Kulgur

Véaga sageli ehitatakse roboteid just eesmargiga sbéita ebatasasel pinnasel.
Nende funktsioonid on erinevad. Méned robotid peavad vedama rasket varustust
sOjavae jaoks. Moned robotid té6tavad kulguritena teiste planeetide peal. Sealsed
tingimused ei ole taielikult teada ning voib juhtuda, et robot kukub Gmber. Hea disaini
korral on robot vdimeline sellisest olukorrast taastuma ning end tagasi OGigetpidi

saama.

Joonis 2. Vasakul pildil on Spirit Columbia mé&estikus ning paremal Opportunity Endurance kraatris
Marsil. Eriefektid on loodud kasutades fotorealistlikke kulgurite mudeleid ning piltide mosaiike, mis on

saadud nende missioonide ajal. Kulgurite suurus on arvutatud nende rattajélgede jargi.



Joonis 3. Pildil on firma Boston Dynamics poolt arendatud robot.
http://hackedgadgets.com/wp-content/bigdog_485.jpg

Joonisel 3 on tegemist robotiga BigDog. Antud robot t66tab bensiinimootori peal, mis
ajab ring olipumpa. Kodik liigutused teeb robot hiidraulika abil. See on vdimeline
jooksma, kdndima ning ronima. See on vdimeline kandma raskeid koormaid ning
konnib  sarnaselt inimesega. L&hemalt vOib sellest robotist lugeda

http://www.bostondynamics.com/content/sec.php?section=BigDog .




Ulesanne

Teie Ulesandeks saab olema ehitada robot, mis suudaks sdita Ules jarsust kallakust

ning samal ajal jalgiks ka joont. Roboti teekond on toodud joonisel 4.
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Joonis 4. Robot peab alustama s6itu maapinnalt, labima tbusu ning joudma
sihtkohta.

Kallak asub 30 kraadise nurga all. Kallaku pikkus on 1,5 meetrit. Mdlemad

horisontaalsed tasapinnad on 1 meetri pikkused.

Mustaks
jooneks on

19 mm lai

r—

isoleerteip

Joonis 4. Roboti teekond kolmemdodtmelisena.

Robot peab olema vdimeline sbitma Ules mddda kallakut ja jélgima joont. Joon ei
pruugi olla sirgjooneline. Vaidab robot, kes jouab Ules koige kiiremini. Kui Ukski robot
ei joua dles, vdidab see, kes jdudis kaugemale. Ules jdudnud robot peab peatuma
seinast 10 cm kaugusel. Robot peab médtmetelt mahtuma 25 x 25 cm ruudu sisse.

Koik pdérandad on valged ning teip must. Seega halltoonides on need roboti



valguseanduri jaoks vaga kontrastsed. Roboti peab saama kéivitada kohtunik

puuteandurist.

Napunaiteid roboti ehitamiseks

Taaskord tuleks enne pisut pead murda ning leida selle Ulesande probleemid.
Kindlasti on selleks kaldtee. Milline peaks olema robot, et sodita Ules sellisest
kallakust? Kas robotil peaks olema rohkem rattaid voi piisaks ainult kahest? Kus
peaks asuma roboti massikese? Selle peale tasub mdelda enne, kui ehitama hakata.
Kas karu on maéest Ules lihtsam likata voi tdmmata? Need on alles alguseks
vajalikud soovitused. Ulejadnud probleemidega tutvute juba 166 kaigus.
Teine kisimus on programm. Milline programm voi algoritm on kdige efektiivsem

joone jalgimiseks? Roboti joonejélgimine on teine suur probleem. TULD!

Hindamisele kuuluvad néitajad ja nende osakaal

Roboti vdistlusaeg 50 %
Roboti ehitus 10 %
Programm 30 %
Tookultuur ( té6jaotus, meeskonnatdo) 10 %




