Roboticka ruka - RoboCup2022 SK
Zadanie:
Opét sa vraciame do nasej fiktivnej chemickej tovarne s robotickym pracoviskom EV3.

V chemickom zavode na vyrobu $pecidlnej zmesi E3V je potrebné zabezpedit technologicku pripravu
vyroby zmesi. Chemické latky na vyrobu zmesi su uloZena v sudoch s oznaéenim nebezpecny material
a farebne odlisené. V zavode nepracuju ludia, pretoZe sa jednd o vysoko rizikova a nebezpecnu
pracu. Sudy su farebne oznacené modrou, Zltou, ¢ervenou a zelenou farbou a ulozené v sektore A.
Na pripravu zmesi je potrebné sudy s chemickymi latkami spravne farebne detekovat ato color-
detektorom, ktory sa nachddza v sektore C. Vyhovujuce sudy su ndsledne uloZené na oznacené
miesto v sektore B. Robotické pracovisko v chemickom zavode je vybavené robotickou rukou EV3 a
zobrazené na obrazku ¢.1, s oznacenim jednotlivych sektorov A, B, C, color detektorom a spustacom
START/STOP.

Vasou ulohou je skonstruovat robotické pracovisko a naprogramovat roboticku ruku Lego
EV3 tak, aby vykondvala jednotlivé Cinnosti potrebné na zabezpecenie vyroby chemickej
zZmesi.

Na zaciatku celého procesu sa roboticka ruka nastavi do vychodzej — t.j. zakladnej polohy z ktorej
zacne vykonavat jednotlivé ¢innosti. Roboticka ruka ma zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo
na sektor A. Roboticka ruka je pripravend a ¢aka na spustenie programu.

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

Potom nasleduje prenasanie sudov s detekciou farby sudov prostrednictvom color detektora.

Ako prvy sa prendsa sud (pozicia 1) v sektore A, nasledne je snimany color detektom, zistena farba
je zobrazend na displeji riadiacej jednotky. Po zisteni farby suda je ndsledne preneseny a umiestneny
na poziciu v sektore B. Potom nasleduje prenasanie suda (pozicia 2) v sektore A rovnakym spésobom.

Po ukonéeni ¢innosti sa robotickd ruka sa nastavi do vychodzej — t.j. zakladnej polohy, vypnutie
vystrazného blikania ¢ervenych led diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a bezpecné Cinnosti
robotickej ruky zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signdlom (dlhy tén).

Ukoncenie merania ¢asu, sa vykond zatlaenim spustaca START/STOP. Zatladenie spustaca
START/STOP vykond obsluha.

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



Uloha €.1: Vytvorit robotické pracovisko s robotickou rukou EV3 podla obrazku €.1 a skontruovat
color detektor, spusta¢ START/STOP a pripojit ho k robotickej ruke. (5 bodov )

Uloha €.2: Vykonat test color detektora na detekciu farby sudov s vypisanim aktuélnej farby suda na
displeji riadiacej jednotky EV3. /modra, ¢ervena, ZIta, zelena/. Odporucame ako samostatny program.
(8 bodov)

Uloha €.3:Nastavenie robotickej ruky do vychodzej — t.j zakladnej polohy, z ktorej zaéne vykondavat
jednotlivé ¢innosti. /spustenie riadiaceho programu a roboticka ruka ¢aka vo vychodzej polohe/ (5
bodov )

Uloha ¢&.4: Spustenie vykondvania programu robotickej ruky po zatlaleni spustaca START/STOP
(zatlacenie spustaca vykona obsluha). (2 body )

Uloha &.5: Signalizcia aktivneho stavu robotického pracoviska. Tento stav sa signalizuje vystraznym
blikanim ¢ervenych led diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a zvukovou signalizaciou riadiacej
jednotky - zvukovym signalom (dlhy tén). (5 bodov )

Uloha €.6: Uchopenie a prenesenie suda z nezndmou farbou zo sektoru A (pozicia 1), spravna
detekcia color detektorom a zobrazenim na displeji EV3. Nasledne umiestnenie v sektore B. Pozor na
presnost umiestnenial

Modry sud umiestnit vZdy na poziciu 3 a Zlty sud na poziciu 4 v sektore B. (10 bodov )

Uloha €.7: Uchopenie a prenesenie suda z nezndmou farbou zo sektoru A (pozicia 2), spravna
detekcia color detektorom a zobrazenim na displeji EV3 Nasledne umiestnenie v sektore B. Pozor na
presnost umiestnenial Modry sud umiestnit vzdy na poziciu 3 a Zlty sud na poziciu 4 v sektore B.
Sud z inou farbou ako ZItd a modra — uvolnit v sektore C mimo color detektora. (10 bodov )

Bonusova uloha: Uchopenie a prenesenie suda z nezndmou farbou zo sektoru A (pozicia 1), spravna

detekcia color detektorom a zobrazenim na displeji EV3 . Nadsledne umiestnenie v sektore B. Pozor na
presnost umiestnenial Modry sud umiestnit na SEBA /uz na umiestneny/ vzdy na poziciu 3 a zlty sud
na poziciu 4 v sektore B. Sud zinou farbou ako Zltd a modrda — uvolnit v sektore C mimo color
detektora. (10 bodov )

Uloha €.8: Roboticka ruka sa nastavi do vychodzej - zakladnej polohy, ako bola na zadiatku celého
procesu. (3 bodov )

Uloha €.9: Vypnutie vystrazného blikania ¢ervenych led diéd na riadiacej jednotke robotickej ruky a
zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signalom (dlhy tén). (2 body)

Uloha €.10 Ukonéenie vykondvania programu robotickej ruky po zatladeni spustaca START/STOP.
Zobrazenie celkového c¢asu vykondavania cinnosti robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky
robotickej ruky ( ¢as v sekundach). (5 bodov ), alebo zobrazenie celkového ¢asu vykonavania ¢innosti
vo formate : min:sec (10 bodov )

Hodnotenie: Poradie na zaklade celkového poctu ziskanych bodov za splnenie jednotlivych dloh
a celkovy cas.
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Color detektor

Obr. C.1 Robotické pracovisko -
Roboticka ruka EV3, spustac a color
detektor



