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FORORD

Husk at disse Igsningsforslag ikke er ment som den ultimative Igsning pa opgaverne, men tjener bare det formal at
give noget inspiration til, hvordan det kunne valges at Igse dem.

Alle opgaver tager udgangspunkt i definerede funktioner.
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OPGAVE 1 - PALLETERING

OPGAVE 1.1 - PALLETERING - AREALUDNYTTELSE

Forklaring:

Opgaven bestar af en defineret funktion, der hedder "Palletering”, som afvikles via funktionskaldet, som altid hedder

det samme som funktionen, der skal eksekveres.

Funktionen ”Palletering” har til opgave at flytte og rotere legoklodserne, sadan at de kommer fra den initiale position,

og de ender i den gnskede position oven pa pallen.

Se med pa billedet nedenfor og husk at rette koordinaterne, som ikke med sikkerhed kan genbruges.

Hele opgave 1.1:

home

Palletering

6 1 Palletering
JumpToxvnzﬂ

G 8943 INEl - -263 | Ml -56 44

onf&pproach 1

[ onTarget 1

- Delaytimen s

JumpTo X REErE Y BREREYR 7 B

[nnTargetpi | - MoveTo X ey Y

SuctionCup
onApproach pl Delaytime n s

woreto x WA ¥ WRE - N
JumpToXYnzm

onfpproach 1 -J SUC“OHCUP Elm
=
=

[ ondpproach ol

1295 [@Wal = -39.16

{ home

Side 3 af 30



OPGAVE 1.2 - PALLETERING - TRANSPORTBANDSK@RSEL

Forklaring:

Opgaven bestar af fem definerede funktioner.

Koordinaterne er ikke ngdvendigvis ngjagtige, og skal de muligvis rettes til.

Den fgrste funktion hedder ”Palletering”.

Funktionen ”Palletering” har til opgave at flytte og rotere legoklodserne, sddan at de kommer fra den initiale position

og ender i den gnskede position oven pa pallen.

Palletering funktion:

home l
B ) Palletering

JumpTo xv“zm

= ' MoveTo X BECEERY Y

|\c>nI'argEt 1 ] 263

ral 5644

onRpproach 1J SuctionCup [PIE)
N

Delaytime n 5

cnkpproach pl 1€ JumpTe X PELEER Y ek

AN IEe e 23265 Il 1933

se oG

onTargetPl I MoveTo X pEREE) Y

193.3

23

ser o)

onipproach pl SuctionCup

Delaytime nn 5

.hﬂ]I'I.E

JumpTo xvnzm

—
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Den anden funktion hedder “Taend fgler”.
Funktionen "Taend fgler” teender for den fotoelektriske fgler, sa den er klar til at registrere, nar pallen kommer.

Taend fgler funktion:

SN0 ) Ta=nd faler
CSanotoeleCMCSensorE]Iﬂ version [[ZE) Port [EIZZE)

Den tredje funktion hedder ”Band”.
Denne funktion har til opgave fgrst at flytte robotarmen vaek fra transportbandet og derefter at teende for bandet.

Band funktion:

\‘ Slyt wvmk J
woreo x W ¥ ol 2

SetConveyor Motor [EI[S2g=:FED Speed ﬂ mmis
| -

Den fjerde funktion hedder ”AfventPalle”.

Denne funktion venter p3, at den fotoelektriske sensor opdager, at pallen er naet frem, og den sgrger dermed for, at
programmet ikke stopper, sadan at transportbandet ikke stopper, fgr det skal.

AfventPalle funktion:

) AiventPalle
Lle while - | GetPhotoelectricSensorEZE3 B8 [

do ;
Delaytime 5
 Detavime of XY}
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Den femte og sidste funktion hedder “StopBand”.

”StopBand” funktionen tjekker, om den fotoelektriske sensor har opfanget et signal, og hvis den har det, sa stopper

den transportbandet.

StopBand funktion:

B 1 StopBand
o) if GetPhotoelectricSensorEZE) 83 @

40 | satconveyor Motor EISg=:7E8 Speed ﬂ mm/s
-

Rakkefglge af funktionskald:

Palletering
Taend foler

AfventPalle

Funktionerne eksekveres oppefra og ned.
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OPGAVE 1.3 - PALLETERING - TRANSPORTBANDSK@RSEL 2

Lgsningsforslaget for opgave 1.2 er geeldende for denne opgave, da den allerede er Igst med udgangspunkt i
hastigheden 50 mm/s.
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OPGAVE 2 - OPGAVER MED LEGOKLODSER

OPGAVE 2.1 - PLACERING MED LEGOKLODSER OG LINEAL
Forklaring:

Opgaven bestar af tre definerede funktioner.

I denne opgave er Igsningsforslaget med vilje uden koordinater pasat.

”

De tre funktioner hedder henholdsvis ”praecisOpsamling 1”, “praecisOpsamling 2” og ”praecisOpsamling 3”.
Alle funktionerne ggr det samme, men koordinaterne er ikke ens.

Af samme arsag vises kun en funktion nedenfor.

praecisOpsamling 1 funktion:

) MoveTo xn‘(nzn
MoveTo xﬂ‘(ﬂzﬂ
MoveTo xﬂvﬂzn

SuctionCup [BI'ES

Delaytime n 5

MoveTo xﬂvﬂzﬂ
MoveTo xﬂvﬂzn
MoveTo xﬂ‘(ﬂzﬂ

SuctionCup [PI5E3

. Delaytime n 5
T moveTo x ol v o0 2 o
MoveTo xﬂ‘(ﬂzﬂ

Rxkkefglge af funktionskald:

praecisOpsamling 1
praecisOpsamling 2

praecisOpsamling 3

Funktionerne eksekveres oppefra og ned.

Side 8 af 30



OPGAVE 2.2 - BYG EN LEGO BRO

Forklaring

Opgave 2.2 tager udgangspunkt i, at opgave 2.1 er opfyldt, og at der ikke rykkes pa klodserne fra opgave 2.1
efterfglgende.

Opgave 2.2 bestar af de to funktioner “brolaegger” og "brolaegger2”.
Begge funktioner ggr det samme, men har forskellige koordinater.
Af samme arsag vises kun den ene funktion.

Husk at koordinaterne ikke ngdvendigvis passer.

Funktionerne ”brolaegger” og ”"brolaegger2” flytter og roterer legoklodserne, saledes de placeres ovenpa
legoklodserne fra opgave 2.1 og danner en bro.

brolaegger funktion:

B ) hrolaegger

voveto x oS ¥ ofiEll z D
MoveTo X z
ser Vg

2} MoveTo X

. SuctionCup [ELE

| Delayime n s

SuctionCup

Delayfime n s

R=kkefglge af funktionskald:

brolsegger

brolsegger?

Eksekveringsraekkefglgen er oppefra og ned.
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OPGAVE 2.3 - BYG EN BRO PA TRANSPORTBANDET

Forklaring:

Opgave 2.3 er en viderebygning af opgave 2.2.

Den bestar af 7 funktioner, der hedder henholdsvis ”legoklods 1” til “legoklods 5” og ”afstandsklodser 1” til

"afstandsklodser 2”.

Der vises kun en funktion for legoklodserne og en funktion for afstandsklodserne, da de funktioner med tilsvarende

navne g@r det samme bare med andre koordinater.

Alle koordinater er sat til 0 i dette Igsningsforslag, og det er meningen, at de skal findes af opgavelgseren.

”afstandsklodser” funktionerne flytter to af de farvede traeklodser imellem legoklodserne for at angive hvilken

afstand, legoklodserne skal have.

afstandsklodser funktion:

l =INE ) afstandsklodser 1

e — = MoveToXﬂYnZ
| .
EIERIFREEES & L MoveTo X ﬂ Y

cntarget 1 L * MoveTo X n Y
e J | SucfionCup {ON - |
= Detayime Wl s

el T2 MoveTo X ﬂ Y

cnzpprosch 2 T.2) MoveTo X ﬂ Y
L1 MoveTo X ﬂ Y

cnapprosch 2 LA MoveTo X ﬂ Y

SuctionCup

Delaytime n 5

]

]

W] ] ]

]

<
N

S = | =
(=T~ T~
ENRENRE
g | © o
> ox | o»x
<

<
™~

]

]

MoveTo X ﬂ Y

vpl r
| SuctienCup RLED
. \.\ Delaytime n 5
I cntarget 4 :
L\. S

cnzpproach 4

vpl

]

MoveTo

> >
<

<
]

MoveTo

]

MoveTo

>

>
<

<
™~

2 MoveTo

\ SuctionCup
Delaytime n 5

2/ MoveTo X ﬂ Y

MoveTo X ﬂ Y

]

]

| —

Side 10 af 30



"legoklods” funktionerne flytter en legoklods hver, og de placerer den pa sin designerede plads pa transportbandet.

legoklods funktion:

[nnappxnach 1 |

ontarget 1 ]

Lonapproach 2

Lantarget 2

onapproach 2

Rakkefglge for funktionskald:

afstandsklodser 1

afstandsklodser 2

Funktionerne eksekveres oppefra og ned.
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OPGAVE 2.4 - KBRSEL MED BRO PA TRANSPORTBAND

Forklaring:
Opgave 2.4 bestar af fire funktioner.
Funktionerne hedder henholdsvis “taend sensor”, “kgr med bandet”, ”"vent pa sensor signal” og ”stop bandet”.

Funktionerne vil ikke blive yderligere uddybet da tilsvarende funktioner med andre navne, allerede er vist i opgave
1.2, hvorfor der henvises hertil.

Hvad der ikke er tilsvarende, er selve raekkefglgen for eksekvering, da der ikke indgar nogen palletering.
Den nye reekkefglge fglger nedenfor.

R=kkefglge for funktionskald:

ker med bandet

vent pa sensor signal
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OPGAVE 3 - OPGAVER MED KORT

OPGAVE 3.1 - KORTSTABLING

Forklaring:
Opgave 3.1 bestar af en funktion, der hedder ”kortstabler”.

Alle programmets ngdvendige handlinger bliver foretaget af denne, som desuden med vilje ingen koordinater har
angivet.

Funktionen er i stand til at flytte et kort ad gangen og putte det pa en palle, men programmeringen er smart, sa hvert
trin resulterer i, at funktionen kan tzlle hvor langt, den er kommet.

Med udgangspunkt i et interval baseret pa en empirisk afgjort afstand er der bestemt, baseret pa antallet af kort, hvor
mange gange, og hvor langt robotarmen skal flytte sig for at fa fat i det naeste kort.

Dette ggres ved at bruge programmeringsblokken ”“MoveDistance”, saette "AZ” til vaerdien ”i” og g@re veerdien ”i” til
variablen for “count” programmeringsblokken.

Nar funktionen har talt til det tal, som er angivet i “count” programmeringsblokken med det interval, der er angivet,
kan programkoden undslippe “count” programmeringsblokken, og dermed kan programmet afslutte.

kortstabler funktion og eksekveringsraekkefglge:

enappreach 1 1§ JumpTa X u u ﬂ =2 ﬂ
? Jun'pTu){n\'nzn

" wovero x o] ¥ i 2 B0
et x o ¥ ] 2 V00

et x g~ o 2 M
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OPGAVE 3.2 - KORTSTABLING - TRANSPORTBANDSK@RSEL
Forklaring:
Opgave 3.2 bestar, ligesom opgave 2.4, af fire funktioner.

|M

Funktionerne hedder henholdsvis “teend sensor”, “kgr med bandet”, "vent pa sensor signal” og ”stop bandet”.

Funktionerne vil ikke blive yderligere uddybet da tilsvarende funktioner med andre navne, allerede er vist i opgave
1.2, hvorfor der henvises hertil.

Hvad der ikke er tilsvarende, er selve raekkefglgen for eksekvering, da der ikke indgar nogen palletering.

Den nye reekkefglge fglger nedenfor.

Rakkefglge for funktionskald:

ta=nd sensor
ker med bandet

vent pa sensor signal
stop bandet

Funktionerne eksekveres i retningen oppefra og ned.
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OPGAVE 4 - OPGAVER MED FARVEDE TRAKLODSER

OPGAVE 4.1 - TAL TRAKLODSER

Forklaring:
Opgave 4.1 bestar af fire funktioner.
Funktionerne hedder "taend fgler”, “taend band”, “tael klodser” og ”sluk band”.

Da alle funktioner undtagen "tal klodser” allerede er blevet gennemgaet, vil kun funktionen ”tael klodser” blive
gennemgaet.

Se de tilsvarende funktioner, der ikke bliver gennemgaet her i opgave 1.2.

"tzel klodser” funktionen fungerer sadan at den, med udgangspunkt i en variabel ”i” og programmeringsblokken
”count”, kan teelle de fire farvede traeklodser ved at registrere et signal pa den fotoelektriske sensor.

Programmet forsgger gentagende at vente pa, at den fotoelektriske sensor far et signal, og nar den ggr det, sa kan
den bevaege sig ud af “repeat” Igkken. Derefter venter programmet pa, at klodsen er kommet pa plads pa pallen, og
derefter afsluttes en omgang i “count” kassen, hvilket forgger variablen ”i” med en stigning pa ”1”, indtil veerdien "4”
er naet.

nn
|

Nar den har talt op til den indstillede vaerdi, som er ”4”, sa er funktionen afviklet, og programmet kan ga videre til
naeste funktion.

teel klodser funktion:

2) to

I count with ([JEJ from n to by n

do | repeat (KD GetPhotoelectricSensor & 0

do Delaytime m 5

L -

Raxkkefglge for funktionskald:

tzend faler
t=end band

tzel klodser
sluk band

Funktionerne eksekveres i reekkefglgen oppefra og ned.
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OPGAVE 4.2 - M@NSTER MED FARVEDE TRAKLODSER - PLACERING
Forklaring:
Opgave 4.2 bestar kun af en funktion.

Funktionen hedder "mgnster palletering”, og funktionen indeholder en bestemt sekvens, men for forskellige klodser
med forskellige koordinater.

Af denne arsag tages der kun et udklip af funktionen til demonstration af, hvordan opgaven kan Igses, da resten af
funktionen blot gentager sekvensen.

Udklip af opgave 4.2

J (1@ L} monster palletering |

onapproach gkl k; JumpTo X Y Zz m menster palletering

.ontarget gkl j Moveto X X £
"2 MoveTo X Y z

| anapproach gkl J

: . SuctionCup [EYES

over palle Delaytime n 5
Ph— 2) MoveTo X L 247 [
ontarget gklp MoveTo X 2407 INE m Z

7] MoveTo X

' SuctionCup
onapproach gklp |
[ _J Delaytime n s

onapproach gklp
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OPGAVE 4.3 - M@NSTER MED FARVEDE TRZAKLODSER - STABLING

Forklaring:

Opgave 4.3 bestar af 18 funktioner.

Hensigten med opdelingen er at ggre programmet so modulaert som muligt med henblik pa opgave 4.4 og opgave 5.
Dette opnas ved, at funktionskaldene kan placeres i lige den raekkefglge, det gnskes.

Det er kun ngdvendigt at forklare to af funktionerne for at forklare den overordnede virkemade af programmet.

Af samme grund bliver der ogsa kun vist to funktioner i Igsningsforslaget.

"hent gk3” funktionen er programmeret til at placere sig pa den klods, der hgrer til det angivne koordinatsaet og saette
vakuum pa den, sa den er klar til at blive flyttet.

Tallet 3 i navnet "hent gk3” angiver hvilken lodret placering, den farvede traklods har.

onapproach gul I
A

ontarget gul

SuctionCup (E1ED

Delaytime n 5

"placer i felt 1 pos 1” funktionen indeholder koordinaterne til en af de muligheder, der er for at placere en klods.
Felt 1 angiver klodsens vandrette placering ud fra 3 muligheder.
Pos 1 angiver klodsens lodrette placering ud fra 3 muligheder.

Funktionen er bygget sadan, at den holder vakuum pa den opsamlede klods, og den flytter robotarmen til den
placering, der er angivet i koordinaterne, og derefter slukkes der for vakuummet.

Se funktionen pa naeste side.

Side 17 af 30



ontarget felt 1

onapproach felc 1

onapproach feltc 1 |

Rakkefglge for funktionskald (specifik til opgave 4.3)

hent gk1

placer i felt 1 pos 1
hent rk1

placer ifelt 1 pos 2
hent grik1
placerifelt 1 pos 3
hent rk2

placer i felt 2 pos 1
hent grik2

placer ifelt 2 pos 2
hent gk2

placer ifelt 2 pos 3
hent grk3

placer i felt 3 pos 1
hent gk3

placer ifelt 3 pos 2
hent rk3

placer ifelt 3 pos 3

|+) placerifelt 1 pos1

SuctionCup [BI'ES

JumpTo X

MoveTo X WELED Y m Z WEL

SuctionCup [PI5E3

Delaytime n 5

JumpTo X

-135.2242 Jra

-1352242 70 I

Funktionskaldene eksekveres i raekkefglgen oppefra og ned.

Funktionskaldene kan justeres sadan, at der hentes en vilkarlig klods og denne placeres i en vilkarlig position MEN:

Vaer opmaerksom: Start altid fra tallet 1 i "hent” funktionerne da robotten er ngdt til at starte fra toppen af stakken og

bevaege sig ned i rekkefglgen 1, 2 og 3.

Veer opmaerksom: Start altid fra pos 1 i “placer i felt pos” funktionerne da robotten er ngdt til at starte med at stable

fra bunden og bevaege sig op i reekkefplgen 1, 2 og 3.

Side 18 af 30



OPGAVE 4.4 - PANEL TIL FARVEVALG

Forklaring:

Opgave 4.4 tager steerkt udgangspunkt i programmet fra opgave 4.3, og den udvides dermed fra 18 funktioner til 34
funktioner.

Kompleksiteten skyldes, at logikken er opdelt i mange funktioner.
| denne sammenhaeng vil de funktioner, der optraeder i opgave 4.3 ikke fremga her.
Alt i alt kan opgaven opdeles i fire nye dele, der varetager forskellige moduler af logikken bag farvevaelgerpanelet.

For at det er muligt at danne et hurtigt overblik over de enkelte led af disse fire led, vises reekkefglgen for eksekvering
forst.

R=kkefglge for eksekvering:

saet veerdier

farve veelger felt 1

farve vaelger felt 2
farve vaelger felt 3

Der eksekveres i reekkefglgen oppefra og ned.

Forklaringen fortszetter pa naeste side.
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Del 1 - initialisering af vaerdier

Den fgrste funktion, “saet vaerdier”, har til opgave at definere en raekke variabler, som bruges til at opbevare nogle
talveerdier i, som skal bruges af en anden funktion senere.

Funktionen ser ud som fglger:

&) () to
set (IED o |

=T ok RN 1)
ot o |
set XDt | @

Del 2 - farvevaelgerpanel
De naeste 3 funktioner repraesenterer farvevalget.
Grunden til der er 3, er at der er 3 sgjler med en hgjde pa 3 farver, og hver farve skal kunne defineres hver for sig.

Alternativt kunne der skrives et program med kun 1 panel og sa fa dette program til at udfgre 1 sgjle for hver
programkgrsel. | dette Igsningsforslag vaelges der at fortseette med de 3 paneler.

| det fglgende vises der et eksempel pa et panel kaldet “farve vaelger felt 1”.

1) farve vaelger felt 1

= farve 1 pos 1 - LM rod E2

== farve 1 pos 2 + fis) -ﬁj‘i’.’f
\_set farve 1 pos 3 + ROINENS gul B2

Panelet fungerer, pa mange mader, ligesom den fgrste funktion, men i denne er der mulighed for at skrive i de grgnne
kasser, ved at trykke pa teksten og redigere den.

2 n

For at programmet kan fortsaette, kan det kun acceptere de tekster, der star i de grgnne kasser, altsa "rgd”, “grgn”

|II

eller “gul”. Teksten ma kun vaere skrevet med sma bogstaver, medmindre der konsekvent bliver skrevet det samme i

hele programmet.
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Del 3 - logik til at hente traeklodser
Funktionerne "naeste grk”, “naeste gk” og “naeste rk” er en overbygning pa "hent” funktionerne fra opgave 4.3.

Et eksempel pa en af funktionerne er som fglger:

Funktionen virker ved at tage stilling til en af de veerdier, der initialiseres, i den fgrste funktion af programmet, og
foretage beslutninger om hvilken klods, der skal hentes ud fra det. Til sidst opdaterer funktionen vardien, hvilket ggr
den i stand til kun at veelge den klods, der er til radighed af den type, der er valgt fra pluklageret.

Denne funktion kaldes senere i den naeste del af programmet.

Del 4 - placering af traeklodsen

Funktionerne, i denne del af programmet, er opkaldt efter hvilket felt og hvilken position, en traeklods gnskes placeret
i.

Rakkefglgen er afgjort i raekkefplgen for eksekvering.
Med udgangspunkt i funktionen "f1p1”, som star for felt 1, position 1, vil denne del af programmet nu forklares.

Desuden ser funktionen ud som fglger:

Jlacerl felt1 pos 1

(farve 1pos 1 - L=+ Lehd rod L1

\i)lacerl felt1 pos 1
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Maden denne funktion virker pa er ved at arbejde sammen med alle de tidligere navnte dele af programmet.
Forst kigger funktionen pa hvilken farve, der blev defineret i den for feltet relevante farveveelger.
Efterfglgende kalder "f1p1” funktionen pa funktionen for at hente den pagaeldende traeklods.

Til sidst kalder "f1p1” funktionen pa den tidligere anvendte ”placer i felt og pos” funktion fra opgave 4.3, som sgrger
for at placere klodsen i den relevante position og det relevante felt.

Var opmaerksom: For at resultatet skal blive korrekt, er det altafggrende, at klodserne er placeret, som det er vist i

opsaetningsbilledet.
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OPGAVE 4.5 - FARVESENSOR

Forklaring:

Opgave 4.5 bestar af 5 funktioner, som henholdsvis hedder “talgenerator”, “hent en tilfaeldig klods”, “flyt en klods til
farvesensor”, "farvetjek” og ”placer pa pallen”.

Den sidst naevnte funktion fremgar ikke af eksekveringsrakkefglgen, da den i stedet bruges i en af de andre
funktioner.

Den fgrste funktion “talgenerator” ser ud som fglger:

@I talgenerator

set (B 10 | random integer from to

S

nin
|

Funktion g@r det, at den definerer en variabel med navnet ”i” og giver variablen en tilfeeldig veerdi i omradet 1-3.

Det bruges i den naeste funktion for at vaelge en tilfaeldig traeklods.

Funktionen "hent en tilfeeldig klods” ser ud som fglger:

cnapproach klodser

ocntarget bkl J

) MoveTe X 2435 636 I

- SuctionCup [EED

Delaytime s

-

ontarget rkl

SuctionCup [ELVED

Delaytime s
ontarget grkl I

| SuctionCup [1ED

Delaytime s

L

set EE) to GetCumentCoordinate £33

set [ to | GetCumentCoordinate E7EJ

set ) to | GetCumentCoordinate [E5)
—
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Funktionen “hent en tilfeeldig klods” fungerer ved at stille robotarmen over pluklageret og tage stilling til veerdien af

nin
.

variablen

Ud fra veerdien af ”i” bliver en af de mulige klodser valgt ved at placere sugekoppen ovenpa den pagaldende

traeklods.

Inden programmet gar videre i eksekveringsraekkefglgen, henter programmet desuden koordinaterne til den traeklods,

robotarmen har valgt.

Funktionen ”"flyt klods til farvesensor” ser ud som fglger:

LE}VEE farwvesenscr J

0 flyt klods til farvesensaor

2 sumpTo x ofEEXH v WETN 2

o]

L ocntarget farvesensor

Funktionen er en simpel JumpTo og MoveTo funktion, og funktionen ggr at traeklodsen placeres rigtigt over, men ikke

pa selve farvesensoren.

Funktionen "farvetjek” ser ud som fglger:

tiekker farve. ..
SetlOMultiplexing Type [[TERVED EIO [ERIER
SetColorSensor ([BJEJ Version Port

Delaytime s
| set ED to | IdentifyColor (D
set to . IdentifyColor [FE
st [B - I ! Identify Color 53
set to oflist | (& create list with
G-
(B v

cnapproach kledser

7) WMovelo X Gl Y np Z tidligere placering }
- L |

EetCoIorSersor Version Port

Side 24 af 30



Funktionen starter med at skrive til “running log” at den "tjekker farve...”

Efterfglgende seetter funktionen gang i farvesensoren og definerer variablerne ”R”, ”G” og ”B” til de veerdier,
programmet identificerer som enten rad, gran eller bla, ved at scanne den pageeldende traeklods.

Dernast definerer funktionen variablen “max”, og der laves en liste, der indeholder variablerne ”R”, ”G” og “B” som
vaerdier i listen.

Ud fra veerdierne i listen max undersgger programmet hvilken veaerdi i listen, der svarede til det resultat, der blev
identificeret, og sa kalder programmet pa “placer pa pallen” funktionen, hvorefter klodsen placeres pa pallen.

Skulle der pa noget tidspunkt komme en tilbagemelding med, at robotarmen har opsamlet en ukendt farve, sa
handterer programmet det ved at bruge de koordinater, der blev indhentet i “hent en tilfeeldig klods” funktionen for
sa at stille traeklodsen tilbage pa sin oprindelige plads.

Funktionen ”placer pa pallen” ser ud som fglger:

ocnapproach palle |

B} & ] placer pa pallen

(7]

ontarget palle

lcnapp:cach palle J

\\:\ SuctionCup

Delaytime s

30

Funktionen er navnet tro, og funktionen er en raekke af beveegelseskommandoer, der placerer en klods med en
godkendt farve pa pallen, nar funktionen kaldes.

Raxkkefglge for eksekvering:

talgenerator
hent en tilfzeldig klods

flyt klods til farvesensor

férveljek

Raekkefglgen for eksekvering er oppefra og ned.
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OPGAVE 4.6 - DIGITAL MATRIX - DIGITALT UR

Forklaring:

Opgave 4.6 bestar af 7 funktioner, hvor de alle sammen har nogenlunde den samme opbygning.

Funktionerne hedder ”skriv tallet 1” og ”skriv tallet 2”.

Den fgrste funktion er opdelt i 2 dele, og den anden funktion er opdelt i 5 dele.

Det er op til opgavelgseren at bestemme, hvordan det giver mest mening at lave det.
Da alle funktionerne er naesten identiske, vises der kun en funktion.

Husk desuden at eendre koordinaterne sa de passer.

Funktionen ”skriv tallet 1 del 1” ser ud som fglger:

g ) skriv tallet 1 del 1
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Rakkefglge for eksekvering:

skriv tallet 1 del 1
skriv tallet 1 del 2
skriv tallet 2 del 1
skriv tallet 2 del 2

skriv tallet 2 del 3
skriv tallet 2 del 4
skriv tallet 2 del 5

Funktionerne eksekveres oppefra og ned.
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OPGAVE 4.7 - DIGITAL MATRIX - PIXELSTIL

Der henvises til Igsningsforslaget for opgave 4.6, da opgaverne skal laves pa lignende made.
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OPGAVE 5 - M@NSTER MED FARVEDE TRAKLODSER - VARIANTER

Disse opgaver har ikke Igsningsforslag, men tager i stedet udgangspunkt i Igsningsforslaget fra opgave 4.3.

Overvej med fordel overveje at bruge opgave 4.4 som udgangspunktet.
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OPGAVE 6 - UDFORDRE DINE KLASSEKAMMERATER

Da dette er en opgave, som eleven selv skal lave, er der ikke noget Igsningsforslag.
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