Roboticka ruka - RoboCup 2026

Nazov timu: XLC- programing
Ulohy BODY MAX.| 1.KOLO 2.KOLO 3.KOLO
Uloha 1 |Zostava robotického pracoviska - spustac START/STOP a
vizudlny identifikacny systém s hlasovym rozhranim. 2/2 4 4 4
Uloha 2 Funkénost robotického pracoviska - identifikdcia Obalov - |5X3
sudov a kontajnerov (kociek) /1,1,1/ 15 15 15
. Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
Uloha 3 vychodzej polohe 0/2 2 2 2
Uloha 4 (;innost' robotického pracoviska - spustemie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 2 2
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 5 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5/5| 15 15 15
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 6 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5 10 10 10
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha 7 1, ontajner 0/2/3 5 5 5
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha8 |, ntajner 0/2/3 5 5 5
Uloha 9 Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
vychodzej polohe 0/2 2 2 2
Uloha 10 (;innost' robotického pracoviska - ukoncenie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 2 2
Meranie a zobrazenie celkového ¢asu vykondvania ¢innosti
Uloha 11 |robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky robotickej
ruky - ZAPIS 0/5/10 10 10 10
CELKOVY POCET BODOV: 72 72 72
Celkovy cas: 2:02 2:01
Nazov timu: Vrabloboti
Ulohy BODY MAX.| 1.KOLO 2.KOLO 3.KOLO
Uloha 1 |Zostava robotického pracoviska - spustac START/STOP a
vizudlny identifikacny systém s hlasovym rozhranim. 2/2 4 4 4 4
Uloha 2 Funkénost robotického pracoviska - identifikdcia Obalov - |5X3
sudov a kontajnerov (kociek) /1,1,1/ 15 15 15 15
. Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
Uloha3 | 1 odzej polohe 0/2 2 0 2 2
Uloha 4 (;innost' robotického pracoviska - spustemie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 0 2 2
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 5 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5/5| 15 0 0 0
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 6 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5 10 0 0 0
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha 7 1, ontajner 0/2/3 5 5 5 2
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha8 |, ntajner 0/2/3 5 0 2 5
Uloha 9 Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
vychodzej polohe 0/2 2 0 0 0
Uloha 10 (;innost' robotického pracoviska - ukoncenie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 0 0 0
Meranie a zobrazenie celkového ¢asu vykondvania ¢innosti
Uloha 11 |robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky robotickej
ruky - ZAPIS 0/5/10 10 0 0 0
CELKOVY POCET BODOV: 72 24 30 30
Celkovy cas: 0:26 0:30 0:37
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Roboticka ruka - RoboCup 2026

Nazov timu: Ruka-rukata
Ulohy BODY MAX.| 1.KOLO 2.KOLO 3.KOLO
Uloha 1 |Zostava robotického pracoviska - spustac START/STOP a
vizudlny identifikacny systém s hlasovym rozhranim. 2/2 4 4 4 4
Uloha 2 Funkénost robotického pracoviska - identifikdcia Obalov - |5X3
sudov a kontajnerov (kociek) /1,1,1/ 15 15 15 15
. Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
Uloha3 | 1 odzej polohe 0/2 2 2 2 2
Uloha 4 (;innost' robotického pracoviska - spustemie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 2 2 2
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 5 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5/5| 15 15 0 0
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 6 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5 10 10 0 0
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha 7 1, ontajner 0/2/3 5 5 5 0
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha8 |, ntajner 0/2/3 5 5 4 0
Uloha 9 Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
vychodzej polohe 0/2 2 0 2 0
Uloha 10 (;innost' robotického pracoviska - ukoncenie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 0 2 0
Meranie a zobrazenie celkového ¢asu vykondvania ¢innosti
Uloha 11 |robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky robotickej
ruky - ZAPIS 0/5/10 10 0 0 0
CELKOVY POCET BODOV: 72 58 36 23
Celkovy cas: 2:37 2:19 0:40
Nazov timu: Partizani 1
Ulohy BODY MAX.| 1.KOLO 2.KOLO 3.KOLO
Uloha 1 |Zostava robotického pracoviska - spustac START/STOP a
vizudlny identifikacny systém s hlasovym rozhranim. 2/2 4 4 4 4
Uloha 2 Funkénost robotického pracoviska - identifikdcia Obalov - |5X3
sudov a kontajnerov (kociek) /1,1,1/ 15 15 15 15
. Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
Uloha3 | 1 odzej polohe 0/2 2 0 2 2
Uloha 4 (;innost' robotického pracoviska - spustemie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 0 2 2
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 5 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5/5| 15 0 7 9
J1oh Premiestfiovanie do PRIORITNEHO Sektora 4 alebo Sektora
Uloha 6 2 - &ierny sud, sud, kontajner 0/2/3/5 10 0 0 0
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha 7 1, ontajner 0/2/3 5 0 0 0
J1oh Premiestriovanie do Sektora 1 alebo Sektora 3 - sud,
Uloha8 |, ntajner 0/2/3 5 0 0 0
Uloha 9 Cinnost robotického pracoviska - RR v zdkladnej
vychodzej polohe 0/2 2 0 0 0
Uloha 10 (;innost' robotického pracoviska - ukoncenie programu -
STAT/STOP, Blikanie LED a Tén 0/1/2 2 0 0 0
Meranie a zobrazenie celkového ¢asu vykondvania ¢innosti
Uloha 11 |robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky robotickej
ruky - ZAPIS 0/5/10 10 10 10 10
CELKOVY POCET BODOV: 72 29 40 a2
Celkovy cas: 1:06 1:.06 1:05
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