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Modut A: Przejazd robota mobilnego po linii - Arena nr. |

Cel zadania:

Celem zadania jest zaprogramowanie robota mobilnego wyposazonego w mikrokomputer
Raspberry Pi do autonomicznego poruszania sie po wyznaczonej linii w obrebie areny. Robot
powinien wykorzystac pie¢ czujnikdw odbiciowych do $ledzenia linii i dostosowywania swojej
trajektorii w taki sposdb, aby jak najszybciej i najdokfadniej dotrze¢ do celu minimalizujac od-
chylenia od Sciezki i kolizje z przeszkodami.

Tresc zadania:

Zadanie rozpoczyna sie od skonfigurowania robota mobilnego, wtacznie z ustawieniem pieciu
czujnikéw zblizeniowych w taki sposéb, aby mogty efektywnie wykrywac linie na powierzchni
areny. Uczestnicy powinni napisac skrypt w Pythonie, ktéry pozwoli robotowi na autonomiczny
ruch po wyznaczonej linii. Skrypt powinien odczytywac dane z czujnikdéw odbiciowych i na ich
podstawie sterowac silnikami robota, tak aby ten poruszat sie wzdtuz linii. Robot powinien by¢
w stanie odpowiednio dostosowac trajektorie ruchu w przypadku wykrycia zakretéw lub prze-
szkdd na swojej drodze. Arena, po ktorej poruszat sie bedzie robot, zawierafa bedzie proste od-
cinki i zakrety. Celem zadania jest przejazd robota z punktu startowego do punktu koncowego,
Sledzac linie jak najdoktadniej i w jak najkrétszym czasie.

Kryteria oceny:

Zmierzony zostanie czas, w jakim robot przejedzie od punktu startowego do punktu konco-
wego. Najkrotszy czas przejazdu bedzie najwyzej punktowany. Oceniona zostanie réwniez
doktadnosc trasy robota w zakresie $ledzenia linii. Oceniane bed3 odchylenia od Sciezki trasy
i kolizje z przeszkodami. Mniejsza liczba kolizji i odchylen od Sciezki bedzie najwyzej oceniana.
Kod powinien by¢ dobrze skomentowany, zorganizowany i fatwy do zrozumienia. Uzycie funkcji
i modutéw do strukturyzacji kodu bedzie wyzej oceniane. Petne ukonczenie trasy przez robota
jest wymagane. Roboty, ktdre nie ukorncza trasy, nie otrzymuja punktéw.

Dodatkowe wytyczne:

Program powinien by¢ napisany w Pythonie, dopuszczalne jest stosowanie darmowych biblio-
tek, narzedzi i Srodowisk ogolnie dostepnych. Kod powinien by¢ czytelny i dobrze skomentowa-
ny. Ocena bedzie uwzglednia¢ zaréwno techniczne aspekty rozwigzania, jak i jego praktyczna
uzytecznosc. Uczestnicy powinni zadbac o optymalizacje algorytmu sterowania Sledzenia linii,
aby zapewni¢ ptynny i szybki ruch robota. Zaleca sie przeprowadzenie testow w réznych wa-
runkach oswietleniowych, aby upewnic sie, ze czujniki zblizeniowe dziataja niezawodnie. Kod
Zzrédfowy musi by¢ dostarczony razem z dokumentacja opisujaca strategie Sledzenia linii i me-
tod rozwigzan probleméw napotkanych podczas realizacji zadania. Zacheca sie do twérczego
myslenia i eksperymentowania z réznymi strategiami sterowania, w celu poprawy wydajnosci
robota.
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Modut B: Przejazd robota mobilnego - Arena nr. Il

Cel zadania:

Zadanie polega na zaprogramowaniu robota mobilnego z wykorzystaniem mikrokomputera
Raspberry Pi, tak aby byt on w stanie samodzielnie poruszac sie wzdtuz Sciany areny, wykorzy-
stujac do nawigacji dwa czujniki zblizeniowe. Robot powinien przejecha¢ wzdtuz wyznaczonej
trasy, od punktu startowego do mety, wykonujac pefny obieg.

Tresc zadania:

Skonfiguruj i ustaw dwa czujniki zblizeniowe w robocie mobilnym, aby mogty efektywnie wykry-
wac sciany areny. Napisz skrypt w Pythonie, ktéry umozliwi robotowi samodzielne poruszanie
sie po arenie. Skrypt powinien wykorzystywac dane z czujnikdw zblizeniowych do sterowania
silnikami w taki sposdb, aby robot konsekwentnie podazat wzdtuz Sciezki na arenie, dokonujac
odpowiednich manewréw na kazdym rogu. Robot musi by¢ zdolny do wykrywania naroznikéw
areny i odpowiednio dostosowac swoja trajektorie, aby kontynuowac ruch wzdtuz kolejnej kra-
wedzi. Robot startuje ze srodka jednej ze Scian areny. Zadaniem robota jest wykonanie pefnego
obiegu wokdt areny, wracajac do punktu startowego.

Kryteria oceny:

Oceniany bedzie czas potrzebny robotowi na wykonanie petnego wzdtuz sciezki areny. Szybsze
ukonczenie trasy bedzie najwyzej oceniane.

Oceniana bedzie zdolnos¢ robota do precyzyjnego podazania wzdtuz Sciezki areny bez zbacza-
nia z trasy. Beda réwniez oceniane sytuacje, w ktérych robot wjezdza w Sciany.

Kod zrédtowy powinien by¢ klarowny, odpowiednio skomentowany i zorganizowany, z wykorzy-
staniem funkcji i modutéw dla lepszej strukturyzacji. Konieczne jest, aby robot zakonczyf trase
w punkcie startowym, wykonujac petny obieg areny.

Dodatkowe wytyczne:

Zacheca sie do przeprowadzania testow w celu zapewnienia, ze robot jest w stanie precyzyjnie
wykrywac krawedzie areny oraz skutecznie nawigowac na naroznikach.

Kod powinien by¢ zaprojektowany z mysla o tatwej modyfikacji i dostosowaniu do potencjal-
nych zmian w konfiguracji areny. Dokumentacja w kodzie projektu powinna zawierac opis uzy-
tych algorytmow i metod, jak réwniez wyjasnienie, jak kod odpowiada na rézne scenariusze na-
potkane w arenie. Optymalizacja algorytmu nawigacyjnego w celu zwiekszenia efektywnosci
i precyzji ruchu robota bedzie kluczowa dla osiggniecia lepszych wynikéw.






