Roboticka ruka - RoboCup2026 SK

Zadanie:

Aj tento rok, uz po Siestykrat v poradi, sme zavitali do nasej fiktivnej chemickej tovdrne s robotickym
pracoviskom. Chemické latky uréené na vyrobu zmesi su uloZené v unifikovanych priemyselnych
obaloch, oznac¢enych symbolmi nebezpecného materidlu a farebne rozliSenych.

V sklade tovarne, kde sa tieto obaly nachadzaju, nepracuju ludia, kedZe ide o vysoko rizikové a
nebezpecné prostredie.

Pouzité obaly (sudy a hranaté kontajnery/kocky) su Standardizované a farebne oznadené Ciernou,
modrou, Zltou, ¢ervenou a zelenou farbou. Identifikdcia obalov prebieha pomocou vizualneho
identifikacného systému s hlasovym rozhranim, ktory na zéklade snimania farby vykona rozpoznanie
obalu a vysledok oznami hlasovou informaciou.

Po vykonani farebnej identifikdcie si sudy a kontajnery (kocky) uloZené v sektore A (prisun
materialu). Z tohto sektora su ndsledne postupne prestivané na vopred zadané a oznacené pozicie v
jednotlivych sektoroch pracoviska.

Robotické pracovisko v chemickom zédvode je vybavené robotickou rukou LEGO EV3 (obr. ¢. 1),
systémom oznacenia jednotlivych sektorov a pozicii, vizualnym identifikacnym systémom sudov a
kontajnerov a ovlddacim spustacéom START/STOP.

Vasou tlohou je skonstruovat robotické pracovisko a naprogramovat roboticku ruku Lego EV3 tak,
aby vykondvala jednotlivé cinnosti potrebné na zabezpecenie vyroby.

Na zaciatku vyrobného procesu prebieha farebna identifikdcia Standardizovanych chemickych
obalov (sudov a kontajnerov/kociek). Identifikacia farby je realizovana vizualnym identifikaénym
systémom, pricom vysledok je zobrazovany na displeji a signalizovany LED diédami prislusnej farby.
Obsluha zabezpecuje prisun sudov a kontajnerov (kociek) na miesto farebnej identifikacie, dohliada
na spravne vyhodnotenie farby a nasledne zabezpedi ich uloZenie do sektora A, ktory slUzi na prisun
materialu.

Roboticka ruka sa na zaciatku nastavi do vychodiskovej (zakladnej) polohy, z ktorej nasledne
realizuje jednotlivé pracovné ukony. V tejto polohe ma roboticka ruka rameno zdvihnuté do
maximalnej vysky a je kolmo orientovana voci sektoru A. Koncovy spina¢ umiestneny na ramene
robotickej ruky je vtomto stave stlaceny, ¢o signalizuje dosiahnutie zdkladnej polohy.

Roboticka ruka je pripravena na cinnost a ¢aka na spustenie riadiaceho programu. Obsluha zabezpedi
umiestnenie suda (alebo kontajnera) na poziciu X v sektore A.

Spustenie programu sa vykona stlaéenim tlagidla START/STOP umiestneného na riadiacej jednotke
robotickej ruky. Od tohto okamihu sa zacina meranie €asu. Aktivdcia programu je signalizovana
vystrainym blikanim c¢ervenych LED dioéd na riadiacej jednotke a zdrovernl zvukovym signalom -
tonom (min. 0,5s — max. 1s).

Nasleduje presun sudov a kontajnerov (kociek) zo sektora A na prislusné pozicie v sektoroch 1 az 4.
V sektoroch sa budu sudy a kontajnery ukladat — stohovat na seba. Oznacenie jednotlivych pozicii a
farebné rozliSenie sektorov je znazornené na obr.2. Kaidy obal je premiestneny do sektora
zodpovedajuceho jeho farbe.

Dolezité:

Presun sudov a kontajnerov (kociek) zo sektora A na uréené pozicie v sektoroch 2 a 4, prebieha
v presne stanovenom poradi nad sebou, a to: ¢ierny sud, sud a kontajner (kocka).

Presun sudov a kontajnerov (kociek) zo sektora A na urcené pozicie v sektoroch 1 a 3, prebieha
v presne stanovenom poradi nad sebou, a to: sud a kontajner (kocka).

Sektory 2 alebo 4 maju prioritu spracovania, pricom do kazdého z nich sa ukladd kompletna zostava
pozostavajlica z dvoch sudov a jedného kontajnera, ktoré musia byt uloZené do stohu v ramci
jedného pracovného cyklu. Sektory 1 a 3 su obsluhované nasledne ulozené do stohu a v ramci
jedného pracovného cyklu.



Obsluha zabezpecuje postupny prisun sudov a kontajnerov na poziciu X v sektore A. Tento proces sa
opakovane vykonava aZz do spracovania celej zasoby, Po ich presunuti na spravne pozicie nasleduje
ulozZenie obalov do stohu v ramci prislusného sektora.

Po ukonceni vsetkych pracovnych cinnosti sa roboticka ruka automaticky presunie do vychodiskovej
(zakladnej) polohy.

Ukonéenie ¢innosti systému iniciuje obsluha stlaéenim tla¢idla START/STOP. Tento stav je potvrdeny
zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky, konkrétne zvukovym ténom (min. 0,55 — max. 1s).
Zaroven dojde k deaktivacii vystrazného blikania cervenych LED diéd na riadiacej jednotke
robotickej ruky.

Celkovy cas vykonavania pracovného cyklu je nasledne zobrazeny na displeji riadiacej jednotky
robotickej ruky EV3.



ULOHA C.1: Vytvorit robotické pracovisko s robotickou rukou Lego EV3 podla obrazku ¢&.1.
Skonstruovat vizualny identifikaény systém s hlasovym rozhranim a spustaé START/STOP.
Pripojit ich k robotickej ruke. (2x2 body, max.4 body )

ULOHA C.2: Identifikacia farby sudov kontajnerov vizuadlnym identifikaénym systém s hlasovym
rozhranim. Zistena farba je zobrazena na displeji, ak sa tam ziadna nenachadza tak sa zobrazi
ZIADNA) signalizovana LED diédami prislusnej farby /zelend, ZIta, ¢ervend, modra a ziadna su led
zhasnuté/ a oznamena hlasovym vystupom / IBA RAZ/ riadiacej jednotky LEGO EV3. Hlasovy
vystup postacuje BLUE, RED, YELLOW a NO. NO znamena ZIADNA (5 x 3 body, max. 15 bodov )

ULOHA (.3: Nastavenie robotickej ruky do vychodzej — t.j. zdkladnej polohy, z ktorej zaéne vykondvat
jednotlivé cinnosti. Roboticka ruka ma maximalne zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo na
sektor A. /spina¢ na ramene robotickej ruky je zatlateny/. Roboticka ruka je pripravena a ¢aka na
spustenie programu. (max. 2 body)

ULOHA €.4: Spustenie vykonavania programu robotickej ruky po zatlaceni 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 (min. 0,5s — max. 1s). (max. 2 body)

ULOHA €.5: PRIORITNE -premiestnenie sudov a kontajneru na spravnu poziciu v sektoroch 2 alebo
4. Na urcenie sektora pouZite vizualny identifikacny systém s hlasovym rozhranim (5 bodov). Pozor
na presnost umiestnenia na pozicii - (¢ierny sud-2b. sud-3b. akontajner-5b.). Sud umiestneny
v nespravnom sektore — ( 0 bodov). Sud mimo tolerancie pozicie v sektore Cierny sud -1b. Za spravne
identifikovany sektor a plnenie ulohy pre dany sektor ziskate 5 bodov. Spolu max. 10+5=15 bodov.
Prioritu sektora urci porota.

ULOHA €.6: Premiestnenie sudov a kontajneru na spravnu poziciu v sektoroch 2 alebo 4. Pozor na
presnost umiestnenia na pozicii - (Cierny sud-2b. sud-3b. akontajner-5b.) Sud umiestneny
v nespravnom sektore — ( 0 bodov). Sud mimo tolerancie pozicie v sektore Cierny sud -1b. Spolu max.
10 bodov

ULOHA €.7: Premiestnenie sudov a kontajneru na spravnu poziciu v sektoroch 1 alebo 3.Pozor na
presnost umiestnenia na pozicii — (sud-2b. a kontajner-3 b.). Sud umiestneny v nespravnom sektore —
( 0 bodov). Sud mimo tolerancie pozicie v sektore sud-1b. Spolu max. 5 bodov

ULOHA (€.8: Premiestnenie sudov a kontajneru na spravnu poziciu v sektoroch 1 alebo 3.Pozor na
presnost umiestnenia! na pozicii — (sud-2b. a kontajner-3 b.). Sud umiestneny v nespradvnom sektore
— (0 bodov). Sud mimo tolerancie pozicie v sektore sud-1b.. Spolu max. 5 bodov

ULOHA €.9: Robotickd ruka sa nastavi do vychodzej - zdkladnej polohy, ako bola na zaciatku celého
procesu. Robotickd ruka ma maximalne zdvihnuté rameno a je nasmerovana kolmo na sektor A.
/spinac na ramene robotickej ruky je zatlaceny/. (2 body)

ULOHA €.10: Ukonéenie vykondvania programu robotickej ruky zatlaéenim spustac¢a START/STOP.
Zatlacenie spustaca vykona obsluha. Vypnutie vystrainého blikania ¢ervenych led diéd na riadiacej
jednotke robotickej ruky a zvukovou signalizaciou riadiacej jednotky - zvukovym signalom (min
0.5s).. (2 body)

ULOHA €.11: -- Ak je tato Uloha, ndroéna vébec ju nemusia riesit. Ozndamte to POROTE. —

Meranie celkového casu vykonavania cinnosti robotickej ruky. Spustenie merania po zatlaceni
spustaca START/STOP a ukonéenie merania taktie? zatlacenim spusta¢a START/STOP.



Zobrazenie celkového c¢asu vykondvania cinnosti robotickej ruky na displeji riadiacej jednotky
robotickej ruky ¢as v sekundach (5 bodov), alebo vo formate min:sec. (10 bodov). Primerana velkost
zobrazenia na displeji a dostatocny dlhy cas zobrazenia pre kontrolu celkového casu.

Celkové hodnotenie: Poradie na zadklade celkového poctu ziskanych bodov za splnenie jednotlivych
uloh a celkovy ¢as.

Poradie vykonavania uloh na premiestfiovanie obalov je nasledovné: prioritne dloha ¢.5 a potom
poradie vykondvanych uloh 6 az 8 je individudlne a ostatné ulohy.

Otazky ohladom poradia a rieSenie uloh, pripadne technické zdlezitosti smerujte na porotu.
Porota si vyhradzuje pravo na zmenu zadania a hodnotenia.

Ing. Rastislav Gazi
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Obr. ¢.2 RozloZenie a oznacenie
sektorov 1-4 a a umiestnenych
sudov a kontajnerov

Obr. ¢.1 Robotické pracovisko EV3,
Roboticka ruka Lego EV3, spustac a
vizualny identifikacny systém
s hlasovym rozhranim




