ICHNAD SANDOR

Szamitogépes iranyitasi rendszer
egyszert modellezése az iskolaban

E cikkben egy fém épit6jatékbol késziilt, szimitogéppel vezérelhet6 robot iskolai
alkalmaz4sdra ldthatunk példat. Ez nem azt jelenti, hogy djra felfedezziik az iskolai
korokben eddig is tobb helyen sikerrel alkalmazott, fém €pit6bol késziilt egyszert
er64tviteli berendezéseket modellez6 eszkozoket, hanem a sok helyen meglevo,
esetleg didkok 4ltal osszeadott mechanikai épit6jatékokbol késziilt modellek j fel-
haszn4ldsat: hogyan lehet néhédny villanymotorral és néhdny optokapuval kiegészit-
ve egy szamit6géppel dsszekapcsolhat6 eszkozt késziteni belSluk.

Itt most elsésorban az eszkdz iskolai alkalmazasarél kivinunk sz6lni, e rendszer
részletes leirdsa a Technika c. foly6iratban (XXXIV. 22. szdm, 16. old.) Szamito-
géppel vezérelt raktdrmodell cimmel megtaldlhato.

Csaknem mindegyik 4ltaldnos és kozépiskoldban hozzdférhet6 iskolai céld szd-
mit6gép. Kihaszndlva ezt, mind a szdmitdstechnika 6rdkon, mind a technika 6rék
egy részén a didkok programozni tanulnak. Ezzel, ha nem mutat til a programoza-
son az oktatds, a gép kiszolgél6iva és nem felhasznél6ivd vdlnak. Gondolkodédsuk a
gép "gondolkod4sanak" modellje lesz, a problémamegoldé képességiik jelentGsen
csokken, csak primitiv algoritmusokban tanulnak meg gondolkodni.

Mindenképpen elégtelen az olyan oktatds, melyben programok irdsédndl nem jut
tovdbb a tanul6. Nagyon szegényes az az ismeretanyag, amely csak arra terjed ki,
hogy a szdmit6gépet mint 6nall6 rendszert hogyan kell programozni. (Itt természe-
tesen nem a leend§ profi programozOkrél beszéliink, akiknek a munkdja lesz az,
hogy a géppel dolgozzanak, hanem azokr6l a didkokrdl, akiknek a BASIC, esetleg
mds programnyelv tanulményoz4dsdban meriil Ki a szdmitogép ismerete.)

Az egyik lehet6ség arra, hogy az alkalmazds tilmutathasson az egyszeri progra-
mok frdsdn, az, hogy a didkok Osszetett matematikai, fizikai és egyéb problémdk
megolddsdra haszndljdk a gépet. Az iskolai tuddsszint az esetek tobbségében nem
engedi meg, hogy igazin jelent6s problémdkra keressiink megold6 algoritmusokat
€s szamit6gépes megvalositdsokat.

Az ismeretek egyik kiterjesztése lehet, ha a szdmit6gép haszndlatdnak bemutata-
sdra felhaszndl6i programokon keresztiil is lehet6ség nyilik. Fontos, hogy az érett-
ségivel rendelkezOk tobbsége képes legyen szovegszerkeszt6 és néhdny mds - mun-
kat segit6 - felhaszn4l6i program kezelésére, mert az élet majd minden teriiletén
taldlkozunk a szamit6géppel. Ma mér a nagyobb druhdzak pénztdrgépeiben, a leg-
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tobb intézmény kdnyvelésében és sok mas munkahelyen szdmit6gépes rendszereket
haszndlnak. _

A sz4mfit6gép - s taldn ez sok tandr el6tt sem teljesen tiszta —att6l igazdn szdmi-
t6gép, hogy a kornyezetével a processzorporton (BUS) keresztiil kapcsolatot tud
teremteni. Kozvetlen kapcsolat 1étrejottével nincs sziikség rd, ho%y egy oper4tor vi-
gye be az adatokat, a gép kozvetleniil gydijtheti az informdci6kat. Igy képpessé tehe-
t6, hogy fizika és/vagy technika 6rdkon a mérések kiértékelése teljesen automatikus
legyen, vagy hogy manipuldtorokkal, megmunkal6gépekkel és mds robotokkal ki-
egészitve, megfelel6 program segitségével teljesen automatikusan folyamatokat
modellezzen vagy irdnyitson. Sajnos eddig eszkdz0k €s hozz4érté tandrok hijan a
szdm{t6gép ilyen alkalmazdsdra nem sok lehet6ség volt.

Az el6regyartott, illetve félkész eszkdzOk dra meghaladta még a legjobb, oktatds-
ban hasznélatos sz4mitGgép 4rét is, igy az iskoldk értelemszer(ien inkdbb ij, jobb
gépek beszerzésére torekedtek, mint pl. robotok vésarldsra. Arrél nem is beszélve,
hogy e robotok miikddtetése, esetleges kisebb hibdinak elhdritdsa €s javitdsa olyan
szakmai hozzdértést igényel, amellyel az dtlagtandr nem rendelkezik. Mikodteté-
siikhoz pedig programozasi nyelv (gépi k6d) behat6 ismeretére is sziikség van (leg-
aldbb alacsony szinten).

Ma mdr szerencsére kezdenek megjelenni az olcs6bb, szdmit6géppel vezérelhe-
t6, egyszer( robotok is. fgy talan lehet6vé vélik, hogy egyre tobb iskoldban jelenje-
nek meg robotok az oktatdsban; arr6l nem is beszélve, hogy e rendszerek nemcsak a
szdm{t6gép alkalmaz4sdra adnak péld4t, hanem sok mds fogalmat is segftenek elsa-
jatitani. !

Az olcs6, szamit6géppel vezérelt robotok bemutatdsdra az ELTE Altaldnos
Technika Tanszékén (hazilagosan, didkok 4ltal is elkészithet6en) fém €pit6jatékbol
raktdrmodellt épftettiink, mely szdmitGgéprol vezérelheto, illetve €rzékelOk segitseé-
gével - szabdlyoz6 karokkal kiegészitve - programozhaté. Ezt a technol6gidk tani-
tdsdndl a rugalmas gyartérendszerek modellezésére is folhasznédlhatjuk.

1. A modell bemutatdsa

A gyértérendszer 6t modulbdl 4ll. Az elsd a raktdrmodul, melynek funkci6ja, hogy
puffertdrol6ként miikodjon (képes legyen tdrolni drukat, megfelel6 id6ben ki- és
berakni). A raktdrhoz kapcsolddik a szallft6szalag, illetve a fordftékorong, melyek a
megmunk4lds helyére szallitjak és megfeleld helyzetbe hozzdk a nyersanyagot, illet-
ve visszasz4llftjdk a készterméket. A nyersanyag, illetve a késztermék egy manipuld-
tor segitségével folrakhato, levehets a ldnc utols6é darabjarol, a megmunkal6géprol.
A rendszer a tanszéken mdr kordbban kifejlesztett TechnoMIR interfész-rendsze-
ren keresztiil kapesolhat6 tetszleges szdmit6géphez.

2. A modell leirdsa

A raktdrmodell (mds néven felrak6gép-modell) fém épit6jatékbol készilt. E Kivi-
telezés célja az volt, hogy a tanul6k 4ltal ismert, vagy konnyen megismerhet6 ele-
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meket tartalmazzon, 4ltaluk akdr otthon is megépithet és az iskoldk anyagi lehet6-
ségeihez igazodo legyen.

A modell egy villds kiemeld szerkezet segitségével a villds targoncdhoz hasonl6
elven tud raklapokat ki, berakni egy polcszertien kiképzett rakteriiletre, illetve egy
sz4llit6szalagra. A villa x,y,z koordindta tengelyek mentén linedrisan mozgathat6.

A mozgatds - a lehet6 legegyszertibben - 6-12 V-o0s egyendrami villanymoto-
rokkal tOrténik, a lassfté dttételek a fém €pit6jaték fogaskerekeibol keriiltek ki. A
rendszer egy-egy optokapu, illetve egy—egy perfordlt tdrcsa segftségével érzékelni
tudja hdrom kiildnb6z6 irdnyban az elmozduldst, illetve végdlldskapcsolOk segitsé-
gével be lehet 4llitani az alaphélyzetet.

3. A modul az oktatdsban

A raktdr, elkésziilése utdn, iskolai kiprobdldsra keriilt egy gimndziumban. Technika
ordn ismerkedtek meg vele a didkok, egyrészt igy vizsgdlva a modellt, mint egy
mechanikai rendszert (az addig megismert mechanikai kapcsolatokra, eré4tviteli
eszkOzOkre ldthattak példdt). Mdsrészt a szdmit6gép programozdsdnak modellje-
ként hasznéltdk fel, néhdny elemi 1épéssel programozhat6vd téve a raktdrt.

A tapasztalat szerint hamar folkeltette a didkok érdekl6dését. De nemcsak a
rendszer egésze, hanem annak elemei €s kivitelezése is. Szinte minden osztdlyban
volt tobb olyan kérdés, ami arra utalt, hogy a didkok sajat keziileg otthon, szakko-
ron szivesen Osszerakndnak ilyet, vagy ehhez hasonl6t. Tehdt a mds, gyari kivitele-
z€s0 eszkozzel szemben €rzett félelem vagy k0zOmbosség ennél az eszk0znél kevés-
b€ jelentkezett. Ennek oka az hogy minden gyereknek van otthon fém épit6— vagy
mds hasonl6 konstrukcios jatéka, és maguk is épftettek — ha nem is ilyen bonyolult
- rendszereket, igy ez csak a szamitogép oldaldrol jelent Gjdonsdgot a szdmukra.

4. A modul alkalmazdsa az oktatdsban

E robot segitségével sok technikai, informatikai fogalom elsajdtittathat6 az 4ltald-
nos vagy kozépiskolds didkokkal. Egyszertisége miatt lehet6ség van rd, hogy maguk
a didkok készits€k el ezt a rendszert, megtanulva jonéhdny gépészeti, elektronikai,
inform4cié4tviteli és programozdsi fogalmat, valamint néhdny szakmai fogdst is.

fgy példdul bemutathato a fogaskerékattételek mikodése, szamittathatok attéte-
li viszonyok. Lathatnak példét arra, hogy a csigakerék alkalmazdsa azért célszerd,
mert sokkal jobb 4ttételi viszonyokat tudunk elérni, és a visszahatds megakadalyoz-
hat6. P€lddt mutathatunk a szalag- illetve ékszijhajtdsra. Bemutathatjuk, hogy az
€kszij, illetve gumiszalag megcsiiszdsa megvédheti a meghajt6 szerkezetet (villany-
motor) a tilterheléstol.

Elektronikai oldalrél alkalmat adhat a villanymotorok miikddésének megbeszé-
1ésénél. Meg lehet vizsgdlni, hogy milyen kapcsoldsokkal lehet a szamit6gép és a
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rendszer k6zott kapcsolatot teremteni. A szdmfit6gép oldaldr6l bepillanthatnak a
periféridkkal val6 kapcsolatteremtés lehetGségeibe, €s a szamit6gép mikodésebe.

Kicsit magasabb szinten vizsgdlva a modellt, a villanymotorokkal és a hozzdjuk
kapcsolt elmozdulds—-érzékel6kkel modellezhet6 a léptetémotorok mikddése. Bo-
nyolult, dsszetett rendszerek egyszerti modellezésére is lehet6ségiink adodik.

A szakmai kéziigyesség oldaldrdl az épftéskor ismertethetd és gyakoroltathat6 a
csavarkotés létrehoz4sa. Sajdt "kdrukon" tanulhatjdk meg a télsdgosan er6s meghu-
z4s miatt szétes6 kapcsolatok kellemetlenségeit. Az elektromos kapcsolatok l€étre-
hoz4sakor a forrasztdskor fellép6 gondok keriilhetnek terftékre (mint a nem elég
tiszta feliiletek, a tdlmelegftett vagy eléggé fel nem melegftett forraszt66n miatt fel-
1€p6 hib4k).

Az ilyen, iskolai vagy otthoni barkdcsolds felkeltheti a didkok érdeklGdését az
"igazi" mechatronikai rendszerek irdnt is, a megszerzett ismeretek pedig sok segitsé-
get jelenthetnek, ha kés6bb terveznek vagy haszndlnak ilyen rendszereket. Végiil,
de nem utolsé sorban a robot mint komplett rendszer segitséget jelenthet a rend-
szerszemlélet elmélyitéséhez. Bemutathatok ald-, folérendelési viszonyok. Szét-
bonthat6 a rendszer tobb egymds mellé rendelt részrendszerré €s vizsgdlhato az in-
form4ci6s rendszer. Attekinthet6, hogy a szdmft6gép hogyan vehet részt kdzvetve
(kézi iizemmé6d - ellendrzési funkcid), illetve kozvetleniil (program iizemmoéd -
irdnyftdsi funkci6, szabdlyozas és vezérlés) a rendszerek irdnyftdsdban.

5. Tovdbbfejlesztési javaslatok

Természetesen az itt bemutatott modell csak egy az ilyen elemekb6l megépithetd
sok lehet6ség koziil. Vitathatatlan elénye a fém €pft6bll vagy mds konstrukcios ja-
t€kbOl késziilt eszkdzOknek, hogy szakkordn vagy kisebb csoportokban végzett
munkd4k sordn 4tépithet6k, dtalakithaték, ugyanazon elemek f6lhasznéldsdval.

Ugyanilyen elven 1étrehozhatunk hasonl6an vezérelhetd liftmodellt, ahol csak a
fiigg6leges irdnyd elmozduldst tartjuk meg, vagy egy plottermodellt, ahol a fiigg6le-
ges mozgat6 mechanizmus helyett egy kétdllapoti tollat €pitiink be. De - teljesen
atépitve a rendszert - manipuldtorr4 is 4talakithatjuk
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