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Ez a modul a robotika alapelveit mutatja be, és foglalkozik egy egyszer(i robot 6sszeszerelésével, programozasaval és vezérlésével. A vizsgazonak tisztaban kell lennie az
adatbazis-kezeléssel kapcsolatos legfontosabb fogalmakkal, és hasznalni kell tudnia az adatbazis-kezel6t.

Modul céljai
A sikeres vizsgazo képes lesz:

Ismeri a robotok és a robotrendszerek kulcsfontossagu fogalmait, példakat tud mutatni a robotok megoldasaira.

Ismeri a robot f6 részeit és funkcidjukat, beleértve a mikrovezérl6ket, aktuatorokat, érzékelbket és tapenergia forrasokat

Erti az egyszer(i vezérlési rendszer elemeit, és képes tesztelni egy iranyitasi rendszert

Ismeri az alapvet6 programozasi fogalmakat, és képes létrehozni és végrehajtani egy programot vizualis programozasi nyelven
Tud egy robotot betizemelni, mozgast végrehajtani és iranyitani egy robotot kilénbdzd tetszéleges kdrnyezetekben.

D e e

1. Robot fogalma 1.1 Robotok és 1.1.1 Hatarozza meg a robotokat, robotikai rendszereket.
automatizalt rendszerek

1.1.2 Ismerje meg, hogy a robotok lehetnek tavmikddtetésiiek, félautonomok, autondmok.
1.1.3 Ismerje meg, hogy a robotok lehetnek telepitettek vagy mobilak.
1.2 A robotok hasznalata 1.2.1 Hatarozza meg a robotok gyakori felhasznalasait kiilénb6z6 kérnyezetiikben, példaul lakasban,

iskolaban, gyartasban és egészségugyi ellatasban.

1.2.2 Hatarozza meg a robotok fejlett felhasznalasi madjait, mint példaul: vezetd nélkuili autok, robot-
asszisztalt mitét.

1.2.3 Hatarozza meg a robotok hasznalataval kapcsolatos etikai problémékat, mint példaul: az emberek
védelme.
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Hatarozza meg a robot alapvet6 alkatrészeit, mint példaul: aktuator, mikrovezérld, érzékels,
energiaforras.

Sorolja fel a robotkészletben talalhato alkatrészeket, mint példaul: vaz, elektronikai alkatrészek,
vezetékek, mechanikai eszk6zok és egyéb alkatrészeket, amelyek az 0sszeszereléshez
sziikségesek.

Mondja el, hogy a mikrovezérld informaciokat gydijt be a szenzorokkal ellatott bemeneti
eszkdzokbél, végrehajtja a programot, vezérli a kimeneti eszk6zdket, mint példaul a LED-et,
hangszorot, stb.

Sorolja fel az altalanos mikrovezérlé-portokat, mint példaul: tapegységcsatlakozo, USB, vezeték
nélkili csatlakozas, egyéb bemeneti-, kimeneti csatlakozasok.

Hatarozza meg az aktuator-rendszer fé6bb részeit, mint példaul: kapcsold, motor.

Ismerje meg, hogy az aktuator elektromos energiat alakit at mechanikai energiava, lehetévé téve a
robot mikédését.

Ismerje meg, hogy az érzékel6 észleli kérnyezetében bekdvetkezd valtozasokat, mint példaul:
fényerésség, elmozdulas, szoégelfordulas.

Ismerje meg a kiilénb6z48 tipusu érzékeldk funkcidjat, mint példaul: fény, hang, giroszkop, stb.

Ismerje meg a robot mozgasat tdmogato részeket, mint példaul a kar, kerék, stb. Ismerje meg a
kilbnb6zd energiaforrasokat, mint példaul az elektromos akkumulatorok, napelemek.

Fogalmazza meg az iranyitasirendszer elemeit. Ismerje meg az iranyitas alapvetd tipusait: nyilt- és
Zart hatéslanc.

Ismerje meg a mikrovezérl6h6z vald kapcsolddasokat, mint példaul: billentylizet, tapegység, motor,
USB bemenet, vezeték nélkili technoldgia, érzékeldk, kimeneti eszk6zok.

Parositsa 0ssze a mikrovezérl§ kapcsolddasi pontjait és blokkdiagramon abrazolt pontokat.

Allitson be egy egyszerii iranyitasirendszert olyan elemek felhasznalasaval, mint példaul:
tapegység, motor, érzékeldk.

Futtasson el6re meghatarozott programokat a kimeneti értékek megadasahoz, példaul:
fényer6sség, hang, tavolsag, szégelfordulas.
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Ismerje fel, hogy van egy reakcioidé a bemenetek és kimenetek kdzott.
Definialja a program, programozasi nyelv kifejezéseket!

Ismerje fel a blokkokat mint egy vizualis programozasi nyelv alapvetd elemét. Ismerje fel a gyakori
blokk kategoriakat, mint példaul: események, vezérlés.

Ismerje fel a tipikus tevékenységeket a programkészités soran, mint példaul: feladat elemzése,
megoldas tervezése, program irasa, a program tesztelése és javitasa.

Ismerje meg, hogyan lehet folyamatabrat hasznalni a megoldas lépéseinek bemutatasara.

Tudja megkulénbdztetni a valtozo és a konstans fogalmat egy programban.

Hozzon létre Uj valtozokat és rendeljen hozza megfelel6 bemenetet egy programban.

Hasznaljon Események blokkot egy programban, mint példaul: amikor.

Hasznaljon Vezérl6 blokkot egy programban, mint példaul: varjon, varjon amig.

Alkalmazzon ciklust vagy folyamatos miveletet egy program vezérléivel, példaul: mindig, ismétlés.

Alkalmazzon feltételeket vezérl6k segitségével egy programban, mint példaul: ha, akkor,
egyébként.

Alkalmazzon logikai operatorokat egy programban, mint példaul: és, nem, vagy.

Vazoljon egy tervet egy probléma leirasara és megoldasara, mint példaul: kimenet vezérlése, egy
sor mivelet végrehajtasa.

Készitsen folyamatabrat a megoldas Iépéseinek bemutatasahoz.

Készitsen programot vizualis programozasi nyelven, hogy megoldjon egy olyan problémat, mint:
kimenet vezérlése, miveletek sorozata.

Ismerje fel, hogy egy probléma megoldasanak tébbféle megoldasa is lehet egy program
elkészitésekor.

Futtasson egy programot. Ismerje fel és javitsa ki
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Ismerje meg és alkalmazza a biztonsagi iranyelveket, mint példaul az elektromos
alkatelemek és szerszamok biztonsagos kezelése, a sajat és masok biztonsaganak biztositasa
érdekében.

Allitson 6ssze egy robotot a rendelkezésre allé eszkdzokkel

Valésitson meg egyszer( robotmozgasokat, példaul mozgas el6re vagy hatra, fordulas, megallas.

Ismerje meg a teljesitmény, a tdvolsag, a sebesség és az id6 kdzotti dsszefliggéseket
robotmozgasban.

Alkalmazza a teljesitmény, a tavolsag, a sebesség és az id6 fogalmait a mozgasok iranyitasahoz,
példaul elére, hatra. Ismerje fel, hogy a lendlilet és a surlédas befolyasolhatja a robotok mozgasat.

Ertse a teljesitmény a forgasi sebesség és az elfordulas kdzotti sszefiiggést a robot mozgasaban.

Hasznaljon szenzorokat egy robot hang, szdgelfordulas, fény/szin informacio gydijtésére.

Epitsen és tesztelien majd finom hangoljon egy programot a robot iranyitasahoz egy bemeneti
érzékelbvel, példaul fény, hang, giroszkép szenzorral.

Ismerje meg a tesztelés fontossagat a hibak kikiiszobdlése érdekében.

Ismerje meg, hogy a hibak néhany oka véletlenszer(, példaul, gumiabroncs szennyezédése, kullsé
zavardjelek el6fordulasa.

Navigaljon egy robotot olyan feladatok és funkcidk hasznalataval, mint egy vonal kévetése vagy
elkerllése, targy kovetése vagy akadaly elkertilése lejtén felfelé vagy lefelé haladva.

Iranyitson egy robotot a kdrnyezetben egy el6re megirt feladat teljesitéséhez megfelelé mozgasok
és funkciok kombinaciojaval.

Ismerje fel a csapatmunka fontossagat egy roboton valé egyuttmiikddés soran. Sajatitsa el az olyan
készségeket, mint példaul: tervezés, kommunikacio, feladatok kiosztasa.



