N

e S BRLOTIANEIonotS

Na podiu oZije Stvorica robotov - bubenik, klavirista, dirigent a tanecnik. Bubenik s klaviristom rozoznejii hudbu pod vedenim dirigenta. A ked’
pride velké finale, tanecnik to napino rozbali a zakon¢i vystiipenie vo velkom Stile!

Sme tim Compaiierobots zo Strednej priemyseinej Skoly Elektrotechnickej z Presova. Nas tim pozostava zo Ziakov 2. a 3.
rocnika. Na nasom vystipeni sme chceli predviest; ako roboty moZu nielen vykonavat'pohyby, ale aj priniest'do vystiipenia

hudbu 2 tanec. Tomas - hardware - software
Tamara - software - 3D modely

Timova spoluprica Veronika - software + 30 modely

NaSa timova spolupraca hola efektivna vdaka komunikacii medzi Glenmi a vyuZivaniu modernjch nastrojov. Pre zdielanie Ema - hardware

dokumentov a kodu sme pouZivali GitHub. Na komunikaciu sme sa spoliehali na Discord, ktorj nam poskytol rjchly a priamy Martin - software

sposob, ako si vymieiiat’'napady. Na modelovanie naSich robotov sme vyuZivali Tinkercad, Fusion, Inventor, kde sme vytvarali 3D
modely a pripravovali navrhy. Programovanie pre nasich robotov prebiehalo v Arduino IDE, VS Code

ZIVA HUDOBNA ZLOZKA SYNCHRONIZACIR PODLR DIRIGENTA
Do vystilpenia sme zakomponovali bubenika a Dirigent sliiZi ako server pre celé
Klaviristu, ktori stiaéajii klavesy na Klaviri a udierajil predstavenie a vysiela data vSetkjm
do bubnov, a snaZia sa siladit’s rytmom. Bubenik potrebnym robotom v uréitjch intervaloch.
poutZiva rozne variacie zakladného rytmu a data od Dirigent spiiSta jednotlivé funkcie dialkovo
dirigenta na udrZiavanie rytmu v skladbe. Klavirista a riadi tak ostatnjch robotov aby nebolo
takisto vdaka datam z dirigenta vie kedy zaéat’ hrat’ nutné oviadat'vystiipenie ¢asovo. 0statni
na klavir a hrd v tej istej tonine a tempe tak, aby roboti tak nemajii problém s udrzanim

siladil s celou kapelou. rytmu v skiadbe.

VIAC KLBOVE RUKY LED pasiky

1 Dirigent zaznamena ruku pred ultrasonic senzorom na Robot ma viackibové ruky, ktoré umodiiujd NasSe robotickeé bubny a Klavir sil
sekundu realisticke pohyby. Robot je schopnyj vyjadrit’ vybavené LED pasikmi. KaZdy iider do
2) Dirigent odoSle signal a otvoria sa Kulisy ludskeé gesta ako dirigovanie ¢i tancovanie. bubna je synchroniyovany s LED osvetiim.
3) Dirigent vyjde spoza Kulis a oto€i sa na Klaviristu a
bubenika

1) Dirigent ukaze na Bubenika a Klaviristu a oni rozsvietia LED
efekty

5) Dirigent diriguje Klaviristu a Bubenika

6) Zmeni sa hudba

7 Dirigent opat'zacne dirigovat’

8) Tane&nik vychadza spoza Kulis a zacéina tancovat'(USetko
sa odohrava pomocou komunikacie ESP, kde 2 ESP-Cka
funguijii ako serven
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