Stanovisté 6: Programovani robota

Uvodni text: Vitejte v budoucnosti, kde roboti hraji klic¢ovou roli v nasem
kazdodennim zivoté. Vasim ukolem na tomto stanovisti je dokazat, Zze umite
naprogramovat a ovladat robota tak, aby vykonal pfesné zadany ukol. Pred
vami stoji jiz postaveny robot, ktery ma specialni robotickou rukou. Tato ruka
ma schopnost uchopit a prenést predméty. Zvladnete to s jednim takovym

predmétem?
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Zadani ukolu: Roboticka ruka musi uchopit pfipraveny predmét, prenést ho
na urcené misto a pustit. Vyuzijte 10 minut na naprogramovani a vyzkouseni
si, zdali Vam robot déla to co ma. Po 10 minutach budete mit uz jen jeden
pokus na vase predstaveni. Cim dfive ale ukol splnite, tim vice bod( vas tym

ziska. Nezapomente ale také na presnost!.

Ted je Cas ukazat své dovednosti v robotice a programovani! Budte rychli, ale

také precizni — at’ vas robot pini ukoly jako pravy profesional.
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Program pro robota:
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