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TOOTEARENDUS JA ROBOOTIKA

E-ULESANNE
ULESANDE SISU

Ulesande sisu on lahendada lihtsustatud versioon iseAuto juhtimisest. IseAuto liigub
jalgides enda Umbruskonda ning paigutades ennast virtuaalsele rajale, mida jargi soita.
IseAuto liikumiseks eraldi jooni ei vaja. Meie lahendame antud llesande joonejalgija
Ulesandena. Igal vanusegrupil on jarjest keerulisem Ulesanne.

KUIDAS ULESANNET TAITA?

Ulesande taitmiseks tuleb alla laadida konfiguratsioonifail Rakett 21 kodulehel toodud
lingilt ning sisestada see enda simulatsiooni, mille saab avada lehel: lab.open-
roberta.com. Siis tuleb llesanne lahendada ning Idpptulemus ehk kood (liles laadida.

SELGITAVAID MARKUSI

Uldine juhis kaigile:

Lae alla konfiguratsiooni fail Rakett 21 lehel toodud lingilt.
Ava veebibrauseris: lab.open-roberta.org.

Kdik Ulesanded on testitud 1abi mbotiga. Kui teie meeskond tunneb ennast kodusemalt
mone teise robotiga, vdib valida ka mone teise roboti, kuid ma ei saa kindlalt vaita, et kdiki
Ulesandeid saab kdikide robotitega lahendada.

Ava simulaatori vaade.
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Lae Ules simulatsiooni seaded.
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Parast Oigete simulatsiooniseadete (les laadimist on taustapilt vale. Vali dige taustapilt
vasakpoolse noole all olevat ikooni vajutades.

Paiguta robot digesse kohta. Robotit saad liigutada hiirega, keerata nooltega.
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Vasakule poole on grupeeritud erinevad kasklused - liikumiskasklused, andurite kasklused,
loogikatehted jne jne jne. Nende kasklustega saad robotit programmeerida. All keskel on
start-nupp millega saad roboti tééle panna.
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8. klass: Programmeeri joonejalgija robot. Robot peab joudma takistuseni ja voib
takistusele otsa sdita voi peatub vahetult enne takistuseni jdudmist. Kdikides liigutustes ja
tegevustes on oluline roboti sujuv liikumine.

9.-10. klass: Programmeeri joonejélgija robot. Robot peab jdudma sujuvate liigutustega
takistuseni ning peab takistust tuvastades sujuvalt pidurdades seisma jaama.
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11. klass: Programmeeri joonejalgija robot. Robot peab joudma sujuvate liigutustega
takistuseni ning peab takistust tuvastades tegema takistusest sujuva moddasdidu ilma
vahepeal peatumata. Sujuv tdhendab antud kontekstis jarskude liigutuste valtimist. See
tahendab, et robot véib méddasdidu kaigus korduvalt pédrata vasakule ja paremale niikaua
kuni ta teeb neid liigutusi sujuvalt. Parast takistusest méddumist peab robot joudma tagasi
joonejalgija rajale ning jatkama tavapdarast sOitmist. Parast takistusest méddumist peab
robot vabalt valitud rajal olevas punktis sujuvalt seisma jagama. Raja 10puni I&bi sditmine
lisapunkte ei too.

LAHENDUS JA HINDAMINE

Ulesande lahenduseks tuleb esitada kood, mille vdib kas alla laadida NEPOprog.cpp failina
vOi kopeerida tekstidokumenti ja esitada tekstidokumendina. Koodi kattesaamiseks tuleb
avada koodi vaade ning alla laadimiseks vajutada koodi alla laadimise nuppu. Kui tlesanne
on mboti asemel lahendatud modne teise robotiga, siis kirjutage oma vastusesse
kommentaaridena sisse mis robotit kasutasite, muidu vdib juhtuda, et sisestan teie koodi
mboti sisse, robot ei tea, mida selle koodiga peale hakata ning tulemuseks on 0 punkti.
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Jargmisel lehel on kirjeldatud hindamist.
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8. KLASS 9.-10. 11. KLASS
KLASS
Robot jalgib 50 punkti | Robot jalgib joont 40 Robot jalgib joont 25
joont punkti punkti
Robot p6orab 25 punkti Robot p66rab 20 Robot p6drab 15
sujuvalt sujuvalt punkti sujuvalt punkti
Robot 25 punkti Robot kiirendab / 20 Robot kiirendab / 15
kiirendab / pidurdab sujuvalt | punkti | pidurdab sujuvalt | punkti
pidurdab
sujuvalt
Robot -0 punkti, Robot tuvastab 20 Robot tuvastab 15
pohjustab teie takistuse punkti takistuse punkti
avarii vanuses
takistusega. on see
avarii
lubatud
Robot -30 punkti Robot pdhjustab -30 Robot teeb 10
pohjustab avarii takistuste | punkti moddasdidu punkti
avarii seintega. vOi seintega takistusest kuid
ei saa Oigele
rajale enam
tagasi
Robot teeb 25
moodasdidu punkti
takistusest ning
jatkab odigel rajal

edasi soitmist.

Robot peatub 5
pdrast takistusest | punkti
moddumist vabalt
valitud asukohas.

Robot pdhjustab -30
avarii takistusega | punkti

vOi seintega




