Univerzitetno tekmovanje v mobilni robotiki
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Avtonomni robot - prenasalec panjev
Poligon - polja in sadovnjaki
Panji so zdravi ali bolni

Nabiralec nabira panje v skladisce
o zdrav panj: +1-3 tocke (odvisno od razdalje)
o bolan panj: -2 tocki

e Casovna omejitev

e PrenasSalec pridobiva podatke o okolju preko brezzicnega omrezja
o polozajin orientacijo vseh prenasalcev
o polozZaj panjev in skladis¢
o podatke o tekmi (rezultat, preostali ¢as)

e CILJ: pred iztekom casa dobiti ¢im vec tock.




Omejitve

e Nabiralec:
o samo iz kock kompletov Lego Mindstorms EV3
o lahko vsebuje:
m eno programirljivo kocko,
m najvec tri motorje in
m najvec Stiri tipala (dovoljene vrste: barvno/svetlobno, ultrazvocno, ziroskop in tipalo
za dotik)
o navrhu mora imeti pripravljen prostor za namestitev oznacbe (vsaka ekipa dobi svojo)
o na zacCetku tekme lahko meri najvec 30 x 30 x 30 cm
o med tekmo je lahko povezan izklju¢no samo na streznik, ki nudi podatke o tekmi.

e Med tekmo lahko robota prime samo sodnik.
e Robot se lahko premika po vsej povrsini poligona, tudi po nasprotnikovem
skladiscu.



Tekmovanje

Tekma traja do 3 minute
V tekmi se pomerita dva nabiralca hkrati
Zacetek in konec tekme oznani streznik
Sistem tekmovanja
o najprej skupinski del (cilj je skupno nabrati ¢im vec tock)
o nato izlocilni boji (cilj je premagati trenutnega nasprotnika - glej naslednjo tocko)
e Zmagovalec izlocilnega boja
o prenasalec, kiima po preteku Casa vec tock

o (e jeizenafeno, zmaga tisti, ki ima vec zdravih panjev
o (e je Se vedno izenaCeno, zmaga tisti, ki je prej v svojo koSaro prinesel zadnji zdrav panj

e Zdrave panje sodnik sproti odstranjuje iz skladis¢, bolnih ne.
o Prenasalci je dovoljeno premikati bolne panje do konca tekme.



Testni poligon

e Fakulteta za racunalnistvo in informatiko (Vecna pot 113)

(@)

@)

@)

poligon je postavljen v sobi R2.38
klju€ dobite pri vratarju (nahaja se v stekleni okrogli stavbi, v pritli¢ju)
organizatorji se nahajamo v sobi R2.41

e Pravila obnasanja

O

(@)
(@)
(@)

Prepovedano je stopiti na penasto plosco, saj se takoj umaze in deformira.

V prostoru skrbite za red in Cistoco.

Ko zapuscate prostor, ugasnite vse |uci in zaprite okna.

Zaklepajte vrata za seboj. To storite tako, da elektronski kljuc priblizate ¢rni ploscici na levi
strani vrat; zasveti oranzna lucka.


https://goo.gl/maps/kAh1EXLdEFH2

Casovnica

Kdaj?
17.2.-21.2. 2020
2.3.-6. 3.2020
16. 3.-20. 3. 2020

23.3.2020

Kaj?

Delavnica

1. uradni trening
2. uradni trening

zaklju¢no tekmovanje

Kje?

R2.38
R2.38
R2.38

avia FRI



Nasveti

e Konstrukcija

o zavisoke hitrosti uporabite prenos z zobniki

o pazite na stabilnost robota - teziSce naj bo ¢im nizje, da bo prezivel trke
o zascitite/navijte kable, da se robot ne zaplete
O

prostor za oznacbo (za sledenje s kamero) pripravite tako, da bo oznacba vodoravna in da
bo njeno srediS€e poravnano z osjo vrtenja robota

e Krmiljenje po poligonu
o osnovniizziv: nabiralec naj se premakne iz tocke A v tocko B
o navoljo vam je nasa reSitev, ki uporablja regulator PID (Wikipedia | YouTube | Blog)
o naprednejSe tehnike sledenja zacrtani poti (glejte tudi “Pure Pursuit”, “Follow the Carrot”)

e Robot naj se obnasa kot avtomat stanj
o izogibajte se “dolgim” opravilom, med katerimi se robot ne odziva na spremembe v okolju


http://en.wikipedia.org/wiki/PID_controller
https://www.youtube.com/watch?v=d2AWIA6j0NU
https://blog.opticontrols.com/archives/344
https://folk.ntnu.no/skoge/prost/proceedings/ecc-2013/data/papers/1030.pdf

Kljuéni viri

e Spletna ucilnica

o forum

o oObvestila

o gradiva
e GitHub

o Pravila

o Tehni¢na dokumentacija
o Repozitoriji s kodo za:
m sledenje objektom s kamero (Python3)
m prikaz trenutnega stanja tekme (Dart)
m 0snovno premikanje nabiralca po poligonu (ev3dev + Python3)



https://ucilnica.fri.uni-lj.si/course/view.php?id=195
https://github.com/RoboLiga
https://github.com/RoboLiga/roboliga-meta/blob/master/Pravila.md
https://github.com/RoboLiga/roboliga-meta/tree/master/Tehnicna-dokumentacija
https://github.com/RoboLiga/Sledenje-objektom
https://github.com/RoboLiga/monitor
https://github.com/RoboLiga/ev3-nabiralec

Organizatorji
Laboratorij za adaptivne sisteme in paralelno procesiranje (UL FRI)

Nejc llc | Matija Rezar | Davor Sluga

Prostor: R2.41
E-posta: roboliga@fri.uni-lj.si
Telefon: +386 1 479 8231

Hvala Sluzbi za komunikacijo FRI za pomoc pri izvedbi tekmovanja.

Robo liga FRI je del sklopa programerskih tekmovanj FRI Arena.
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https://www.fri.uni-lj.si/sl/o-fakulteti/osebje/nejc-ilc
https://www.fri.uni-lj.si/sl/o-fakulteti/osebje/matija-rezar
https://www.fri.uni-lj.si/sl/o-fakulteti/osebje/davor-sluga

