ROSIL 3. KOLO -, Nadvoznjak”

Upute za rjeSavanje vjezbe

CILy

Kratki opis vjezbe:

Vjezba ovog kola predstavlja stazu sa nadvozZnjakom te se nalazi unutar Miranda simulacijskog
,Oblaka” pod nazivom ,Rosil_3.Kolo”.

U ovoj vjeZbi moras programirati robota kako bi uspjeSno presao stazu te dosao do cilja. Kada
se simulacija pokrene, robotu se trebaju obje led Zaruljice ukljuciti na 2 sekunde. Nakon $to se
obje Zaruljice iskljuce robot se treba kretati naprijed dijelom staze preko nadvoznjaka bez
koristenja senzora. Na nadvoZnjaku se nalazi prva zelena baza koju robot treba dodirnuti ¢ime
uspjeSno ostvaruje 1. zadatak. Nakon prelaska preko nadvoZnjaka robot treba pomocu
senzora za prepoznavanje linije prepoznati da je doSao do crne linije te nastaviti kretanje
prateci crnu liniju pomocu senzora za pracenje. Za vrijeme pracenja linije robot treba
dodirnuti tri zelene baze te time ostvaruje sljedeéa tri zadatka. Posljednji peti zadatak je
ostvaren kada robot ude u sami cilj. Potrudi se da programiras robota da Sto tocnije i brze
prijede stazu te vodi racuna na koji ¢e nacin robot pratiti liniju kako ne bi izletio sa staze ili
produZio u slijepu ulicu s radovima.




Nacin bodovanja:

Robotska staza sadrzZi ukupno Cetiri zelene baze te svaki uspjeSan dodir robota s bazom
predstavlja jedan tocno rijeSen zadatak, od ukupno pet zadataka unutar vjezbe. Peti zadatak
ostvarujes kada robot ude u sami cilj. Za svaki to¢an zadatak uc¢enik dobiva po jednak broj
bodova. Osim ostvarenog broja bodova, mjeri se i ukupno vrijeme koje ¢e robot postici za
vrijeme vozinje. Takoder se gleda i program koji upravlja robotom te se boduje njegova
kvaliteta i efikasnost pri koristenju dozvoljenih programskih naredbi unutar ovog kola.

Prilikom ocjenjivanja ovog kola ocjenjivaci ¢e pokrenuti simulaciju tri puta zaredom te ce se
unutar te tri simulacije mjeriti broj ostvarenih zadataka i vremena voznji.

Par vaznih napomena:

Ovo kolo se iskljucivo programira u programskom jeziku Scratch te je dozvoljeno koristiti
naredbe za pracenje linije pomocu senzora. Naredbu za prepoznavanje objekta nije
dozvoljeno koristiti.

Vodi racuna da roboti ni u fizickom obliku nisu u potpunosti toc¢ni u izvedbi tako ni u
simulatoru ne treba ocekivati sto postotnu to¢nost. Stoga je vazno da program bude sto
optimalniji kako bi robot bio ,otporan® na moguce pogreske prilikom rada. Pazi da ti robot
prilikom zaustavljanja simulacije bude uvijek na istom pocetnom poloZaju, poravnat s bijelom
linijom. Ukoliko nije, pritisni ponovno dugme za zaustavljanje simulacije kako bi ti se robot
postavio u ispravan polozaj.

Za odraditi ovu vjezbu imas najvise tjedan dana od pocetka kola (21.5. — 27.5.) te unutar tog
perioda mozes koliko hocées$ puta pristupiti vjezbi i raditi u simulatoru. Vazno je samo da u
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ocjenjivaci ne pregledaju tvoju vjezbu i ocijene. Sve vjeZbe za vrijeme rada se automatski
pohranjuju u Miranda ,,Oblak” te su vidljive ocjenjivacima, stoga ne treba vjezbe dodatno
pohranjivati ili slati.

Sretno i zabavi se @
Vjezbu sastavio: Jozo Pivac
Hrvatski roboticki savez, Zagreb Udruga za robotiku ,Inovatic”, Pmf - Split

http://hrobos.hr/ http://udruga-inovatic.hr/
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Robotski simulator:

https://www.miranda.software/
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