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Az ELTE Apaczai Csere Janos Gyakorlogimnazium lelkes robotépitd csapata, a
ROBOTFACTORY egy kartyaosztd robotot készitett, hogy megkonnyitse mindennapi
pokerpartijaikat.

ROVID LEIRAS:

A robot a Texas Hold’em poker szabalyai szerint osztja a lapokat. Korbejar az
asztalon, hangjelre minden jatékosnak kiosztja az elsé két lapot (szinnel lefel¢). Aztan
ahogy elhalad a fal mellett, befordul az asztal kdzepére, var a licitre és jabb hangjelre
letesz egy lapot szinnel lefelé /burn/, és szinnel felfelé pedig harom lapot /flop/. Aztan
var az ujabb hangjelre és letesz egy lapot megint szinnel lefelé /burn/, €s szinnel felfelé
pedig egy lapot /turn/. Az utolsé fazisban hangjelre megint letesz egy lapot szinnel
lefelé /burn/, és a végeén szinnel felfel¢ elhelyez egy lapot /river/. A megkevert pakli
visszahelyezése utan gombnyomadsra indul az 0j kor.

VIDEO: nhttp://www.youtube.com/watch?v=8Nz1oscFywl

A ROBOT MEGEPITESI IDEJE: ~1,5 6ra


http://www.youtube.com/watch?v=8Nz1oscFywI
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EPITESI TANACSOK:

Ha az utmutatoban( Lego digital designer) foglaltakat betartjuk, a megépités hazilag is
konnyen kivitelezhetd.

Epités kozben tigyeljiink a kabelek pontos elhelyezésére tovabba, hogy az elvezetés ne
zavarja az osztast a jaték folyaman!

HASZNALATI UTASITAS:

[98)

9.

Inditsuk el a ,,Texasholdem™ nevii programot!

. A robot utasitdsara helyezziikk a robot optikai érzékel6jét a fOszinre

(alapbeallitasként a sziirke szinre), mely egy lekerekitett téglalap szélén huzodo
csik.

Nyomjuk meg az érintészenzort!

Utana helyezziik r4 az optikai érzékeldt a hattérszinre, és nyomjuk meg az
Az optikai szenzort helyezziik a fOszin menetirany szerinti [menetirany az
oramutatd jarasaval megegyez0] jobb szélére. A robotinditashoz nyomjuk meg
még egyszer az érint0szenzort, erre a robot elindul a palyan az osztasiranynak
megfelelden.

Amikor a robot az adott kezddjatékoshoz /small blind/ ér, adjunk ki a
kiiszobérteket meghaladd [hangos] hangjelet (példaul taps), majd minden
jatékosnal ismételjiilk majd meg a hangjelet a lapkiosztashoz.

Amikor minden jatékos megkapta a lapot, a kijelolt helyre helyezziik fel a falat.
A licitek utan ujabb hangjelre a robot az asztal kdzepén kiosztja a burn-t és a
flop harom lapjat.

Az esetleges jabb licitek utan ujabb hangjelet adva a robot kiosztja a burn-t és
a turn-t.

10. Az esetleges ujabb licitek utan ujabb hangjelet adva a robot kiosztja a burn-t és

a river-t.

11.Ezutan a megkevert kartyapaklival feltoltott roboton az érintészenzort

megnyomva ujra kezdddik a kor.

Kartyapakli behelyezése:

1.
2.
3.

Emeljiik meg az osztomotort!
Helyezziik be a megkevert kartyat (szinével lefel¢) 45°-os szégben!
Hajtsuk vissza az osztdmotort!

FIGYELEM! A FLOP, TURN, RIVER SIKERES KIOSZTASAHOZ A JATEK ELEJEN
ROGZITSUK A KIJELOLT HELYRE A STATIKUS MEGFORDITAST BIZTOSITO ELEMET
(ROVID LEGO HASAB), VALAMINT A FALAT.
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ELEMCSERE MENETE:

1. Az osztdbmotorbdl (A motor) kihtzzuk a kabelt, a motort az osztokerekekkel két
felfliggesztési pontjanal leemeljiik.

V&

3. Azultrahang- és érintdszenzort tartd rudakat kihtizzuk a vezérléegységbol.

4. Ha a vezérldegység minden tovabbi csatlakozasat oOvatosan szétszedjiik,
konnyen kicserélhetjiik az elemeket (a hasznalt elemeket természetesen
hasznaltelem-gyiijtébe tegyiik ©!)

5. Az Osszerakast az elemcsere utan forditott sorrendben végezziik a szétszedéssel.
A MECHANIKA LEIRASA:
STABILITAS:

A robot stabilitasat két els6 meghajtott kerék biztositja, a harmadik pont pedig a
hatso nagy (meghajtatlan) fogaskerék.
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MOTOROK:

A robot B ¢és C motorja felelds a helyvaltoztatd mozgasért, a két motor szinkonizalt
mozgasa eredményezi az iranyvaltoztatd mozgast.

Az A motor felelds a kartyak kiosztasaért, mely két kerék segitségével hajtja ki a
lapokat.

SZENZOROK:

Az optikai szenzor jeleinek alapjan szinkronizalja a robot a két meghajtott kerék
mozgasat, igy biztositva a palyakovetést.

A hangszenzor segitségével tajékoztatjuk a robotot a jaték egymads utan kovetkezd
fazisairol.

Az érintészenzort hasznaljuk a szinkalibralas és a jatszmainditas jelzésére.

Az ultrahangos szenzor figyeli a palya oldalan lerakott falat, mely azt jelzi, hogy a
robot korbeért a lapkiosztasnal, és mar csak a kozos lapokat kell kiosztani.

KARTYAOSZTO MECHANIZMUS:
A kartyapakli helye az A motor alatti és a vezérldegység kozotti térrész, melyben a

paklit koriilbeliil a vizszinteshez képest 45°-o0s szogben helyezziik el (szinével
lefelé).

Az A motorra szerelt, felfliggesztett két gumikerék pakli fogyadsaval koveti a
kartyapakli helyzetét és biztositja a megfeleld tapadast a kerék és a lapok kozt. A
kiosztaskor a kerekek meghatarozott fokban fordulnak el, igy a legfelsdé lapot a
kiosztocsuszkara toljak, és minden lap kiosztasakor visszahuzzék az esetlegesen a
legfels6 laphoz tapadt kartyakat.

Amikor a kozos lapokat szinével felfelé kell osztani, a lapok megakadnak a
csuszka végénél elhelyezkedd fixen rogzitett lapforditon, majd a robot mozgasaval
forditja at.

FIGYELEM! A PROGRAM UJ, HASZNALATLAN (TELJESEN
FELTOLTOTT) ELEMRE VAN OPTIMALIZALVA.
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A SZOFTVER LEIRASA:

A szoftver mindstorms NXT programban késziilt.
A program {06 része:

EijomNN
e Edit Took Help

Folyamataban:

A kalibralas:
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Bevissziik a programba a fényszenzor minimum, illetve maximum értékét.
Ezutan a program addig var, mig meg nem nyomjuk a touch szenzort.

Ekkor a programban egy feltétel kovetkezik

-1- Ha 12 cm-nél kozelebb nem lat semmit, akkor...

ekkor jabb elagazas:

a, Ha nem hall a beallitott értéket meghaladé hangot, akkor a kalibralas soran beallitott
szint koveti:
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A vonalkovetés:

A szervomotorok meghajtésa, illetve meg nem hajtasa attol fiigg, hogy mennyi fényt
érzékel a fényszenzor. Ha megtalalta teljesen a vonalat, akkor mindkét szervomotor
gazt ad, ha kicsit a szélén van, akkor a kiilonb6zé motorok kevesebb fordulatszamon
miikodnek(kissé kanyarodik), mig ha csak a hattérszint érzékeli a fényszenzor, akkor a
megfeleld szervomotor leall, mig a masik megy, ezaltal a robot kanyarodik, €s
visszatalal a vonalra. Ezutan a program ujrakezdi a ciklust(az egész program, kivéve a
kalibralas, és a jatékot elinditd touch szenzor benyomaésa)

b, Ha magasabb a hang frekvenciaja, mint a beallitott kiiszobérték, akkor elkezd
osztani. Ez a kovetkezOképpen torténik:

Az 0sztas

Két lap kiosztasa jatekosonkent

A robot ledllitja a motorokat, befordul, és a harmadik szervomotor megfeleld iranyba
mozgatasaval ( er0sség, és fok is szdmit) kioszt két lapot (minden lap kiosztasa utdn
visszahuzza a még kimozdult lapokat). Az osztds utan a robot visszafordul ugyanarra a
helyre, ahonnan elfordult. Ezutan a program ujrakezdi a ciklust (az egész program,
kivéve a kalibralés, és a jatékot elinditd touch szenzor benyomasa)

-2-Ha 12cm-nél kozelebb észlel targyat:
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A ,végjaték” [FLOP, TURN, RIVER]:

a ,,Burn”-t

Elfordul, [hogy ne zavarja a flop, turn, river osztasat] kioszt egy lapot, elérébb megy,
hogy lecstsszon a lap, majd visszamegy, és visszafordul.
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Végjaték folyt.: A burn kiosztasa utdn haromszor kioszt egy lapot, majd hatramegy,
ezzel forditva fel 6ket. Ekkor a programban egy ,,wait for sensor” kovetkezik, ami
annyit tesz, hogy addig nem csinal semmit, mig meg nem hallja a kiiszobértéknél
magasabb hangot, ha ezt meghallja, akkor megint kioszt egy burnt és utdna még egy
lapot, amit szintén atfordit. Es végiil megint vér a hangra, megint kisozt egy burn,
megint egy masik lapot, és azt is megforditja. Ezutan még tovabb kdveti a vonalat
4masodpercig, hogy elkeriiljon a fal eldl, majd megint egy ,,wait for sensor”
kovetkezik, de a touch sensorra, és ha megnyomjuk, akkor Gjraindul a ciklus.

Budapest, 2008.
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