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Robot, ktery posbird nejvic ovoce, zeleniny a obilnin, zvitézi!
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1. Uvod

Eurobot je amatérska roboticka soutéz pro tymy mladych lidi z celého svéta, sdruzenych bud’
ve studentskych projektech, nezavislych klubech nebo vyukovych projektech. Kazdy tym musi
byt slozen ze dvou nebo vice aktivnich Gcéastnikd. Clendm tymu mlzZe byt nejvice 30 let
(véetné), kazdy tym mlze mit jednoho poradce, pro néjz tento limit neplati.

Smyslem soutéze je vzbudit ve verejnosti zajem o robotiku a podporovat praktické
provozovani védy mladymi lidmi. Snahou je, aby narodni kola i finale soutéze Eurobot
probihala v pratelském a sportovnim duchu.

Spise nez technicky zamérenou soutézi je Eurobot zakladem pro podporu technické
predstavivosti, vymény myslenek, zkusenosti, vtipnych napad(, védeckych a technickych
znalosti. Nutna je téz kreativita a mezioborova spoluprace. V soutézi Eurobot se nejvice ceni
fair-play, spoluprace, tvirci pristup a rozvoj technickych dovednosti, at’ uz v oblasti realizace
nebo vedeni projektu.

Eurobot se odehrava v Evropé, ale soutéz je otevrena i tymum z jinych kontinentd. Zemé, ve
kterych projevi zajem vice nez 3 tymy, museji zorganizovat narodni kvalifikacni kolo, aby
vybraly 3 tymy, které se zUcCastni finale. Vybér obvykle zahrnuje dva nejlepsi tymy (podle
skore v soutézi), volba tretiho tymu je na narodnim organizac¢nim vyboru a je na ném, zda se
rozhodne dat prednost jinému urceni tretiho tymu nez podle jeho bodového vysledku. Treti
tym mdze byt napriklad vybran porotou na zakladé dalSich kvalit ocenovanych v soutézi, jako
napriklad: nejlepsi koncepce, kreativita, fair-play apod. Upozoriujeme, ze ze zemi, kde neni
usporadano narodni kolo, ale kde se prihlasily vice nez 3 tymy, budou se moci mezinarodniho
finale zUcastnit pouze prvni 3 prihlasené tymy.

Soutéz Eurobot se zrodila v roce 1998 v navaznosti na Francouzsky roboticky pohar soubézné
se vznikem podobné soutéze ve Svycarsku. Dnes jsou organizatori soutéze sdruzeni v celo-
evropské asociaci, aby podporovali mezinarodni rozsireni soutéze a aby udrzovali plivodniho
ducha spoluprace a vymény, ktery se mezi organizatory vytvoril.

Sdruzeni, které oficialné vzniklo v kvétnu 2004, bylo pojmenovano Eurobot. Statut muZete
nalézt na nasich webovych strankach (http://www.eurobot.org). Vsichni jednotlivci i skupiny,
kteri sdileji nase hodnoty, jsou vitani, at uz nas podpori, nebo se pripoji jako dobrovolnici
k riznym organizacnim skupinam.

Témi, kdo soutéz Eurobot a jeji narodni kola vytvareji, jsou vétSinou dobrovolnici vSech
narodnosti, kteri véri, Ze vlastni zkusenost ma velkou vzdélavaci hodnotu. Vétsinou to jsou
také byvali Ucastnici.

Vitejte!

A prejeme Vam hezké zazitky!

MFF UK Robonika La Ferté-Bemard
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2. Zakladni pravidla

2.1. PlGsobnost pravidel

Tato pravidla jsou platna pro vSechny narodni kvalifikace i pro finale soutéZe Eurobot
v roce 2009.

Asociace Eurobot si navic vyhrazuje pravo vydat detailnéjsi specifikaci a omezeni pravidel pro
konkrétni zemi (na zakladé pozadavku prislusného Narodniho organizatora) a tymy, které
v takové zemi soutézi, se jim musi podridit. Upozoriujeme tymy, Ze se to tyka jak jejich
narodnich soutézi, tak i mezinarodniho finale - vSechny tymy, které do finale postoupi, se
musi podridit pravidldm vydanym pro zemi, kde je finale poradano; pokud podle nich nebudou
postupovat, nebude jim dovoleno soutézit. Proto radime, ze by bylo velmi moudré seznamit
se s prislusnymi pravidly uz pred zahajenim praci na robotovi a postavit svého robota
v souladu jak s jejich narodnimi pravidly, tak s pravidly zemé, kde je dany rok poradano
finale.

2.2. Program soutéze

Tymy, které postoupi z narodnich kol v AlZiru, Belgii, Ceské republice, Francii, Italii,
Némecku, Rakousku, Rumunsku, Rusku, Srbsku, Spanélsku, Svycarsku, Velké Britanii a viech
dalSich zemi, kde bude v roce 2010 usporadano narodni kolo poprvé, se setkaji se svymi
kolegy z jinych zemi (s nadnarodnimi tymy a s tymy ze zemi, kde narodni kolo neprobiha)
od stredy 26. do nedéle 30. kvétna 2010 ve Svycarském mésté Rapperswil-Jona, kde se
zGcastni finale.

Je tfeba poznamenat, Ze vétSina narodnich kol je oteviena zahrani¢énim tymim v mezich
moznosti organizator( a Ze mnohé tymy poradaji vlastni pratelska utkani. Také je vhodné
poznamenat, ze i nadnarodni tymy jsou samozrejmé vitany.

2.3. Rozhodci

Kazdy zapas bude sledovan dvojici rozhodcich. Pri finalovych zapasech bude aspon jeden
z rozhoddCich z jiné zemé, nez oba soutézici tymy.

Ukolem rozhodé&ich je pomahat tymdm a zaroven interpretovat a uplatiiovat pravidla
v pribéhu soutéZe a pfi schvalovani robotd. Doporucujeme tymuim, aby se na rozhod¢i
obracely s otazkami ohledné pravidel a pribéhu soutéze.

Pokud se rozhodnete zUcastnit soutéze, musite s témito principy souhlasit. Stejné tak musite
souhlasit s pravidly a jejich interpretacemi, které jsou vydavany komisi rozhodcich v pribéhu
roku a rozhod¢imi béhem soutéZnich zapasu. Rozhodnuti rozhodcich je konecné a nemize byt
zpochybnovano.
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3. Téma pro rok 2010

3.1. Téma

Poté, co se hralo ragby, kuzelky, tridily odpadky, sbiraly vzorky na Marsu a stavély chramy,
letos budeme sbirat jidlo - ovoce, zeleninu a obilniny, abychom zajistili dostatek jidla pro ty,
kdo ho potrebuji.

Nasi roboti nam v tom pomohou: budou sbirat co nejvice plodin, které jsou ve hre
symbolizovany riiznymi hernimi prvky.

V zapase nastoupi vzdy dva tymy, jeden za modrou stranu, druhy za Zlutou. Kazdy tym m(ze
nastoupit k soutézi s jedinym robotem. Zapasy trvaji 90 vterin.

Roboti zacinaji ve startovnich zénach oznacenych barvou tymu. Tyto zdény jsou v zadnich
rozich hraciho stolu. Herni prvky jsou rozmistény na riznych mistech hristé - na
preddefinovanych a nahodnych mistech na podlaze hristé a na vyvyseném misté u okraje hraci
plochy. Vsechny herni prvky jsou spolecné pro oba tymy.

Posbirané herni prvky museji byt ulozeny do kontejner(i na predni strané hraci plochy (jeden
pro kazdy tym). Tyto kontejnery mohou byt vybaveny vahou, ktera v realném case dava
predstavu o mozném vitézi (kazda zGcastnéna zemé ale mlize pouzit vlastni systém).

Oficialni vysledky jsou spocitany rozhod¢imi po skonceni zapasu a jsou platné, i kdyby se
od udaji zobrazenych vahami lisily.

Prvky, které jsou nejhlre dosazitelné, maji nejvyssi hmotnost.

Proto bude za vitéze prohlasen ten robot, ktery do svého kontejneru umisti herni prvky
s nejvyssi celkovou hmotnosti.

3.2. Herni prvky

Letos herni prvky reprezentuji ukazku rozmanitosti prirody: ovoce (pomerance), obilniny
(kukurice) a zelenina (rajcata):

e Rajcata jako zelenina na zemi jsou predstavovana cervenymi Zonglovacimi micky.

e Kukuricné klasy, které rostou ze zemé, jsou predstavovany zlutymi umeélohmotnymi
valecky.

e Pomerance jako priklad ovoce na stromech jsou predstavovany oranzZovymi
zonglovacimi micky. Jejich hmotnost je vyssi, nez hmotnost mi¢k( predstavujicich
rajcata.

Presné odstiny barev jsou uvedeny v kapitole ,Natéry“ na str. 28. Velikost, hmotnost a
nakresy pro vyrobu hristé a hernich prvku jsou uvedeny v priloze.

MFF UK Robonika La Ferté-Bemard
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Herni prvky jsou k dispozici na urcenych mistech (detaily ohledné jejich umisténi naleznete
v kap. ,,Zdrojové zony“ na str. 8). Celkem je na hFisti umisténo 44 prvka:

e 14 rajcat
e 18 kukuri¢nych klast

e 12 pomerancl

3.3. Hraci plocha

Cilové zo6ny jsou dva kontejnery (po jednom pro tym) umisténé na predni strané hristé
smérem k divakdm. Tym ziskava body za umisténi prvkd do kontejneru na opacné poloviné
hristé, nez je jeho startovni zona.

3.3.1. Startovni zény

Startovni zony jsou umistény v zadnich rozich hristé. Obé zdny jsou ¢tvercové a jsou obarveny
barvou tymu (Zluté nebo modre). Na zaCatku zapasu musi byt robot umistén plné uvnitf
startovni zony. To znamena, Ze svisly prumét konvexni obalky robota do roviny hristé musi byt
plné uvnitr startovni zony. Roboti se nemuseji dotykat okraje hristé.

MFF UK Robonika La Ferté-Bemnard
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3.3.2. Podstavce pro majacky

Roboti mohou pouzivat majacky na podporu své lokalizace, na podporu lokalizace hernich
prvki a podobné. Majacky jsou blize popsany v kapitole ,,Majacky” na str. 19. Pokud jsou
pouzity, museji byt umistény na prislusné podstavce.

Vsechny podstavce jsou Ctvercové, jejich plocha je pokryta suchym zipem (strana s hacky).
Primét podstavcu pro majacky spada vné hraci plochy.
Podstavce na hristi

e Téchto podstavcl je 6,

e jsou ve vysce 350 mm nad rovinou hraci
plochy,

e jsou umistény v rozich hristé a uprostred
kratkych stran,

e jsou nabarveny na cerno,

e jejich prifazeni tymim je naznaceno na
nakresu vpravo.

Vsechny rozméry jsou uvedeny v technickych nakresech v priloze.

Pozn. prekladatele: kromé téchto podstavct na hristi jsou jesté podstavce na robotech, viz
kap. ,,Podstavec pro lokalizacni majacek robota“ na str. 15.

3.4, Zdrojové zény

Roboti mohou ziskat herni prvky z riznych zdrojovych zon.

Na zadatku zapasu jsou herni prvky rozmisténé na rdznych mistech hraci plochy a na
podstavcich.

e 14 rajcat, predstavovanych zonglovacimi micky, je umisténo na hraci plose

e 18 kukuricnych klasu, predstavovanych polypropylenovymi valecky, je zasazeno do
dér v hraci plose.

e 12 pomeranc(, predstavovanych zonglovacimi micky, je umisténo na ,stromech®,
které jsou ve vyvysené zoné u zadniho okraje hristé.

Robonika La Ferté-Bemnard
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3.4.1. Vyvysena zona a stromy

U zadniho okraje hristé je vyvysena zona, dostupna po
Sikmych plochach. Jsou na ni 4 stromy slozené kazdy ze 3
rizné vysokych vétvi, predstavovanych trubkami.

Herni prvky jsou na téchto stromech umistény po trech,
kazdy na jedné vétvi. Celkem tak je umisténo 12
pomeranca.

Vyvysena zona, pristupové plosiny a mantinel mezi touto
Casti a zbytkem hristé jsou natreny bilou barvou. Pred
seSikmenymi pristupovymi plosinami je bily prouzek, ktery
robotiim naznacuje, ze jsou pobliz této plosiny.

Véechny rozméry jsou uvedeny v technickych nakresech
v priloze.

3.4.2. Kukuricné klasy

Na hraci plo$e je umisténo 18 kukuri¢nych klasl. Jsou zasazeny do dér, o
které jsou k tomuto Gcelu na hristi pripraveny. ="

Mezi témito 18 klasy je 7 ,falesnych“, které jsou nabarvené na ¢erno a
jsou k hraci plose prisroubovany. Umisténi téchto falesnych klasu je
nahodné. Rizné moznosti nadhodného umisténi jsou uvedeny v priloze.
Pred zapasem rozhod¢i nahodné vyberou rozlozeni téchto pozic pomoci
losovacich karet, které tyto pozice definuji.

Nahodné umisténi je symetrické vzhledem ke kratké ose hristé, aby byly
podminky pro oba tymy vyrovnané.

Obrazky karet pro losovani jsou uvedeny v priloze téchto pravidel
»Appendix B - Losovaci karty“ na str. 29.

/%
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3.4.3. Rajcata
Na hracim stole je definovano 14 pozic pro Zonglovaci micky predstavujici rajcata.
Priklad rozlozeni:

3.5. Ziskavani bodu

Body jsou pocitany vzdy aZ po skonceni zapasu. Celkové skore je spocitano jako pocet bodu
ziskanych ve hre minus udélené trestné body tak, jak je popsano nize. Tym s vyssim skore je
vitézem zapasu. V kvalifikaCnich kolech jsou jesté pridéleny dalsi (bonusové) body podle
vysledku zapasu.

3.5.1. Body ve hre

e Boduji se pouze herni prvku plné umisténé v kontejnerech na predni strané hristé.
Prvek, ktery se dostane ven z kontejneru, se nepocita.

Skore se spocita podle hernich prvk( umisténych v kontejneru takto:
o KaZdé rajce se pocita za 150g
o Kazdy kukuri¢ny klas se pocita za 250g
o Kazdy pomeranc se pocita za 300g

Rozhodci spocitaji herni prvky jednotlivych druht a vynasobi je hmotnosti uvedenou vyse.

10
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Priklad:
Modry tym ma v kontejneru 3 rajcata, 4 kukurice a 2 pomerance:
3x150g +4x250g +2x300g=2050¢g
ma v kontejneru 0 rajcat, 3 kukurice a 5 pomeranca:
0x 150g + 3 x 250g + 5 x 300g = 2 250 g

KaZzdy gram je za 1 bod: Zluty tym ma tedy 2 250 bod(i, modry 2 050.

Zluty tym tedy vyhrdvd, protoZe do kontejneru dal potraviny o vyssi celkové hmotnosti,
i kdyZ to bylo méné kusu.

Hmotnosti, které se za jednotlivé prvky pocitaji, jsou pevné dané. Na skutecné hmotnosti
hernich prvku nezalezi.

3.5.2. Penalizace

Kazda akce, ktera neni plné v souladu s pravidly nebo duchem soutéze, jmenovité néktera
z akci uvedenych v kapitole ,,Penalizace” na str. 22, bude penalizovana.

Penalizace spociva v odecteni 20% bodu z celkového mnozstvi bod(l tymu, minimalné vsak 150
bodu. Penalizace bude odeltena na konci zapasu a muze byt udélena béhem zapasu
opakované.

Je treba podotknout, Ze v zapasu je mozné skoncit se zapornym bodovym ohodnocenim,
pokud penalizace presdhnou pocet bodt ziskanych béhem zdpasu.

3.5.1. Bonusové body

Pfredbé&Zny vysledek zapasu je spolten sectenim bodi ze hry minus penalizace, jak je
popsano vyse. Tento soucet definuje vysledek zapasu (vitézstvi / remiza / prohra).

Nasledné budou k tomuto vysledku pricteny bonusové body podle téchto pravidel:
e 200 bodl za vitézstvi,
e 100 bod( za remizu,
e 50 body za prohru,
e 0 bodu za vyskrtnuti ze zapasu.

Skore 0:0 (nebo méné) je povazovano za dvojitou prohru. V takovém pripadé oba tymy
dostanou po 50 bodech.

Nuloveé skdre proti zdpornému (kvili penalizacim) neznamend vitézstvi. Tym, ktery ziskd nula
bodl, je povaZovan za poraZeny a ndsledné ziskd za zdpas bonus pouze 50 bodlLi.
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4. Roboti

4.1. Vseobecné podminky

Kazdy tym smi soutézit s jedinym robotem.

Tym nesmi nastoupit s vice riznymi roboty (napfiklad riznymi roboty podle barvy, kterd je
tymu prifazena pred zdpasem).

Kazda zména struktury béhem soutéZe znamena nutnost opétovné homologace.
Robot je plné autonomni stroj. Musi nést sv(j zdroj energie, aktuatory i fidici systémy.
Robot smi komunikovat pouze s lokalizacnimi majacky (viz kap. ,,Majacky” na str. 19).

VSechny casti robota musi zlstat fyzicky spojené - robot proto nesmi zanechavat své ¢asti na
hraci plose.

4.2. Rozméry robota

Robot mUze pouzit rozkladaci systémy, avsak k jejich rozbaleni smi dojit aZ po startovnim
signalu.

Obvod robota je definovan jako konvexni obal svislé projekce robota do vodorovné roviny.

Obvod robota pri startu nesmi prekrocit 1200 mm. Obvod plné rozvinutého robota nesmi
prekrocit 1400 mm béhem libovolného okamziku zapasu. Herni prvky kontrolované robotem
se do téchto rozmér( nezapocitavaji.

Vyska robota nesmi prekrocit 350 mm, vyjma podstavce pro majacek.

Na rozdil od obvodu robota, omezeni vysky zahrnuje také vsechny kontrolované stavebni
prvky. Je to proto, aby tyto objekty nerusily komunikaci souperova robota s jeho majacky.
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<= 1200 mm <= 1400 mm

Startovni konfigurace Rozvita konfigurace

Dilezité upozornéni: ProtoZe kaZdoro¢né pozorujeme, Ze nékteri roboti lehce prekraluji
povolené rozméry, nebot’ jsou navrZeni a postaveni prilis tésné témto limitum, dlrazné
doporucujeme tymim, aby si ponechaly jistou bezpecnostni rezervu a postavily své roboty
nékolik milimetri pod vyse uvedenymi limity, aby se predeslo ,,nepfijemnému prekvapeni“
pri homologacich.

4.3. Viditelnost

Divaci a ostatni UCastnici by méli vidét, jak jsou herni prvky uvnitf robota zpracovavany;
smysl tohoto doporuceni je vzdélavaci.

Dale musi byt na robotovi dvé oblasti 100 mm x 70 mm volné pro umisténi samolepek (Cislo
tymu a loga sponzord, pripravena organizatory). Tyto oblasti museji byt na dvou rdznych
stranach robota.

4.4, Omezeni

Snahou je stravit Cas v pratelském duchu a odehrat co nejvice zapasl. Proto kazda akce,
ktera nebude v souladu s duchem soutéZe anebo bude rusit pribéh zapasu, neni vitana a bude
penalizovana.
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4.4.1. Fair-play
V duchu fair-play nesmi byt strategii napriklad:
e Blokovat pristup souperovu robotovi k hernim prvkim anebo oblastem na hraci plose.

e Pouzivat pri navrhu robota objekty nebo barvy s uUmyslem zmast oponenta. Na
robotovi nesmi byt pouzita zadna z barev uvedenych v pravidlech pro herni prvky
nebo hristé.

e Umyslné poskozovat soupefova robota, hraci plochu nebo herni prvky.

e Pouzivat fixacni mechanismy pro pripevnéni robota ke hraci plose (napriklad
prisavky). Sila potrebna ke zvednuti robota nesmi byt kdykoli béhem zapasu vétsi, nez
sila potrebna ke zvednuti zavazi stejné vahy jakou ma robot a jim drzené herni prvky.

e Pouzivat systémy, které vibruji hristém.

4.4.2. Pouziti vétrakd a vysavacu
Pouziti vétrakud k premistovani hernich prvkd po hristi neni dovoleno.

Pouziti podtlakovych systému pro zvedani a manipulaci s hernimi prvky je povoleno.

4.5. Povinné vybaveni

Vsichni roboti museji byt vybaveni nasledujicimi systémy, jinak nebudou schvaleni pro soutéz:

4.5.1. Startovaci lanko

Robot musi obsahovat startovaci zarizeni, na robotovi snadno dostupné. Bude zapnuto
vytaZzenim lanka aspoii 500 mm dlouhého. Toto lanko nesmi byt po nastartovani k robotovi
pripojeno. Zadny jiny systém nebude schvalen (dalkové ovladani, ruéné ovladany prepinac
apod.).

4.5.2. Nouzovy vypinac

Robot musi byt vybaven nouzovym vypinacem cervené barvy o priméru alespoii 20 mm
(napriklad bezpecnostni tlacitko). Musi byt umistén na zretelném misté v zoné, ktera neni
nebezpecna a ktera je pro rozhod¢i snadno dosazitelna v pribéhu celého zapasu, a to na
horni strané robota. Nouzovy vypina¢ musi byt aktivovan jednoduchym pohybem shora.

Zmacknuti nouzového vypinace musi vést k okamzitému vypnuti vSech pohonnych zarizeni
robota a k jejich uvedeni do volnobézného stavu (nezabrzdéno a nenapajeno). To zahrnuje
veskeré pohonné motory, aktuatory, vnitrni systémy a vSechny ostatni pohyblivé Casti robota.

Nouzovy vypina¢ musi také okamzité vypnout vsechny laserové systémy pouzité v robotovi.

4.5.3. Automatické vypnuti

Kazdy robot musi byt vybaven systémem, ktery robota automaticky zastavi na konci
90sekundového zapasu. ,,Zastaveni“ znamena kompletni vypnuti veskerého pohonu vcetné
vSech vnitfnich zarizeni. Roboti, ktefi se budou po konci zapasu pohybovat, budou
penalizovani nebo diskvalifikovani.
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4.5.4. Systém na vyhybani se prekazkam
Tymy museji vybavit své roboty systémem na vyhybani se prekazkam. Tento systém je urcen
k predchazeni kolizi mezi roboty a jejich poskozeni v pribéhu zapasu.

Robot musi byt schopen vyhnout se faleSnému robotu, ktery je popsan v kapitole ,,Prakticka
zkouska“ na str. 24.

4.5.5. Podstavec pro lokalizacni majacek robota

Je durazné doporuceno navrhnout robota tak, aby na néj mohl byt umistén lokalizacni
majacek vyrobeny opaénym tymem.

Tento stojan mize byt navrzen jako demontovatelny a tedy pouzity jen bude-li to oponent
potrebovat. V takovém pripadé musi byt navrZen tak, aby jej bylo mozno pred zapasem rychle
namontovat.

Tym se mlze také rozhodnout robota podstavcem pro majacek nevybavit. Pokud v takovém
pripadé protivnik doda majacek a chce jej v pribéhu zapasu pouzivat, bude tym za absenci
podstavce diskvalifikovan.

Podstavec musi stale vyhovovat nasledujicim omezenim:

e Podstavec je Ctvercovy o rozmérech 80 x 80 mm, umistény ve vysi 430 mm nad
plochou hfisté. Podpurna konstrukce podstavce nesmi presahovat vertikalni projekci
podstavce. Tento ,stozar“ nesmi obsahovat jiné casti robota, nez senzory. Stozar
musi byt natolik masivni a tuhy, aby stabilnim zpGsobem nesl protivnikiv majacek.
Tym je zodpovédny za robustnost svého stozaru.

e Plocha podstavce musi byt pokryta suchym zipem (strana s hacky).

e Podpéra musi byt umisténa pobliZ horizontalniho centra robota. Na nerozvinutém
robotovi nesmi byt vzdalenost podstavce a nejvzdalenéjsiho bodu robota na jedné
strané mensi nez 50% obdobného rozméru na opacné strané.

4.5.6. Technicky plakat

Kazdy tym musi organizatorim v pribéhu roku dodat technicky plakat (do data
specifikovaného v podminkach Ucasti v soutézi).

Tento plakat ma obsahovat informace o navrhu robota (nakresy, technickeé Udaje, specifikace
apod.). Velikost musi byt alespon DIN A1 a mél by byt pokud mozno tistény. Ucelem plakatu
je posilovat komunikaci a vyménu znalosti mezi tymy.

Tymy by se mély snazit vytvorit plakat srozumitelny pro neodborné publikum. Plakat by mél
obsahovat obrazky a diagramy, které by pomohly objasnit koncepci.

Plakat také musi obsahovat:
e nazev tymu
e jména ¢lend tymu
e zemi plGvodu tymu

Tento plakat bude pri soutézi vystaven v prostoru pro tymy. Musi byt poskytnuta anglicka
verze, tym muze navic poskytnout i verzi v jiném jazyce.
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Plakat musi byt sdruzeni Eurobot predan ve formatu PDF. Zvolené rozliSeni musi zarucovat,
aby vsechny texty byly cCitelné. Velikost souboru by neméla presahnout 25 MB. PDF verze
plakditu mize byt predana organizaci Eurobot predem prostfednictvim Narodniho
organizac¢niho vyboru, nebo musi byt predan na CD-ROM nebo USB paméti béhem homologace
robota pri soutézi.

Obecné Eurobot doporucuje tymim, aby o svych projektech komunikovaly, napfiklad
prostrednictvim Internetu, diskusnich for apod.

4.6. Zdroje energie

Mezi povolené zdroje energie patri pruziny, stlaceny plyn, slunecni ¢lanky (uvédomte si ale,
Ze soutéz se bude konat ve vnitrnich prostorech!), vSechny typy komercné dostupnych baterii
a energetickych clanka.

Mezi zakazané zdroje energie patri veskeré spalovaci motory, raketové motory, vodikové
clanky a vsechny dalsi typy zdroju energie pouzivajici horeni, pyrotechniku, Zivé bytosti nebo
radioaktivni energii.

Aby se zabranilo problémim s Ziravinami, jsou povoleny pouze typy baterii s tuhym
elektrolytem.

Nejste-li si jisti svym neobvyklym zdrojem energie, vyzadejte si od rozhodcich povoleni
predem!

TymOm je dirazné doporuceno, aby mély k dispozici nékolik sad baterii a aby jejich vyména
v robotovi byla snadna. Tym by mél mit kdykoli k dispozici nahradni plné nabité baterie. Tymy

musi byt schopné hrat dva zapasy za sebou. Uvédomte si, Ze to zahrnuje i Cas potrebny
k pripravé, kdy je robot zapnut a ¢eka na odstartovani, ale zapas jesté nebyl zahajen.

4.7. Ridici systémy

Tymy sméji pouzit libovolny typ ridiciho systému (analogovy, mikroprocesory,
mikrokontroléry, pocitace, programovatelna pole atd.). Tyto systémy museji byt plné
integrovany v robotovi.

Ridici systém musi robotovi umoznit hru za obé barvy; barva tymu bude uréena tésné pred
zapasem.

Ridici systém musi robotovi dovolit projit homologacni fazi.

4.8. Bezpecnost

Jednim z cil(l pfi stavbé robota musi byt vyvinuti systému, ktery bude bezpec¢ny jak béhem
soutéze, tak pri stavbé a testovani. | proto se musite ujistit, ze vas systém je v souladu s
narizenimi platnymi pro technicka zarizeni.

Roboti nesmé&ji mit takové vycnivajici nebo ostré casti, které by mohly zplsobit zranéni pfi
manipulaci s robotem. V robotovi je zakazano pouzivat tekuté latky, Ziraviny, pyrotechniku a
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zivé bytosti. Tyto body budou kontrolovany béhem schvalovaci faze pred tim, nez bude robot
pripustén k soutézi.
Obecné plati, Ze libovolné zarizeni nebo systém, ktery bude rozhod¢im shledan potencialné

nebezpecnym, bude zamitnut a bude muset byt pred soutézi z robota odstranén, nebot
v opacném pripadé by byl divodem k diskvalifikaci.

Vsechny systémy v robotech museji respektovat platné narodni i evropské zakony a vyhlasky.
Specialné museji vsechny systémy odpovidat platnym bezpecnostnim predpisim a nesméji
ohrozit (€astniky nebo divaky, a to jak v prabéhu zapasu, tak v zakulisi.

NiZe je uveden seznam nékterych bezpecnostnich omezeni. Tento seznam neni vyCerpavajici -
rozhodnuti rozhodcich o tom, co je a co neni bezpecné, je konecné.

Tymy, které tato pravidla nebudou dodrzovat (napriklad poskytnou nepravdivou
dokumentaci), ponesou v pripadé Skody zplsobené jejich systémem zodpovédnost pred
soudem.

4.8.1. Palubni napeti

Vsichni roboti podléhaji obecnych standarddm pro slaboproudé systémy.

Palubni napéti nesmi prekrocit 48 V. Palubni napéti je definovano jako elektricky potencial
libovolné casti robota, ktera je pristupna s nebo bez pripadné kapotaze. Pojem ,,pristupna*
zahrnuje i soucasti robota, které byly izolovany pfimo tvlrci robota, at’ uz lepici paskou,
tepelné smrstitelnou buZirkou, nebo jinou podobnou ne pramyslovou technologii.

V robotovi mizZe existovat vyssi potencial nezZ je 48V, ale pouze uvnitf uzavienych komerénich
zafizeni jako jsou podsvétleni LCD displejd, lasery atp. avsak pouze pokud tato zarizeni
nebyla dodatecné upravovana a sama o sobé spliuji narodni a evropské normy.

4.8.2. Lasery

V pfipadé lasert budou uvazovany pouze bezpecnostni tfidy podle normy ,,EN 60825-1:2007,
Edition 2 - Safety of laser products - Part 1: Equipment classification and requirements”
(resp. ,,CSN EN 60825-1 ed.2 2008/6 Bezpecnost laserovych zafizeni - Cast 1: Klasifikace
zarizeni a pozadavky“). Tymy budou muset dodat dokumentaci s oznacenim bezpecnostni
tridy pro vSechna sva laserova zafizeni. Bez této dokumentace nebudou roboti homologovani.

Na zakladé uvedené klasifikace je povoleno pouzit lasery tfidy (Class) 1, 1M, 2, 2M. Vsechny
ostatni tridy jsou prisné zakazany.

Pro roboty soutézici ve Francii plati ndsledujici dodatecné omezeni: Lasery tridy 2 a 2M
jsou povoleny pouze tehdy, pokud laserovy paprsek nikdy nebude svitit mimo hraci stil.

Z bezpecnostnich divodlu nejsou povoleny laserové komponenty vymontované z CD/DVD
prehravacu. | kdyz jsou tato zafizeni tfidy 1, jejich zarazeni do tfidy 1 je platné pouze pokud
nejsou modifikovany a pokud jsou opatfeny svym ochrannym krytem. Laserové dily
z takovychto zarizeni mohou byt ve tridé 3 vzhledem k pouzité vinové délce nebo
energii. Proto takové komponenty nesméji byt v soutézi pouzity.

UPOZORNENI: Rozebrani takového produktu a provozovani bez jeho krytu mdze byt extrémné
nebezpecné (cozZ je naznaceno nalepkou, ktera by méla byt na pristroji).
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Roboti, kteri pouzivaji lasery tridy 2 nebo 2M, museji mit na svém povrchu oznaceni
odpovidajici prislusné normé (IEC TR 60825-14: 2004 Safety of laser products. A user's guide),
jako napriklad nasledujici (pro tridu 2):

LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM

CLASS 2 LASER PRODUCT

4.8.3. Vykonna svetla

V pripadé, Ze jsou pouzity silné svételné zdroje, nesmi byt nebezpecné pro lidské oko. Pozor,
nékteré vykonné LED zarizeni mohou tento limit prekrocit.

4.8.4. Systémy stlaceného vzduchu

Tato kapitola se vztahuje pouze na roboty soutéZici ve Francii.

Vsechny tlakové systémy musi vyhovovat dekretu ,,Conseil Général des Mines” 63 z 18. ledna
1943 a Prikazu ministra z 25. cervna 1943 :

Maximalni tlak: 4 bary
Maximum soucinu tlaku a objemu zasobniku: 80 bar.litru .

Dalsi informace naleznete na http://www.industrie.gouv.fr/sdsi/

4.9. Jiné systémy

Ostatni systémy jsou v principu povoleny, pochopitelné pokud vyhovuji vyse uvedenym
pravidlim. PouZijte svou pfedstavivost!

Napriklad doporucujeme v robotech implementovat zvuky nebo emotivni chovani pro
podniceni inovace a vytvoreni zajimavého predstaveni pro divaky soutéze a média.
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5. Majacky

5.1. Obecné body

Majacky nesmi prekazet protivnikové robotovi. Vznikne-li podezreni, Ze by mohly Umyslné
narusit vyvoj zapasu, nebude je smét tym pouzivat.

Podstavce pro majacky jsou umistény podle kapitoly ,,Podstavce pro majacky” na str. 8.
Podstavce jsou vné hristé.

Spodek majacku musi byt pokryt suchym zipem (,,mékka“ strana) aby jej bylo mozno pripevnit
k uréenému podstavci.

VSechny majacky (lokalizacni na robotovi i pevné) museji zlstat v pribéhu zapast na svém
misté.
Pouziti majacku neni povinné.

VSechna bezpecnostni opatreni tykajici se robotu jsou platna i pro majacky.

Popis:
1 : Pevny majacek (80x80x160 mm)
2 : Majacek pro lokalizaci robota (80x80x80 mm)

3 : Stozar (prostor pouze pro senzory a souvisejici komponenty, pouze vsak je-li
jejich primét do vodorovné roviny plné pod podstavcem pro majacek)
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5.2. Majacky pro lokalizaci robott

Na souperova robota mlze byt umistén jeden majacek, aby bylo mozné robota lokalizovat.
Tento majacek bude umistén na podstavec na souperové robotovi (viz kapitola ,,Podstavec pro
lokalizacni majacek robota“ na str. 15).

Kazdy tym muze mit jen jeden takovy lokaliza¢ni majacek, jeho maximalni rozméry jsou
80 x 80 x 80 mm (krychle o hrané 80 mm).

Casti pouzité ke stavbé majacku museji byt ucelné. Rozhod¢i miZe po tymu pozadovat
otevreni majacku za ucelem kontroly a schvaleni.

Lokaliza¢ni majacek na robotovi musi mit horni stranu pokrytou suchym zipem (strana s
hacky), aby na néj bylo mozné umistit poznavaci vlajecku.

5.3. Pevné majacky

Kazdy tym muze umistit po jenom majacku na kazdy jemu uréeny podstavec na okrajich
hristé. Detaily jsou uvedeny v kap. ,,Podstavce pro majacky” na str. 8.

Maximalni rozméry pevnych majackd jsou 80 x 80 mm (zakladna) a 160 mm (vyska).

Vsechny pevné majacky mohou byt propojeny dratem. Tento nepovinny drat nesmi prekazet
vyvoji zapasu a tym je povinen ho nainstalovat béhem 3 minut urcenych pro pripravu zapasu,
aniz by prekazel souperovu tymu.

Béhem casového limitu pro pripravu na zapas je povoleno docasné dratové spojeni mezi
robotem a pevnym majackem, avsak pouze v pripadé, ze to nepredstavuje pro protéjsi tym
zadné obtéZovani. V pripadé opravnéného protestu protivnika nebude tym smét tuto moznost
pouzit.

Vzhledem k tomu, Ze doba 3 minut na pfipravu je dosti krdtkd a tym, ktery by prekrocil tuto
dobu, by byl penalizovdn, dirazné tymim doporucujeme robota s majdcky nepropojovat.

5.4. Komunikacni signaly

Aby se zabranilo interferenci mezi tymy, je doporuc¢eno komunikacni signaly kodovat. Durazné
upozoriujeme tymy, které pouzivaji infraCervena zarizeni, aby braly do Gvahy silné ambientni
osvétleni pouzivané v pribéhu soutéze. Toto osvétleni se navic muze béhem soutéze ménit
v zavislosti na Case a misté.

Upozoriujeme také, Ze poradatelé pouzivaji béhem soutéze vysokofrekvencni radiova
zarizeni.

Protesty tykajici se interference nebudou uznavany. Majacky museji byt schopny vyrovnat se s
podminkami, které se méni v zavislosti na ¢ase a misté béhem zapasu.
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6. Pribéh zapasu

6.1. Identifikace robota

Na kazdy zapas je robotovi pridéleno barevné oznaceni ve formé malého vlajkového modulu
(zlutého nebo modrého). Toto oznaceni je zvoleno, aby si divaci mohli v kazdy okamzik spojit
robota s jeho tymem.

Hmotnost vlajkového modulu je zanedbatelna. Modul je umistén primo na podstavec majacku
na robota nebo primo na robota.

Pokud neni robot vybaven majackovym podstavcem, musi na jeho horni strané byt k dispozici
oblast 80 x 80 mm pokryta suchym zipem, aby na ni mohl byt umistén vlajkovy modul.

6.2. Startovaci procedura

e Pred kazdym zapasem je tymu urcena barva (zluta nebo modra) a tedy i strana herni
plochy.

e 7 kazdého tymu mohou byt pri pripravé robota k zapasu pritomni v hernim prostoru
pouze dva c¢lenové.

e Oba tymy maji 3 minuty (soucasné) na umisténi robotd do startovni pozice a na
instalaci majacka.
e Roboti jsou umisténi zcela dovnitf do startovni oblasti.

e Po uplynuti tfiminutové doby na pripravu neni povolena zadna intervence nebo prenos
externi informace do robota.

e Jakmile se oba tymy vyjadri, ze jsou pripraveny, rozhodc¢i urci nahodnou pozici
hernich prvki. Toto je provedeno tazenim se sady karet, které ukazuji jejich
rozmisténi. Karty jsou uvedeny v priloze k tomuto dokumentu (,,Appendix B - Losovaci
karty” na str. 29). Rozhodci umisti herni prvky na hristé. BEhem této procedury se jiz
tymy nesméji svého robota dotknout nebo s nim komunikovat.

e Rozhod¢i se zepta Gcastnikll, zda jsou pripraveni a zda maji néjaké pripominky
k umisténi hernich prvkd. Po odsouhlaseni jiz nebudou zadné pripominky tykajici se
umisténi prvku prijaty.

¢ Na signal dany rozhod¢im aktivuje jeden ¢len kazdého tymu svého robota za pomoci
startovaciho lanka. Robot nasledné musi fungovat zcela samostatné.

Kazdy tym, ktery nebude tuto proceduru peclivé dodrzovat (predcasny nebo opozdény start)
bude potrestan penalizaci za chybny start. Bude proveden novy start s novym nahodnym
vylosovanim hernich prvki. Za zplsobeni chybného startu mize byt udélena penalizace.
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6.3. Priibéh zapasu

Roboti maji 90 sekund na to, aby ziskali co nejvice bodi. Toto musi probihat zcela
autonomné.

Béhem zéapasu se nesméji ¢lenové tyml Zadnym zpusobem dotykat robotu, herni plochy ani
zadného z hernich prvkd. Jakakoli akce provedena bez souhlasu rozhodéich povede
k diskvalifikaci tymu v daném zapasu. Tym v takovém pripadé ztraci vSsechny body, které
béhem zapasu mohl ziskat.

Pokud robot opusti hraci plochu, nesmi byt navracen zpét. Zapas neni opakovan a protéjsi
robot smi dokoncit zapas standardné.

Robot, ktery zamérné vystrci svého oponenta mimo herni plochu, bude diskvalifikovan.

Na konci kazdého zapasu se robot musi sam zastavit (vypnout veskery pohon). Pokud se robot
sam nezastavi, rozhodci jej vypne pomoci nouzového vypinace.

Rozhod¢i spocitaji body, aniz by se dotkli robott, pak oznami vysledek.

Tymy se smé&ji svych robotu dotknout a opustit hru teprve s explicitnim souhlasem rozhodcich
po fadném odsouhlaseni vysledku zapasu. V robotech nesmi zistat zadny herni prvek.

6.4. Pocitani skére
6.4.1. Body za hru

Body za hru (viz kap. ,,Body ve hre“ na str. 10) jsou udéleny po skonceni zapasu za akce ve
hi'e spojené s pouzitim hernich prvku.

6.4.2. Penalizace

Penalizace spociva v odecteni prislusného poctu bodi po skonéeni zapasu. Kazda akce, ktera
neni vsouladu sduchem pravidel, mize byt rozhod¢im penalizovana. Rozhod¢i mohou
napriklad udélit penalizaci v nasledujicich pripadech:

e Pokud se robot silné srazi s protivnikem.

e Pokud je robot povazovan za nebezpecného pro hristé, divaky nebo oponenta.
e Pokud robot zamérné zabranuje oponentovi v dosazeni herniho prvku.

e Pokud selze vypinaci mechanismus robota.

e Pokud robot systematicky nebo imyslné vyhazuje herni prvky ze stolu.

e Pokud robot zamérné zabranuje oponentovi v dosazeni jeho cilové oblasti.

e Pokud robot provadi rozlozeni nebo akci, ktera nebyla predem rozhodc¢imi schvalena,
nebo libovolnou jinou akci, ktera neni v souladu s pravidly.

Dalsi penalizace mohou byt udéleny, pokud to rozhodci oznaci za opravnéné. Tym muze byt
napriklad za nevhodné chovani robota v zapase napomenut a je mu doporucena naprava.
Pokud se stejné chovani bude v dalsich zapasech opakovat, bude uz robot penalizovan.
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Oficialni varovani rozhodcich budou uchovavana v bodovacim systému, aby rozhod¢i méli
prehled o prohrescich tymd a mohli vhodné reagovat.

Za jeden prohresek mize byt udélena i vicenasobna penalizace, pokud to rozhod¢i shleda
opravnénym.

6.4.3. Bonusoveé body

Ve kvalifikacnich kolech jsou tymim udéleny podle vysledku zapasu dal$i body. Systém téchto
bonusovych bod( je uveden v kapitole ,,Bonusové body” na str. 11.

6.4.4. Vyskrtnuti ze zapasu

Tym bude prohlasen za vyskrtnuty (tj. diskvalifikovany z aktualniho zapasu) pokud dojde
k nékteré z nasledujicich udalosti:

e Tym se nedostavi véas do zakulisi k ¢ekani na zapas;
e Tym prekroci dobu 3 minut pro pripravu k zapasu;
e Robot béhem zapasu neopusti zcela startovni oblast;

e Robot nema podstavec pro majacek, pricemz souper tento podstavec poZaduje a
potrebuje.

V pripadé vyskrtnuti tym neziskava v daném zapasu zadné body (ani kladné, ani zaporné).

6.4.5. Diskvalifikace ze soutéze
Rozhodci mohou tym diskvalifikovat ze soutéze:

e Pokud robot systematicky provadi tutéz penalizovanou c¢innost
e Za neprijatelné chovani

e Pri nesplnovani bezpecnostnich opatreni.
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7. Faze soutéze

7.1. Homologace

Aby se robot mohl z(c&astnit turnaje, musi byt schvalen. Z logistickych ddvodd a kvali
spravedlnosti je urcen casovy limit pro schvalovani. Vsechny tymy museji nechat své roboty
schvalit pred timto limitem. Roboti, kteri nebudou schvaleni, se nesméji soutéze z(cCastnit.

7.1.1. Fyzicka prohlidka a pohovor s tymem

Rozhodci prohlédne robota a vyslechne tym, aby ovéril nasledujici:

e Robot vyhovuje pravidlim (aby se usnadnila kontrola, robot musi byt schopen
predvést vsechny své mozné akce a moznosti rozvinuti).

e Tym poskytl technickou dokumentaci k zarizenim v robotovi (napf. lasery).

e Tym poskytl technicky plakat.

e Tym chape pravidla a ducha soutéze.

e Nouzovy vypinac funguje a po jeho stisknuti jsou vypnuty vsechny pohonné systémy.

e Je-li to pozadovano, logo organizatora je umisténo na robotovi tak, aby bylo pro

divaky viditelné.

7.1.2. Prakticka zkouska
Robot musi navic projit nasledujicimi testy:
1. Testem, pri kterém prokaze, Ze v soutéznich podminkach bez oponenta:
e je schopen opustit startovni oblast,
e je schopen ziskat aspon 150 bodu,
e spravné funguje vypinaci mechanismus robota.

2. Testem, pri kterém prokaze, ze spravné funguje systém na vyhybani se prekazkam.
Robot musi byt schopen Uspésné se vyhnout nepohyblivé prekazce polozené do cesty
robota. Prekazka je predstavovana faleSnym robotem ve tvaru valce o vysce 300 mm,
priméru 200 mm a hmotnosti mezi 2 kg a 3 kg. Ma majakovy podstavec, ktery mize
byt tymem vyuzit k umisténi majacku. Robot se prekazce musi vyhnout a nesmi se ji
dotknout, ¢imz rozhod¢im presvédéivé ukaze, Ze prekazku spravné zaznamenal.

3. PFi zapasech ve Francii: v pripadé pouziti laser( tridy 2 nebo 2M (at’ uz na robotovi
nebo na majaccich) je laserovy systém otestovan, ze nikdy nesviti mimo hraci stdl.

7.1.3. Zmeny po schvalovani

Je povinné uvédomovat rozhodci o vSech zasadnich modifikacich (napr. funkcionalita, velikost
apod.) provedenych po schvaleni. Rozhod¢i provéri zmény a robota znovu schvali.
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Akce konané béhem zapasu, které nebyly demonstrovany béhem schvalovaciho procesu,
mohou vést k diskvalifikaci.

Rozhod¢i mohou poZadovat opétovné schvaleni robota kdykoli béhem soutéze, pokud jsou
pochybnosti o tom, zda vyhovuje pravidldm.

7.2. Kvalifikacni kola

Béhem kvalifikacnich kol kazdy tym odehraje alespon 5 zapasG. Vysledky kvalifikacnich
zapasl urci, kdo postoupi do finalového kola.

Po skonceni kvalifikacnich zapasu jsou tymy sefazeny podle poétu ziskanych bodi. Tymy,
které maji stejny pocet bodu, jsou sefazeny porovnanim bod( ziskanych v zapasech bez
bonusovych bod.

Je-li to potreba, organizatori mohou poZadovat dodatecné zapasy. Z kazdé skupiny tymu
stejného umisténi jsou nahodné vylosovany dvojice tym(, které spolu odehraji vyrazovaci
zapas. V pripadé lichého poctu tymu ve skupiné je vylosovan jesté jeden zapas, ktery se
odehraje stejnym zpulsobem.

7.3. Finalové kolo

V soutézi Eurobot je do finalového kola vybrano prvnich 16 tym0( z kvalifikace. V narodnim
kole muze byt finale mensi podle poctu prihlasenych tymda.

Zapasy jsou ve finalovém kole poradany podle nize uvedeného diagramu.

Ctvrtfinale Semifinale Finale
1. proti 16.
0. proti 9. } I:I
5. proti 12. I:I
4. proti 13. }: I:I zapas o 3. misto
3. proti 14. I:I I:I
B. proti 11 } I:I
7. praoti 10 I:l
2. prati 15. } I:I
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Béhem finalového kola jsou vSechny zapasy vyrazovaci.

V pripadé dvojité prohry, remizy nebo dvojité diskvalifikace je zapas okamzité zopakovan.
Pokud tento druhy zapas rovnéz skonci dvojitou prohrou, remizou nebo dvojitou diskvalifikaci,
bude vitéz urcen podle poradi na konci kvalifikacnich kol.

Finalovy zapas o prvni misto se hraje na dvé vitézstvi.
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8. Appendix A - Specifikace hristé
a hernich prvku

V této kapitole jsou uvedeny vSechny potrebné informace ke stavbé hraci plochy.

8.1. Presnost

Organizatori se budou snazit vytvorit hfisté s maximalni moznou presnosti rozmérd, ale
vyhrazuji si pravo na nasledujici odchylky:

e 2% v rozmérech hriste,
e 5% v rozmérech hernich prvkd,
e 10% v rozmérech barevného znaceni.

Protesty tykajici se nepresnosti v ramci téchto toleranci nebudou prulmany UpozornUJeme
tymy, Ze se barevny povrch hristé na jednotlivych hristich muze lisit a Ze se m(ze s postupem
zapasu jeho kvalita zhorSovat.

Pokud zjistime problémy se znénim pravidel, mGze v pribéhu roku dojit ke zménam napriklad
v definici hraciho pole nebo hernich prvkd. Doporucujeme proto tymim pravidelné sledovat
webové stranky organizator( http://www.eurobot.org predevsim v sekci ‘FAQ’ a sledovat
diskusi a informace ve foru http://www.planete-sciences.org/forums.

Ddlezita upozornéni:

Upozorniujeme, Ze rovinnost hristé se také miiZe lehce ménit. Zatimco nékteré stoly jsou
vyrobeny z velmi tuhého materidlu a jsou perfektné rovné, jiné mohou byt z mékciho
materidlu a mohou byt do jisté miry zvinéné. Stoly také mohou byt vyrobeny z vice Cdsti,
mezi kterymi muZe byt ryha i drobny schod. Z téchto divodu silné doporucujeme vyrobit
pojezd robota a jeho svétlou vysku tak, aby se s pripadnymi odchylkami vyrovnal.

Vyse uvedené tolerance se vztahuji pouze na hristé a dalsi herni prvky. Roboti a lokalizacni
majdcky pfipravené tymy museji splriovat omezeni uvedend v ostatnich kapitoldch pravidel a
tolerance uvedené v této kapitole se na né nevztahuji.

8.2. Technické nakresy stolu a hernich prvku

Vzhledem k velikosti jsou technické nakresy uvedeny v kap. ,,Appendix C - Technické nakresy*
na str. 32.
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8.3. Natéry

Prvek

Barva

Typ natéru

Reference

Hraci plocha

Zelena

Akrylatovy,

matny RAL 6018

Kukuri¢né klasy

Perlova bila (pokud jsou natreny)

Akrylatovy,

matny RAL 1013

Falesné kukuricné klasy | Dopravni Cerna Akrylatovy, matny RAL 9017
Modra startovni oblast Signalni modra Akrylatovy, matny RAL 5005
Zluta startovni oblast Zluta dopravni Akrylatovy, matny | RAL 1023

8.4. Specifikace hernich prvk

Specifikace Zonglovacich mickl predstavujicich rajcata a pomerance bude zverejnéna ve foru
http://www.planete-sciences.org/forums ihned, jakmile bude znama.

Robonika
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9. Appendix B - Losovaci karty

Karty pro urceni konfigurace jsou sloZeny ze dvou Casti:
e 9 karet pro nahodné umisténi falesné kukurice po stranach hristé

e 4 karty pro nahodné umisténi falesné kukurice ve stredni casti hristé

Karty pro umisténi faleSné kukurice po stranach hristé:
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Karty pro umisténi faleSné kukurice ve stredni ¢asti hristé:

31

/%

Verze 1 —
 —

La Ferté-Bemnard



Eurobot 2010 @%E%S
v 5cie
Nakrmte svét % NK &

]
o
o>

\ ‘
®Nture pour Le5 >

Pravidla 2010

10. Appendix C - Technické nakresy
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