Roboticka ruka - RoboCup2024 SK
Zadanie:

KazdorocCne sa stretavame v naSej fiktivnej chemickej tovarni s robotickym pracoviskom
EV3.

Chemické latky na vyrobu zmesi su uloZena v sudoch s oznalenim nebezpecny material
a su farebne odliSené. Sudy na chemické |atky su unifikované. V sklade tovarne kde sa sudy
nachadzaju nepracuju ludia, pretoZe sa jedna o vysoko rizikovl a nebezpecnu pracu. Sudy
su farebne oznacené modrou, Zltou, Cervenou, Ciernou a zelenou farbou a uloZené v
sektore A - prisun materialu. Odetial su presunuté na jednotlivé pozicie v sektoroch a na
poziciu s oznacenim X. Sudy s chemickymi latkami je potrebné premiestnit do jednotlivych
sektorov na spravne pozicie. Sudy v sektoroch su umiestnené na seba podla farebnych
kombinacii (vid far. oznacenie pri sektoroch).

Robotické pracovisko v chemickom zavode je vybavené robotickou rukou EV3 a zobrazené
na obrazku ¢.1, s oznacenim jednotlivych sektorov a spustacom START/STOP.

Momentdlne nastala havarijnd situdcia pri rozmiestriovani sudov s chemickymi
latkami. Tuto situdciu je potrebné operativne riesit ...

VaSou ulohou je skonStruovat robotické pracovisko a naprogramovat
robotickd ruku Lego EV3 tak, aby vykonavala jednotlivé €innosti potrebné na
zabezpecenie vyroby a vyrieSenie havarijnej situacie.

Na zaciatku celého procesu sa roboticka ruka nastavi do vychodzej - t.j. zakladnej polohy.
Ztejto polohy zacne vykonavat jednotlivé cinnosti. Robotickd ruka ma maximalne
zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo na sektor A. /spinac na ramene robotickej ruky
je zatlaCeny/. Roboticka ruka je pripravena a ¢aka na spustenie programu.

Spustenie programu sa vykona zatlacenim spustaca START/STOP  umiestneného na
riadiacej jednotke EV3. Od tohto momentu sa meria Cas (zatlacenie spustaca vykona
obsluha). Signalizacii, aktivneho stavu robotickej ruky je vystraznym blikanim cervenych led
diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a zvukovym signalom (dlhy tén).

Nasleduje spravne usporiadanie sudov na robotickom pracovisku podla farebnych kédov
umiestnenych pri oznaceniach sektorov. Prenasanie sudov zo sektora na spravnu poziciu
v sektore nie je definované a potrebné si zvolit optimalnu stratégiu. Po presune sudov na
spravnu poziciu nasleduje umiestnenie sudov na seba podla farebnych kombinacii v danom
sektore. Obsluha zabezpeci prisun suda na poziciu X v sektore A. Tento proces sa
opakuje do vycerpania zasoby 4 aZz 8 sudov. Umiestnenie cierneho suda je
definované do sektora B na ozna€enu poziciu.

Po ukonceni Cinnosti sa roboticka ruka sa nastavi do vychodzej - t.j. zakladnej polohy,
vypne sa vystrazné blikanie Cervenych led di6d na riadiacej jednotke robotickej ruky a
zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signalom (dlhy tén) ukonci ¢innost.

Ukonéenie merania ¢asu, sa vykona zatlacenim spustaca START/STOP. Zatlacenie spustaca
START/STOP vykoné obsluha.

Celkovy ¢as vykonavania ¢innosti sa zobrazi na displeji riadiacej jednotky robotickej ruky.



Uloha ¢&1: Vytvorit robotické pracovisko s robotickou rukou EV3 podia obrazku ¢&.1.
Skon3truovat spusta¢ START/STOP a pripojit ho k robotickej ruke. (2 bodov )

Uloha €.2: Nastavenie robotickej ruky do vychodzej - t.j. zakladnej polohy, z ktorej zacne
vykonavat jednotlivé cinnosti. Roboticka ruka ma maximadlne zdvihnuté rameno a je
nasmerovand kolmo na sektor A. /spinaC na ramene robotickej ruky je zatlaceny/.
Roboticka ruka je pripravena a ¢aka na spustenie programu. (2 body)

Uloha ¢€3: Spustenie vykondvania programu robotickej ruky po zatlaCeni spustaca
START/STOP. Zatlacenie spustaca vykona obsluha. Signalizacia aktivneho stavu robotického
pracoviska, stav sa signalizuje vystraznym blikanim €ervenych led diéd na riadiacej
jednotke robotickej ruky a zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym
signalom (dlhy ton - 1s). (2 body)

Uloha ¢.4: Premiestnenie sudov na spravnu poziciu v sektoroch
Pozor na presnost umiestnenia! na pozicii - (10 bodov), v ramci sektora - (5 bodov)
Sud umiestneny v nespravnom sektore - ( 0 bodov)

Uloha ¢&.5: Prenesenie a spravne poloZenie suda na sud v danom sektore. ( st sudy nad
sebou).

Pozor na presnost umiestnenia! na pozicii - (10 bodov/sud)

Opakovanie ulohy ¢€.6 do vycerpania zasob sudov.

Ak budete riesit tuto ulohu oznamte to POROTE.

Uloha €.6: Premiestnenie ¢ierneho suda na spravnu poziciu do sektora B
Pozor na presnost umiestnenia! na pozicii - (10 bodov), v ramci sektora - (5 bodov)

Uloha €.7: Roboticka ruka sa nastavi do vychodzej - zakladnej polohy, ako bola na zaciatku
celého procesu. Roboticka ruka ma maximalne zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo
na sektor A. /spinac na ramene robotickej ruky je zatlaceny/.(2 body)

Uloha ¢&.8: Ukon&enie vykondvania programu robotickej ruky. Vypnutie vystrainého
blikania cervenych led diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a zvukovou
signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signalom ( dlhy tdn - 1s). (2 body)

Uloha ¢&.9:

Meranie celkového c¢asu vykonavania cinnosti robotickej ruky. Spustenie merania po
zatlaceni spustaca START/STOP aukonlenie merania taktie? zatlaenim spustaca
START/STOP. Zobrazenie celkového &asu vykonavania &innosti robotickej ruky na displeji
riadiacej jednotky robotickej ruky

(Cas v sekundach). (5 bodov), alebo vo formate : min:sec. (10 bodov)

Ak je tato uloha narocna vdbec ju nemusia rieSit. Oznamte to POROTE.



Hodnotenie: Poradie na zaklade celkového poctu ziskanych bodov za splnenie jednotlivych
uloh.
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Obr. C.1 Robotické pracovisko -
Roboticka ruka EV3, spustac



