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1. Programazioa

1.1. MATLAB programazioa

1.1.1. Proiektua

function warargout = Proiektua (varargin)

% Matlabek =sortzen dau, EZ EDITATO %

% Proiektua irekitzean egiten dena adierazten da 3%

function Proiektua OpeningFen (hObject, eventdata, handles, wvarargin)
F Choose default command line output for Proiektua

handles.output = hObject:;

% Update handles structure

guidata (hCbhject, handles);

zet (gef, "currentaxes'  handles.fondo) ;
a=imread("'piezak.jpg'); %Fondo bezala paisajea jarriko dugu
image(a);

axi=s off; %Tardatzak kenduko dira

a=imread ("UNI.png'")r %0niko logoa jarriko dugu

image (a) :

axis off; %ardatzak kenduko dira

% Matlabek =sortzen dau, EZ EDITATO %

function wvarargout = Proiektua CutputFen (hObject, eventdata, handles)

% Ha=i botoia sakatzean ejekutatzen da %

function hasi Callkback(hObject, eventdata, handles)
Lukeraketa:

close Proiektua;

Programazio zati honetan aplikazioari hasiera emango zaio. Has botoia sakatzerakoan

programa hasi egingo da eta hurrengo pantailara egingo da salto.
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1.1.2. Aukeraketa

function warargout = Aukeraketa (varargin)
%F Matclabek sortzen daun, EZ EDITATO 3%
%F hukeraketa irekitzean egiten dena adierazten da %

function Aukeraketa OpeningFcn (hCbject, ewentdata, handles, wvarargin)

F Choose default command line output for Aukeraketa
handle=s.output = hObject:

T Tpdate handles structure

guidata (hObject, handles) ;

set (gof, "currentaxes"  handles. fonda) ;

a=imread ("piezak.jpg'") s FFondo bezala paisajea Jjarriko dugua
image (a) ;

axis off; Fardactzak kenduko dira

=et (gof, "currentaxes '  handles.ani)

a=imread ("UTHNI.png' ) Fniko logoa 3
images (a) ;

axis off; Fardactzak kenduko dira

F Matclabek sortzen daun, EZ EDITATO 3%

function warargout = Munkeraketa OutputFon (hObject, ewventdata, handles)

% Formetan botoia =sakatzean ejekutatzen da %
function formetan Callback (hObject, ewventdata, handles)

forma=1:

kEolore=0;

save ("forma.mat', "forma"):;
gave ("kolore.mat'", "kolore")
Erabilera;

close Aukeraketars

% Foloreetan botoia sakatzean ejekutatzen da %
function koloretan Callback (hObject, eventdata, handles)

forma=0:

kEolore=1;

save ("forma.mat', "forma"):;
zave ("kolore.mat'", "kolore'):
Erabilera;

close Lukeraketars

F Bmaituy botoia sakatzean ejekutatzen da %
function amaitu Callback (hObject, ewventdata, handlesz)

close all; FDena zarratuko duagua

clear forma;
clear kolore;

Aukeraketa izeneko honetan zein modutan egin nahi den sailkapena aukeratuko da.

Formen araberako sailkapena egiten denean forma aldagaia batean jarriko da. Koloreen
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araberako sailkapena adierazten baldin bada kolore aldagaia batean jarriko da. Amaitu botoia
sakatzerakoan ordea, aplikazioaitxi egingo da.

1.1.3. Erabilera

function warargout = Erabilera (varargin)
% Matlabek sortzen dau, EZ EDITATO %

% Erabilera irekitzean egiten dena adierazten da %

function Erabilera OpeningFcn (hObject, eventdata, handles, wvarargin)
Choose default command line output for Erabilera

handles.output = hObject:

% TUpdate handles structure

guidata (hCbject, handles) :

get (gef, "currentaxes'  handles. fondo) »

a=imread ('piezak.jpg'); $Fondo bezala pais=sajea jarriko dugu
image (a) !

axis off; Fardatzak kenduko dira

set (gef, "currentaxes' handles.uni) »

a=imread ("'UHNI.png'):; Fnikoc logoa jarriko dugua
image (a) ;

axis off; %Fardatzak kenduko dira

% Matlabek =sortzen dau, EZ EDITATT %
funcrtion warargout = Erabilera OutputFon (hCbject, ewventdata, handles)

% Auntomatikoa botolia sakatzean ejekutatzen da %
funcrtion automatikoa Callback (hObject, eventdata, handles)

Automatikoa:;

claose Erabilera:r

% Manuala botoia sakatzean ejekutatzen da %

function manuala Callback (hObject, ewventdata, handles)

Manuala;
clase Erakbilera:r

% Atzera botoia sakatzean ejekutatzen da %
funcrtion atzera Callbkack (hCbject, ewventdata, handles)

close all; FIDena zarratuko dugu
clear formar

clear kolore:

bukeraketa:;
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Erabilera programazioan automatikoan lan egitea edo eskuzkoan lan egitea aukeratuko
da. Automatikoa botoia sakatzen denean automatikoa pantailara egingo da salto. Eskuzkoa

sakatzen bada adiz, eskuzko pantailara egingo da salto.
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1.1.4. Automatikoa

fFunction
T Matctlakbek

% mtomati

=&

arargout
Sorct=en

koa drek

ekic
Ffunction Avntomatikoa

global =1

glokal =

= Choose d

handleses.ow

= Update n

guidata (hCbiject,

s=et (gof,
axis offr
==tz (goft, "
axis offr
==t (goft, "
axis off:
s=et (gof,
axis offr
==t (gt ,

AButomatikoa (varargin)

ana, EZ

= giten dena adierxr

=a =
CpeningFocn (hObhbiect ,

efanlt command line oucput for
Tput = hObijectr:
andles sSstructure

handles) :

Fhh ordact=zak
rentaxes "

b=imread("'piseszak.ipog

o handles . .Bideo) s
kenduko d4dira
"crhandles . Txrudi) -
kenduko d4dira
"cehandles.Ixrudi) 5
kxenduko
", handles . Detcektata) -
kenduko d4dira
rPandles . fondo) -

"k

dira

FFondo bezala

eventdata,

azten da %

Manual

handles,

wvarargin)

image () -

load (" form='):
load ({"kolore") 2
if (forma=——1)

setv (handles . pGorxri .
set (handles . pUxrdin,
set (handles . pBerde,

set (handles . aukerata,
set (handles . cextEolore,

=ernd
i1f (kolore=—1)

set (handles . pZir, ", "oOEE") :

set (handles . pTri, " ", "oOEE") :

set (handles . pHar, e, "afFfF" ") =

=etc (handle=s . aukeraketa, 7 ", "oaEE") 2

set (handles . textForma, "v e "TOEE") -
ernd
a—arduainao ( " COoOMS " ) - aktibatuko da
a.configureDigicalPin(2, " y s Tpo= 1 digitc
a2.configureDigicalPin(3, Y5 EFpos 2 digitc
2 .configureDigitalPin(4, " b Fpo=s I 4Adigitc
a.configureDigitctalPin(S5, " - Fpos 4 digit
2 .configureDigitalPin (&6, Y Tpieza—=2 etca
2 .configureDigitalPin (7, " Y r Epieza—=3 =eta
a.configureDigicalPin(8, y 2 Spie=za=—43 eTca
a.configureDigicalPin(9, " = Tpo= 1 digitc
a.configureDigitalPin (10, b Fpo=s 2 4Adigitc
a.configureDigitalPin {11, - Fpos I digitc
2 .configureDigitalPin (12, ) Tpos 4 digit
ETEETES ITrcecrako PIN denak 1—ecean jJjarriko dira Robotak 0 bezal idenctifikatct=zen
2. writeDigitalPin (2, 1) :
2. writeDigitalPin (3,1) :
2. writeDigitalPin (4, 1) ;
2. writeDigitcalPin (5, 1) ;
2 .writeDigitalPin (&, 1) :
2. writeDigictalPin(7,1)
2. writeDigitalPin (S, 1) :
FIZTIFTET Bideoa mom TtTuan ertan ikusten a
wvid=wvideoinput ("winvideo',1l, "¥YOYZ_ &40x480 " dal

errescluzioca get (vid, "VideoResolution®)

errcsolu=zioa (1) 2 TErreso

altusxra =zioar

zabalera =
ZenkbhBanda

hImage Amage |
preview (vid, hImage)

erresoluzioca(2) - =
get (wvaid, "HumbexrOfBands" ) -

zeros (zabalexra, altusras,
TTkustcen dena agertczen

eso

_ ZenbBanda) , "FPar

da

T" ,handles.Bideo) s

GUOI—an

Automatikoa irekitzen denean ARDUINO txartela konektatzen da eta bere pinen

konfigurazioa egin. Ondoren, kamera konektatu eta interfazean bistaratuko da.
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Ondoren erabiltzaileak interfazean daukan menuarekin hartu nahi dituen pieza kopurua

aukeratuko du etaformen edo koloreen aukeraketaren arabera programazioa desberdina da:

F Matlabek sortzen daun, EZ EDITATO 3
function warargout = Auntomatikoa OutputFon (hObject, ewventdata, handles)
% Menua izeneko menua sakatzean ejekutatzen da 3

function menua Callback (hObject, eventdata, handles)

glokbkal =<wid
global

V]

global
glokbal
glokbal
global

H

mm e
H

global
global
global
glokbal
glokbal
global
global

[Ee

[

glokbal
glokbal
global
glokal
global
global
global

(R B S R % I X

glokbal
glokbal
glokbal
global
global
global
global
global

Zirkulu Gorri2=a:
Karratu Gorriz=0:
Triangelu GorrizZ=0:
Zirkulu Urdin2=0;
Harratu UrdinzZ=0;
Triangelu Urdin2=0;:
Zirkulu BerdelZ2=0:
Harratu BerdeZ=0;
Triangelu BerdeZ=0;

alioca=get (handles.menua, "valua=s") 7 FMHMenuan aukeratutakoa lortzen da
load ("forma'") :
load (("kolore") ;2
if({forma=—1)
1=1;
==1;
£E% Lortutakoaren arabera =zZer egin jakiteko %53

switch balioa
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ETEETEEEEEEEEEEEEERE l.aukera FEELEEREEEREEEEEELEEERERER
case 2

Pieza=2;

a2.writeDigitalPin(6,0);

pause (T0)

a2.writeDigitalPin(6,1);

Irudiz=getsnapshot (vid); fArgazkia egingo da
Irudia=ycberZrgb (Irudia); %hrgazkia RGE ingurura igarcko da
axes (handles.Irudi); fLrgazkia erakutsiko da

imshow (Irudia);

Irudi gris=rgbl2gray(Irudiz); $Argazkia grisetara igarcko da

[m,n]=size (Irudi_gris); iArgazkiaren neurria lortuko da

Irudi binarioc=ones (m,n); %Irudi binaricaren fondoca guztian l-ak jarriko dira
umbral=100; fArgazkia binarizatzeko Umbrala aukeratuko da

%%% Irudia BINARIZATUKC da %%%
ﬂ for i = 1m
- for j = 1in
if (Trudi gri=s(i,]j)>umbral)
Irudi binarioii,j)=0;
else
Irudi binarioii,j)=1;
end
o end
F end

Irudi binario=medfilt2(Irudi binario, [15,15]);

Irudi binaric=bwareacpen(Irudi binaric,300}); %3100 baino txikiagoko pixelak borratuko dira
[L, Pieza kop]=bwlabel (Irudi binario,8); 3Cbjetuak lortuko dira baita kopurua ere
set (handles.Pieza, 'String',Pieza kop); 3Pieza kopurua GUI-an ageriko da

axes (handles.Detektatu);
imshow (Irudiz); %Irudia ageriko da detektatutako pieza guztiekin
hold all;

if (Pieza kop>0)
=] for i=1:Pieza kaop

Stats Pieza=regionprops (L, 'Area’, 'Perimeter’, 'Centrold’, 'BoundingBox'):
Lrea Pieza=[5tats Pieza.lrea]; %Area balioa gordeko da

Perimetro Pieza=[Statz_Pieza.Perimeter]; %Perimetro balica gordeko da
Zentro_Pieza=[5tats_Pieza.Centroid];

K Piezat1}=tPerimetro_Piezat1}“2}/Area_Piezat1}; $Konstantea lortuko da
1=1+1;

o end

- for CbjectPieza=l:length(Stats Pieza) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Kaja_Pieza=5Stats_Pieza(ObjectPieza) .BoundingBox; %Kaxaren balioa
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rectangle ('Position’',Kaja Pieza, "EdgeC ' FKaxak margotuko dira
plot (Zentro_Pieza(l),Zentro_Pieza(2)," zentroak irudikatuko dira
end
23 L utako konstantearen arabera forma lortuko da %33
for x=1:Fie
. Pieza(x)=0;
_Pieza(x)=0;
u Pieza(x)=0;
if ((10<K_Pieza (X)) && (K_Pieza(x)<13.3)) izango da
Pieza(x)=1;
Eisza (x)=0;
 Pieza(x)=0;
end
if ((13.3<K Pieza(x))&& (K _Pieza (x)<17)) FKarratua izango da
Pieza (x)=0;
Pieza (x)=1;
 Pieza(x)=0;
end
if ((17<K_Pieza (X)) && (K_Pieza(x)<22)) izango da
Fisza(x)=
_FPieza(x)=0;
u Pieza(x)=1;
end
end
%%% Piezen posizica lortuko da %33
if (Zentro Pieza>0)
=1:
for i=1:2:Pieza kop*2
if (Zentro_Pieza (1)<320)&& (Zentro_Pieza (1+1)<240) % l.posiziocan dagoen ikusteko
Posizio_Pieza (k)=1;
end
if (Zentro_Pieza (i) >»320) && (Zentro_Pileza (1+1)<240) % 2.posizioan dagoen ikusteko
Posizio_Pieza(k)=2;
end
if (Zentro_Pieza(1)<320)&& (Zentro_Pieza (1+1)>240) % 3.posizican dagoen ikusteko
Posizio Pieza(k)=3;
end
if (Zentro_ Pieza (i) >320) && (Zentro_Pieza (1+1)>240) % 4.posizioan dagoen ikusteko
Posizio Pieza(k)=4:
end
=k+1;
end

end
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Zirkulu PiezaZ=sum(Zirkulu Pieza):

set (handles.Zir, 'String’', kulu FiezaZ); 2Zirkuluy kopurua agertuko da GUI-an

ngelu_Piezal); %Zirkulu kopurua agertuko da GUI-an
Karratu Pieza2=szum(F
set (handles.Kar, 'String',Harratu Piezal); $Farratu kopurua agertuko da GUI-an
Pieza Oker=0;
if (Pieza kop~=(ZIirkulu Piezal+Triangelu Piezal+Karratu Piezal))

Pieza Oker=(Pieza_kop)-(Zirkulu_PiezalZ+Triangelu PigzalZ+Karratu Piezal):

end
set (handles.Piezalker, 'S5tring',Pieza Oker):

Fieza=Pieza-Pieza Oker;

end

Aurreko aukeraketa pantailan formen araberako sailkapena eskatu baldin bada honaino
egindako programazioa sortzen da. Bertan argazkia egingo da eta irudia binarizatu ondoren
piezak detektatuko dira. Behin piezak detektatuta daudela beraien ezaugarriak lortuko dira
ondoren forma eta posizioa zein den jakiteko. Azkenik emaitza horiek interfazean bistaratuko
dira. Programazio zati hau errepikatu egiten da aukeratutako pieza kopuruen arabera, beraz, ez

daberriro jarriko.

Orain koloreen sailkapena eskatu bada:

if (kolore==1)

%% Lortutakoaren arabera zer egin jakiteko %%

case 2

ieza=2;
a2.writeDigitalPin (6,0}
pause (70)
z2.writeDigitalPin(6,1)

Irudia=getsnapshot (vid) ; Fhrgazkia

Irudia=ycbhberZ2rgb (Irudia) ; FThrgazkia RI

axes (handles.Irudi) ; FThrgazkia

imshow (Irudia) ;

Irudi gris=rgb2gray(Irudia); Fhrgazkia grisetara igaroko da
[m,n]=size (Irudi_gris):

Irudi_ binaric=ones (m,n);
umbral=100; FArgazkia binarizatzeko Umbrala aukeratuko da

en fondoa guztiagn l-ak jarriko dira

%% Irudia BINARIZATUEC da %3%
for i = 1:m
for j = 1:n
if (Irudi_gris(i,j)>umbral)
Irudi kinario(i,j)=0;
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else
Irudi binario(i,j)=1:

end
r end
r end
Irudi_binario=bwareaocpen (Irudi_binario, 8300); %100 baino txikiagoko pixelak borratuko dira
[L, Pieza_kop]=bwlabel (Irudi_binario, B} %(Cbjetuak lortuko dira baita kopurua ere

if Pieza_ kop>0

gorri=medfilt2 (gorri, [15,15]);
gorri=im2bw (gorri,0.26);
gorri=bwareaopen (gorri, 300);

berde=medfilt2 (berde, [15,15]);
berde=im2bw (berde, 0.03) ;
berde=bwareaopen (berde, 5000) ;

urdin=medfilt2 (urdin, [9,9]):
urdin=im?bw (urdin, 0.18) ;
urdin=bwareaopen (urdin, 500) ;

Zentro_Gorri=[]:
Zentro_Berde=[]:
Zentro Urdin=[]:

axes (handles.Detektatu);

hold all:

if Zenb Gorri>0

r end

set (handles.Pieza, 'String’',Pieza kop):

[LUrdin, Zenb Urdin]=bwlabel (urdin,§);

%Pieza kopurua GUI-an ageriko da

gorri=imsubtract (Irudia(:,:,1),rgb2gray(Irudia)); f(Irudian pixel gorriak isolatuko dira

%[15,15]-eko iragazki bat erabiliko da
iTrudia Grisetatik binariora igarckeo da
%300 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira

berde=imsubtract (Irudiz(:,:,2),rgb2gray(Irudiz)); %Irudian pixel berdeak isoclatuko dira

%[15,15)]-eko iragazki bat erabiliko da
%Irudia| Grisetatik binariora igarocko da
%5000 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira

urdin=imsubtract (Irudia(:,:,3),rgb2gray(Irudia)); %Irudian pixel urdinak isolatuko dira

%[9,9]-,ko iragazki bat erabiliko da
%Irudia| Grisetatik binariora igarocko da
%500 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira

[LGorri, Zenb Gorri]=bwlabel (gorri,8):; %Cbjetua gorriak lortuko dira baita kopurua ere
[LBerde, Zenb EBerds]=bwlabel (berde,g); %Cbjetua berdeak lortuko dira baita kopurua ere

iCbjetua urdinak lortuko dira baita kopurua ere

set (handles.ZenbGorri, 'String', Zenb_Gorri); $Zenbat pieza gorri dauden ageriko da GUI-an
zet (handles.ZenbBerde, 'String', Zenb Berde) ; %Zenbat pieza berde dauden ageriko da GUI-an
set (handles.ZenbUrdin, 'String', Zenb Trdin); $Zenbat pieza urdin dauden ageriko da GUI-an

imshow (Irudia); tIrudia ageriko da detektatutako pieza guztiekin
%% Pieza GORRIRK aztertuko dira 3%

Stats_Gnrri=regionpropstLGorri,'3013ding30x','Centroid'}:FPieza Gorrien ezaugarriak lortuko dira

=] for ObjectGorri=l:length(5tats Gorri) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Kaja Gorri=5Stats_Gorri (ObjectGorri) .BoundingBox; %Kaxaren balioa
Zentro Gorri=Stats Gorri (CbjectGorri).Centroid; %FZentroidearen balioa

rectangle ('Fosition',Kaja_Gorri, 'EdgeColor','b', 'LineWidth',2) %Kaxak margotuko dira
plot (Zentro_Gorri(l),Zentro_Gorri(2),'-g+') 2Errektanguloak eta zentroak irudikatuko dira

Zentro Gorri=[5tats_Gorri.Centroid]; tZentroaren balioa gordeko da array bate

Bilboko I TUE
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end

%%% Pieza BERDEAK aztertuko dira %%%

Stats Berde=regionprops (LBerde, 'Bou

1 30x','5e:t:0;d']:EP;eza Berdeen

for ObjectBerde=l:length(Stats_Berde) %For bat sortuko da
Kaja Berde=5tats_Berde (ObjectBerde) .BoundingBox: fKazaren balioa
Zentro_Berde=5tats_Berde (ObjectBerde) .Centroid: %Zentroidearen balioa

rectangle('Position',Kaja_Berde, 'EdgeColor', 'b', 'LineWidth',2) %Kaxak margotuko dira

plot (Zentro_Berde (1), Zentro_Berde(2), '-g+') % ektanguloak eta zentroak irudikatuko dira
end
Zentro_Berde=[Stats_Berde.Centroid]: tZentroaren balica gordeko da array
end
Stats Urdin=regionprops (LUrdin, 'BoundingBox', 'Centrpid’); EPieza Urdir

for ObjectUrdin=1:length(5tats_ Urdin)
Kaja Urdin=5tats_Urdin(CbjectUrdin) .BoundingBox; %Kaxaren balioa

Zentro Urdin=5tats Urdin(ObjectUrdin) .Centroid; %¥Zentroidearen balioa

rectangle ('Fosition',Kaja Urdin, 'EdgeColoxr’,'c', 'L
plot(Zentro_Urdin(l),Zentro Urdin(2),'-g+")
end

Zentro_Urdin=[5tats Urdin.Centroid]: %Zentroaren| balica gordeko da ar

end

%%% Pieza GCRRIEN posizica lortuko da %33
if Zentro Gorri>0

if ((Zentro_Gorri(i)<320)&&(Zentro_Gorri(i+l)<240)) % l.posizican

Posizi i{3y=1:

end

if (Zentro_Gorri(i)>320)&& (Zentro_Gorri(i+l)<240) % 2.posizioan
Posizi ri{jr=2:

end

if (Zentro_Gorri(i)<320)&& (Zentro_Gorri(i+l)>240) % 3.posizioan

uloak eta zen

dagoen

dagoen

dagoen

ezZaugar

errektanguloak sortzeko

baten

%For bat sortuko da errektanguloak sortzeko

2) %Kaxak margotuko diras
u roak irudikatuko dira

baten

ikusteko

ikusteko

ikusteko

iak lortuko dira

n ezaugarriak lortuko dira

Bilboko I TUE 2016ko Ekaina

12



GRADU AMAIERAKO LANA

Posizio_

end

if (Zentro Gorri(i)>320)&&(Zentro Gorri (i+1)>240)

Fosizio_Gorri{j)=4:

end

J=j+i:

%%% Pieza BERD
if Zentro Berde>0

F

N posizioa lortuko da %3

if (Zentro Berde(1)<320)&& (Zentro Berde (1+1)<240)
Pogizio Berde (j)=1;

end

if (Zentro_ Berde (1)>320)&s (Zentro_Berde (1+1)<240)

Posizio Berde(j)=2:
end

if (Zentro Berde (1)<320)&s (Zentro_Berde (1+1)>240)

Posizio_Berde (j)=3;
end

if (Zentro Berde (1)>320)&& (Zentro_Berde (1+1)>240)
Posizio Berde (j)=%:
end
3=3+1;
end
else
Posgizio Berde=[]:

end

%%% Pieza URD N posizioa lortuko da %33
if Zentro_Urdin>0

J=1:

% 4.po=izican

z

1.po=sizioan

4

po2lzZlcan

dagoen

dagoen

ikusteko

ikusteko

en ikusteko

en ikusteko

dagoen

ikusteko

Bilboko I TUE 2016ko Ekaina
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if (Zentro_Urdin(i)«<320)&& (Zentro_Urdin(i+1)<240) % l.posiziocan dagoen ikusteko

Posizio Urdin(j)=1;

end

if (Zentro Urdin(i)>320)&& (Zentro_Urdin(i+l)<240) % Z.posizioan dagoen ikusteko
Pogizio Urdin(j)=2:

end

w

if (Zentro_Urdin(i)«320)&& (Zentro_Urdin(i+l)>240) B3

Posizio Urdin(j)=3;
end

.posizican dagoen ikusteko

if (Zentro Urdin(i)>320)&& (Zentro Urdin(i+l)>240) % 4.posizican dagoen ikusteko

Posizio Urdin(j)=4;
end

J=3+1:

end

else
Posizio Urdin=[]:
end
%¥%% Pieza GORRIEN forma lortuko da %3%
if Zenb Gorri>0
i=1;
g=1;

Area Gorri=[]:
Perimetro Gorri=[]:

K_Gorri=[]:

%%

Stats_Gorri=Iegionprops(LGOIIi,'L:ea','Pe:;mete:']:FP;Eza gorrien area eta perimetroa lortuko

Area Gorri=[5tats_Gorri.krea]; %Lrea balioa gordeko da
Perimetro Gorri=[S5tats Gorri.Perimeter]:; %Perimetro balioa gordeko da
K"Gorri(j]=tPerimetro_Gorritj]“Z]!RIea_GorIitj]: f¥onstantea lortuko da
i=j+1:

Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %3%%

da

Bilboko I TUE
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end

if ((10<K_Gorri(g))ss (X _Gorri(g)<l4))

Zirkulu Gorri(g)=1:
Karratu_ Gorri(g)=0;
Triangelu Gorri(g)=0;

end
if ((16<E_Gorri(g))&& (K _Gorri(g)<is))

Zirkulu Gorri{g)=0:
Karratu Gorri{g)=1;

Triangelu Gorri(g)=0;

end
if ((18<K_Gorri(g))&& (K_Gorri(g)<28))

Zirkulu Gorri (g)=0:
Karratu_Gorri(g)=0:
Triangelu Gorri(g)=1:

Zirkulu Gorri2=sum(Zirkulu Gorri);:
set (handles.ZirGorri, 'String’,Zirkulu Gorri2):
Karratu GorriZ=sum(Karratu_ Gorri):
set (handles.KarGorri, 'String',Karratu Gorril):

Triangelu Gorri2=sum(Triangelu Gorri);

set (handle=.TriGorri, 'String',Triangelu Gorril):;

k=1;
b=1;

%%% Pieza BERDEEN forma lortuko da %%%
if Zenb Berde>0

Area Berde=[]:
Perimetro Berde=[]:
K_Berde=[]:

for i=l:Zenb Berde

%Zirkulua izango da

3fKarratpa izango da

%Triangelua izango da

%Zirkulu gorri guztiak gordeko dira
%$Zirkulu kopurua agertuko da GUI-an
iKarratu gorri guztiak gordeko dira
%(Farratu kopurua agertuko da GUI-an
iTriangelu gorri guztiak gordeko dira
iTriangelu kopurua agertuko da GUI-an

Stats_Berde=regionpropstLBerde,'B:Ea','Pe:imete:'};FPieza berdeen area eta perimetroa lortuko da

Area_Berde=[Scats_Berde.Area];
Perimetra Berde=[5tats_ Berde.Perimeter];

K _Berde (k)=(Perimetro_Berde (k) ~2) /Area_Berde (k) ;

k=k+1;

end

%%% Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %3%3%

for b=l:Zenb Berde

Zirkulu_ Berde (b)=0;
Karratu_Berde (b)=0;
Triangelu Berde(b)=0;

tArea balioa gordeko da
%tPerimetro balica gordeko da

tKonstantea lortuko da

Bilboko I TUE
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if ((10<EK_EBerde(k))&& (K _Berde (b)<13.7)) %Zirkulua izango da

Zirkulu_ Berde (b)=1;
Karratu Berde (b)=0;

Triangelu Berde (b)=0;

end
if ((13.7<E_Berde (b)) && (K _Berde (b)<20)) $Karratua izango da

Zirkulu Berde (b)=0;
Karratu Berde (b)=1;
Triangelu Berde (b)=0;

end
if ((20<EK_Berde (b)) && (K _Berde (b)<28)) $Triangelua izango da

Zirkulu Berde (b)=0;
Karratu_Berde (b)=0:
Triangelu Berde (b)=1;

end
end

Zirkulu Berdel=sum(Zirkulu ZBerde); $Zirkulu berde guztiak gordeko dira
set (handles.ZirBerde, 'String', Zirkulu Berde2): %(Zirkulu kopurua agertuko da GUI-an
Karratu Berdel=sum(¥arratu Berde): f(Karratu berde guztiak gordeko dira

set (handles.KarBerde, 'S5tr
Triangelu Berdel2=sum(Triangelu_ Berde): $Triangelu berde guztiak gordeko dira

set (handles.TriBerde, 'S5tring',Triangelu Berdel): (Triangelu kopurua agertuko da GUI-an

1g' Karratu Berde2); fKarratu kopurua agertuko da GUI-an

%%% Pieza BERDEEN forma lortuko da %3%%
if Zenb Urdin>0

1=1;

c=1;

Area Urdin=[];
Perimetro Urdin=[];
¥ Urdin=[]:

for i=l:Zenb Urdin

Stats_Urdin=regionpropstLUrdin,'R:ea','Pe:imete:'};%Pieza berdeen area eta perimetroa lortuko da

Area Urdin=[Stats_Urdin.Area]: fhArea balioa gordeko da
Perimetro Urdin=[Stats Urdin.Perimeter]; fPerimetro balioa gordeko da
K _Urdin(l)=(Perimetro Urdin(1l)"2)/Area Urdin(l); fFonstantea lortuko da
1=1+1;

end

%%% Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %33
for c=l:Zenb Urdin

Zirkulu Urdin(c)=0;
Karratu Urdin(c)=0;
Triangelu Urdin(c)=0;

Bilboko I TUE
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if ((10<K_Urdin(c))&& (K Urdin(c)<l4)) %Zirkulupa izango da

Zirkulu Urdin(c)=1;

Urdin{c)=0;

Triangelu Urdin(c)=0:

end
if ((14<E_Urdin(c) )& (E_Urdin(c)<19)) fHarratpa izango da
Zirku Urdin(c)=0:
Trdin {c)=1;
T lu Urdin(c)=0:
end
if ((19<K_Urdin(c))&& (K _Urdin(c)<28)) %Triangelua izango da

end
end

Zirkulu UrdinZ=sum(Zi . Urdin): ztiak gordeko dira
set (handles,.ZirUrdin, "yZirkulu UrdinZ); a agertuko da GUI-an
Karratu UrdinZ=sum(Karratu Urdin): guztiak gordeko dira
set (handles.KarUrdin, "5 ' Karratu Urdin2):; o uko da GUI-an

Triangelu UrdinZ=sum(Tr uztiak gordeko dira

lu Urdin):

set (handles.TriUrdin, 'String',Triangelu Urdin2); 3Tr o da GUI-an

Pieza Oker=0:
if (Pieza kop~=(Zirkulu GorriZ2+Triangelu_ GorriZ+Karratu Gorri2+Zirkulu BerdeZ+Triangelu Berde2+Karratu_BerdeZ

Fieza Cker=(Fisza kop- (Zirkulu GorriZ+Triangelu Gorril2+Karratu Gorri2+Zirkulu BerdelZ+Triangelu Berdel+Ka
end
if (Fieza kop~=(Zenb Gorri+Zenb Urdin+Zenb Berde))

Pieza Oker=(Fieza kop)-(Zenb Gorri+Zenkb Urdin+Zenb Berde
end

if(Fieza kop~=(Zirkulu Gorri2+Triangelu Gorri2+Karratu Gorri2+Zirkulu Berde2+Triangelu Berde2+Karratu Berdel
Pieza Oker=(Fisza kop)- (Zirkulu GorriZ+Triangelu GorriZ+Karratu GorriZ+Zirkulu BerdeZ+Triangelu Berde2+K
end

=et (handles.Piezalker,
Fisza=Fieza-Pieza Oker;

'String',PFieza_Okerx);

Koloreen bidezko sailkapena aukeratzen denean irudia ateratzen da lehenengo.
Ondoren, piezak detektatzen dira koloreen arabera. Orduan detektatutako objektuak koloreen

araberakoak izango dira. Ondoren objektu bakoitzari ezaugarriak ateratzen zaizkio. Ezaugarri

horien arabera objektuen forma eta posizioa lortzen da eta azkenik emaitza horiek bistaratzen

dira. Programazio zati hau aukeratutako pieza kopuru guztiekin errepikatzen da beraz, ez da

berriro jarriko.
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Behin objektuen forma eta posizioa jakinda, erabiltzaileak zer sailkatu nahi duen
aukeratuko du. Aurretik aukeraketa formetan izan bada:

% Formetan sailkatu m
function aukeraketa Callback(hObject, eventdata, handles)

ua sakatzean ejekutatzen da %

global
global
global
global
global
global
global
global e
global pr

global
global Pieza

w

balioaZ=get (handles.aukeraketa, 'value'); %Menuan aukeratutakoa lortzen da

%33 Lortutakoaren arabera zer egin jakiteko %%%
switch balioa2
case 2 %%Forma denak hartuko ditu%$

kasua=1;
if (Zirkulu PiezaZ>0)&& (Tri u_Piezaz>0)&& (Karratu Piezaz>»0)
[ po dali , pos_itzuli ] = Lehentasunak2( & , Posizic Pieza , kasua , .

close Rutomatikoar
Erabilera;

else
hl = errordlg('Hiru formak ezin dira hartu!!!'):
end
case 3 %%Zirkuluak hartuko ditu%®
kasua
if (2 . Piezal>0)
[ 1i , pos_itzuli ] = Lehentasunak?( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu Pieza2 , T R

clear all:

close Butomatikoa;
Erabilera:

else
hZ = errordlg('Zirkuluak ezin dira hartul!l!l’):
end
case 4 %%iTriangeluak hartuko ditu%d

| Piezal>0)
[ s_ 1

[ 1i , pos_itzuli ] = Lehentasunak?( a , Fosizio_FPieza , kasua , Zirkulu Pieza? , Triangelu PiezaZ ,
clear all;
close Automatikoa;
Erabilera;
else
h3 = errordlg{'Triangeluak ezin dira hartu!!!'});
end
case 5 %%Karratuak hartuko ditu%i

[ pos bidali , pos itzuli ] = Lehentasunak2({ a , Posizio Pieza , kaswa , Zirkulu PiezaZ , T

clear all;
close Rutomatikoas
Erabilera:

else

Bilboko I TUE 2016ko Ekaina
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h4 = errordlg('Karratuak ezin dira hartu!!!"):
end
case & %3Zirkuluak eta Triangeluak hartuko ditu%d
kasua=5

if(Zirkulu Piezal>0)&& (Tr lu Piezai>Q0)

[ pos_bidali , pos_it 1 = Lehentasunak2?( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu Pieza? , Triangelu PiezaZ ,
clear a2ll;
close Automatikoa:
Erabilera;

else
h5 = errordlg('Zirkuluak eta Triangeluak ezin dira hartu!!!'};

end

case 7 %$%Zirkuluak eta Karratuak hartuko ditu%3

kasua=6;

if(Zirkulu PiezaZ>0)&& (X tu_Pieza2>0)
[ pos_bidali , pos_it i ] = Lehentasunak2( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu PiezaZ , Triangelu Pieza2l ,
clear all;
close Automatikoa:;
Erabilera:;

else
h6 = errordlg('Zirkuluak eta EKarratuak ezin dira hartua!!!'}:

end

case 8 %¥%¥Triangeluak eta Karratuak hartuko ditu%s
kasua=T:;
if (Triangelu Piezal>0)&& (Karratu Pieza2>Q)

[ pos bidali , pos itzuli ] = Lehentasunak2( a , Posizic Pigza , kasua , Zirkulu Pieza2 , Triangelu PiezaZ ,

clear all;

close hutomatikoa:
Erabilera;

Zati honetan erabiltzaileak sailkatu nahi duena adieraziko da. Non ondoren
Lehentasunak?2 funtzioarekin aukeratutakoaren arteko |lehentasunak emango dira eta robotari

bidaliko zaio informazioa.

K oloreen araberako aukeratu bada:

Bilboko I TUE 2016ko Ekaina
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% Foloretan sailkatu menua sakatzean ejekutatzen da %
] function aukeratu Callback (hObject, ewventdata, handles)

global =a
glokbal Fisza

global Zenb Gorri
glokbal Zenk Trdin
global Zenk Berde
global Zirkulu Gorri
global Karratu Gorri
global Triangelu Gorri
global Fosizio Gorri
global Fosizio Urdin
global Zirkulu Urdin
global HKarratu Urdin
global Triangeslu Urdin
global Zirkulu Berde
global HKarratu Berde
global Triangslu Berde
global FPosizio Berde

global pos_kbidali
global pos_itzuli

balioa=getthandles.aukeratu,'valae'}:

%% Lortutakoaren arabera zer egin Jjakiteko %3
switch balioa

case 2 %%Hiru koloreak hartuko ditu%3
kasua=1;
if (Zenb Gorri>0) &&(Zenb_Urdin»0) && (Zenb_Berde>0)

clear all;
clear forma:
clear kolore;
close Rutomatikoa;
Erabilera:
else
hl = errordlg('Hiru Koloreak ezin dira hartu!!!');

end

case 3 %%CGorriak hartuko dituds
kasua=2;
if (Zenb Gorri>0)

clear =211;
clear forma;
clear kolore;
close Rutomatikoa:
Erabilera;
elzse
h2 = errordlg('Gorriak ezin dira hartu!!!');

end

case 4 %%iBerdeak hartuko ditu%$

kasua=3;

[ pos_bidali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb Gorri , Zenb Urdin , Zenb Berde ,

[ pos_kbidali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb Gorri , Zenb Urdin , Zenb Berde ,

FHenuan aukeratutakoa lortzen da

Zirkulu Gorri , Triangelun

Zirkulu Gorri , Triangelu
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pos_itzuli ] = Lehentasunak({ Zenb Gorri , Zepnb Urdin

clear forma;

clear kolore;

close Automatikoa;

Erabilera;
else

h3 = errordlg('Berdeak ezin dira hartu!!!'});
end

case 5 %3Urdinak hartuko dituis

iin>0)

_bidali , pos_itzull ]| = Lehentasunak( Zenb

clear

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoa;
Erabilera;

h4 = errordlg('Urdinak ezin dira hartu!!!');

hartuko dituii

Urdin>0)

dali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb |
clear all;

o

Zenb Urdin , Zenb Berde , Zirkulu Gorri Triangelu

Eorri

clear forma;

clear kolore;

cloze RAutomatikoa;

Erabilera;
else

h4 = errordlg('Gorri+Urdin ezin da hartul!!'});
end

case 7 %3Gorriak eta Berdeak3$

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoar
Erabilera;
else
h5 = errordlg('Gorri+Berde ezin da hartul!!!'});

case 8 %%3Urdinak eta Berdeak3$

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoar

Erabilera;
else
hé = errordlg('Urdin+Berde ezin da hartul!!ll');

end

Zati honetan erabiltzaileak sailkatu nahi duena adieraziko da. Non ondoren
Lehentasunak funtzioarekin aukeratutakoaren arteko lehentasunak emango dira eta robotari

bidaliko zaio informazioa.
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1.15. Eskuzkoa

function varargout = Manuala (varargin)
% d initialization code - DO NOT
% ——— Executes just before Manuala is made wisible.

funcrion Manuala CpeningFcn (hCbject, ewventdata, handles, wvarargin)
global wid
global =a

% Choose default comm

e output for

handles.output = hCbject:

% Update handles structure
guidata (hCbhbject, handles);
=zet (gef, "o
axis off: %Tardarzak kenduko dira
=met (gcf, "
axis off: za

rentaxes",handles.Bideo) ;

entaxes",handles. Irudi
atzak kenduko dira

set (gof, 'cu 1taxes',handles.Trudi) ;
axis off; %ardatzak kenduko di
entaxes',handles.Detektatu) ;

a

set (gef, 'cur
axis off; %ardatzak kenduko dira
=zet (gef, "cu
b=imread('piezak.ipg"); f£Fondo bezala paisajea jar
image (b) :

rentaxes",handles. fondo) ;

load ("forma'") s

load ("kolore");

if {forma==1})
set (handles.pGorri, '
set (handles=s.pUrdin,
set (handles=s.pBerde,
set (handles.aukeratu, '
set (handles.textKolore, "

end

if (kolore==1})
set (handles.pZir, '
set (handles.pTri,
set (handles.pKar,
set (handles.aukeraketa, '
set (handles=s.textForma, '

R
off') ;>

end

a=arduino ("COMS") > fArduinoa aktibatuko da

a.configureDigitalPin(2, "output'),; %Tpos 1 igl
a.configureDigitalPin(3, "output'),; %Tpos 2 igl
2.configureDigitalPin (4, 'output'); 2pos 3 digi
2.configureDigitalPin (5, 'output'); *Tpos 4 dig
2.configureDigitalPin (&, "output ') ; = e
z.configureDigitalPin (7, 'output'); Ipiez e
z.configureDigitalPin (8, 'output'); Ipiez

w

.configureDigitalPin (9, "inputc'); EFpos
.configureDigitalPin (10, "input'); ITIpos
.configureDigitalPin (11, " X
a.configureDigitalPin(l2, "in
%33 Irteerako PIN 4
a2.writeDigitalPin(2,1):
a2.writeDigitalPin (3,1) ;

I
[l+]
[
o
E

sarrera

[
I
[I+)
b
o
]
I

[P O T ]
I
0oR R R R WwND LR R
1]

identifikatz

a2.writeDigitalPin (4,1) ;
2.writeDigitalPin (5,1} ;
z.writeDigitalPin(6,1) :
z.writeDigitalPin (7,1):
a.writeDigitalPin(8,1)

%£T%:% Bideoa momentuan bertan ikusten ari dena agertzeko %%
id=wideoinput ('w ideo',1, "YUY2Z 640x480

"}; fBideorako kanala irekitzen

erresoluzica = get d, * deoReso ion'): neurtzen da

altuera = erresoluzioca(l): = zatia

zabalera = erresoluzica(2); %E iocaren

ZenbBanda = get(vid, 'NHumberCfBands"): f$Banda kopurua

hImage = image( zeros(zabalera, altuera, ZenbBanda), 'Farent',handles.Bideo); fEzaugarri
preview (vid, hImage) %*Tkusten dena agertzen da GUI—an

n dituselako IEIETI

zioa aukeratu

guztiak batuko

dir

Eskuzkoa irekitzen denean ARDUINO txartela konektatzen da eta bere pinen

konfigurazioa egin. Ondoren, kamera konektatu eta interfazean bistaratuko da.
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F —— Executes on selection change in menua.

function menua Callback (hObject, eventdata, handles)

£33 Lortutakocaren arabera zZer egin jakiteko %%

switch balioa

case 2 %2 pieza hartuko dirasss

Pieza=2:;
a.writeDigicalPin(6,0) ;
pause [(T)

2. writeDigicalPin(&,1)

case 3 %3 pieza hartuko dirass

Pieza=3;
a2.writeDigicalPin(7,0) ;
pause [(T)

2. writeDigicalPin(7,1)

case 4 %4 pieza hartuko dirass

Pieza=4:;
a.writeDigicalPin(8,0) ;
pause [(T)

2. writeDigicalPin(8,1)

aukeratutakoa lortzen da

Erabiltzaileak pieza kopurua aukeratzen duenean irudiaren ikusten den programazioa

sortuko da. Informazioa ARDUINO bidez robotera bidalita.

% ——— Executes on button press in argazkia.

function argazkia Callback (hObject, eventdata, handles)

global
global
global
global

Irudia=getsnapshot (vid) ;
Irudia=ycbhborZ2rgb (Irudia);
axes (handles.Irudi) ;
imshow (Lrudia) ;

Irudi gris=rgbZgray (Irudia):
[m,n]==size (Irudi_ gris):

Irudi binario=ones (m,n): TIxrudi
umbral=100;

1% da %%%
for 1 = 1:m
for j = 1:n
if (Irudi_gris(i,J)>umbral)
Irudi binario(i,j)=0:

else
Trudi_binario(i,j)}=1:

end

end

Fhrgazkia grisetara

Thrgazkiaren

binaricar

Irudi binario=medfilt2 (Irudi binario, [15,15])~

Irudi_binario=bwareaopen(Irudi_binario
[L. Pieza_ kopl
=et (handles.Pieza, "String',Fisza kop):

=bwlabel (Irudi_ kinario, )

,900) ; %900 baino txikiagoko pixelak bo
fCbjetuak lor
tPieza kopurua

igarocko da

igaroko da
ia lortuko da
n fondoa guztian

l-ak jarriko dira

Fhrgazkia binarizatzeko Umbrala aukeratuko da

dira baita kop

GUI-an ageriko da

atuko dira
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Argazkia botoia sakatzen denean argazkia aterako da. Ondoren argazki hori binarizatu
egingo da eta dauden objektuak detektatuko dira. Azkenik, emaitza horiek interfazean
bistaratuko dira.

% ——— Executes on button press in Prozesatua.
function Prozesatu Callback (hCbject, ewventdata, handles)

global FPieza kop
global Irudia

global Zenk Gorri
glokbal
glokbal
global
global
glaokbal
glokbal
glokbal
global
global
global
global
glokbal
glokbal
global
global
global
glokbal
glokbal
glokbal
global
global
glokbal
global
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woo
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¥
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HeH

3]

I

WoE oMo oo
0 C

1]

H
H

= Eom

Zirkulu Gorriz2=0;
Karratu Gorri2=0;
Triangelu Gorri2=Qo;
Zirkuln UrdinZ=0;
Harratu UrdinZ=0:
Triangelu Trdin2=0;
Zirkulu Berde2=0;
Karratu Berde2=0;
Triangelu Berde2=0;

load ("forma'}):
load ("kolore') :;
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if Pieza kop>0
if (forma==1)

1=1;

a=1;

Lrea Pieza=[]:
Perimetro Pieza=[]:
Zentro_Pieza=[]:

¥ _Pieza=[]:

Posizio Pieza=[]:

axes (handles.Detektatu) ;

rectangle ('Fosition',Kaja Pieza, 'EdgeColor’','b', 'LineWidch', 2)
plot (Zentro_Pieza(l),Zentro Pieza(2), '-g+')

imshow (Irudia); %Irudia ageriko da detektatutako pieza guztiekin
hold all;
= for i=1l:Piesza kop

Stats_Pieza=regionprops (L, 'Area','Perimeter', 'Centroid’, 'BoundingBox');

Area Pieza=[S5tats_Pieza.Rrea]; %Area balioa gordeko da
Perimetro_Pieza=[5tats_Pieza.Perimeter]; %Perimetro balioa gordeko da
Zentro Pieza=[5tats_Pieza.Centroid]; tZentrof balioa gordeko da
¥ Pieza(l)=(Perimetro_Pieza(l)"2)/Rrea Pieza(l); $Konstantea lortuko da
1=1+1;

r end

= for CbjectPieza=l:length(5Stats_Pieza) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Kaja Pieza=35tats_Pieza (ObjectPieza) .BoundingBox; tEaxaren balioa

%Kaxak margotuko dira
fErrektanguloak eta zentroak irudikatuko dira

%% Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %%

- for x=1:Fieza kop

Zirkulu Pieza (x)=0;
Earratu_ Pieza (x)=0:
Triangelu Pieza(x)=0;

Zirkulu Pieza(x)=1;

Karratu Pieza (x)=0;

Triangelu Pieza(x)=0;
end

Zirkulu Pieza(x)=0;
Karratu Pieza(x)=1;
Triangelu Pieza (x)=0;
end
if ((17<K _Pie=za (x))&& (K_Pieza(x)<22))

Zi:r]-culu_F:Leza (=x)=0;

Karratu Pieza (x)=0;

Triangelu Pieza (x)=1;
end

» end

if ((10<E _Pieza(x))&&(E _Pieza(x)<13.3)) FZirkunlua izango da

if ((13.3<HE_Pieza(x))&& (K _Pieza(x)<17)) fKarratua izango da

FTriangelua izango da
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%%% Piezen posizioa lortuko da %%%
if (Zentro_FPieza>0)

k=1;
for i=1:2:Fieza kop*2

1f (Zentro Pieza(i)<320)&& (Zentro Pieza (i+1)<240) % l.posizioan dagoen ikusteko

Posizio Pieza(k)=1;

end

if (Zentro Pieza(i)>»>320)&& (Zentro Pieza(i+l)<240) % 2.posizican dagoen ikusteko
Posizio Pieza(k)=2;

end -

if (Zentro_Pieza(i)«320)&& (Zentro_Pieza (i+l)>240) % S.posizican dagoen ikusteko

Posizio Pieza(k)=3;
end

1f (Zentro_Fieza(i)»320)&& (Zentro_Pileza (i+1)>240) % 4.posizican dagoen ikusteko

Fosizio Pieza(k)=4;
end

k=k+1;
end
end

=zet (handles.Zir, "Stri %Zirkulu kopurua agertuko da GUI-an

Triangelu PiezaZ=sum(Tri

set (handles.Tri, "String',Triar FZirkulu kopurua agertuko da GUI-an

Karratu FPiezaZ=sum (K L

set (handles.Kar, 'String' ,Karratu Piezal); fHarratu kopurua agertuko da GUI-an

Pieza Oker=0;

if (Fieza kop~=(Zirkulu PiezaZ+Triangelu FiezaZ+Karratu Piezal))
Pieza_Oker=(Fieza_kop)- (Zirkulu PiezalZ+Triangelu_ PiezaZ+Karratu Piezal);

end

set(handles.FiezaOker,'St:;:g',Pieza_OkerJ;
ieza=Fieza-Fieza Oker;

Prozesatu botoia sakatzen denean aurretik ikusitako programazioa egingo da. Formetan

sailkapena aukeratu baldin bada aurretik detektatu diren objektuen informazioa lortuko da eta

ondoren ezaugarri horien arabera forma eta posizioa lortuko da. Azkenik, emaitzak bistaratuko

dira
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Koloreen araberako sailkapena aukeratu bada, prozesatu botoia sakatzean:

if (kolore==1)

gorri=imsubtract (Irudia(:, :,1), rgb2gray (Irudia)): %Irudian pixel gorriak iscolatuko dira
gorri=medfilc2 (gorri, [15,15]); %[15,15]-eko iragazki bat erabiliko da
gorri=im2bw (gorri,0.286); %Irudia Grisetatik binariora igarcko da
gorri=bwareaopen (gorri,300): %300 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira
berde=imsubtract (Irudia(:, :,2),rgb2gray(Irudia)):; %Irudian pixel berdeak iscolatuko dira
berde=medfilc2 (berde, [15,15]); %[15,15]-eko iragazki bat erabiliko da
berde=imZ2bw (berde,0.03) ; %Irudia Grisetatik binariora igarcko da
berde=bwareaopen (bexrde, 5000) %5000 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira
urdin=imsubtract (Irudia(:, :,3),rgb2gray(Irudia)):; fIrudian pixel uprdinak iscolatuko dira
urdin=medfilc2 (urdin, [9,9]): %[9,9]-eko iragazki bat erabiliko da
urdin=imZbw (urdin, 0.18); %¥Irudia Grisetatik binariora igarcko da
urdin=bwareaopen (urdin, 500) ; %500 baino gutxiagoko pixelak borratuko dira

[LGorri, Zenb Gorri]=bwlabel (gorri,s8): E#Cbjetua gorriak lortuko dira baita kopurua ere
[LBerde, Zenb_ EZerds]=bwlabel (bexrde, 8); %#Cbjetua berdeak lortuko dira baita kopurua ere
[LUrdin, Zenb Urdin]=bwlabel (urdin,8): #Cbjetua urdinak lortuko dira baita kopurua ere

set (handles.ZenbGorri, 'Str g',Zenb Gorri): %Zenbat pieza gorri| dauden ageriko da GUI-an
zet (handle=.ZenbBerde, "'5T g',Zenb Berde): %Zenbat pieza berde| dauden ageriko da GUI-an
set (handles.ZenbUrdin, "String', Zenb Urdin); %Zenbat pieza urdin/ dauden ageriko da GUI-an
Zentro_Gorri=[]:

Zentro Berde=[]:;

Zentro_Urdin=[]:

axes (handles.Detektatu) ;

imshow (Irudia); %Irudia ageriko da detektatutako pieza guztiekin

hold all;

%%% Pieza GORRIAK aztertuko dira %%3%
if Zenb Gorri>0
Stats_Gorri=regionprops (LGorri, "Bound.

1gBox ', 'Centroid'); %Pieza Gorrien ezaugarriak lortuko dira

- for ObjectGorri=l:length(5tats Gorri) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Haja_Gorri=Stats_Gorri (ObjectGorri) .BoundingBox; fKaxaren balioa
Zentro_Gorri=sStats_Gorri (CbjectGorri) .Centroid; %¥Zentroidearen balioa

rectangle ('Fosition',Kaja_Gorri, 'EdgeColoxr’, 'b', 'LineWidth', 2) 3Kaxak margotuko dira

plot (Zentro_ Gorri(l),Zentro_ Gorri(Z),"'-g+') ZErrektanguloak eta zentroak irudikatuko dira
r end
Zentro_Gorri=[Stats_Gorri.Centroid]: %¥Zentroaren baliocoa gordeko da array baten
end
%% Pieza BERDERE aztertuko dira %%
if Zenb Berdex0
Stats Berde=regionprops (LBerde, 'BoundingBox', 'Centroid'); %Pieza Berdeen ezaugarriak lortuko dira
[ for ObjectBerde=1:length(5Stats_Berde) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Kaja Berde=5tats Berde (ObjectBerde).BoundingBox; $Kaxaren balioca
Zentro Berde=5tats_Berde (CbjectBerde) .Centroid; %Zentroidearen balioa
rectangle ('Position',Kaja Berde, 'EdgeColor', 'b', 'LineWidech',2) %Kaxak margotuko dira
plot (Zentro_Berde (1), Zentro_Berde (2),'-g+') %Errektanguloak eta zentroak irudikatuko
u end
Zentro Berde=[5tats_Berde.Centroid]; tZentroaren balioca gordeko da array baten
end

Bilboko I TUE 2016ko Ekaina

27



GRADU AMAIERAKO LANA

REDINAK aztertuko dira %%
Urdin>0

Stats_Urdin=regionprops (LUrdin, 'BoundingBox', 'Centroid") ; iPieza Urdi

1 ezaugarriak lortuko dira

for ObjectUrdin=1l:length(5tats_Urdin) %For bat sortuko da errektanguloak sortzeko
Kaja_UrdinFStats_UIdin[ObjectUIdin).BoundingBox: %Kaxaren balioa
Zentro Urdin=5tats_Urdin (CbjectUrdin) .Centroid; fZentroidearen balioa

rectangle ('Position’',Kaja Urdin, 'EdgeColor’, 'r', 'LineWidch',2) 3#Kaxak margotuko diras
plot (Zentro Urdin(l),Zentro Urdin(2),'-g+') 3Errekta loak eta zentroak irudikatuko
end

Zentro Urdin=[5tats_Urdin.Centroid]: $Zentroaren balioa gordeko da array baten
end
%%% Pieza GOBRRIEN posizica lortuko da %%
if Zentro Gorrix0
J=1:
for
if (Zentro_ Gorri(i)<320)&& (Zentro Gorri (1+1)<240) % 1l.posizioan dagoen ikusteko
Posizic i(i)=1:
end
if (Zentro_ Gorri(i)>320)&& (Zentro Gorri (1+1)<240) % 2l.posiziocan dagoen ikusteko
Posizic ri(j)=2:
end
if (Zentro Gorri(i)<320)&&(Zentro Gorri (1+1)>240) % 3|.posizioan dagoen ikusteko
Posizio Gorri(])=3:
end
if (Zentro_Gorri(i)>»320)&&(Zentro Gorri (1+1)>240) % 4|.posizioan dagoen ikusteko
Pozizio Gorri(j)=t:
end
j=j+1;
end
else
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%%% Pieza BERDEEN posizica lortuko da %%%
if Zentro Berde>0
j=1:

for i=1:2:Zenb EBerde*2
if (Zentro_Berde (1) <320)&& (Zentro_Berde (1+1)<240) % l.posizican dagoen ikusteko

Posizio Berde (j)=1;
end
if (Zentro_Berde (1) »320) && (Zentro_Berde (1+1)<240) % 2.posiziocan dagoen ikusteko

Pozizio Berde (j)=2:
end
if (Zentro_Berde (1) «<320) && (Zentro Berde (i+1) >240) % 3.posizioan dagoen ikusteko

Pogizio Berde(j)=3;
end

if (Zentro_Berde (i) »>320) && (Zentro Berde (i+1) >240) % 4.posizican dagoen ikusteko

Posizio_ Berde (j)=4%:

end
Jj=j+1:
end
else
Posizio Berde=[]:
end

%%% Pieza URDINEN posizica lortuko da %%
if Zentro Urdin>0

3=1:
for i=1:2:Zenb Urdin*2
if (Zentro_Urdin(i)«320)&& (Zentro Urdin(i+1)<240) % l.posiziocan dagoen ikusteko
Pogizio Urdin(j)=1:
end
if (Zentro Urdin(i)>320)&& (Zentro Urdin(i+l)<240) % 2.posizioan dagoen ikusteko
Posizio Urdin(j)=2;
end
if (Zentro Urdin(i)«<320)&& (Zentro Urdin(i+l)>240) % 3.posiziocan dagoen ikusteko
Posizio Urdin(j)=3:
end
if (Zentro_Urdin(i)>320)&&(Zentro Urdin(i+l)>240) % 4.posiziocan dagoen ikusteko
Posizio Urdin{j)=4%:
end
J=j+1:
end

else
Posizio Urdin=[]:
end
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else

end

%%% Pieza GORRIEN forma lortuko da %%%
if Zenb Gorri>0

Area Gorri=[]:
Perimetro Gorri=[]:
K Gorri=[]:

| for i=1:Zenb_Gorri

Stats_Gorri=regionprops (LGorri, 'Area’, 'Perimeter'); %Pieza gorrien area eta perimetroa lortuko da

Rrea Gorri=[5tats_Gorri.Rrea]:

Perimetro_Gorri=[Stats_Gorri.Perimeter]:

K Gorri(j)=(Perimetro_Gorri tj}AE}IArea_Garri (i)

J=j+1;

r end

Zirkulu_Gorri{a)=0:
Karratu_Gorri(a)=0:
Triangelu Gorri(a)=0:

if ((10<K_Gorri(a))&&(K_Gorri(a)<14))

Zirkulu_Gorri{a)=1:
Karratu_Gorri(a)=0:
Triangelu Gorri(a)=0:

end

if ((16<K_Gorri(a))&&(K_Gorri(a)<18))

Zirkulu Gorri{a)=0:
Karracu_Gorri(a)=l:
Triangelu Gorri(a)=0:

end

if ((1B<K_Gorri(a))&&(K_Gorri(a)<28))

Zirkulu Gorri(a)=

Karratu_Gorri(a)=0:
Triangelu Gorri(a)=1;

end

Zirkulu Gorri2=sum(Zirkulu Gorri);

set (handles.ZirGorri, 'Str
Karratu GorrilZ=sum(Karratu_ Gorri):
set (handles.KarGorri, 'Str
Triangelu GorriZ=sum(Triangelu Gorri):

set (handles.TriGorri, "String',Triangelu GorriZ);

Zirkulu Gorri=0:
Karratu_ Gorri=0;
Triangelu Gorri=0;

ng',Zirkulu Gorri2):;

' Karratu_Gorriz);

%hArea balioa gordeko da
ZPerimetro balioa gordeko da

%FKonstantea lortuko da

%%% Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %3%%
- for a=l:Zenb Gorri

%Zirkulpa izango da

ZKarratpa izango da

%Triangelua izango da

%FZirkuln gorri guztiak gordeko dira
%Zirkulp kopurua agertuko da GUI-an
fKarratu gorri guztiak gordeko dira
$Karratu kopurua agertuko da GUI-an
%Triangelu gorri guztiak gordeko dira
%Triangelu kopurua agertuko da GUI-an
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=1;
b1

B for

%33
B for

[ end

else

end

if Zenb |

set (handles.ZirBerde, 'S5tr
Karratu BerdeZ=sum(Karrat
get (handles.KarBerde, 'Str

%%% Pieza BERDEEN forma lortuko da %3%%

Berde>0

Area Berde=[]:
Perimetro Berde=[]:
K_Berde=[]:

i=l:Zenb Berde

Stats_Berde=regionprops (LBerde, "Area’', 'Perimeter'); %Pieza berdeen area eta perimetroa lortuko

Are a_Be rde=[Stat s_Berde Areal:
Perimetro_Berde=[S5tats_Berde.Perimeter]:

¥ _Berde (k)=(Perimetro_Berde (k) "2)/Area Berde (k):

k=k+1;

Ihrea balioa gordeko da
tPerimecro balioa gordeko da

%Eonstantea lortuko da

Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da %%%

b=1:Zenb_ Berde

Zirkulu Berde (b)=0;
Karratu_Berde (b)=0:
Triangelu Berde (b)=0;
if ((10<E_Berde(b))&& (K Berde(b)<13.7))

Zirkulu Berde (b)=1;
Karratu Berde (b)=0;
Triangelu Berde (b)=0:

end
if ((13.7<K_Berde (b)) && (K_Berde (b)<20))

Zirkulu Berde (b)=0;
Karratu_Berde (b)=1;
Triangelu Berde (b)=0;

end
if ((20<K_Berde (b)) && (K_Berde (b)<28))

Zirkulu Berde (b)=0:
Karratu_ Berds (b)=0;
Triangelu Berde (b)=1;

Zirkulu Berde2=sum(Zirkulu Berds);

L+

', Zirkulu Berdel);
Berde);
' Karratu Berdel);

Triangelu Berde2=sum(Triangelu Berde);
set (handles.TriBerde, 'String’',Triangelu Berdel):

Zirkulu Berde=0;
EKarratu Berde=0:
Triangelu Berde=0;

%Zirkulpa izango da

%Karratpa izango da

%Triangelua izango da

2Zirkulu berde guztiak gordeko dira
%Zirkulu kopurua agertuko da GUI-an
fKarratpy berde guztiak gordeko dira
fKarratu kopurua agertuko da GUI-an
#Triangelu berde guztiak gordeko dira
fTriangelu kopurua agertuko da GUI-an

da
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233 Pieza SERDEEN forma lortuko da 333
if Zenb Urdins|

1=1;

c=1;

Area Urdin=[];
Perimetro Urdin=[]:
K _Urdin=[]:

for i=l:Zenb Urdin

5tats Urdin=regionprops (LUrdin, "Area', 'Perimeter’); %Pieza berdeen area eta perimetroa lortuko

Lrea Urdin=[Stats Urdin.Area]:;

Perimetro Urdin=[Stats_Urdin.Perimeter];

ZTArea balioa gordeko da
%Perimetro balioa gordeko da

¥ Urdin(1l)=(Perimetro_Urdin(l)~2)/Rrea Urdin(l}; %Fonstantea lortuko da

1=1+1:

%3% Lortutako konstantearen arabera forma lortuko da $%%

for c=1: Zenb_IJ:rdin

Zirkulu Urdin(c)=0;
Karratu_Urdin(c)=0:
Triangelu Urdin(ec)=0;

if ((10<K Urdinic))&& (K Urdinic)<l4}) %Zirkulpa izango da

Zirkulu Urdin{c)=1;
Karratu Urdin(c)=0;
Triangelu Urdin({c)=0;

end

if ((14<K Urdin(c))&& (K Urdinic)<19)) ZKarratpa izango da

Zirkulu Urdin{c)=0;
Karratu Urdin(c)=1;
Triangelu Urdin(c)=0;

end

if ((19<K Urdin(c))&& (K Urdin(c)<28)) %Triangelua izango da

Zirkulu Urdin(c)=0;
Karratu Urdin(c)=0;
Triangelu Urdin(c)=1;

end
Zirkulu UrdinZ=sum(Zirkulu Urdin);

zet (handles.ZirUrdin, 'S5t
Karratu UrdinZ2=sum(Karratu Urdin);

%EZirkulp urdin guztiak gordeko dira

'y Zirkulu Urdin2); $Zirkulu kopurua agercuko da GUI-an

ZFKarraty urdin guztiak gordeko dira

set (handles.KarUrdin, 'String',Harratu Urdinz); %Karratpy kopurua agertuko da GUI-an

Triangelu Urdin2=sum(Triangelu Urdin);
',ITriangelu Urdin2): 3Triangelu kopurua agertuko da GUI-an

set (handles.TriUrdin, 'S5tr
else

Zirkulu Urdin=0:

Karratu Urdin=0;

Triangelu Urdin=0;
end

%Triangelu urdin guztiak gordeko dira

da
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Pieza_ Oker=0;

if (Pieza kop~=(Zirkulu GorriZ+Triangelu GorriZ+Karratu Gorri2+Zirkulu Berde2+Triangelu Berde2+Karratu Berde2+Zir
Pieza Oker=(Fleza kop-(Zirkulu Gorri2+Triangelu GorriZ+Karratu GorriZ+Zirkulu Berdel+Triangelu Berde2+Karrat

end

if (Pieza kop~=(Zenb_Gorri+Zenb Urdint+Zenb Berde))
Pieza Oker=(Pieza kop)-(Zenb_Gorri+Zenb Urdin+Zenb Berde):

end

if (Fieza kop~=(Zirkulu GorriZ+Triangelu GorriZ+Karratu GorriZ+Zirkulu Berde2+Triangelu BerdeZ+Karratu BerdeZ+Zir
Pieza Cker=(Pieza kop)-(Zirkulu Gorriz2+Triangelu Gorri2+Karratu GorriZ+Zirkulu Berde2+Triangelu BerdeZ+Karra

end

zet (handles.Piezalker, 'String’',Pieza Oker):
Pieza=Pieza-Pieza_ Oker;

Koloreen arabera sailkapena eskatzen denean irudia hartzen da lehenik. Irudi hori

koloreetako planoetan banantzen da lehenik. Plano horiek binarizatu egiten dira eta objektuak

lortzen dira koloreen arabera. Behin objektuak lortu ditugula, objektu horren ezaugarriak

lortzen ditugu. Eta ezaugarri horien arabera objektu horien forma eta posizioa lortzen dugu.

Azkenik, emaitza horiek interfazean bistaratzen dira.
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Behin objektuen forma eta posizioa jakinda, erabiltzaileak zer sailkatu nahi duen
aukeratuko du. Aurretik aukeraketa formetan izan bada:

% Formetan sailkatu m
function aukeraketa Callback(hObject, eventdata, handles)

ua sakatzean ejekutatzen da %

global
global
global
global
global
global
global
global e
global pr

global
global Pieza

w

balioaZ=get (handles.aukeraketa, 'value'); %Menuan aukeratutakoa lortzen da

%33 Lortutakoaren arabera zer egin jakiteko %%%
switch balioa2
case 2 %%Forma denak hartuko ditu%$

kasua=1;
if (Zirkulu PiezaZ>0)&& (Tri u_Piezaz>0)&& (Karratu Piezaz>»0)
[ po dali , pos_itzuli ] = Lehentasunak2( & , Posizic Pieza , kasua , .

close Rutomatikoar
Erabilera;

else
hl = errordlg('Hiru formak ezin dira hartu!!!'):
end
case 3 %%Zirkuluak hartuko ditu%®
kasua
if (2 . Piezal>0)
[ 1i , pos_itzuli ] = Lehentasunak?( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu Pieza2 , T R

clear all:

close Butomatikoa;
Erabilera:

else
hZ = errordlg('Zirkuluak ezin dira hartul!l!l’):
end
case 4 %%iTriangeluak hartuko ditu%d

| Piezal>0)
[ s_ 1

[ 1i , pos_itzuli ] = Lehentasunak?( a , Fosizio_FPieza , kasua , Zirkulu Pieza? , Triangelu PiezaZ ,
clear all;
close Automatikoa;
Erabilera;
else
h3 = errordlg{'Triangeluak ezin dira hartu!!!'});
end
case 5 %%Karratuak hartuko ditu%i

[ pos bidali , pos itzuli ] = Lehentasunak2({ a , Posizio Pieza , kaswa , Zirkulu PiezaZ , T

clear all;
close Rutomatikoas
Erabilera:

else
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h4 = errordlg('Karratuak ezin dira hartu!!!"):
end
case & %3Zirkuluak eta Triangeluak hartuko ditu%d
kasua=5

if(Zirkulu Piezal>0)&& (Tr lu Piezai>Q0)

[ pos_bidali , pos_it 1 = Lehentasunak2?( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu Pieza? , Triangelu PiezaZ ,
clear a2ll;
close Automatikoa:
Erabilera;

else
h5 = errordlg('Zirkuluak eta Triangeluak ezin dira hartu!!!'};

end

case 7 %$%Zirkuluak eta Karratuak hartuko ditu%3

kasua=6;

if(Zirkulu PiezaZ>0)&& (X tu_Pieza2>0)
[ pos_bidali , pos_it i ] = Lehentasunak2( a , Posizio Pieza , kasua , Zirkulu PiezaZ , Triangelu Pieza2l ,
clear all;
close Automatikoa:;
Erabilera:;

else
h6 = errordlg('Zirkuluak eta EKarratuak ezin dira hartua!!!'}:

end

case 8 %¥%¥Triangeluak eta Karratuak hartuko ditu%s
kasua=T:;
if (Triangelu Piezal>0)&& (Karratu Pieza2>Q)

[ pos bidali , pos itzuli ] = Lehentasunak2( a , Posizic Pigza , kasua , Zirkulu Pieza2 , Triangelu PiezaZ ,

clear all;

close hutomatikoa:
Erabilera;

Zati honetan erabiltzaileak sailkatu nahi duena adieraziko da. Non ondoren
Lehentasunak?2 funtzioarekin aukeratutakoaren arteko |lehentasunak emango dira eta robotari

bidaliko zaio informazioa.

K oloreen araberako aukeratu bada:
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% Foloretan sailkatu menua sakatzean ejekutatzen da %
] function aukeratu Callback (hObject, ewventdata, handles)

global =a
glokbal Fisza

global Zenb Gorri
glokbal Zenk Trdin
global Zenk Berde
global Zirkulu Gorri
global Karratu Gorri
global Triangelu Gorri
global Fosizio Gorri
global Fosizio Urdin
global Zirkulu Urdin
global HKarratu Urdin
global Triangeslu Urdin
global Zirkulu Berde
global HKarratu Berde
global Triangslu Berde
global FPosizio Berde

global pos_kbidali
global pos_itzuli

balioa=getthandles.aukeratu,'valae'}:

%% Lortutakoaren arabera zer egin Jjakiteko %3
switch balioa

case 2 %%Hiru koloreak hartuko ditu%3
kasua=1;
if (Zenb Gorri>0) &&(Zenb_Urdin»0) && (Zenb_Berde>0)

clear all;
clear forma:
clear kolore;
close Rutomatikoa;
Erabilera:
else
hl = errordlg('Hiru Koloreak ezin dira hartu!!!');

end

case 3 %%CGorriak hartuko dituds
kasua=2;
if (Zenb Gorri>0)

clear =211;
clear forma;
clear kolore;
close Rutomatikoa:
Erabilera;
elzse
h2 = errordlg('Gorriak ezin dira hartu!!!');

end

case 4 %%iBerdeak hartuko ditu%$

kasua=3;

[ pos_bidali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb Gorri , Zenb Urdin , Zenb Berde ,

[ pos_kbidali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb Gorri , Zenb Urdin , Zenb Berde ,

FHenuan aukeratutakoa lortzen da

Zirkulu Gorri , Triangelun

Zirkulu Gorri , Triangelu
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pos_itzuli ] = Lehentasunak({ Zenb Gorri , Zepnb Urdin

clear forma;

clear kolore;

close Automatikoa;

Erabilera;
else

h3 = errordlg('Berdeak ezin dira hartu!!!'});
end

case 5 %3Urdinak hartuko dituis

iin>0)

_bidali , pos_itzull ]| = Lehentasunak( Zenb

clear

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoa;
Erabilera;

h4 = errordlg('Urdinak ezin dira hartu!!!');

hartuko dituii

Urdin>0)

dali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb |
clear all;

o

Zenb Urdin , Zenb Berde , Zirkulu Gorri Triangelu

Eorri

clear forma;

clear kolore;

cloze RAutomatikoa;

Erabilera;
else

h4 = errordlg('Gorri+Urdin ezin da hartul!!'});
end

case 7 %3Gorriak eta Berdeak3$

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoar
Erabilera;
else
h5 = errordlg('Gorri+Berde ezin da hartul!!!'});

case 8 %%3Urdinak eta Berdeak3$

clear forma;

clear kolore;
close Automatikoar

Erabilera;
else
hé = errordlg('Urdin+Berde ezin da hartul!!ll');

end

Zati honetan erabiltzaileak sailkatu nahi duena adieraziko da. Non ondoren
Lehentasunak funtzioarekin aukeratutakoaren arteko lehentasunak emango dira eta robotari

bidaliko zaio informazioa.
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1.1.6. Lehentasunak

Ondoren lehentasunak azalduko dira. Funtzio bi bereizten diralehentasun hauetan. Alde
batetik, koloreen araberako lehentasunak eta bestetik, formen araberako |ehentasunak.

Koloreen araberako |ehentasunak badira, funtzioa Lehentasunak izena edukiko du.
K asuetako bat adieraziko da bakarrik beste denak berdinak baitira:

functiomn [ pos_bidali , pos_itzuli ] = Lehentasunak( Zenb Gorri , Zenb Urdir
if (kasua==1)
if (Zenb Gorri>0) &s& (Zenb Urdin>»0) && (Zenk Berde>0)

Zirkulu GorriZ=sum(Zirkulu Gorri) ;
Karratu_ GorriZ=sum (Karratu Gorri):
Triangelu GorriZ=sum(Triangelu Gorri} ;
Zirkulu UrdinZ=sum(Zirkulu Urdin) :
Karratu UrdinZ=sum (Karratu Uxrdin) :
ITriangelu UrdinZ=sum(Iriangelu Urdin) -
Zirkulu BerdelZ=sum(Zirkunlu Berde) :
Harratu_ BerdeZ=sum(Harratu_ Berds) ;
Triangelu BerdeZ=sum (Triangelu Berde) :

if (PFieza==3)

if (Zenb Gorri=l)&& (Zenb Urdin=1) && (Zenb Berde==1)

po=s_bidali=(Posizio Gorri(1l))+1:
pos_itzuli=(Posizio Gorxri(l))+&;
wnile a.readDigitalPin(pos_itzuli)==0

a.writeDigitalPin|( (pos_bidali) ,0)
a.writeDigitalPin(&,0):
end
a.writeDigitalPin(pos bidali,1)
a.writeDigitalPin(&6,1)

po=s_bidali=(FPosizio Urdin(l))+1:

pos_itzuli=(Posizio Urdin(l))+&8;

while a.readDigitalPin(pos_itzuali)==0
a.writeDigitalPin|( (pos_bidali) ,0)
a.writeDigitalPin(7,0)

end

a.writeDigitalPFin(pos_bidali,1)

a.writeDigitalPin(7,1)

pos_kidali=(Posizio_ Berde (1) )+1:

pos_itzuli=(Posizio Bexrde (1)) +8;

whnile a.readDigitalPin(pos_itzuli)==
a.writeDigitalPin/( (pos_bidali) , 0)
a.writeDigitalPin(8,0)

end

a.writeDigitalPin(pos _bidali,l1)

a.writeDigitalFin(g&,1)

end

end
Aif (Fieza==4)
if (Zenb Gorri=—2)&&(Zenb Urdin==I1)&& (Zenb Berde==1)
if(Zirkulu Gorriz2==2)
A=find(Zirkulu Gorri==1) -
pos_bidali=(Posizio_ Gorxri (A (1)) )+1:;
pos_itzuli=(Posizio Gorri (A (1)) )+8-
while a.readDigitalPin(pos_itzuali)==
a.writeDigitalPin|( (pos_bidali) . 0)
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a.writeDigitalPin (6, 0) 7
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

pos_bidali=(Posizio Gorxri (BR(2)))+1:

pos_itzuli—(Posizio Gorxri (BR(2)))+8:

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin ({(pos_bidali), 0}
a.writeDigicalPin (6, 0)

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (&6, 1)

end
if(Triangelu_GorrilZ 2)
A=find (Triangelu Gorri——1}) :
pos_bidali—(Posizio Gorri (B(1)))+1:
pos_itzuli=(Posizio Gorxri (BR(1)))}+&8;
while a.readbigitalPin(pos_ictzuwli)
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), 0}
a.writeDigitalPin (&6, 0)
end
a.wriceDigitalPin (pos_bidali,1)
a.writeDigitalPin (&6, 1)
pos_bidali=(Posizio Gorxri (BR(2)))+1:
pos_itzuli=(Fosizio_ Gorri (BA(2)))+&;
while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin( (pos bidali), 0)
a.writeDigictalPin(6,0):
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (&6, 1)
end

if (Harratu GorrizZ=—=2)

A=—Ffind (Karratu Gorri——1)
pos_bidali—(Posizio Gorxri (B(1)))+1:
pos_itzuli=(Posizio Gorxri (BR(1)))}+8;

while a.readDigitalPin(pos_itczuli)
a.writeDigitalPin|( (po=s_bkbidali) . 0)
a.writeDigitalPin (&6, 0)

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.wricteDigictalPin(6,1)

pos_bidali—(Posizio Gorri (B(2)))+1:

pos_itzuli=(Posizioc Gorxri (BR(2)))+8;

while a.readbigitalPin(pos_ictzuwli)
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), 0}
a.writeDigitalPin (&6, 0)

end
a.wriceDigitalPin (pos_bidali,1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

end
if(Zirkulu GorriZ=—1l)s&as& (Triangelu GorriZ
B=Ffind (Zirkulu Gorri==1l) ;
pos_bidali—(Posizio Gorxri (&))+1:
pos itzuli—(Posizic Gorri (B))+2:
while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), 0}
a.writeDigitalPin (6, 0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (&6, 1)
B=find (Triangelu Gorri=—1} ;
po=s_bidali (Pozgizio_Gorri(B))+1r
pos_itzuli—(Posizio Gorxri (B))+8:;
while a.readDigitalPin(pos_itzuli) o
a.writeDigitalPin ({(pos_bidali), 0}
a.writeDigitalPin (6, 0) :
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)
end
Aif(Zirkulu GorrizZ=——1) && (Karratu Gorriz=——1)
A=Ffind (Zirkualu Gorri=—1) 7
pos_bidali=(Posizioc Gorxri (R))+1:
pos_itzuli=(Posizio_Gorri (A))+8;
while a.readDigitalPin(pos_itzuli) o
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), 0}

a.writeDigicalPin (6, 0)
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

C=find (Karratu Gorri=—=1) ;
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pos_bidali=(Posizio_Gorri (C)) +1:
pos_itzuli—(Posizio Gorri (C)) +8;

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin ((pos_bidali),0)

a.writeDigitalPin (6, 0)
end
a.writeDigitalPin(pos_bidali,1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

end

if(Triangelu GorriZ2

=1) && (HKarratu_ Gorxri2

BE=find(Triangelu Gorri=—=1)
pos_bidali—(Posizio Gorri (B))+1:
pos_itzuli—(Posizio Gorxi (B) ) +8:

while a.rsadbigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin ((pos_bidali),0)

a.writeDigitalPin (6, 0)
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

C=find(Karratun Gorri=—1) ;
pos_bidali=(Posizio Gorri (C))+1:
pos_itzuli—(Posizio Gorxi (C) ) +8:

while a.rsadbigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin ((pos_bidali),0)

a.writeDigitalPin (6, 0)
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

end

pos_bidali—(Posizio Urdin(l))+1;

pos_itzuli—(Posizio_ Urdin (1)) +&:

while a.readDigitalPin (pos_itzuli)
a.writeDigitalPin{(pos=s bidali),O)
a.writeDigitalPin (7, 0)

end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)

a.writeDigitalPin (7, 1)

pos_bidali=(FPosizio_ SBerds (1)) +1:

pos_itzuli—(Posizio Berde (1)) +8;

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigicalPin ((pos_bidali), o)
a.writeDigitalPin(8,0) ;

end

a.writeDigitalPin(pos_bidali,1)

a.writeDigitalPin (&, 1)

end
if(Zenkb Gorri=—l)&& (Zenb_ Urdin=—2) && (Zenkb_Berde==1)
pos_bidali=(Posizio_Gorri (1)) +1:
pos_itzuli—(Posizio Gorri(l))+8;

while a.readDigitalPin(pos_itzuli) o
a.writeDigicalPin{((pos bidali) ., o)
a.writeDigitalPin (6, 0)

end
a.writeDigitalPin(pos_bidali,1)
a.writeDigitalPin (6.1}
Af(Zirkulu Trdin2==2)
A=fimd(Zirkulua Urdin==1}) ;
pos_bidali—(Posizio Urdin (& (1)) )+1:
po=s_itzuli=(Fosizio Urdin (A(l)))+&:
while a.readDigitalPin(pos_itczuli)

a.writeDigitalPin( (pos_kbidali), O)
a.writeDigitalPin(7,.0)

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

po=s_bidali=(Fosizio Urdin (A (2Z)})+1:

pos_itzuli—(Posizio Urdin (R (2)))+8:

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)
a.writeDigitalPin( (po=s bidali), O0)

a.writeDigitalPin (7, 0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

end

if(Triangslwu Urdin2 =2
A=Ffind(Triangelu Urdin=—1) ;
pos_bidali—(Posizio Urdin (& (1)) )+1:
po=s_itzuli=(Fosizio Urdin (A(l)))+&:
while a.readDigitalPin(pos_itczuli)

a.writeDigitalPin((pos_bidali),O)
a.writeDigitalPin(7,0)

end

a.writeDigitalPin (pos bidali, 1)
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a.writeDigitalPin(7,1)

pos_bidali=(FPosizio_ Urdin (BR(2)))+1;
pos_itzuli=(Posizio Urdin (R(2)))+E:
while a.readDigitalPin(pos_itzuli)

a.writeDigitalPin( (po=s_bidali)
a.writeDigitalPin(7,0)

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

end

if (Karratu Urdin2
A=find (Karratu Urdin——1}) ;
pos_bidali—(Posizio Urdin (A(1)))+1:
pos_itzuli=(Posizio_ Urdin (A(1)))+8;

=2

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)

a.writeDigitalPin{(pos_bidali)
a.writeDigitalPin (7, 0) ;7

end

a.writeDigitalPin (pos_bidali,1)

a.writeDigitalPin(7,1)

pos_bidali

(Posizio Urxrdin (A (2)))}+1;
pos_itzuli—(Posizio Uxdin (BR(2)) )} +8;

wWwhile a.readDigitalPin(po=s_itzuli)

o
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), 0)

a.writeDigitalPin (7, 0) ;7
=nd

a.writeDigitalPin(po= bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

end

if(Zirkulu UrdinZ==Il)}&& (Triangelu_ Urdin2==1)
A=Ffind(Zirkulu Urdin==1}) -
pos_bidali= (Posizio Urdin (&) ) +1;
pos_itzuli=(Posizio_Urdin (A) ) +8;

while a.readbDigitalPin(pos_itzuali)==0
a.writeDigitalPin|( (po=s_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (7, 0) ;7

end

a.writeDigitalPin (pos_bidali,1)

a.writeDigitalPin(7,1)

B=find (Triangelu_ Urdin=

a1y 5
pos_bidali=(Posizio_Uxdin(B) }+1;
pos_itzuli=(Posizio_ Uxdin (B) }+&>

o
a.writeDigitalPin( (po=s_bidali), 0)

while a.rcadDigitelPin(pos_itzuli)—

a.writeDigitalPin (7,0} ;
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

end

if(Zirkulu UrdinZ==]1) && (Karratu_ Urdin2==1)
A=Ffind(Zirkulu Urdin==1}) -

pos_bidali= (Posizio Urdin (&) ) +1;

pos_itzuli=(Posizio_Urdin (A) ) +8;

while a.readbDigitalPin(pos_itzuali)==0
a.writeDicitalPin( (o= bidali) . O0)

a.writeDigitalPin(7,0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

C=find (Karratu Urdin==1) r
pos_bidali= (Posizio Urdin (C)) +1;
pos_itzuli=(Posizio_Urdin (C) ) +8;

while a.readbDigitalPin(pos_itzuali)==0
a.writeDigitalPin|( (po=s_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (7, 0) ;7
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali,1)
a.writeDigitalPin(7,1)
end
if (Triangelu OUrdind==1)&& (Karratu_ Ordin?==1)
BE=find (Triangelu_Uxrdin==1) ;
pos_bidali=(Posizio_ Uxdin(B) }+1:>
pos_itzuli—(Posizio Urdin (B))+&;

o
a.writeDigitalPin{ (pos_bidali), 0)

wnile a.readDigitalPin (pos_itzuali)

a.writeDigitalPin(7,0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

C=find (Karratu Urdin==1) r
pos_bidali= (Posizio Urdin (C)) +1;
pos_itzuli=(Posizio_Urdin (C) ) +8;
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pos_itzuli=(Posizio Urdin (C) ) +&7

wWwhile a.readDigitalPin(pos_itzali)==0
a.writeDigitalPin((pos_bidali), 0)
a.writeDigitalPin(7,0)

end
a.writeDigitalPin(pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin(7,1)

end
pos_bidali=(Posizio Berde (1)) +1;
pos_itzuli=(Posizio Berde (1)) +&>
wWwhile a.readDigitalPin(pos_itzali)==0
a.writeDigitalPin{ (pos_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (&, 0):
end
a.writeDigitalPin(pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin(&8, 1)
end
if(Zenb_ Gorri
pros_bidali=(Posizio Gorri (1))+1:
pos_itzuli=(Posizio Gorri(l))+8:

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)=—
a.writeDigitalPin((pos_bidali),0)
a.writeDigitalPin (&6, 0) ;

end

2.writeDigirtalPin(pos_bidali, 1)

a.writeDigitalPin (6, 1)

ros_bidali=(Posizio Urdin(l))+1:
pos_itzuli=(Posizio Urdin(l))+8;

o
a.writeDigitalPin((pos_bidali),0)
a.writeDigitalPin (7, 0) ;

while a.readDigitalPin(pos itzali)—

end
2.writeDigirtalPin(pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

if(Zirkulu_ Berde2 2
A=find(Zirkulu Berde==1) ;
pros_bidali=(Posizio Berde (A(1)))+1r
pos_itzuli=(Posizio Berde (AR(1)}))}+&8~
wnile a.readDigitalPin(pos_itzuli)=

(o]
2a.writeDigitalPin|( (po=s_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (&, 0):

end

2a.writeDigitalPin(pozs_kidali, 1)

a.writeDigictalPin(8, 1)

pros_bidali=(Posizio Berde (AR (2)))+1r
pos_itzuli=(Posizio_Berde (A (2)}) ) +E7
wnile a.readDigitalPin(pos_itzuli)=

(o]
2a.writeDigitalPin|( (po=s_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (&, 0):

end

2a.writeDigitalPin(pozs_kidali, 1)

a.writeDigitalPin(8, 1)

end
if (Triangelu Berde2==2)
A=find(Triangelu Berde==1) ;
ros_bidali=(Posizio_ Berde (AR (1)) )+1~
pos_itzuli=(Posizio Berde (B(l))) +8;
wWwhile a.readDigitalPin(po=s_itzuli)=—0
Z.writeDigicalPin((pos_bidali),O0)
a.writeDigitalPin (8, 0) ;
end
Z.writeDigictalPin(pos_kidali,1)
a.writeDigitalPin (8, 1)
pos_kbidali=(Posizio_Berde (A (2} ) )+17
pos_itzuli=(Posizio Berde (B (2))) +8;
wWwhile a.readDigitalPin(po=s_itzuli)=—0
&.writeDigitalPin((pos_bidali) .0}
a.writeDigitalPin (8, 0) ;
end
&.writeDigitalFPin(pos_kidali,1)
a.writeDigitalPin (S, 1)
end
if (Karratu_Berde2 2
A=find (Karratu Berde=—1) ;
pros_bidali=(Posizio Berde (A(1)))+1r
pos_itzuli=(Posizio_Berde (A (1} ) )}+E7
while a.readDigitalPin(pos_itz=uli)—0

a.writeDigitalPin( (po=s_bidali),0)
a.writeDigitalPin (&, 0):
end
2a.writeDigitalPin(po=s_kidali, 1)
a.writeDigitalPin(8, 1)
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pos_bidali—(Posizio Berde (R (2)))+1:
pos_ditzuli—(Posizio Berde (AR(2)) )+
while a.recadDigitalPin (pos_itzuli)—0
& .writeDigitalPin ( (pos_bidali), O)
a.writeDigitalPin (2, 0) 7
=nd
a.writeDigitcalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitcalPin (8, 1)
end
if(Zirkulu Berde2=—Il)sas (Triangelu Berdez=—1)
A=find(Zirkulu Berde==21) >
pos_bidali=(Posizio Berde (&) ) +1z
pos_itzuli=(Posizio Berde (f) ) +8:z
wnile a.readbDigitalPin(pos_itc=zuali)=—=0
a.writeDigitalPin ((posS_bidali), o)
a.writeDigitalPin (8, 0) 7
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
2. writeDigitalPin (8, 1)
B—find(Triangelu Berde——1) -
pos_bidali—(Posizio Berde (B) )} +1:
pos_ditzuli—(Posizio Berde (B) )} +8:
while a.readDigitalPin (pos_itzuali)——0
& .writeDigitalPin ( (pos_bidali), O)
a.writeDigitcalPin (82, 0) 7
end
a.writeDigitcalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitcalPin (8, 1)
end
Aif(Zirkulu Berde2——1) && (Karratu_ Berde2——1)
A—Ffind(Zirkulu Berde——1) -
pos_bidali—(Posizio Bexrde (A) ) +1:
pos_ditzuli—(Posizio Berde (RA) ) +8:
while a.readDigitalPin (pos_itzuali)——0
& .writeDigitalPin ( (pos_bidali), O)
a.writeDigitalPin (2, 0) 7
=nd
a.writeDigitcalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitcalPin (8, 1)
C=find(Karratu Berde==21) :
rpos_kbidali=(Posizio Bexrde (C))+1:
pos_itzuli=(Posizio Berde (C) ) +8;z
wnile a.readbDigitalPin(pos_itc=zuali)=—=0
a.writeDigitalPin ((pos_bidali) ., o)
a.writeDigitalPin (8, 0) 7
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
2. writeDigitalPin (8, 1)
end
if(Triangelu Berde2——1) && (Karratu_ Berdez——1)
B—find (Triangelu Berde——1) -
pos_bidali—(Posizio Berde (B) )} +1:
pos_ditzuli—(Posizio Berde (B) )} +8:
while a.readDigitalPin (pos_itzuali)——0
& .writeDigitalPin ( (pos_bidali), O)
cng S -writeDioitalPin(S.00 -
a.writeDigitalPin (pos_lidali,. 1)
a.writeDigicalPin (8, 1)
C—=find (Harratu_ Berde——1) ;
rpos_bidali—(Posizio Berde (C) ) +1z
pos_idtzuli—(Posizio Berde (C) ) +8=z
wnile a.rcadbDigitalPin (pos_it=zuli)=——0
a.writeDigitalPin ((pos_bidali) , O0)
a.writeDigitalPin (8, 0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
2. writeDigitalPin (2, 1)
=nd
=nd

=nd

Aukeratutako kasua kolore denak hartzekoa izan da. Horretarako zein objektu dauden
jakin beharra dago eta zein posiziotan. Hori jakinda dagoenean hartu beharreko ordena
adierazten da. Eta robotari bidaltzen zaio hartu beharreko horren posizioa eta izango duen
kolorea. Robotak erantzuna bidaltzen ez duen bitartean programak ez du aurrera egingo. Behin
robotak erantzuna ematen duenean hartu beharreko hurrengo objektuaren posizioa eta kolorea
bidaliko zaio eta horrela eskatutako denak hartu arte.
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Formen araberako sailkapena eskatu baldin bada erabiliko den funtzioa L ehentasunak?2

izango da:

funcrtion [ pos_bkidali ., pos_itzuli ] — Lehentasunak2( a ., Posizio Pieza , kasua , Zirkulua

T ko =

=

if(Zirkulu Pieza2>0)&as (Triangelu Pieza2>0) s& (Karratu Pieza2>0)
if (Pieza——3)
Af (Zirkulu FiszaZ 1) ss (Triangslu Fiszaz
A=—Ffind (Zirkulu_ Pieza——1) 7
pos_bidali—(Posizio Pieza (R(l)))+1:

1) ss (Harratu PiszaZ

pos_itzuli=(Posizio Pieza (A(1) )} +§

whnile a&.readDigitalPin (pos_itzuali)
b

a.writeDigitalPin( (pos_bidali
a.writeDigitalPin(&,0)

end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)

a.writeDigitalPin (6,1)

E=find (Triangslu Pisza==1) :
pos_bidali—(Posizio_ Pieza (B(1)))+1:
pos_itzuli—(Posizio_ Pieza (B(1)))+8;

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)

o
a.writeDigitalFin|( (pos_bidali), O)
a.writeDigitalPFin(7,0) s

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7,1}

1y s
pos_bidali=(Posizio Pisza (C(1)})+1:
pos_itzuli=(Posizio Pisza (C(1l)})}+8;

C=find (Karratu Piezma=

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)=——0
a.writeDigitalPin{ (pos_bidali), 0)
a.writeDigitalPin(8,0) ;

end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)

a.writeDigitalPin (8,1)

if(Zirkulu Piezal 2) && (Triangelu_ PiezaZl
A—find (Zirkulu Pisza ¥z
pos_bidali=(Posizio Pisza (AR(L)))+1:
pos_itzuli—(Posizio_ Pieza (BA(1)))+8:

1) &2& (Karratu Piezal

o
a.writeDigitalPin( (pos_kbidali) ., O)
a.writeDigitalPin (6, 0) 7

while a.readDigitalPin(pos_itzuli)—

end
a. writeDigicalPin (pos_bidali, 1)
a.wricteDigictalPin (6,1}

pos_bidali—(Posizio_Pieza (A(2)))+1;

pos_itzuli—(Posizio Pieza (R(2)))+8:;

while a&.readDigitalPin(pos_itzuli)—
a.writeDigitalPin|( (pos_bidali

a.writeDigitalPin(6,0) ;
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin(6,1)

B—find (Triangelu Pieza——1)} :
pos_bidali=(FPosizio Pisza (B(1)))+1:

pos_itzuli—(Posizio_ Pieza (B(1l)))+8;
2

while a.readbDigictalPin(pos_itzuali
a.writeDigitalPin|( (po=s_kbidali) . O)
a.writeDigitalPin(7,0) ;

end
a. writeDigicalPin (pos_bidali, 1)
a.wricteDigictalPin (7,1}

C=find (Karratu_ Pieza——1) ;
pos_bidali—(Posizio Pieza (C(1)))+1:
pos_itzuli=(Posizio Pisza (C(1)))+8:

while a.readDigitalPin(pos_itzuali) o
a.writeDigitalPin{ (pos_bidali), 0)
a.writeDigitalPin (8, 0)

=nd

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)

a.writeDigitalPin (8,1)

=nd

Aif(Zirkulu FiezaZ 1) && (Triangelu_ FiezaZ
A=find (Zirkulu Pieza——1) :
pos_bidali—(Posizio Piesza (A&(1))})+1r
pos_itzuli=(Posizio Pisza (AR(L1)))+S:

Z)&ss (Karratu Piezal

while a.readbDigitalPin (pos_itzuali)=—

o
a.writeDigitalPin{ (pos_bidali), 0)

a.writeDigitalPin(&,0) >
end
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a.writeDigitalPin (pos_bidali,. 1)
a.writeDigitalPin (6, 1)

E—find(Triangelu_PFPieza——1) ;
pos_bidali— (Posizio Pieza (B(1)))+1:
pos_itzuli= (Posizio Pieza (S (1)) )+S
while a.readbDigitalPin(pos_itzuli)=—0
a.wriceDigitalPin( (pos_bidali),0)
a.wriceDigictalPin (7, 0) ;

end
a.writeDigitalPin(pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin(7,1)

pos_bidali—(Posizio Piesza (B (2)))+1:

pos_itzuli—(Posizio Pieza (B (2)))

while a.readDigitalPin(pos_it=uli) o]
a.writeDigitalPin ((pos_bidali), 0)
a.wriceDigictalPin (7, 0) ;

end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)

C=find(Karratu_ Pisza=—1) ;
ros_bidali=(Posizio Pieza (C(1)))}+1:
pos_itzuli—(Posizio_ Pisza (C(1)) )+
while a.readDigitalPin(pos_it=uli)
a.writeDigitalPin( (posS_bidali), 0)

a.writeDigitalPin (8, 0)
end

a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (s, 1)

end
if(Zirkulu Piezal=—Il1)&& (Triangelu PiezaZ=—1)&& (Karracu_ Piezal=—2)
A=find(Zirkulu Pieza==1)
po=_kidali—(Posizico Pieza (A(1)))+1:
pos_itzuli—(Posizio Pieza (A(1))
while =a.readbDigitalPin(pos_it=zuli
a.writeDigitalPin( (pos_bidali),.O)
a. writeDigitalPin (6, O) 7
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a. writeDigitalPin (6, 1)
E=find(Triangelu Pieza==1) ;
pos_bidali=(Posizio Pieza (S (1)))+1:
pos_itzuli=(Posizio Pieza (S (1)) )+&8;
while a.readbDigitalPin(pos_itzuli)=——0
a.writeDigitalPin( (pos_bidali),.O)
a.writeDigitalPin (7,0}
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigitalPin (7, 1)
C=find (Karratu Pieza==1) ;
pos_bidali=(Posizio Pieza (C(1)))+1:z
pos_itzuli=(Posizio Pieza (C(1)))+&;
while a.readbDigitalPin(pos itzuli)=—0
a.writeDigitalPin( (pos_bidali), O)
a.writeDigitalPin (8, 0) 7
=nd
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a.writeDigictalPin (&, 1)
pos_bidali=(Posizio_ Pieza (C(2)))+1:z
pos_itzuli=(Posizio Pieza (C(2)))+&;
while a.readbDigitalPin(pos_itzuli)=——0
a.writeDigitalPin( (pos_bidali),.O)
a.writeDigitalPin (8, 0)
end
a.writeDigitalPin (pos_bidali, 1)
a. . writeDigitalPin (8, 1)
ernd

end

end

Aukeratutako kasua forma denak hartzekoa izan da. Horretarako zein objektu dauden
jakin beharra dago eta zein posiziotan. Hori jakinda dagoenean hartu beharreko ordena
adierazten da. Eta robotari bidaltzen zaio hartu beharreko horren posizioa eta izango duen
forma. Robotak erantzuna bidaltzen ez duen bitartean programak ez du aurrera egingo. Behin
robotak erantzuna ematen duenean hartu beharreko hurrengo objektuaren posizioa eta kolorea
bidaliko zaio eta horrela eskatutako denak hartu arte.
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1.2. ROBOCELL programazioa

Robocell programazioa hasten denean lehenik eta behin erabiltzaileak bidali dituen pieza

kopuruaren arabera subrutina desberdinetara joango da non Pieza_Esk aldagaian erabiltzaileak
esaktutakoa gordeko den.

2| Tum OFf Output 1

3| Tum Off Output 2

4| Tum Off Output 3

5 Tumn O Output 4

6/ Set Variable PIEZA_KOP =0

7 i Input 5 On Call Subroutine 2PIEZA
8 ¥ Input € On Call Subroutine 3PIEZA
S/ Input 7 On Call Subroutine 4PIEZA

S5et Subroutine 2PIEZA
Set Variable PIEZA_ESK =2
Retum from Subroutine
Set Subroutine 3PIEZA
100 Set Variable PIEZA_ESK =3
101 | Retum from Subroutine
102 | Set Subroutine 4PIEZA
103 Set Variable PIEZA_ESK =4
104 | Retum from Subroutine

8898

Pieza kopurua zein den jakin denean piezak hartzen hasiko darobota. Horretarako zinta

martxan jarriko da sentsoreak pieza detektatu arte. Sentsoreak pieza detektatzean zinta geratu

egingo da eta robotak pieza posiziotara eramaten hasiko da:

10| HASIERA:

11 Reset Timer

12 Start Conveyor Axis 7 al Speed 17 (%) in Plus Direction
13| Jump to SENTSORE_DETEKTATU

14 SENTSORE_DETEKTATU:

15 F Input 8 On Jump te GELDITU

16| Set Variable ZINTA to Timer

17| ZINTA > 100 Jump to AMAITU

18| Jump to SENTSORE_DETEKTATU

19 GELDITL:

20| Stop Conveyor Axis 7

21 ¥ PIEZA_KOP == 0 Jump toc POSLZI04
22| PIEZA_KOP == 1 Jump to POSIZIOZ2
23 ¥ PIEZA_KOP == 2 Jump to POSIZIO1
24 ¥ PIEZA_KOP == 3 Jump to POSIZIO3
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25 POSIZI04:

26| Go to Position 9 Speed 75 (%)

27 Go to Position 10 Speed 75 (%)

28 Close Gripper

29| Go to Position 1 Speed 75 (%)

30 Go to Position 7 Speed 75 (%)

31| Go to Position B Speed 75 (%)

33 Go to Position 7 Speed 75 (%)

M | Go to Position 1 Speed 75 (%)

35 Go to Position 9 Speed 75 (%)

36 Set Variable PIEZA. KOF = PIEZA_KOFP+1
37 W PIEZA_KOP == PIEZA_ESK Jump to MATLAB_HASI
38| Jump to HASIERA,

39| POSIZIOZ:

40 Go to Position 9 Speed 75 (%)

41 Go to Position 10 Speed 75 (%)

42 Close Gripper

43 Go to Position 1 Speed 75 (%)

44 Go to Position 3 Speed 75 (%)

45 Go to Position 4 Speed 75 (%)

46 Open Gripper

47 Go to Position 3 Speed 75 (%)

48 Go to Position 1 Speed 75 (%)

49 Go to Position 9 Speed 75 (%)

50 Set Variable PIEFA_KOFP = PIEFA_KOP+1
51 K PIEZA_KOFP == PIEZA_ESK Jump to MATLAB_HASI
52 Jump to HASIERA

53 POSIZIO1:

54 Go to Position 9 Speed 75 (%)

55 Go to Position 10 Speed 75 (%)

56 Close Gripper

57 Go to Position 1 Speed 75 (%)

58 Go to Position 2 Speed 75 (%)

59 Open Gripper

60| Go to Position 1 Speed 75 (%)

61| Go to Position 9 Speed 75 (%)

62| Set Variable PIEZA_KOFP = PIEZA_KOP+1
63 i PIEFA_KOP == PIEZA_ESK Jump to MATLAB_HASI
64 | Jump to HASIERA
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65 POSIZIO3:

66 Go to Position 9 Speed 75 (%)

67 Go to Position 10 Speed 75 (%)

68 Close Gripper

69 Go to Position 1 Speed 75 (%)

70 Go to Position 5 Speed 75 (%)

71 Go to Position & Speed 75 (%)

72| Open Gripper

73 Go to Position 5 Speed 75 (%)

74 Go to Position 1 Speed 75 (%)

75 Go to Position 9 Speed 75 (%)

76 Set Variable PIEZA_KOP = PIEZA_KOP+1
77 i PIEZA_KOP == PIEZA_ESK Jump to MATLAB_HASI
78| Jump to HASIERA

Eskatutako pieza denak kokatuta daudenean argazkia aterako du aplikazioak eta
erabiltzaileak sailkatu nahi dituen piezak adieraziko ditu. Orduan robotari informazioa iritsiko
zaio etasailkatzen hasiko da. Sailkapena piezak daukan kolorearen etaformaren araberaegingo
du:

78/ Jump to HASIERA
79 MATLAB_HASI:

80| Set Variable PIEZA_HARTU =0

81/ Set Variable GORRI =0

82| Set Variable URDIN =0

83| Set Variable BERDE = 0

84 Reset Timer

85 MATLAB:

86| If Input 1 On Call Subroutine HARTU_POSIZIO1
87 If Input 2 On Call Subroutine HARTU_POSIZIO2
88| If Input 3 On Call Subroutine HARTU_POSIZIO3
89| If Input 4 On Call Subroutine HARTU_POSIZIO4
90| Set Variable AMAITU to Timer

91| If AMAITU > 250 Jump to AMAITU

92| Jump to MATLAB

93 AMAITU:
94| Stop Conveyor Axdis 7
95 End
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105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
130
131
132

133
134
135
136
137
1338
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152
153
154
155
156
157
158
159
160
161
162

Set Subroutine HARTU _POSIZION

Go to Position 1 Speed 75 (%)

Go to Position 2 Speed 75 (%)

Close Gripper

Go to Position 1 Speed 75 (%)

i Input 5 On Call Subroutine GORRIA
i Input & On Call Subroutine URDINA
i Input 7 On Call Subroutine BERDEA
Set Yarable PIEZA_HARTU = PIEZA_HARTU-=1
Tum On Output 1

Reset Timer

Wait 20 {10ths of seconds)

Retum from Subroutine

Set Subroutine HARTU _POSIZIO2

Go to Position 1 Speed 75 (%)

Go to Position 3 Speed 75 (%)

Go to Position 4 Speed 75 (%)

Close Gripper

Go to Position 3 Speed 75 (%)

Go to Position 1 Speed 75 (%)

i Input 5 On Call Subroutine GORRIA
i Input 6 On Call Subroutine URDINA
K Input 7 On Call Subroutine BERDEA
Set Variable PIEZA._HARTU = PIEZA_HARTU-+1
Tum On Output 2

Reset Timer

Wait 20 {1ths of seconds)

Retum from Subroutine

Set Subroutine HARTU_POSIZIO3

Go to Position 1 Speed 75 (%)

Go to Position 5 Speed 75 (i)

Go to Position 6 Speed 75 (i)

Close Gripper

Go to Position 5 Speed 75 (i)

Go to Position 1 Speed 75 (%)

F Input 5 On Call Subroutine GORRIA
F Input 6 On Call Subroutine URDINA
F Input 7 On Call Subroutine BERDEA
Set Variable PIEZA_ HARTU = PIEZA_HARTU=+1
Tum On Output 3

Reset Timer

Wait 20 (1ths of seconds)

Retum from Subroutine

Set Subroutine HARTU_POSIEZIO4

Go to Position 1 Speed 75 (%)

Go to Position 7 Speed 75 (%)

Go to Position 8 Speed 75 (%)

Close Gripper

Go to Position 7 Speed 75 (%)

Go to Position 1 Speed 75 (%)

F Input 5 On Call Subroutine GORRIA
F Input & On Call Subroutine URDINA
F Input 7 On Call Subroutine BERDEA
Set Variable PIEZA_ HARTU = PIEZA_ HARTU-+1
Tum On Output 4

Reset Timer

Wait 20 (10ths of seconds)

Retum from Subroutine
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163 | Set Subroutine GORRIA

164 | Set Varable GORRI = GORRI+1

165 Go to Position 14 Speed 99 (%)
166 Go to Position 11 Speed 75 (%)
167 Open Gripper

163 | Retum from Subroutine

169 Set Subroutine URDINA

170 Set Variable URDIN = URDIN+1
171 Go to Position 14 Speed 99 (%)
172 Go to Position 12 Speed 75 (%)
173 Open Gripper

174 Retum from Subroutine

175 Set Subroutine BERDEA

176 Set Variable BERDE = BERDE+1
177 Go to Position 14 Speed 99 (%)
178 Go to Position 13 Speed 75 (%)
179 Open Gripper

180 Retum from Subroutine
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