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Viktoriinist

6 erinevat vanuseriihma

e

45 minutit

12-18 iilesannet

Kobras

Algoritmid, kodeerimine, diskreetne
matemaatika, tabeli- ja tekstitootlus, loogika,
informatsiooni moéistmine ja télgendamine
tildisemalt ...

Tosta dpilaste huvi arvutiteaduse vastu ning arendada
raalmdtlemist ja probleemilahendusoskusi



Miks on Kobras hea alus uurimistoodeks?

e

» Erinevate iilesannete kogum
» Erinevad kontseptsioonid

> Informaatikateadmiste rakendamine teistes
valdkondades



Uurimistoode
voimalused




Kobras ja
tehnoloogia




Tehnoloogia valdkond

e

Inseneritegevused

> Infotehnoloogia: Tarkvaraarendus, andmetootlus,
kiiberturvalisus, virtuaalreaalsus jt.

» Elektroonika  ja inseneeria: Robootika,
nutiseadmed, autonoomsed stisteemid jt.



8. Sﬁﬁta lamp! https://kobras.eio.ee/2223/1voor_jun_est/allx.html

Kobras Sun ja tema sdbrad otsustavad mangida mangu mumega "Sttta lamp!”. Mangul on § nuppu, mllel
Siin: ja tema s5brad saavad seista. Nupu peal seismune saadab elektnvoolu juhtmesse. Need jubtmed
labivad kolmnurkse:d ja ruudukujulis: kaste ning viivad 15puks lambini

o Kolmnurk saadab signaali edasi siis, kui m3lemad sissetulevad juhtmed saadavad sellele signaali
o Ruut saadab signaali edas: sus, kus tipselt Ghs sissetulevatest juhtmetest saadab sellele signaal;

1 8

2 8 A

3 8 A

s @ o

s 8 A \i/
- | A

78 &

G .

Koprad vidavad mangu, kui nad suudavad lambs sisse lolitada

Kiisimus

Mallistel nuppudel peaksid Sun ja ta s3brad seisma, et lamp pdlema hakkaks?

9. Lampide liilitamine | ]

https://kobras.eio.ee/2324/2voor_ben_est/allx.html

i -»))<_' s "))<

Ro ja Jo leidsid garaazist kaks puldiga juhitavat lavalampi. Kummalgi puldil on kaks nuppu. A ja B, mis
toGtavad vastavalt jargmisele tabelile.

Nupp A Nupp BLamp
Vialjas Viljas Sees
Sees  Valjas Sees
Vialjas Sees  Sees
Sees  Sees  Viljas

Hiljem leidsid Ro ja Jo ka puldiga juhitava aialambi. Aialambi puldil on nuppude asemel antennid.
Katsetades panid nad tahele, et

» aialambi puldi antenn 1 reageerib Ro lavalambi puldi signaalile,
« aialambi puldi antenn 2 reageerib Jo lavalambi puldi signaalile,

» aialambi puldi loogika on sama, mis lavalampide pultidel, ainult nuppude olekute asemel
arvestatakse antennide olekuid.

b. 1)) b"))

.)))

Kiisimus

Kui Jo puldil on mdlemad nupud viljas, s1is mida peab Ro oma puldil tegema, et aialamp sisse lblitada?
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Kobras ja telhnoloogia

UT eesmirk: Analiitisida loogikaliilituste toopohimdtteid,
nende rakendusi elektroonikas ja informaatikas ning rakendada
neid praktilistes probleemides.

Eksperimentaalne osa: Luua programm vo1 elektrooniline
skeem (nt Arduino), et simuleerida loogikaliilituste t66d.

Seos eluga:
v' andmete t66tlus protsessorites;
v’ andmete filtreerimine andmebaasides;

v’ ventilatsiooni aktiveerumine siis, kui temperatuur ja niiskus
on korged, aknad suletud ning kellaaeg on vahemikus X-Y.
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14. Piltide pakkimine https://kobras.eio.ee/2122/1voor_sen_est/allx.htm| n 14. Pildi vﬁhendamine https://kobras.eio.ee/2324/2voor_sen_est/allx.html

Rastergraafikas esitatakse pulte vitkestest Ghevarvilistest ruutudest (pikselitest) koosnevate mosaukidena Koprad kasutavad piltide vahendamiseks jirgmist meetodit
Must-valges pildis voib 1ga piksel olla kas must v61 valge, mida tavaliselt tihistatakse vastavalt arvudega 0 ja (I EGB
k 12345678910 12345678910 13579 !
1 1 ' 2 (-
Selleks, et vihendada piltide salvestamiseks vajalikku andmemahtu, kasutatakse erinevaid 2 2 2 3 CH)
wismeetode:d. Allolev jooms illustreend @ht ihtsat meetodst must-valgete piltide pakkimiseks. 3 3 3
Pkt : R, a a s + )
13,1 5 — 5 —p S 5 -
% 6 6 6 6
4,1 7 7 7 7
1.4 8 8 8
%.3,3.1 10 10 10 g
1,4
Iga rea esimene arv niitab jirjestikuste valgete pikselite arvu (kui esimene piksel on must, siis algab rida Esxtc‘:(stléxka\:ddn:d killdl \'c‘:ukal:!lls:lt kiimneks virdse laiusega ribaks, Seejirel kleebivad nad paaritute
arvuga 0) ja edas: on vaheldumis: mustade ja valgete pikselite arvud e i
= Siis 16ikavad nad uue pildi horisontaalselt kiimneks vordse laiusega nbaks. Seejirel kleebivad nad paaritute
Kiisimus numbritega ribad kokku 13plikult pildiks,
Millist pilti kodeerivad jirgmised andmed? Kiisimus
15
5 5.7 Milline on tulemus, kui allolevat pilti selle meetodiga vihendada?
4,1,3,1,6
3 % 5,49, 12345678910
2,3, 7,1,4 1
1,1,4,1,4,1,3 2
3 23,3,31,3 3
1: 1141 1040 103 4
,1,7,1,4 5
% %545
“103111151D4 6
5,3,3,1,3 7
12, 1, 2 8
13,1, 1 9
15 10 -
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Kobras ja telhnoloogia

UT eesmirk: Analiitisida erinevaid piltide pakkimise
meetodeid, vorrelda nende tdhusust ning selgitada vilja,
kuidas need meetodid aitavad vihendada andmemahtu ja
kiirendada andmete tootlemist.

Eksperimentaalne osa: Katsetada erinevaid meetodeid ja
visualiseerida tulemusi.

Seos eluga:

v’ andmete tihendamine pilditoodtluses, andmebaasides,
meditsiinis Jne. (kvaliteet, suurus, edastamise kiirus,
energlatarbimise viahendamine jt).



X A l&brge Koorem https://kobras.eio.ee/2122/1voor_ben_est/all.html

Veoautod veavad linnade vahel kaupu modda kaardil nasdatud teid

,. 3. Uus haig]a https://kobras.eio.ee/2122/1voor_sen_est/all.html

: _ 50

| 100_ B

Uhes riigis on kuus suuremat linna. Alloleval kaardil on niidatud sdiduajad erinevate linnade
90 90 vahelistel teedel:
Bl
70 95 P
-‘k 80 * / - N

Teedel olevad tunnelid ja sillad pitravad koormate kirgust. Kaardal on iga teeldigu juures nasdatud, kul kdsrged
autod sellel 18igul sditma mahuvad (kdrgemad autod jagvad k).

N Kiisimus

,“t\}; Kui kdrge vSib maksumaalselt olla auto, mis veab kaupa linnast S linna F?

oy AT e —

- ’ N

4. Kaubavedu https://kobras.eio.ee/2425/2voor_sen_est/allx.html LE

Allolev kaart kujutab Bebravia hinnade vaheliste raudteede vorku. Iga teeldigu juures on mirgitud, mitu rongi see pevas 13bi lasta
suudab.

Praegu on haigla amult linnas F ja see tihendab, et halvimal juhul (kui haigestub linna A elanik) tuleb
haiglasse séiduks kulutada 5 tundi.

Pixelton Kiisimus

Kuhu tuleks ehitada teine haigla, et halvimal juhul haiglasse jJdudmiseks kuluv aeg oleks vahim
voimalik?

Quandaria

Niufid on vaja vedada suur hulk ehitusmaterjale Quandariast Pixeltoni. Iga rong véib 1gas linnas vahida, millist teeldiku mésda edas:
soita.

Kiisimus

Mitu rong: pdevas s2ab maksimaalselt sdi1ta Ouandanast Pixeitom?
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Kobras ja telhnoloogia

UT eesmiark: Analiitisida, kuidas graafiteooriat ja
optimeerimisalgoritme kasutatakse erinevates
valdkondades, et vihendada kulusid ja parandada
elukvaliteeti.

Eksperimentaalne osa: Modelleerida silisteeme ja
vorrelda tulemusi (ldbilaskevoime, ajakulu jms).

Seos eluga:

v logistikafirmade kiituse- ja ajakulu védhendamine,
tarneahela optimeerimine;

v’ linnaplaneerimine (tihistranspordisiisteemid, elektri- ja
veevarustusvorgud jms).



https://kobras.eio.ee/2122/1voor_sen_est/all.html
Teadusmuuseum: yus piletiautomaat kasutab kilastajatega suhtlemiseks raalnagemissisteemi. N pileti
ostmiseks peab kiilastaja seisma automaadi ette, noogutama N korda allapoole ja sus téstma pea
dlespoole.

Raalndgemissiisteem jalgib kilastaja ninajuure naivat pikkust (allolevatel kujutistel punane joon)
muutujas nose ja otsustab selle jarg: tema pea asends Gle:
Kujutis Selgitus
— N
,'q,/ \o‘\/ Kui nose
/ % Vvaartuson
~) 1, onpea

/ i, ) Goomse!
4 —J_nose = 1.3),
:,._! ! ?—f*. on pea
<» I
allapoole

Kut nose
vaartus on

Jamae  allal
@ (joonisel
' > | nose = 0.7),

\ /' onpea
suunatud

Glespoole
Piletimfiig: programm kaivitatakse, kui jdrjekordne killastaja astub kaamera ette ja vaatab otse.

Kiisimus

Milline jargmistest programmidest miib kilastajale Sige arvu pileteid?

—— 1. Kuula ja liigu  huws/obras.cio.ce/2223/1vo0r jun_est/allhtmi
15. Noogutuste loendamine

Tima, kes on pime, jalutab iiks: m66da linnatanavaid, kasutades radkivad pnlle.
Réidkivatel prillidel on kaamerad ja intelligentne objektide tuvastamise siisteem. Prillid suudavad dra

tunda nelja tidpi objekte: maja, puu, tinav ja muru. Kui Tiina siseneb vude ruuty, teatavad prillid talle
(just selles jarjekorras), mis on temast vasakul tema ees ja temast paremal, naiteks "puu tinav maja”.

|
A A
AB o

> e D>-»
> Y-»

> D

@ D

®

Tina alustab kolmnurgaga tahistatud ruudust (olles ndoga kaardi parema Jdre suunas) ja kuulab
riakivate prillide teateid. Ta kuuleb selliseid teateid:

mp-p -S®
) -e @

puu tanav maja
ténav tanav mury
puu tanav puu
tanayv tanayv tanav
puu tinav puu
puUB maja tanav
tanav tanav puu
maja tinav puu

Nii jouab Tiina thte kaardil tahega tahistatud ruutudest.
Kiisimus

Millisesse ruutu Tiina jdudis?
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Kobras ja telhnoloogia

UT eesmirk: Uurida raalnidgemise pohiprintsiipe
(objektide tuvastamine, litkumise analliiis,
valgustingimuste moju) ning nende rakendamist
erinevates valdkondades.

Eksperimentaalne osa: Andmete kogumine ning mudeli
treenimine ja testimine.

Seos eluga:
v’ turvasiisteemid (ndotuvastus, litkumise tuvastamine);

v’ autonoomsed soidukid (objektide tuvastamine, litkluse
analiiiis).



14. Mustrid https://kobras.eio.ee/2223/1voor_sen_est/all.html

Programmeenmises kasutatakse for-kordust mingite tegevuste etteantud arv kordi kordamiselks.

Allolevas nastes pannakse i vidrtuseks janjest anvud 1, 2 ja 3 ming 122 kord taidetakse korduse kehas

10. Rosett https://kobras.eio.ee/2122/2voor_sen_est/all.html (taandega osas) olev kask, paneme tahele, et selles kasus saab : vaartust kasutada:
for i from 1 to 3
Programm diasond joonistab rombs, nagu alloleval joonssel niidatud. print(i)
diavond valjastab tulemuse
repeat 2 times

nove S50 steps - 1
turn right 68 degrees L 2
move 50 steps -

turn right 120 degrees = =
" ' Operaator * (tim) tahistab arvude puhul korrutamist, tekst: pubul selle kordamist:

for § from 1 to 3

print(i * *x)

S T SO G O SN A NS AN Vi — 11. Kilpkonnagraaﬁka https://kobras.eio.ee/2425/2voor_cad_est/all.html
rosette o
rep:::':n;m“ ::‘ Ku: robotkilpkonnale anda kask circle(r), joonistab ta nngi raadivsega r ja naaseb algasendisse. Sin on mdned nated
B turn right Y degrees circle(20) circle(15) circle(10)
Kiisimus R
3 Mallise mustn saami /’ ‘\\ e it
./ ) \ /"-’ = \\ - —

s & @
—
—
S —
-~
—
-
~,
B
’
-
-

R—

.\ \ -‘/ . S
Kiisimus X / . E g S @
Millised arvud peavad programmus rosette olema x ja v asemel, et soovitud pilt saada? \@/ -

Kiisimus

Millise mustn robotkilpkonn joomistab, kus talle anda janest kisud circle(l), circle(2) jn e kun: circle(30)?



Kobras ja telhnoloogia

e

UT eesmirk: Uurida algoritmilise geomeetria
pohiprintsiipe ning nende rakendamist tootmises.

Eksperimentaalne osa: Ehitada robot, mis joonistab
erinevald geomeetrilisi mustreid.

Seos eluga:
v’ metalli 16ikamine toostuses;

v’ keerukate mustrite loomine kunstis ja disainis.



Kobras ja fuusika




8. Vétmepunktid https://kobras.eio.ee/1819/2voor_jun_est/all.html

See on viikefirma wifi-vork, mis sisaldab 14 omavahel kaablitega thendatud paasupunkti.

XX - 001 XX - 002
XX - 003 ‘ ‘ ‘

XX - 011
e XX - 014

ﬁ' XX - 007

XX - 006

— Mgdned paasupunktid selles vorgus on nn. vétmepunktid ehk punktid, mille torke korral katkeb thendus ka mdnede teiste

paasupunktide vahel.

Naiteks paasupunkt XX-009 on vétmepunkt, kuna selle rikke korral kaob iilejaanud vorgul thendus punktiga XX-011.

Kiisimus

Millised padsupunktid on votmepunktid?
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Kobras ja fiitisika

UT eesmiark: Analiitisida voolu vo1 signaali levikut
vorgustruktuuris, kasutades elektrivorkude vo1 lainelevi
mudeleid.

Eksperimentaalne osa: Luua mudel ja katsetada, kuidas
tihenduste katkemine mojutab voolu- ja pinge jaotumist;
uurida elektromagnetlainete levi ruumides, kus esineb
takistusi (nt seinad, moobel jms).

Seos eluga:
v (elektri)vorgud ja nende tookindlus;

v (mobiili)mastide vOl (fitberoptiliste) kaablite
optimaalne paigutus signaalikao vihendamiseks.



L

.
5. Valvesusteem https://kobras.eio.ee/2223/1voor_ben_est/all.html

e

Kopra Aripank (KAP) vajab uut valvesiisteemi, et kaitsta oma seifi ees olevat ruumi sissetungijate
eest. Nad ostsid viis detektorit. Iga detektor saadab valja kaheksa laserkiirt:

Kui detektor: kiir tabab seina, e1 juhtu midagi. Kui aga kiire ette jaab sissetungija, aktiveerub
hairesignaal. Haire aktiveerub ka siis, kui mone detektori kiirele jaab ette moni teine detektor.

KAP soovib paigutada viis andurit ruudukujulistele pdrandaplaatidele nii, et need kataksid kdik
iilejaanud plaadid, kuid e1 aktiveeriks uksteist. Turvafirma pakub selleks vilja neli erinevat skeemi.

Kiisimus

Milline pakutud skeemidest ei vasta antud tingimustele?



N

Kobras ja fiitisika

UT eesmirk: Uurida laserkiirte omadusi ja levikut
erinevates keskkondades.

Eksperimentaalne osa: Lidbi vila eksperiment, kus
laserkiired suunatakse erinevatele materjalidele, moota
laserkiirte levikut ja hajumist ning modelleerida
laserkiirte optimaalset paigutust (nt katta maksimaalne

ala).
Seos eluga:
v’ pangahoidlaste kaitsmine sissetungijate eest;

v’ muuseumides nihtamatu barjdir loomine.



Kobras ja
matemaatika
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3 . Au ton u mb rid https://kobras.eio.ee/2324/2voor_jun_est/allx.html

} Enmnevates riikides on autonumbrite] kasutusel erinevad tihtede ja numbrite mustrid. Uldiselt kasutatakse
| autonumbnites inglise tahestiku suurtihti (mida on 26) ja numbresd (mida on muidug: 10)

Kiisimus

Millises alltoodud nikidest on véimalik vilja anda kdige rohkem erinevaid astonumbreid?

Vastamisel eeldada, et kdik autonumbnd selles nigis on sama tihtede numbrite mustriga kui vastusevariandis
toodud niide. Tapsemalt, kui nastes on mingis kohas tiht, siis vo1b selle riig: autonumbrites selles kohas olla
Ukskdik mulline tiht (aga mitte number), ja samamood: ka numbrite korral. Arvestada amult valgel taustal
olevaid suuri tiht: ja numbreid, mitte rugikoodides v61 vappidel olevaid.

[Raadionupud]

B BzM-184

DS

']

A BLv976AA |
@BNOSCTL |,

©SG 197052 @

D | (Sveits)

| AK 9265 AK

(Ukraina)

13. Paroolide draarvamine 1!

https://kobras.eio.ee/2223/1voor_sen_est/allx.html

Kobraste Detektiivibiiroo peab viie kurjategija kontodele ligi paasemiseks ara arvama nende paroolid. Nad
teavad juba jargmist:

Anastassia parool on tema nimi, kuhu on tahtede vahele pandud iiks kahekohaline arv, nditeks
Ana99stassia, Ad@nastassia VOl Anastassil7a.

Bruno parool on ihe Kobrastoonia kiila nimi, millele jargneb ks kaheksast enmargist (¥& *# ! @+ §),
nisteks Kopralinn@, Kobrasburg® vOI Puumetropol!.

Clara parool koosneb neljast inglise tihestiku suurtihest, naiteks BRZT, AAAA VO1 EZEZ.

Damieni parool koosneb tema nimetahtedest suvalises jarjekorras, nditeks amiDen, neimaD v31 Dnmiea.
Ellena kasutab samuti paroolina oma nime, kuid iga taht selles v6ib olla kas suur- vi viiketdhena,
niiteks ElLeNa, ELLena vO1 Ellena.

Detektiivid piiiavad paroole dra arvata, proovides iga kurjategyja puhul iikshaaval kéiki véimalikke tema
mustrile vastavaid paroole. Selleks on neil olemas ka nimekiri kéigist 312 Kobrastoonia kilast.

Kiisimus

Kelle parooli nad tdendoliselt kdige vaiksema arvu katsetega ara arvavad?
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Kobras ja matemaatika

UT eesmirk: Uurida kombinatoorika rakendusi unikaalsete
identifikaatorite loomisel, vorrelda erinevaid siisteeme ja
analiitisida nende efektiivsust.

Eksperimentaalne osa: Luua programm, mis arvutab
erinevate siisteemide voimalike kombinatsioonide hulga ning
visualiseerib tulemusi.

Seos eluga:
v tootekoodide, autonumbrite, turvakoodide genereerimine;

v’ lennupiletite  broneeringunumbrite  genereerimine, et
stisteem oleks efektiivne;

4 paremate tihemirkide kombinatsioonide vilja selgitamine,
et luua raskesti murduvaid paroole.



£ 9. Vaibakudumine https://kobras.eio.ee/2223/1voor_ben_est/all.html

S Alara on tiirgi vaibakuduja. Ta valmistab vaipu, millel on ruudukujuline muster suurusega 6 korda 6 ruutu.

Kiisimus

Milline naeb vilja sellise plaani alusel kootud vaip?

13. Soovitussiisteem https://kobras.eio.ee/2223/2voor_jun_est/all.html

Intemneti niidepood kasutab soovituste siisteemi, mis pShineb klientide isikuandmetel. Naiteks kui klient soovib
Jalatseid osta, jargib programm jargmisel joonisel toodud reeglit ja soovitab saapaid:

alla 20 aasta 20 vi vanem

y Y
@] [l
23-aastane

O
A,

Uhel paeval kustutati osa rdivasoovituse reeglitest kogemata ara_ Allolev joonis naitab reeglite allesjainud osa.

e
L

start

alla 150 cm

— ——— —— — — —

alla 20 aasta 20 vdi vanem

|

vanus? |
\/ |
y R |
\

uhevarviline kirju /
seelik seelik ~ -

N

Onneks on alles ka mdned varem antud scovitused:

Klient Soovitus 28-aastane
155 em

18-zastane - _ . ?

140 e Uhevirviline seelik Q

izﬁmmmmusedpm id “

10-aastane -, . I
152 cm Uhevarvilised pitksid “

Kirjud pilksid

32-aastane ., . .
145aan Kinju seelik O

Kiisimus

Milline vdis filaltocdud andmete pdhjal olla joonise puuduv osa?



N

Kobras ja matemaatika

UT eesmirk: Uurida otsustuspuude matemaatilisi aluseid
ning kuidas nende kasutamist probleemide lahendamisel ja
toendosuse arvutamisel (erinevate valikute moju tulemustele,
otsustuspuu struktuurl optimeerimine).

Eksperimentaalne osa: Luua programm, mis genereerib
mustreid vastavalt sisendandmetele; arendada rakendus, mis
prognoosib opilase kontrollt6¢ tulemusi vo1  perekonna
eelarvet vastavalt tingimustele; vorrelda erinevaid algoritme
ning visualiseerides tulemusi.

Seos eluga:

v driprotsesside  optimeerimine ja turundusstrateegiate
kujundamine;

v’ juturobotid.
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Probleemid, mida saab arendada.

Ulesannete lahendamine ja uurimist6o
Kirjutamine eeldavad, et Opilane peab
suutma moista probleemi, jagada selle
osadeks, leida ja hinnata lahendused.

Arendada probleemilahenduseoskusi
jJa voimet moelda struktureeritult ja
susteemselt.

Informaatikateadmiste rakendamine
erinevates valdkondades.



Informaatikaviktoriin Kobras

hiipe telhnoloogiamaailma!

@ kobras.eio.ee

S lidia@ut.ee
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