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Bowling

Roboti hraji kuZelky!

Vitézi tym, ktery do konce zdpasu shodi nejvice kuZelek vlastni barvy.

Ale pozor: vypada to, Ze je snadné a rychlé shodit své kuZelky, ale je také mozZné stavet souperovy
kuZelky. A pri jednom azZ dvou robotech na tym, toto je tou pravou vyzvou.

Jakou strategii si vybere Vds robot?
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1. Predstaveni souteze

Nasledujici pravidla jsou urcena pro vsechna narodni kola a pro finale soutéZze autonomnich robotd
EUROBOT 2005.

EUROBOT je amatérska roboticka soutéz oteviena tymum mladych lidi z celého svéta, sdruzenych bud’
ve studentskych projektech, robotickych klubech, nebo vzdélavacich projektech. Kazdy tym je tvoren
nékolika lidmi.

Soutéz usiluje o probouzeni zajmu Siroké verejnosti o robotiku a povzbuzeni aktivniho provozovani védy
ve skupinach mladych lidi. EUROBOT a jeho narodni kvalifikace by mély probihat v pratelském a
sportovnim duchu.

EUROBOT neni jen technicky zamérenou soutézi. Je hlavné zakladem pro podporu technické
predstavivosti, stejné jako vymény myslenek, zkusenosti, vtipnych napadi, védeckych a technickych
znalosti. Ddraz je kladen na tvorivost, kulturni a technické obohaceni Gcastniku.

Ucast v soutdZi predpoklada plné prijeti téchto zasad, stejné jako pravidel a jejich interpretace
vyborem rozhodcich (v prabéhu roku) a rozhod¢imi (prfi zapasech). Rozhodnuti rozhoddich je konecné a
neni proti nému odvolani, leda by bylo dosaZzeno dohody mezi vSemi zGéastnénymi stranami.

EUROBOT je soutéz poradana v Evropé, je vSak oteviena vsem zemim svéta. Zemé, které jsou
reprezentovany vice nez tremi tymy, usporadaji narodni kvalifikaci (nebo narodni kolo), v niz vyberou
tri tymy. Ve vybéru typicky budou dva nejlepsi tymy. Je ale na narodnim organizacnim vyboru, zda
zvoli pro vybér tretiho tymu jiné kritérium nez Gspésnost. Treti tym mize byt napriklad porotou vybran
na zakladé dalsich kvalit, které jsou v soutézi ocenovany: nejlepsi koncepce, kreativita, fair-play atd.

V soutézi EUROBOT se vice nez soutéz samotna ocenuje fair-play, solidarita, vyména technickych
znalosti a kreativita (a to jak v oblasti techniky, tak v oblasti vedeni projektu).

Tymy, které uspéji v narodnich kolech v Rakousku, Belgii, Ceské Republice, Némecku, Francii, Srbsku-
Cerné Hore, Spanélsku, Svycarsku a viech ostatnich novych zemich v roce 2005 se sejdou 19. - 22.
kvétna 2005 ve Svycarském YVERDON LES BAINS, aby se utkali ve finale soutéze EUROBOT.

EUROBOT se zrodil v roce 1998 v navaznosti na Francouzsky roboticky pohar, soubézné se vznikem
obdobné soutéze ve Svycarsku. Dnes jsou jeho organizatori sdruzeni v celoevropské asociaci, aby
podporovali mezinarodni rozsireni soutéze a aby formovali ducha vymény a spoluprace, ktery mezi
organizatory existuje.

Sdruzeni, které bylo oficialné zalozeno 20. kvétna 2004, se jmenuje EUROBOT. Jeho stanovy muzete
nalézt na internetovych strankach www.eurobot.org. Vsichni jednotlivci i skupiny, ktefi sdileji nase
hodnoty, jsou vitani, at uz nas podpori, nebo se pripoji jako dobrovolnici k riznym organizacnim
skupinam.
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Je treba také zminit, Ze mnohé narodni kvalifikace jsou otevreny zahrani¢nim tymam, pochopitelné v
rozsahu omezeném jejich zdroji a moznostmi. Kromé toho mnohé tymy usporadavaji vlastni pratelska
utkani. Nakonec je treba fici, Ze mezinarodni tymy jsou samozrejmé vitany.

EUROBOT a jeho narodni kola jsou pripravovany prevazné dobrovolniky vSech narodnosti, kteri véri ve
vzdélavaci hodnoty této zkusenosti, a Casto jsou byvalymi Ucastniky této soutéze.

Vitejte!

A prejeme Vam hezké zazitky!
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2. Zakladni pravidla

Letos budou roboti hrat bowling.

Eurobot®”" 2005
"Bowling"

Kazdy tym navrhne a sestroji jednoho nebo dva roboty. V kazdém zapase proti sobé nastoupi dva tymy.
Zapas trva minutu a pul.

Kazdému tymu je pridélena barva kuzelek. Aby zvitézili v zapase, srazeji roboti své kuzelky. Ty je na
zacatku zapasu Cekaji na druhé strané prikopu. Roboti mohou také stavét kuzelky opacné barvy, které
shodil souper, aby snizili jeho skore. Tym, ktery bude mit na konci zapasu vice srazenych kuzelek,
vyhrava.
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3. Hristé a herni prvky

3.1. Obecné

Reference k jednotlivym hernim prvkim jsou v pfiloze.

3.1.1. Hriste

Hristé se sklada ze:
dvou obdélnikovych poli se sachovnicovym vzorem oddélenych prikopem.

tri mostl spojujicich tato pole: stfedového v pevné pozici a dvou krajnich, jejichz poloha je losovana

pred zacatkem zapasu.
Na hristi jsou rozmistény kuzelky a koule. Nékteré kuzelky jsou umistény na podstavcich.

Hristé je obklopeno drevénym mantinelem 70mm vysokym (vzhledem k Grovni hernich poli) a 22mm
Sirokym, natrenym matnou bilou barvou (viz priloha). Tento mantinel lezi mimo hristé a jeho tloustka

se tedy nezapocitava do rozmérd uvedenych nize.

22mm 22mm 22mm 22mm

I 1500mm I s S 1500mm I

| .7T

I [2100mm

[

22mm

@ @ Skittles . Possible positions for skittles groups

. Bowls @ Skittles on their stand

[ Beacons support PiEY Starting area
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3.1.2. Tolerance

Organizatori se budou snazit vytvorit hristé s maximalni moznou presnosti rozmér(, ale vyhrazuji si
pravo na nasledujici odchylky:

2% v rozmérech hristé,

5% v rozmérech hernich prvka,

10% v rozmérech barevného znaceni.

Nebudou prijimany protesty tykajici se nepresnosti v ramci téchto toleranci.

Kvalita lesklych povrch( se mize vyrazné lisit mezi rGznymi hristi a mize se zhorSovat s postupem
zapasu.

V pripadé zasadnich problémd mohou byt urcité herni prvky pozménény béhem roku. Doporucujeme
tymum sledovat zmény pravidel na forech (FAQ na strankach www.eurobot.org).

Dulezité upozornéni: vySe uvedené tolerance se v zadném pripadé netykaji omezeni rozméru robotl a
majacka vytvorenych Gcastniky.

3.2. Herni pole

Kazdé pole méri 1522mm x 2100mm.

Je natreno Ctvercovou Sachovnici matné hnédé a lesklé bézové (viz plan v priloze). Kazdy ctverec méri
300mm x 300mm. Rohové Ctverce jsou béZové.

Ve stfedu nékterych Ctvercl jsou otvory o priméru 10mm, které jsou ur¢ené k upevnéni podstavcu pro
kuzelky (viz plan v priloze). Roboti nesméji v Zadném pripadé vyuzivat tyto otvory a to pro jakykoli
ucel.

Lista o Sifce 22mm zakoncuje pole na strané prikopu. Je natrena lesklou bilou barvou a zapocitava se
do rozmérd herniho pole.

Startovni oblast je v levém vnéjsim rohu herniho pole.

Je to Ctvercova oblast velikosti 600mm x 600mm, Cili 4 rohové Ctverce sachovnice (viz plan v priloze).

3.3. Prikop

Prikop méri 600m x 2100mm (viz plan v priloze).

Jeho Uroven lezi 36mm pod Urovni hernich poli.

Je jednolité natfen matnou modrou barvou (viz priloha).

Obsahuje 8 az 16 otvord o praméru 10mm urcenych pro uchyceni nahodné umisténych mostl. Jejich
rozmisténi a pocet se mize na rGznych hristich liSit. Roboti nesméji v Zadném pripadé vyuzivat tyto
otvory a to pro jakykoli Gcel.

3.4. Pevny most

Pevny most o celkové Sirce 300mm a délce 600mm je umistén ve stredu hristé. Jeho horni strana je v
Urovni s hernimi poli.

Je ohranic¢en dvéma bocnicemi o Sifce 15mm a vySce 22mm. Uprostred vede pricka o Sifce 30mm a
vysce 15mm a rozdéluje horni stranu mostu na dvé stejné cesty o Sifce 120mm.
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Horni strana mostu je natrena jednolitou lesklou bézovou barvou. Bocnice a pricka jsou natreny
matnou bilou (viz priloha).
Pevny most se dvéma koridory:

15 mn 120mm 30m 120mm 15 mm

%:LLJ /o i Ly

mat

36 mm

3.5. Nahodné umisténé mosty

Oba nahodné umisténé mosty jsou stejné a méri 450mm x 600mm. Jejich horni strana je v Grovni s
hernimi poli.

Tyto mosty jsou ohraniceny dvéma bocnicemi o Sifce 15mm a vysce 22mm, mezi nimi je tedy cesta o
Sirce 420mm.

Jsou rozmistény po stranach pevného mostu, symetricky vzhledem ke stfedu hristé. Jejich poloha je
zvolena nahodné ze 4 rdznych rozmisténi. Tato rozmisténi odpovidaji posunu o nasobek 150mm.

Aby se zamezilo pohybu mosti béhem hry, jsou uchyceny ke dnu prikopu. Z tohoto divodu mdize kazdy
most obsahovat jeden az dva otvory, jejichz pozice se mlze na riznych hfistich lisit.

Horni strana obou mostU je natfena jednolitou lesklou béZovou barvou. Bocnice a pricka jsou natreny
matnou bilou (viz priloha).

15 mm 420mm 15 mm
I
/é) Glossy 22 mm
% o] —k
Mat 36 mm
]

possible hold down mechanism

Dulezité: Roboti sméji prejizdét prikop i mimo mosty, ale nesméji pritom vyuzivat okraje hristé.

3.6. Kuzelky

3.6.1. Popis

KuzZelka se sklada z drevéného valce (natfeného matnou Cervenou nebo zelenou barvou) o priméru
59mm a vysce 120mm. Na spodni strané valce jsou 3 kovové nohy tvorené Srouby o priméru 8mm.
Srouby vycnivaji z valce v délce 40mm. Celkova vyska kuzelky je 160mm.

Kovové nozicky jsou umistény 10mm od okraje valce a jejich stfedy tvori vrcholy rovnostranného
trojuhelnika.

Horni Cast kazdé kuZelky je pokryta stribrnou reflexni paskou o vysce 25mm.

Kovova cast kuzelky je ferromagneticka (lze ji pritahnout magnetem).
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Viz priloha.

59+1mm

25mm

120mm

160mm

< wide head
MBS bolts
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Eurobot®”" 2005
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3.6.2. Rozmisténi
Na hristi je celkem 30 kuzelek (15 na kazdém hernim poli). Jsou vZdy rozmistény symetricky podle

stfedu hristé (prostredek stfedového mostu, viz priloha). Jsou postaveny na nozickach.

Na kazdém poli jsou rozmistény nasledujicim zplisobem:

Jedna skupina o 3 kuzelkach, jejiz pozice je pevna, je umisténa na vstupu na pevny most. Jedna
kuzelka je primo na mosté. Dalsi dvé s ni tvori rovnostranny trojuhelnik (viz nasledujici obrazek).

random
angle

the skittles are centred
in a circle of about
150mm in diameter

Dvé skupiny o 4 kuzelkach jsou rozmistény nahodné (losem) na kazdém hernim poli na kulatém
podstavci (viz mozné pozice v priloze).
Mezi moznymi nahodnymi pozicemi nejsou ty, kde jsou podstavce na sousednich ¢tvercich.
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Jedna skupina kuzelek je umisténa nahodné (losem) na Urovni herniho pole (bez podstavce).
Skupina 4 kuzelek je sestavena tak, ze 3 kuzelky tésné sousedi a jedna je postavena na nich (na kazdé

stoji jednou nozickou).
Ddlezité: Robot nesmi srazet kuzelky pomoci jiné kuzelky.

3.7. Podstavce pro kuzelky

Na téchto podstavcich jsou umistény skupiny po 4 kuzelkach.
Jsou to valce o priméru 200mm a vySce 22mm natfené matnou bilou barvou (viz priloha).

Jsou uchyceny do otvort v hernich polich.

200mm
S
1\\/[;1t 22mm
1
Il-ll possible hold down mechanism

3.8. Koule

Na kazdém hernim poli je umisténa jedna koule. Lezi na vstupu do levé cesty pevného mostu (viz plan
v priloze).

Jsou to gymnastické mice (pro rytmickou a sportovni gymnastiku) znacky "Togu", jez jsou dostupné v
obchodech se sportovnimi potfebami. Pouzité mice jsou Cerné barvy a priméru 160mm. Jejich
nahusténi je upraveno na atmosféricky tlak, primér se tak zmensi na 140mm. Hmotnost je asi 300g.
Pred zapasem jsou koule pokryty kridovym prachem.

Tyto koule mohou byt tlaceny nebo hozeny za Ucelem srazeni kuzelek.
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4. Roboti

4.1. Obecné

Kazdy tym vytvori jednoho nebo dva roboty.

Roboti jsou plné autonomni stroje. Musi si nést vlastni zdroj energie, pohonné jednotky a ridici systém.
Roboti mohou komunikovat pouze mezi sebou, pripadné s lokalizacnimi majacky, pokud je tym pouziva
(béhem zapasu neni dovoleno zadné dalkové ovladani, roboti musi byt zcela autonomni).

4.2. Omezeni a bezpecnost

4.2.1. Fair-play...

Protoze cilem vSech je pratelské prostredi a odehrani co nejvétsiho pocet zapasu, vsechny akce, které
nejsou primo spojeny s cilem hry (jak je popsan v tomto dokumentu) a brani jejimu bezproblémovému
pribéhu, budou penalizovany.

V tomto duchu strategie robotd nesmi napriklad:

branit oponentovi v pristupu ke kuzelkam;

Umyslné shazovat kuzelky do prikopu;

rusit souperova(y) robota(y);

pouzivat prislusenstvi, barvy nebo kresby podobné elementim na hristi s cilem zmateni soupefova
robota;

trast hracim stolem s cilem porazeni kuzelek nebo ztizeni ¢innosti souperova robota;

Uumyslné poskozovat souperova robota, hristé, nebo libovolny herni prvek.

Dale:

Roboti se nemohou pevné spojovat s hristém (napriklad pomoci prisavek, ...). Po celou dobu hry nesmi
byt sila potrebna ke zvednuti robota vyssi nez sila dana jeho hmotnosti.

Roboti nesmi Umyslné pouzivat nesené kuzelky ke shazovani dalSich.

4.2.2. ... a bezpecnost
Roboti nesmi mit Zzadné vycnivajici nebo ostré ¢asti, které by mohly zpusobit Skodu nebo by mohly byt
nebezpecné.

Pouziti tekutin, ziravin, pyrotechnickych materialt a zivych bytosti je zakazano.

VSechny systémy na robotech musi odpovidat platnym zakonum. Specialné vSechny pouzité systémy
musi vyhovovat platnym bezpecnostnim predpisim a nesmi ohrozit ucastniky ¢i vefejnost a to jak
béhem zapasu tak v zakulisi (viz také kap.8.5).

Obecné plati, ze libovolné zarizeni nebo systém, ktery by mohl byt potencialné nebezpecny pro
Ucastniky, divaky nebo rozhodci, budou zamitnuty.
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4.3. Micky

Micky mohou byt pouzity pouze pro porazeni kuzelek.

Tymy mohou pouzit nejvyse 8 mi¢k( uvnitf svych robotl. Tyto mi¢ky musi zlstat v maximalnim obvodu
robota, jak je definovan v kap.4.6 (pokud jsou neseny).

Tyto mi¢ky musi byt matné cerné barvy, mit primér 40mm (+/-10%) a maximalni hmotnost 100g
(napriklad micky na squash).

Pouziti mickd neni povinné. Mic¢ky nejsou dodavany poradajici organizaci.

Jejich pouziti nesmi ohrozit prihlizejici divaky ani rusit prabéh hry.

Jejich pouziti bude akceptovano pouze v pripadé, ze vsechny tyto podminky budou splnény.

Robot miiZe sbirat mi¢ky nalezené na hraci plose a znovu je pouzit.

TymOm se doporucuje, aby si své micky oznacili malou nenapadnou znackou. Tato znacka nesmi
ovlivnit robotovy schopnosti detekce mick(l (napfiklad nesmi mit vyraznou jasnou barvu).

4.4. Povinné vybaveni

Kazdy robot musi byt vybaven snadno pristupnym startovacim zarizenim. Zarizeni se spusti vytazenim
startovaci $nary, alesponn 500mm dlouhé. Tato SAdra nesmi zlstat pripojena k robotu po zahajeni
zapasu. Jakékoli jiné systémy (dalkové ovladani, rucni stisk prepinace apod.) nebudou schvaleny.
Pokud ma tym dva roboty, musi byt oba aktivovany stejnou osobou a to jedinym pohybem.

Kazdy robot musi byt vybaven nouzovym vypinacem aktivovanym stiskem. Vypina¢ musi mit vyrazné
cervené oznaceni o priméru minimalné 20mm (napriklad standardni bezpecnostni vypinac). Musi byt
umistén na viditelném a bezpec¢ném misté, které je snadno shora pristupné pro rozhodci béhem
zapasu. Tento nouzovy vypinac¢ musi odpojit od napajeni vsechny motory a pohanéci zarizeni robota.
Kazdy robot musi mit casovac, ktery robota automaticky zastavi po vyprseni Casu vyhrazeného na
zapas.

4.5. Doporucené vybaveni

TymUm se doporucuje, aby své roboty opatfili narazniky. Naraznik se pocita do rozmér( robota a mél
by byt umistén 70mm nad zemi. Uelem nérazniku je zabranit moznym $kodam pfi nechténych kolizich
mezi roboty béhem zapasu.

Predpoklada se, Ze mnoho tym( bude pouzivat elektromagnety. Doporucuje se tedy vsem tymim, aby
tuto skutecnost vzali v potaz a dostatecné ochranili citlivou elektroniku.

4.6. Omezeni velikosti robota

Roboti mohou mit samorozbalovaci zarizeni. Pokud je takovyto mechanismus pouzit, tak se robot
typicky rozbali po zahajeni zapasu.

Obvod robota je definovan jako obvod konvexniho obalu vertikalni projekce robota do roviny hraciho
pole (viz nasledujici obrazky).

Obvod celku (tvoreného jednim nebo dvéma roboty) na startovni pozici nesmi presahovat 130cm.
Obvod robota, resp. soucet obvodd pro dva roboty v plné rozbalené konfiguraci nesmi presahnout
200cm kdykoliv béhem zapasu.

Vyska robota, bez stojanu pro majacky, nesmi presahnout 400mm. Toto omezeni plati i béhem
rozbalovani.
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Kazdy robot mize v libovolny okamzik nést nejvyse dvé kuzelky.
Kuzelky nesené robotem se nepocitaji do rozmér( robota, ale nesmi zasahovat do vyhledu majackd,

tedy nad Uroven 400mm nad hraci plochou.

Robot je chapan jako mnozina objekti mechanicky spojenych dohromady (tj. robot nesmi zanechavat

jednotlivé dily ¢i soucastky na hraci plose).

Par prikladu obvodu robota a jeho rozbaleni

V pripadé jednoho robota: V pripadé dvou robot(:

Not deployed — Q\ Not deployed
. | O\
9 \ \
@) \ o ~
= ‘\ —
E ! ] =
= R —
= = | =B =
H . o
B . ]
& >%§ -
\\ 4 \ o /

\ —
< 1m30 \ e - < 1m30
T ———<om ——— +-——<2m
Deployed Deployed

4.7. Ldroje energie

Jsou dovoleny vsechny zdroje energie (pruziny, stlaceny plyn, baterie, ...) s vyjimkou Ziravin,

pyrotechnickych materiald a Zivych bytosti.

Co se tyce baterii, jsou dovoleny pouze typy s tuhym elektrolytem, aby se predeslo riziku Uniku

kyseliny.

Tymum je ddrazné doporuceno, aby mély nékolik sad baterii, které lze snadno vyménit. K dispozici by
méla byt minimalné jedna kompletni nahradni sada pro rychlou pripravu robota. Tymy musi byt

schopné hrat dva zapasy po sobé.

4.8. Ridici systémy

Tymy mohou pouzit libovolny ridici systém (analogovy, mikroprocesory, mikropocitace, pocitace,

programovatelna pole, ...).

Tyto systémy musi byt plné integrovany v robotu (robotech).
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4.9. Stojan pro lokalizacni majacek robota

Je ddrazné doporuceno, aby tymy vybavily své roboty stojanem pro lokalizacni majacek vyrobeny
souperovym tymem.

Tym se muze rozhodnout nevybavit svého robota timto stojanem, ale pokud soupef tento stojan
vyzaduje a potrebuje, bude tento tym vyskrtnut ze zapasu.

Stojan pro majacek musi spliovat nasledujici omezeni:

Jedna se o ctvercovou plochu 80x80mm, umisténou 480mm nad Urovni hristé. Konstrukce nesouci tuto
plochu musi zlstat ve vertikalni projekci ¢tvercové plochy. Tento podpurny sloupec nesmi obsahovat
nic jiného nez senzory. Podpurny sloupec musi byt dostate¢né pevny, aby udrzel souperiv majacek ve
stabilni konfiguraci. Tym je odpovédny za tuto robustnost.

Povrch plosky 80x80mm musi byt zcela pokryt suchym zipem (strana s hacky).

Stojan pro majacky by mél byt umistén co nejvice ke stredu robota. Ve slozeném stavu nesmi byt
vzdalenost mezi stojanem a nejvzdalenéjsim bodem robota na jedné strané mensi nez 50% stejné
vzdalenosti na strané druhé.

Stojan musi byt téz schopen nést vlajecku, identifikujici barvu robota (viz kap.6.1).
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5. Majacky

5.1. Obecné

Majacky jsou urceny, aby pomohly robotim pri sebelokalizaci, lokalizaci kuZelek nebo soupefova
robota(u).

Cilem majacka v zadném pripadé nemuze byt zmateni souperova robota. Pokud by hrozilo, Ze zamérné
narusi bezproblémovy pribéh zapasu, nemohou byt pouzity.

Na obou kratsich stranach jsou umistény 3 stojany pro stabilni majacky: dva v rozich a jeden uprostred
kratké strany (viz plan v priloze). Jsou natfeny cernou barvou a jejich horni plocha je ve vysce 400mm
nad urovni hernich poli.

Pouziti majacku je dobrovolné a za jejich vyrobu zodpovidaji tymy.

Fixed beacon (8x8x16)
Mast (area for sensors only)

Robot localisation beacons (8x8x8) skittles with their reflectors

= \

all dimension in millimetres skittles on the floor | | skittles on the stand
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5.2.  Mobilni majacky

Mobilni majacky mohou byt umistény na souperova(y) robota(y) za Ucelem jeho (jejich) lokalizace.
Kazdy tym m(ze mit dva mobilni majacky (na kaZzdého souperova robota jeden).

Mobilni majacky musi byt zcela autonomni a nezavislé.

Maximalni rozmér je urcen krychli o strané 80mm.

Mohou byt umistény na stojany pro mobilni majacky, které poskytne na svych robotech tym soupere.
Vsechny soucasti mobilniho majacku musi byt uzitecné (zadny balast). Rozhodc¢i mohou pozadat tymy o
otevreni majackud, pokud to uznaji za nezbytné.

Horni strana majacku musi umoznovat umisténi vlajecky barevné identifikujici robota (viz 6.1).

5.3. Stabilni majacky

Kazdy tym muZe umistit nejvyse tri stabilni majacky na stojany pro stabilni majacky na opacné strané
hristé.

Tyto majacky se museji vejit do kvadru o rozmérech podstavy 80mm x 80mm a vysce 160mm.

Stabilni majacky museji byt zcela autonomni, ale mohou byt navzajem propojeny kabelem. Tento
kabel, pokud je pfitomen, nesmi prekazet bezproblémovému prabéhu zapasu.

5.4. Fyzicka omezeni

Spodni strana majacka musi byt pokryta suchym zipem (strana s hacky), aby mohly byt umistény na
stojany pro majacky.
Majacky (jak mobilni, tak stabilni) musi zlstat na svych stojanech béhem celého zapasu.

5.5.  Komunikacni signaly

Aby se zamezilo interferenci mezi tymy, Je doporuceno, aby komunikacni signaly byly kodovany.
Durazné doporucujeme tymum pou21va]1c1m infraCervena zarizeni, aby pocitali s intenzivnim
ambientnim osvétlenim béhem zapasl. Toto osvétleni se navic mize ménit v zavislosti na misté a Case.
Také upozorfiujeme, Ze organizatofi budou béhem zapast pouzivat vysokofrekvenéni radiovy prenos.
Nebudou pfijimany Zadné protesty tykajici se problém( s interferenci. Roboti se museji umét
prizplGsobit podminkam, které se mohou ménit v zavislosti na ¢ase a misté béhem zapasu.

6. Prubéh zapasu

6.1. Identifikace herniho pole a robotu

V kazdém zapase jsou roboti a herni pole oznaceni barevnou vlajeckou.
Toto oznaceni slouzi k rozliseni robot( jednotlivych tyma.
Jeho hmotnost je zanedbatelna.
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Toto oznaceni je umisténo na stojanu pro mobilni majacek nebo pfimo na robotovi (pokud tento stojan
chybi, viz kap.5.2) a na stojanech pro stabilni majacky.

Kazdy tym musi zajistit, Ze jeho robot(i) umoznuji umisténi tohoto oznaceni na rovném horizontalnim
povrchu pokrytém suchym zipem (strana s hacky). Typicky bude toto splhovat stojan pro mobilni
majacek a jednotlivé majacky.

6.2. Startovaci procedura

Pred zacatkem zapasu je kazdému tymu prirazena strana hristeé.

Tym umisti svého robota (své roboty) ve slozeném stavu do oblasti pro start nasledujicim zplsobem:
v pripadé jediného robota se tento robot musi dotykat okraje hristé;

v pripadé dvou robot( se musi jeden z robot( dotykat okraje hristé.

— <1m30 < 1m30

Tymy maji 3 minuty na rozmisténi svych robot(.

Z kazdého tymu mohou byt pri pritomni nejvyse dva zastupci.

Jakmile jsou roboti na svém misté, zadny vnéjsi zasah ani prenos informace neni povolen.

Rozhod¢i losuje pozice nahodnych prvkl (mosty, podstavce, kuzelky) a rozmisti je.

Rozhodci se zepta Ucastniku, jestli jsou pripraveni a zda nemaji zadné pripominky k rozmisténi hernich
prvkd. Po tomto okamziku uz nebudou prijimany zadné stiznosti tykajici se rozmisténi.

Na startovaci signal vydany rozhodcim jsou roboti uvedeni do provozu jednim ¢lenem tymu. Od tohoto
okamziku roboti pracuji zcela autonomné.

Tym, ktery nerespektuje startovaci proceduru (predcasny start ap.), je zodpovédny za falesny start. Je
provedeno nové nahodné rozmisténi a novy start. Rozhod¢i maji pravo startovat roboty sami.

6.3. Prubéh zapasu

Roboti maji 1 minutu a 30 sekund na to, aby ziskali co nejvice bodl. Celou dobu pracuji naprosto
autonomné.

Béhem zapasu se nesmi zadny UCastnik dotykat robotu ani zadnych hernich prvkud. Jakykoli zasah bez
dovoleni od rozhodcich vede k vyskrtnuti tymu ze zapasu a tedy nulovému poctu bodu za zapas.
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Pokud robot opusti hFist&, nebude vracen zpét a zapas nebude opakovan. Zadny robot nesmi zamérné
vytlacit robota soupere mimo hristé.

Na konci zapasu se kazdy robot zastavi diky vnitfnimu casovaci. Pokud se tak nestane, zastavi robota
rozhod¢i pomoci bezpecnostniho vypinace.

Rozhod¢i spocitaji body, aniz by se dotykali robotll a oznami vysledek.

Tymy se sméji dotykat robotl a opustit déjisté az po oznameni vysledkd, shodé na vysledném skore a
explicitnim souhlasu rozhodciho.

6.4. Pocitani bodu

6.4.1. Body

Body se scitaji po skonceni zapasu.
Kazda kuzelka odpovidajici barvy srazena na hristi prinasi tymu jeden bod.
Kuzelky drzené robotem se do vysledku nezapocitavaji.

6.4.2. Penalizace

Penalizace spociva v udéleni dodatecného bodu k vyslednému skore soupericiho tymu na konci zapasu.
Kazda akce robota, ktera neodpovida pravidlim, mdlze byt rozhodlim penalizovana. Rozhod¢i udéli
penalizaci napriklad v nasledujicich pripadech:

robot nasilné vrazi do souperova robota;

robot, jehoz chovani je nebezpecné vzhledem ke hristi nebo souperovu robotu (viz kap.4.2);

robot, jehoz strategie spociva v zamezeni pristupu soupere ke kuzelkam.

Pozor! Tento seznam neni vyCerpavajici. Rozhodc¢i mohou pristoupit k penalizaci, kdykoli to bude
opodstatnéné.

6.4.3. Vyskrtnuti

Rozhodci vyskrtnou tym:
ktery nenastoupi vcas do zakulisi k pripravé na zapas;
ktery se nedokaze prichystat na zapas béhem 3 minut;
jehoz roboti neodstartuji (zadny zcela neopusti 4 startovaci ctverce);
ktery neposkytuje podstavec pro majacek na svém (svych) robotu (robotech) a souperici tym ho
(je) pozaduje a potrebuje.
Rozhodci také smi vyskrtnout tym
jehoz robot(i) provadi rozlozeni nebo akci, ktera nebyla schvalena rozhod¢imi, nebo Umyslné
provadi akce, které nejsou v souladu s pravidly.

Vyskrtnuti tymu béhem zapasu vede ke ztraté vsech bodu ziskanych béhem zapasu. Soupefici tym
pokracuje v zapase a sbira své body.
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7. Casovy plan soutéze

7.1. Schvalovani robotu

Aby se robot mohl zGcastnit kvalifikace, musi byt zkontrolovan rozhod¢im, zda vyhovuje pravidlim. Z
tohoto divodu robot musi byt schopen snadno predvést vSechny akce a konfigurace, které muze béhem
zavodu zaujmout. Mimo to musi byt schopen vyhrat zapas pri nepritomnosti soupere. To znamena, ze
musi byt schopen béhem minuty a pul shodit vice kuzelek své barvy neZ souperovy. Robot musi byt
vybaven funkcnim casovacem, ktery robota zastavi po uplynuti hraci doby. Tym musi téZ poskytnout
technicky dokument (vice v dodatku).

Robot ¢i par robotd spliujici vyse uvedené podminky se maze zducastnit soutéze.

Dulezité:

Je povinnosti soutéZicich informovat rozhodc¢i o jakychkoli vétsich modifikacich robota (funkcnosti,
rozmérd, aj.) uskutecnénych po jeho schvaleni. Rozhod¢i zkontroluje, zda modifikovany robot odpovida
pravidlim. Akce, ktera nebyla schvalena a je pouzita béhem zavodu, povede k vyskrtnuti ze zapasu.
Kdykoli béhem soutéze vyvstanou néjaké pochybnosti, maji rozhodci pravo robota znovu zkontrolovat.
Pokud napriklad robot provede zakazanou akci opakované v nékolika zapasech za sebou, mize byt tym
pozadan o zjednani napravy nasledované novym schvalenim.

7.2. Kvalifikacni kolo

Pokud to pocet tyml dovoli, bude kvalifikacni kolo sestavat z nejméné 5ti zapasu. Vysledky z téchto
zapasu rozhodnou, které tymy postoupi do finale.
Celkové skore po kvalifikaci je uréené kumulativnim souc¢tem vSech bodu ziskanych béhem zapast a
bonusovych bodu:

4 body za vitézstvi,

2 body za remizu,

1 bod za prohru,

0 bodu pri vyskrtnuti ze zapasu.

Skore 0 : 0 je povaZovano za dvojitou prohru, takze oba tymy ziskavaji po jednom bonusovém bodu.

Po skonceni kvalifikacnich kol je urceno pofadi tyml na zakladé ziskanych bodi. Tymy, které maji
stejny pocet bod(, jsou serazeny podle souc¢tu bodd bez bonusovych bodu. Organizatofi mohou, pokud
je to nutné, pozadovat dodatecné zapasy.

-
Robot-CH

YVERDON-LES-BAINS @ v M

S—

la F'é:rté Bernard

21/26



Eurobot°®*" 2005 PanEte

° % nc,es
"Bowling" scie
g %

Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla...

7.3. Finalové kolo

Prvnich 8 nebo 16 tymu z kvalifika¢niho kola (v zavislosti na poctu registrovanych tymu) postupuje do
finalového kola. Zapasy ve finalovém kole jsou organizovany podle nasledujiciho schématu:

1/4" of final 1/2th of final final

1 meet 16

8 meet 9

5 meet 12

.......... 39 place final
4 meet 13 @D
3 meet 14 @D

6 meet 11
7 meet 10

2 meet 15
Béhem finalového kola jsou vsechny zapasy vyrazovaci.

V pripadé remizy nebo dvojité prohry je zapas okamzité opakovan. Pokud i tento druhy zapas skonci
remizou nebo dvojitou prohrou, bude vitéz urcen na zakladé skore dosazeného v kvalifikaci.

8. Prilohy

8.1. Nakres hristé

Rozméry jsou uvedeny v mm a podléhaji tolerancim uvedenym v kap.3.1.2.
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8.2. Vykres kuzelky

59+1mm

25mm

120mm

10mm

160mm

* L -

< wide head
M8 bolts 1200

Reflexni prouzky:
Odrazky v samolepicim pasu o tloustce 0,2mm a Sifce 25mm. Barva stfibrna.
V prodeji reference 324-1591 ("Radio Spares”, Francie), XUZBO05 ("Telemecanique”, Francie).

Sroub:
Sroub s valcovou vypouklou hlavou s krfizovym zarezem.

Délka: 80mm
Primér: 8mm (M8)
Pramér hlavy: 19mm
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8.3. Natéry

Hraci prvek Barva Typ Reference
Hraci pole, Sachovnice BéZova (leskla) Akryl RAL 1001
Hraci pole, Sachovnice Hnéda (matna) Akryl RAL 8024
Hraci pole, hranice, podpéry Bila (matna) Akryl RAL 9016
kuzelek, zabradli

Hraci pole, hranice s prikopem Bila (leskla) Akryl RAL 9016
Hraci pole, prikop Modra (matna) Akryl RAL 5015
Podpora majacku Cerna (matna) Akryl RAL 9017
Kuzelky Zelena (matna) Akryl RAL 6002
Kuzelky Cervena (matna) Akryl RAL3000

8.4. Technicky popis

Kazdy tym musi pro Uspésné schvaleni svych robotl predlozit technicky popis, ktery shrnuje dilezité
informace vztahujici se ke konstrukci robott (nakresy, technické odkazy, podrobnosti, ...) na plakatu
velikosti A1. Cilem tohoto dokumentu je podpora vymeény informaci a komunikace mezi tymy.

.....

vysvétleni, ...) a musi obsahovat zejména:

nazev tymu;

pocet clen(;

predstaveni "vynalezu" i inovace, nové strategie nebo jiného detailu z celkové koncepce, na néz je

tym patricné hrdy.
Tento plakat bude vyvésen ve stanovisti tymu. Text plakatu je v rodném jazyce tymu a pokud mozno
také v anglictiné. Tymy musi také poskytnout dokument obsahujici stejné informace jako plakat ve
formatu "ppt" (Microsoft PowerPoint), "pdf" (Adobe Acrobat) nebo v obrazovém formatu "jpg" nebo
"png". V kazdém pripadé musi pouzité rozliSeni zajistit Citelnost vSech textd. Maximalni velikost
dokumentu je 10MB.
Elektronicka verze tohoto dokumentu bude prezentovana na webovych strankach Eurobot a ulozena v
archivech soutéze Eurobot.

-
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Eurobot®" 2005 nete
urobo pla nces

"Bowling" ‘5;6

Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla... Pravidla...

Tento dokument muZe byt odeslan Narodni Organizacni Komisi predem nebo mUlze byt predan pfri
prijezdu.

8.5. Bezpecnostni pokyny

Zde naleznete seznam bezpecnostnich omezeni, jez musite dodrzet. Tento seznam neni vyCerpavajici a
mulze se ménit na zakladé platné legislativy riznych zemi. Jako vSeobecné pravidlo plati, ze tymy
vyvijeji systémy, které odpovidaji kritériim pro navrh a vyrobu, jez neuvedou v ohrozeni ¢leny tymu ani
divaky jak ve stanovistich tymi, tak béhem soutéZe. Proto byste méli zajistit, Ze vaSe systémy
odpovidaji platnym zakonnym predpistm.

8.5.1. Palubni napéti

Vsichni roboti podléhaji obecnym standarddm pro slaboproudé systémy. Palubni napéti proto nesmi
prekrocit 48V.

8.5.2. Systémy stlaceného vzduchu

VSechny systémy stlaceného vzduchu podléhaji zakonim stanovenym “Conseil Général des Mines” (pro
Francii).
Pripominame dekret 63 z 18. 1. 1943 a Prikaz ministra z 25. 7. 1943 (Francouzska legislativa):
Maximalni tlak: 4 bary.
Maximalni soucin tlaku a objemu zasobniku: 80 bar.litrd.
Dalsi informace jsou dostupné na:
http://www.industrie.gouv.fr/sdsi/ (pro Francii)

8.5.3. Lasery

Maximalni opticky vykon laseru musi byt nizsi nez 1mW (0dBm).

8.5.4. Vykonna svétla

V pripadé pouziti intenzivniho osvétleni (napr. v majaccich) nesmi byt svételna intenzita nebezpecna
lidskému oku v pripadé primé expozice (napr. vykonné LED diody).
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