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Cil dkolu:

Cilem vyzvy je naprogramovat mobilniho robota vybaveného mikropocitacem Raspberry Pi tak, aby se
autonomné pohyboval po urcené care v aréné. Robot bude pomoci péti reflexnich senzord sledovat ¢aru a
upravovat svou trajektorii tak, aby co nejrychleji a nejpresnéji dosahl cile, minimalizujic odchylky od své

drahy a kolize s prekazkami.

Obsah ukolu:

Ukol za&ina konfiguraci mobilniho robota, véetné umisténi péti senzor(i priblizeni pro efektivni detekci ¢ar
na povrchu arény. U¢astnici napi$i skript v Pythonu, ktery umoZni robotovi autonomni pohyb po uréené
Care. Skript bude Cist data z reflexnich senzor( a na zakladé téchto dat bude fidit motory robota tak, aby se
pohyboval po care. Robot by mél byt schopen upravit svou trajektorii pfi detekci kfivek nebo prekazek v
cesté. Aréna bude obsahovat rovné Useky a kfivky. Cilem Ukolu je, aby se robot pohyboval z vychoziho bodu

do cilového bodu a sledoval pfitom ¢aru co nejpfesnéji a v co nejkratSim case.

Kritéria hodnoceni:

Bude méren cas, ktery robot potrebuje k cesté z pocatecniho do koncového bodu. NejkratSi doba cesty

ziska nejvyssi skore.

PFesnost drahy robota z hlediska sledovani linie. Budou posuzovany odchylky od drahy a kolize s prekazkami.
Nejvyssi skore ziskd méné kolizi a odchylek od drahy.

Kéd by mél byt dobre komentovany, organizovany a snadno srozumitelny. PouZiti funkci a moduld ke
strukturovani kédu povede k vy3Simu hodnoceni. Roboti musi trasu dokoncit Uplné. Roboti, kteFi trasu
nedokon¢i, nedostanou zadné body.

DalSi pokyny:

Program by mél byt napsan v Pythonu a pfijatelné jsou bezplatné, vefejné dostupné knihovny, nastroje a frameworky. Kéd by mél byt
&itelny a dobfe komentovany. Hodnoceni bude zohledfovat jak technické aspekty Feseni, tak jeho praktickou pouzitelnost. U&astnici by
méli optimalizovat algoritmus Fizeni sledovani linie, aby zajistili plynuly a rychly pohyb robota. Pro zajisténi spolehlivosti senzor(
pfiblizeni se doporucuje testovani za rliznych svételnych podminek. Zdrojovy kéd musi byt poskytnut spolu s dokumentaci popisujici
strategii sledovani linie a metody reSeni pfipadnych problému, které se béhem Ukolu vyskytly. Pro zlepSeni vykonu robota se doporucuje

kreativni mysleni a experimentovani s rdznymi strategiemi fizeni.
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Cil ukolu:

Ukol zahrnuje naprogramovani mobilniho robota pomoci mikropo¢itace Raspberry Pi, ktery se bude
autonomné pohybovat podél zdi arény s vyuZitim dvou senzor( pfiblizeni. Robot by mél sledovat uréenou
trasu od startovniho bodu k cilové ¢are a dokoncit tak cely okruh.

Obsah ukolu:

Nakonfigurujte a umistéte dva senzory pfiblizeni na mobilniho robota tak, aby mohly efektivné detekovat
stény arény. Napiste skript v Pythonu, ktery umozni robotovi autonomni navigaci v aréné. Skript by mél
pouZivat data ze senzor( pfiblizeni k Fizeni motor( tak, aby robot konzistentné sledoval trasu arénou a
provadél vhodné manévry v kazdém rohu. Robot musi byt schopen detekovat rohy arény a podle toho
upravit svou trajektorii, aby mohl pokracovat podél dalsi hrany. Robot zacina ve stfedu jedné ze stén arény.
Ukolem robota je dokonéit cely okruh arénou a vratit se do svého vychoziho bodu.

Kritéria hodnoceni:

Bude hodnocen cas, ktery robot potfebuje k dokonceni celé drahy v aréné. RychlejSi dokonceni obdrzi
nejvyssi skore.

Bude posouzena schopnost robota presné sledovat drahu arény bez odchylky. Posuzovany budou také
situace, kdy robot narazi do zdi.

Zdrojovy kéd by mél byt jasny, radné okomentovany a organizovany, s vyuzitim funkci a modult pro lepsi
strukturovani. Je nezbytné, aby robot dokoncil svou trasu v po¢ate¢nim bodé a dokoncil tak cely okruh arény.

DalSi pokyny:

Doporucuje se testovani, aby se zajistilo, ze robot dokaze presné detekovat okraje arény a efektivné se
pohybovat v rozich.

Kéd by mél byt navrZen tak, aby se dal snadno upravovat a prizplsobovat potenciadlnim zménam v
konfiguraci arény. Dokumentace v ramci projektového kdédu by méla obsahovat popis pouzitych algoritmi
a metod a také vysvétleni, jak kdd reaguje na rdzné scénére, s nimiz se v aréné setkdvame. Optimalizace
navigacniho algoritmu pro zvySeni efektivity a pfesnosti pohybu robota bude klicova pro dosazeni lepSich
vysledkd.






