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Ciel ulohy:

Cielom vyzvy je naprogramovat mobilného robota vybaveného mikropocitacom Raspberry Pi tak, aby sa
autondmne pohyboval po uréenej Ciare v rdmci arény. Robot bude pomocou piatich reflexnych senzorov sledovat’
Ciaru a upravovat svoju trajektdriu tak, aby dosiahol svoj ciel ¢o najrychlejSie a najpresnejSie, pricom minimalizuje
odchylky od svojej drahy a kolizie s prekazkami.

Obsah ulohy:

Uloha zatina konfiguraciou mobilného robota vratane umiestnenia piatich senzorov priblizenia na efektivnu
detekciu ¢iar na povrchu arény. Uastnici napi$u skript v jazyku Python, ktory umozni robotovi autonémny pohyb
pozdiZ uréenej ciary. Skript bude &itat Gidaje z reflexnych senzorov a na zéklade tychto Gdajov bude ovladat
motory robota tak, aby sa pohyboval pozdiz giary. Robot by mal byt schopny prispdsobit svoju trajektériu pri
detekcii kriviek alebo prekazok v jeho drahe. Aréna bude obsahovat priame Useky a krivky. Ciefom ulohy je, aby
sa robot presunul z vychodiskového bodu do cielového bodu a sledoval €iaru ¢o najpresnejSie a v ¢o najkratSom
Case.

Kritéria hodnotenia:

Bude sa merat Cas, ktory robot potrebuje na prejdenie z vychodiskového bodu do koncového bodu. Najkratsi
Cas prejdenia dostane najvysSie skoére.

Presnost drahy robota z hladiska sledovania Ciary. Budu sa hodnotit odchylky od drahy a kolizie s prekazkami.
NajvysSie skore ziska menej kolizii a odchylok od drahy.

Koéd by mal byt dobre komentovany, organizovany a lahko zrozumitelny. PouZitie funkcii a modulov na
Strukturovanie koédu prinesie vySSie skére. Roboty musia trasu dokoncit Uplne. Roboty, ktorym sa trasa nepodari
dokoncit, nedostanu Ziadne body.

DalSie pokyny:

Program by mal byt napisany v jazyku Python a prijatelné su bezplatné, verejne dostupné kniznice, nastroje a frameworky. Kéd by mal

byt ¢itatelny a dobre komentovany. Hodnotenie bude zohladfovat technické aspekty rie$enia aj jeho praktick( pouZitelnost. U¢astnici

by mali optimalizovat algoritmus riadenia sledovania €iary, aby sa zabezpecil plynuly a rychly pohyb robota. Na zabezpecenie spolahlivosti
senzorov priblizenia sa odporuca testovanie za réznych svetelnych podmienok. Zdrojovy kéd musi byt poskytnuty spolu s dokumentaciou
popisujucou stratégiu sledovania Ciary a metddy rieSenia akychkolvek problémov, ktoré sa vyskytli pocas Ulohy. Na zlepSenie vykonu

robota sa podporuje kreativne myslenie a experimentovanie s r6znymi stratégiami riadenia.
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Ciel tlohy:

Uloha zahffia naprogramovanie mobilného robota pomocou mikropo¢itaca Raspberry Pi, ktory sa autonémne
pohybuje pozdiZ steny arény pomocou dvoch senzorov priblizenia. Robot by mal sledovat uréent trasu od
Startovacieho bodu k cielovej Ciare a dokoncit tak cely okruh.

Obsah ulohy:

Nakonfigurujte a umiestnite dva senzory priblizenia na mobilného robota tak, aby mohli efektivne detekovat
steny arény. NapiSte skript v Pythone, ktory umoZzni robotovi autonédmnu navigaciu v aréne. Skript by mal
pouzivat Udaje zo senzorov pribliZzenia na ovladanie motorov tak, aby robot konzistentne sledoval trasu cez
arénu a vykonaval vhodné manévre v kazdom rohu. Robot musi byt'schopny detekovat rohy arény a podla toho
upravit svoju trajektériu, aby mohol pokracovat pozdiZ dal$ej hrany. Robot zacina v strede jednej zo stien arény.
Ulohou robota je dokonéit cely okruh arény a vrétit sa do svojho vychodiskového bodu.

Kritérida hodnotenia:

Bude sa hodnotit ¢as, ktory robot potrebuje na prejdenie celej drahy v aréne. RychlejSie dokonlenie dostane
najvyssie skore.

Bude sa hodnotit'schopnost robota presne sledovat drahu arény bez odchylenia sa. Posudzovat sa budu aj
situacie, v ktorych robot narazi do stien.

Zdrojovy koéd by mal byt jasny, spravne komentovany a organizovany, s pouzitim funkcii a modulov pre lepSiu
Struktudru. Je nevyhnutné, aby robot dokondil svoju trasu v pociato€nom bode a absolvoval cely okruh arény.

Dal3ie pokyny:

Odporuca sa testovanie, aby sa zabezpecilo, Ze robot dokaze presne detekovat okraje arény a efektivne sa
pohybovat'v rohoch.

Kod by mal byt navrhnuty tak, aby sa dal [ahko upravovat'a prispésobovat potencialnym zmenam v konfiguracii
arény. Dokumentacia v ramci projektového kédu by mala obsahovat popis pouzitych algoritmov a metdd, ako
aj vysvetlenie, ako kéd reaguje na rézne scendre, s ktorymi sa v aréne stretdvame. Optimalizacia navigacného
algoritmu s cielom zvysit efektivitu a presnost pohybu robota bude kltucova pre dosiahnutie lepSich vysledkov.






