Hodnotiaci harok 1L 4 TSR

Uloha &.1: Vytvorit robotické pracovisko s robotickou rukou EV3 podla obrazku &.1. Skonstruovat
color detektor, spustac START/STOP a pripojit ho k robotickej ruke. (4 body )

Konstrukcia robotického pracocoska
Color detekrtor | Start /Stop

Uloha €.2: Overit manudlne spravnu &innost color detektora na detekciu farby sudov s vypisanim
aktualnej farby suda na displeji riadiacej jednotky EV3. /modra, ervend, zIta, zelend/. Odporicéame
ako samostatny program, zobrazenie farby na displeji dostato¢né velké pre dobru citatelnost. (za
kazdu farbu 2 body, max. 4x2=8 bodov )

Test programu

Modra Cervena Zelend Zlta

Uloha ¢.3: Nastavenie robotickej ruky do vychodzej — t.j. zakladnej polohy, z ktorej zaéne vykonavat
jednotlivé cinnosti. Robotickd ruka ma maximdlne zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo na

sektor A. /spina¢ na ramene roboticke]j ruky je zatlaceny/. Roboticka ruka je pripravena a ¢aka na
spustenie programu. (2 body)

1.kolo 2.kolo 3.kolo

Smer kolmo Smer kolmo Smer kolmo
Max.rameno Na Sektor A Max.rameno Na Sektor A Max.rameno Na Sektor A

Uloha ¢.4: Spustenie vykonavania programu robotickej ruky po zatladeni spustaca START/STOP.
Zatlacenie spustaca vykona obsluha. Signalizacia aktivneho stavu robotického pracoviska, stav sa
signalizuje vystrainym blikanim cervenych led diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a

zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signalom (dlhy tén - 1s ). (2 body)

1.kolo 2.kolo 3.kolo

Blikanie Led Dlhy tén Blikanie Led Dlhy tén Blikanie Led Dlhy tén

Uloha ¢&.5: Uchopenie a prenesenie suda z nezndmou farbou zo sektoru A (pozicia X) do sektora
B, detekcia farby suda color detektorom spravna detekcia color detektorom. Prenesenie a polozenie
identifikovaného suda do prislusného sektora na jednu z pozicii 1,2,3,4.

Pozor na presnost umiestnenia! na pozicii - (10 bodov), v ramci sektora - (5 bodov). Sud umiestneny
v nespravnom sektore — ( 0 bodov)

1.kolo Body 2.kolo Body 3.kolo Body
PS1 | MODRA 5 10 | CERVENA 5 10 |ZLTA 5 10
PS2 | CERVENA 5 10 |ZLTA 5 10 |ZELENA 5 10
PS3 |ZLTA 5 10 | MODRA 5 10 | MODRA 5 10
PS4 | ZELENA 5 10 | ZELENA 5 10 | CERVENA 5 10
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Uloha €.6: Robotickd ruka sa nastavi do vychodzej - zékladnej 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)

1.kolo

2.kolo

3.kolo

Max.rameno

Smer kolmo
Na Sektor A

Max.rameno

Smer kolmo
Na Sektor A

Max.rameno

Smer kolmo
Na Sektor A

Uloha &.7: Ukonéenie vykonavania programu robotickej ruky. Vypnutie vystrainého blikania
cervenych led didéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a zvukovou signalizaciou riadiacej

jednotky - zvukovym signdlom ( dlhy tén - 1s). (2 body)

1.kolo 2.kolo 3.kolo
Vypnutie Vypnutie Vypnutie
blikanie Led Dlhy tén blikanie Led Dlhy tén blikanie Led Dlhy tén
Uloha ¢&.8:

Meranie celkového casu vykonavania ¢innosti robotickej ruky. Spustenie merania po zatlaceni
spustaca START/STOP a ukonéenie merania taktie? zatlac¢enim spus$taca START/STOP. Zobrazenie
celkového ¢asu vykondvania ¢innosti robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky robotickej ruky

(¢as v sekundach). (5 bodov), alebo vo formate : min:sec (10 bodov) Ak je tato Uloha naro¢na vobec

ju nemusia riesit. Oznamte to POROTE.

1.kolo

2.kolo

3.kolo

Cas v sek. Cas v forméate

Cas v sek.

Cas v forméate

Cas v sek.

Cas v formate

Bonusova tloha: (10 bodov/sud)

Sud Sektor 1 -> Sektor 3 a Sud Sektor 4 -> Sektor 2

1.kolo

2.kolo

3.kolo

1.kolo

2.kolo

3.kolo




