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Il zawody projektowe CMI - etap lokalny

Zadanie 4. Slalom

Dopuszczalne komponenty (czujniki): czujnik(i) odlegtosci

Cel zadania: Pokonanie slalomem zadanej trasy w najkrétszym czasie, bez dotkniecia przeszkdd.

Srodowisko realizacji

Nalezy oznaczy¢ linie startu (np. tasmga izolacyjng lub w dowolny inny sposéb — wazne, zeby byta
widoczna na nagraniu) w odlegtosci 20 cm od pierwszej przeszkody w jednej linii z przeszkodami.
Przeszkody — trzy pudetka z mBotow (lub inne z podstawg o wymiarach: 10 x 18 cm; +/- 2cm)
postawione pionowo na najmniejszym z bokéw, w jednej linii. Odstepy miedzy przeszkodami - 40
cm. W odlegtosci 40 cm od ostatniego pudetka nalezy oznaczy¢ linie mety. Linia mety powinna
by¢ tej samej szerokosci co przeszkody.

Mozna uzy¢ dowolnej liczby czujnikdw odlegtosci, w dowolny sposéb zamontowanych na robocie.
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Sposdb ustawienia przeszkdd pokazuje rysunek (nie widac na nim linii startu i mety):

Tresé i warunki zadania

Linie startu i mety stanowig podstawe do rozpoczecia i zakonczenia odliczania czasu przejazdu.
Robot startuje sprzed linii startu (zaden element robota nie moze znajdowac sie na linii startu lub
nad nig) po nacisnieciu przycisku na obudowie lub na pilocie. Jednoczes$nie startuje pomiar czasu.
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Zadaniem robota jest wykonanie slalomu — np. ominiecie pierwszej przeszkody lewg strong,
drugiej — prawg, trzeciej — lewg, lub odwrotnie (prawa — lewa - prawa). Nastepnie dotarcie do linii
mety. Robot nie moze dotykad przeszkdd, ani poming¢ zadnej z nich (tj. przejechac nieprawidtowg
strong przeszkody). Robot nie powinien oddalac sie od przeszkéd na wiecej niz 30 cm.

Zakoniczenie przejazdu nastepuje gdy robot dowolng czescig znajdzie sie nad linig mety lub jej
dotknie.

Rozwigzanie

W formularzu nalezy zaznaczy¢ wykonanie zadania ,Slalom”, poda¢ link do filmu oraz wpisaé
wtasnorecznie zmierzony czas przejazdu (zaokraglony w gére do petnych sekund). Dotgczy¢
program sterujgcy robotem. Na nagraniu muszg by¢ widoczne odlegtosci pomiedzy przeszkodami
i liniami (mozna np. na chwile przed wystartowaniem robota przytozy¢ metréwke/linijke).

Zasady oceny i punktacja

Za prawidtowy przejazd w czasie nie dtuzszym niz 30 sekund mozna otrzymaé 100 pkt. Za przejazd
w dtuzszym czasie — 90 pkt. Kazde dotkniecie przeszkody oznacza 20 pkt karnych. Przejazd z
pominieciem przeszkody oznacza utrate 30 pkt za kazdg pominietg przeszkode. Jezeli robot nie
dotknie linii mety to oznacza, ze wyjechat z trasy i otrzymuje 0 pkt.



