ellenérzi, hogy a robot képes-e észlelni az
elétte allo akadalyt. Létrehoztunk egy d valtozot, amely a robot altal észlelt akadaly
tavolsagat reprezentalja. A program egy része igy irodott:

mikor Csattant

mindig

A program befejezéséhez valasszon egy valtozd blokkot és egy érzékelé blokkot a
kovetkez6 lehetéségek kozul.

(A helyes valasz kivalasztasahoz a konkrét programnyelvet nem kell ismerni, logikai uton
kell a valtozo és az érzékeld blokkot kivalasztani.)

Valtozd Erzékeld

bedllitisa d v hogy ()

‘Ez"h hangérzékel6  fedélzeti # Hangeroét

'lm

Médositisa d v ltal () fényérzékels  fedélzetil w  fényerd

show-valtozd d w»

E" Ultrahangos érzékelovel port10 v Tavolsag
=0

17. A programot ugy szeretné felépiteni, hogy a robot mozgasat kdzvetlenil (5 cm) az
utjaba kerul6 akadaly el6tt allitsa le. [1 pont]
Valasszon egy vezérléblokkot a Vezérlés (Control, narancssarga) csoportbdél, egy
kezel6blokkot a M(iveletek (Operators, zold) csoportbdl és egy miveletblokkot a Mlivelet
(Action, kék) csoportbdl, hogy létrehozza azt a feltételt, amely megallitja a robotot az
akadaly el6tt.
Control Operators Action

a. C.
o - . .
. = @ Q) menjeldre @ % erovel o mp-ig
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kulénben

[E"m hagyd abba a mozgast

[i:"'h fordulj balra @ % erodvel o mp-ig

18. A robotban lévé forgdjeladd (enkdder) motorok az elektromos energiat mozgassa

alakitjak. Példaként szolgalnak arra, hogy az egy
érzékeld.
aktuator (beavatkozo).
mikrokontroller.
aramforras.

o 0 T o

19.A roboton évé LED-ek szinét a programban leirt sorrendnek

valtoztatjdk, érzékel6k hasznalata nélkil. Ez
vezérlérendszerre.

zart hataslancu

nyilt hataslancu

hang hataslancu

tap hataslancu

o 0o T o

20. Az alabbi program melyik abrat jeleniti meg?

egy példa egy

[1 pont]

OO0OR O

megfeleléen

[1 pont]



1
Mintafeladat megolddkulcs I C D L

The Digital Skills Standard

amikor a(z) A * gomb lenyomva

érték * legyen o

amig érték

ismételd L .
felkapcsol x érték + y érték »

érték ¥ novelése o értékkel

s:ECI A ms szinet

a. O
b.
C. O
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d. O
21. Alogikai tipusu adatnak két lehetséges értéke van: igaz vagy hamis. [1 pont]
a. lgen, csak ezt a két értéket veheti fel.
b. Nem, egy adott értelmezési tartomanyon belll tobbet is. O
c. Nem, végtelen szamu értéket felvehet. O
d. Nem, csak egy lehetséges értéke van, a talan. O
22.Mit jelent a DC motor? [1 pont]
a. Valtakozé arammal mikodtetheté motor. O
b. Valtakozé és egyenarammalis mikodtetheté motor. O
c. Aléptetd motornak egy specidlis tipusa. O
d. Egyenarammal mikodtethetdé motor.

23. Mi a neve azoknak az eszkozoknek, amelyek mozgatjak a robotmanipulatorokat?

[1 pont]
a. Manipulator vezérlék O
b. Irdnyité manipulatorok O
c. Aktuatorok
d. Aktivatorok O
e. Manaktivatorok O

24.A mechanikus eszkdzdok elektronikus vezérléssel torténé muakodtetésének
technolégiajanak leirasara hasznalt kifejezés (az elektromechanikus szinonimaja)

[1 pont]
a. Mechatronika
b. Robotika O
c. Mechanikus elektronika O
d. Digitalis vezérlék O
e. Kibernetika O



