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Modulul A: Robot mobil care circula de-a lungul liniei - Arena nr. I

Obiectivul sarcinii:

Scopul provocadrii este de a programa un robot mobil echipat cu un microcomputer Raspberry Pi pentru a naviga
autonom pe o linie desemnata n cadrul unei arene. Robotul va folosi cinci senzori reflectorizanti pentru a urmari
linia si a-si ajusta traiectoria pentru a ajunge la destinatie cat mai rapid si precis posibil, reducand la minimum
abaterile de la traiectoria sa si coliziunile cu obstacolele.

Continutul sarcinii:

Sarcina incepe cu configurarea robotului mobil, inclusiv pozitionarea a cinci senzori de proximitate pentru a
detecta eficient liniile de pe suprafata arenei. Participantii vor scrie un script Python care va permite robotului sa
se miste autonom de-a lungul unei linii desemnate. Scriptul va citi date de la senzorii reflectorizanti si, pe baza
acestor date, va controla motoarele robotului pentru a se deplasa de-a lungul liniei. Robotul ar trebui sa isi poata
ajusta traiectoria Tn consecinta atunci cand detecteaza curbe sau obstacole in calea sa. Arena va contine sectiuni
drepte si curbe. Scopul sarcinii este ca robotul sa se deplaseze de la un punct de plecare la un punct de destinatie,
urmand linia cat mai precis si in cel mai scurt timp posibil.

Criterii de evaluare:

Se va masura timpul necesar robotului pentru a se deplasa de la punctul de plecare la punctul de sosire. Cel mai
scurt timp de calatorie va primi cel mai mare scor.

Precizia traiectoriei robotului in ceea ce priveste urmarirea liniei. Vor fi evaluate abaterile de la traiectorie si
coliziunile cu obstacole. Mai putine coliziuni si abateri de la traiectorie vor primi cel mai mare scor.

Codul trebuie sa fie bine comentat, organizat si usor de inteles. Utilizarea functiilor si modulelor pentru
structurarea codului va obtine note mai mari. Robotii trebuie sa finalizeze ruta complet. Robotii care nu reusesc
sa finalizeze ruta nu primesc puncte.

Instructiuni suplimentare:

Programul trebuie sa fie scris in Python, iar bibliotecile, instrumentele si framework-urile gratuite, disponibile
publicului, sunt acceptabile. Codul trebuie sa fie usor de citit si bine comentat. Evaluarea va lua in considerare atat
aspectele tehnice ale solutiei, cat si utilizabilitatea sa practica. Participantii ar trebui sa optimizeze algoritmul de
control al urmaririi liniilor pentru a asigura o miscare lina si rapida a robotului. Se recomanda testarea in diferite
conditii de iluminare pentru a asigura fiabilitatea senzorilor de proximitate. Codul sursa trebuie furnizat impreuna
cu documentatia care descrie strategia de urmarire a liniilor si metodele de rezolvare a oricaror probleme intalnite
in timpul sarcinii. Gandirea creativa si experimentarea cu diferite strategii de control sunt incurajate pentru a
fmbunatati performanta robotului.
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Obiectivul sarcinii:

Sarcina implica programarea unui robot mobil folosind un microcomputer Raspberry Pi pentru a naviga autonom
de-a lungul unui perete al arenei folosind doi senzori de proximitate. Robotul ar trebui sa urmeze un traseu
desemnat de la punctul de plecare pana la linia de sosire, completand un circuit complet.

Continutul sarcinii:

Configurati si pozitionati doi senzori de proximitate pe robotul mobil, astfel incat acestia sa poata detecta eficient
peretii arenei. Scrieti un script Python care sa permita robotului sa navigheze autonom in arena. Scriptul ar trebui
sa utilizeze date de la senzorii de proximitate pentru a controla motoarele, astfel Incat robotul sa urmeze in mod
constant o traiectorie prin arena, efectudnd manevrele adecvate la fiecare colt. Robotul trebuie sa fie capabil sa
detecteze colturile arenei si sa Tsi ajusteze traiectoria in consecinta pentru a continua de-a lungul urmatoarei
margini. Robotul porneste din centrul unuia dintre peretii arenei. Sarcina robotului este de a parcurge un circuit
complet al arenei, revenind la punctul de plecare.

Criterii de evaluare:

Timpul necesar robotului pentru a parcurge intregul traseu al arenei va fi evaluat. Finalizarea mai rapida va primi
cel mai mare scor.

Se va evalua capacitatea robotului de a urma cu precizie traiectoria arenei fara a se abate. De asemenea, vor fi
evaluate situatiile Tn care robotul se izbeste de pereti.

Codul sursa trebuie sa fie clar, comentat corespunzator si organizat, folosind functii si module pentru o
structurare mai buna. Este esential ca robotul sa isi finalizeze traseul din punctul de plecare, completand un circuit
complet al arenei.

Instructiuni suplimentare:

Se incurajeaza testarea pentru a se asigura ca robotul poate detecta cu precizie marginile arenei si poate naviga
eficient prin colturi.

Codul ar trebui sa fie conceput astfel incat sa fie usor de modificat si adaptat la potentialele schimbari in
configuratia arenei. Documentatia din cadrul codului proiectului ar trebui sa includa o descriere a algoritmilor si
metodelor utilizate, precum si o explicatie a modului in care codul raspunde la diverse scenarii intalnite in arena.
Optimizarea algoritmului de navigare pentru a creste eficienta si precizia miscarii robotului va fi cruciala pentru
obtinerea unor rezultate mai bune.






