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Robot Recycling Rally

Roztrid’ odpad a vyhraj!

Robot, ktery roztridi nejvice odpadu do sprdvného kose, vyhraje.
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1. Predstaveni soutéze

Nasledujici pravidla jsou platna pro vSechna narodni kola a pro finale soutéze autonomnich robotd
EUROBOT 2007.

EUROBOT je amatérska roboticka soutéz pro tymy mladych lidi z celého svéta, kteri jsou sdruzeni bud’
ve studentskych projektech, nezavislych klubech nebo vyukovych projektech. Kazdy tym musi byt
slozen ze dvou nebo vice aktivnich Ucastnik(. Clendm tymu mdze byt nejvice 30 let (véetné), kazdy
tym muze 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 napadd, védeckych a technickych znalosti. Nutna je téz
kreativita a mezioborova spoluprace. Cilem je posileni kultury a techniky.

Pokud se rozhodnete zucastnit se soutéZe, musite s témito principy souhlasit. Stejné tak musite
souhlasit s pravidly a jejich interpretacemi, které jsou vydavany komisi rozhodcich v prabéhu roku a
rozhod¢imi béhem soutéznich zapast. Rozhodnuti rozhod¢ich je konecné a nemize byt zpochybriovano,
leda by doslo k dohodé mezi vsemi z(castnénymi stranami.

EUROBOT se kona v Evropé, je vsak oteviena tymim ze vSech zemi svéta. Zemé, ve kterych se soutéze
chtéji zGcéastnit vice nezZ tri tymy, musi usporadat narodni kolo, v némz vyberou tri tymy, které budou
zemi reprezentovat ve finale. Ve vybéru typicky budou dva nejlepsi tymy (podle skore v soutézi). Vybér
tretiho tymu je na organizatorech narodniho kola: mimo vlastni vysledek v soutézi mohou organizatori
vybér uskutecnit napriklad na zakladé jinych kvalit, které soutéZ ocenuje: napriklad nejlepsi koncepce,
kreativita, fair-play apod.

V soutézi EUROBOT se vice nez vitézstvi samotné ocenuje fair-play, solidarita, kreativita a sdileni
technickych znalosti.

Ty Stastné tymy, které postoupi z narodnich kol v Alziru, Belgii, Ceské republice, Némecku, Francii,
Italii, Rakousku, Rumunsku, Srbsku, Spanélsku, Svycarsku a Velké Britanii, se setkaji s novacky v soutézi
z dalsSich zemi 17.-20. kvétna 2007 ve francouzském La Ferté-Bernard, aby spolu soutézili ve finale.

Soutéz EUROBOT se zrodila v roce 1998 v navaznosti na Francouzsky roboticky pohar soubézné se
vznikem podobné soutéZe ve Svycarsku. Dnes jsou organizatofi soutéze sdruzeni v celoevropské
asociaci, aby podporovali mezinarodni rozsireni soutéze a aby udrzovali pavodniho ducha spoluprace a
vymeény, ktery se mezi organizatory vytvoril. Sdruzeni, které oficialné vzniklo v kvétnu 2004, bylo
pojmenovano Eurobot. Statut miZete nalézt na nasich webovych strankach (www.eurobot.org). Vsichni
jednotlivci i skupiny, kteri sdileji nase hodnoty, jsou vitani, at uz nas podpori, nebo se pripoji jako
dobrovolnici k riznym organiza¢nim skupinam.
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Je trfeba poznamenat, Ze vétsina narodnich kol je oteviena zahrani¢nim tymim v mezich moznosti
organizator(i a ze mnohé tymy poradaji vlastni pratelska utkani. Také je vhodné poznamenat, Ze i
nadnarodni tymy jsou vitany.

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!
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2. Zakladni pravidla

Nasledujici pravidla jsou platna pro soutéz autonomnich robotd Eurobot®” 2007. Ocekava se, ze se
narodni kvalifikace budou fidit vétSinou téchto pravidel. Presto Ucastnikim doporucujeme, aby se u
svého narodniho organizacniho vyboru informovali o rozdilech.

Letos budou roboti tridit odpadky. Roboti mohou nalézt tfi druhy odpadki: lahve, plechovky a baterie.
Kazdy tym muzZe soutézit pouze s jednim robotem. V kazdém zapase, trvajicim 90 sekund, proti sobé
nastoupi dva tymy.

KaZzdému tymu je pridélena barva - ¢ervena nebo modra. Kazdy tym ma pridéleny dva kose na odpadky:
jeden na lahve, jeden na plechovky. Navic je na hristi umistén jesté jeden spolecny ,kosik“ na baterie.

Ukolem robota je nalézat na hfisti odpadky, odvaZet je do spravnych ko$t, vyhodit je a vratit se zpét
hledat dalsi odpad.

2.1. Rozhodci

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

Ukolem rozhod¢ich je pomahat tymiim a zaroven interpretovat a uplatiiovat pravidla v pribéhu soutéze
a pri schvalovani robot(. Doporucujeme tymim, aby se na rozhod¢i obraceli s otazkami ohledné
pravidel a pribéhu soutéze.

3. Hristeé a herni prvky

3.1. Obecné poznamky

Jednotlivé herni prvky a vyrobky pro postaveni hry jsou uvedeny v priloze na konci tohoto dokumentu.

3.1.1. Tolerance
Organizatori se budou snazit vytvorit hfisté s maximalni mozZnou presnosti rozmérQ, ale vyhrazuji si
pravo na nasledujici odchylky:

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

Protesty tykajici se nepresnosti v ramci téchto toleranci nebudou prijimany.
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Upozorfiujeme tymy, ze se barevny povrch hfisté na jednotlivych hfistich mize liSit a Ze se mlze
s postupem zapasl jeho kvalita zhorsovat.

Pokud zjistime problémy se znénim pravidel, mGze v pribéhu roku dojit ke zménam napriklad v definici
hraciho pole nebo hernich prvki. Doporu¢ujeme proto tymim pravidelné sledovat webové stranky
organizatori www.eurobot.org predevsim v sekci ‘FAQ’.

Dulezité upozornéni: vySe uvedené tolerance se vztahuji na hristé a dalsi herni prvky. Organizatori
mohou poZadovat vétsi presnost tykajici se robotd a jejich lokalizacnich majackd pripravenych
z(Castnénymi tymy.

3.2. Hraci plocha

Hristé je 210 cm Siroké a 300 cm dlouhé. Je natreno Sedou antracitovou barvou. Na hristi jsou umistény
4 kose a jeden kosik na ukladani odpadu. Kazdy robot ma v jednom rohu hristé dva kose, po jednom na
plechovky a na lahve. Kosik na ukladani baterii je umistén nahodné a je k hristi pripevnén na zacatku
zapasu. Tento kosik je uréen k odkladani baterii obéma roboty.

Startovni oblast
modrého tymu

Stojany pro
majacky

Stredova osa
(symetrie barev)

2 pevné
pozice

A

AN

A/

/\

|

\J
A

I\

Startovni oblast
cerveného tymu

0

Lahve
Plechovky

Kose c¢erveného

tymu Kosik 3 nahodné \ V\ Lahve
posiee Plechovky Kose modrého
tymu
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3.3. Startovni oblasti

Startovni oblasti jsou v opacnych rozich, nez jsou kose na odpad. Obé startovni oblasti jsou tvaru
Ctverce o hrané 50 cm a jsou vybarveny barvou tymu (Cervena nebo modra). Na zacatku hry jsou roboti
umisténi do startovni oblasti tak, aby se dotykali obou mantinel( prilehlych k jejich startovni oblasti.

3.4. Mantinel

Mantinel je 70 mm vysoky (vzhledem k urovni plochy hristé) a 22 mm Siroky. Mantinel je pred kosi o
néco nizsi, 50 mm pred kosem na plechovky a 40 mm pred kosem na lahve.

Mantinel je nabarven zpola modre a zpola Cervené (symetricky s hranici v pllce dlouhé hrany). Na

modré strané hristé jsou modré koSe a Cervena startovni oblast, na Cervené strané hristé jsou cervené
kose a modra startovni oblast.

3.5. Podstavce pro majacky

V kazdém ze ¢tyrf roht hfisté a v pllce kratkych stran je umistén podstavec pro lokalizacni majacek (viz
plan hristé).

Podstavec pro majacek sestava z Ctvercové plochy 80 x 80 mm umisténé 350 mm nad Urovni hristé.
Plocha je pokryta suchym zipem (strana s hacky).

Podpéra majackového podstavce je ¢erna, 10 mm Siroka.
Pred podpérami v rozich hristé, kde jsou kose, jsou umistény dva valce o priméru 22 mm a vysSce

280 mm. Jsou pokryty reflexni paskou (specifikace pasky je v priloze). Dalsi takovy valec je uprostred
protéjsi strany (mezi dvémi startovacimi pozicemi). Jeho vyska nad mantinelem je 280 mm.

3.6. Odpad / umisténi odpadu

Ve hre je 50 kusl odpadu trech typ(: 21 plechovek, 21 lahvi a 8 baterii.

3.6.1. Plechovky

Na hristi je 21 plechovek: 20 nahodné umisténych a 1 na pevné pozici. Plechovky jsou hlinikové
plechovky od napojt objemu 330 ml (bézné ,sladké sycené napoje*). Bok plechovky je nabarven zluté
(RAL 1018), vrsek a dno plechovky neni nabarveno (kov). Aby byla
zlepsena stabilita a stalost plechovek, jsou vyplnény polyuretanovou
pénou (viz priloha 8.2). Plechovky jsou 115 mm vysoké a maji pramér

60 mm. 115mm | S ¢omm

Plechovky nejsou magnetické.
Q)
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3.6.2. Plastové lahve

Na hristi je 21 PET lahvi: 20 nahodné umisténych a 1 na pevné  ------------------
pozici. Lahve jsou prihledné, ale jejich barva neni uréena. Jsou
pouzity lahve o objemu 500 ml (béZné ,sladké sycené napoje*). 230mm
Lahve jsou prazdné, bez vicek a krouzk(. Puvodni nalepka je | ________
odstranéna a nahrazena stejnomérné zelenou samolepici paskou .I

§ire 50 mm ve vySce mezi 100 a 150 mm ode dna. Lahve jsou 115 60mm

- e Y ex mm
230 mm vysoké o prumeru 60 mm v misté nalepky.
100mmI

3.6.3. Baterie = MY -

Na hristi je 8 baterii, 4 Cervené a 4 modré. Tri od kazdé barvy jsou umisténé nahodné, cCtvrta je na
pevné pozici. Baterie jsou typu “D” nebo “LR20”, 1.5V. Télo baterie je vysoké 55 mm a kladny pol
5 mm. Baterie jsou vybité. Mohou byt pouzity pouze neporusené a nezkorodované baterie.

Pivodni nalepka baterie je prekryta izolacni samolepici paskou (Cervenou nebo modrou).
Paska je 50 mm Siroka a je umisténa ve vySce 4 mm od spodku baterie (zaporného pélu).

3.6.4. Umisténi odpadu

Na délici care stolu je 5 rovhomérné umisténych pozic (po 350 mm): 2 pevné pozice a 3 nahodné. Na
prvni pevné pozici je umisténa plechovka, na druhé lahev, ve sméru od strany, pri které jsou umistény
startovni oblasti. Zbylé tri nahodné pozice jsou urceny pro ¢ervenou baterii, modrou baterii a kosik na
baterie. Pred zapasem je nahodné vylosovana karta, na niz je vyobrazeno presné umisténi téchto tri
prvka.

Zbylych 46 odpadku (20 plechovek, 20 lahvi a 6 baterii) je umisténo na stil s pomoci trojihelnikovych
rameckud. Nejprve jsou ramecky umistény na obé strany stolu (viz schéma stolu). Poté jsou tri baterie
stejné barvy umistény do kazdého rohu trojuhelnika na druhé strané stolu. Nasledné je do kazdého
trojuhelniku nahodné polozeno a umisténo 10 plechovek a 10 lahvi. Trojuhelniky jsou rovnostranné o
velikosti strany 850 mm. Kazdy trojuhelnik je umistén 300 mm od kratké osy stolu a je k ni privracen
stranou.

Na stole jsou pozice tfech baterii u kazdého z trojahelnikd, pevné lahve a pevné plechovky vyznaceny
cernou teckou.

3.7. Kose a kosik

3.7.1. Kose

Odpadkové kose jsou umistény ve dvou rozich stolu smérem k divakim a proti startovacim pozicim.
V kazdém tomto rohu jsou dva kose 500 mm dlouhé a 250 mm Siroké. Otvor v kosi je vyskové zarovnany
s mantinelem stolu. KoS na dlouhé strané stolu je urcen na plechovky, mantinel pred timto kosem je
vysoky 50 mm. Druhy kos je na lahve a mantinel pred timto kosem je vysoky 40 mm. Kazdy kos by mél
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byt tak hluboky, aby mohl pojmout v principu vsechen spravny odpad. Kose museji byt prihledné
(plexisklo, sit, prahledny plastovy pytel apod.), aby divaci vidéli jejich obsah.

Vrsek kose je ve vysce 350 mm nad hraci plochou a snizuje se smérem od hristé na vysku 200 mm.

Vriek koSl je pokryt stejnou jednobarevnou samolepici paskou jako baterie (50 mm, Cervena nebo
modra).

3.7.2.  Kosik

Na stredni care stolu je nahodné umistén ,kosik“, ktery je na zaCatku zapasu ke stolu pripevnén
Sroubem (26). Sroub je uprostfed kosiku a uréuje jeho pozici. Kosik je shora otevieny duty valec o
praméru 200 mm a vysce 30 mm se sténami o tloustce 10 mm. Vnitfni hloubka koSiku je 25 mm. Barva
kosiku je bila. Umisténi koSiku je urceno kartou losovanou na zacatku kazdého zapasu.

4. Roboti

4.1. Zakladni body

e Kazdy tym smi postavit k zapasu nejvyse jednoho robota.

e Robot je plné autonomni stroj. Musi si nést vlastni zdroj energie, pohonné jednotky i ridici
systém.

¢ Robot smi komunikovat pouze s lokalizacnimi majacky (viz majacky dale v textu).

e Béhem zapasu neni dovoleno pouzivat zadné dalkové ovladani: robot pracuje zcela samostatné.

4.1.1. Viditelnost
Komise rozhod¢ich doporucuje tymim, aby vyrobily robota tak, aby jeho vnitrni ¢asti byly viditelné.
Pro finalové zapasy je nutno zachovat dvé obdélnikové oblasti 100 mm x 70 mm pro umisténi

samolepek (Cisla tym( a oznaceni sponzord, vytisténa organizatory). Umisténi téchto oblasti je
libovolné, museji ale byt na dvou riiznych stranach robota.

4.2. Omezeni a bezpecnost

4.2.1. Fair-play
Snahou organizator je udrZovat pratelské prostfedi a odehrat co nejvice zapast. Proto budou
penalizovany veskeré akce, které nejsou v souladu s duchem soutéze tak jak je uvedeno v tomto

dokumentu, nebo které by branily bezproblémovému pribéhu soutéZe. Cilem zapasu neni branit
druhému robotovi ve hre.
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V tomto duchu tymy napriklad nesméji sledovat strategie, které by vedly k nasledujicimu chovani:

e Blokovat druhému robotovi pristup k nékterému hernimu prvku nebo oblasti na hristi
o Zamérné ztvarneni robota (barva, tvar apod.) tak, aby byl protéjsi robot popleten
¢ Umyslné poskozeni robota oponenta, hraci plochy nebo libovolného herniho prvku.

Zejména nesmi byt na robotovi pouzita zadna z barev, které jsou v téchto pravidlech stanoveny pro
herni prvky.

4.2.2. Bezpecnost

e Roboti nesmi byt vybaveni takovymi odstavajicimi nebo ostrymi castmi, které by mohly
zpusobit Skodu nebo by mohly byt nebezpecné.

e Vrobotovi je zakazano pouzivat tekuté latky, ziraviny, pyrotechniku a zivé bytosti.

e Vsechny systemy v robotech museji respektovat platné narodni i evropské zakony a vyhlasky
Specialné museji vSechny systémy odpovidat platnym bezpeénostnim predpisim a nesméji
ohrozit G¢astniky nebo divaky, a to jak v prabéhu zapasu, tak v zakulisi.

e Obecné plati, Zze libovolné zarizeni nebo systém, ktery bude rozhod¢im shledan potencialné
nebezpecnym, bude zamitnut a bude muset byt pred soutézi z robota odstranén, nebo by byl
diivodem k diskvalifikaci.

4.3. Povinna vybava

Vsichni roboti museji byt vybaveni nasledujicimi systémy, nebo nebudou pro soutéz schvaleni.

4.3.1. Startovaci lanko

Startovaci zarizeni musi byt na robotovi snadno pristupné. Bude zapnuto vytazemm lanka alespon
500 mm dlouhého. Toto lanko nesmi byt po nastartovani k robotovi pfipojeno. Zadny jiny systém
nebude schvalen (dalkové ovladani, rucné ovladany prepinac apod.).

4.3.2. Nouzovy vypinac

Robot musi byt vybaven nouzovym vypinaem o priméru alesponn 20 mm (napriklad bezpecnostni
tlacitko). Musi byt umistén na zretelném misté v zoné, ktera neni nebezpecna a ktera je pro rozhodci
snadno dosazitelna v prubéhu celého zapasu, a to na horni strané robota. Zmacknuti nouzového
vypinace musi vést k okamzitému vypnuti vsech pohonnych zarizeni robota a k jejich uvedeni do
volnobézného stavu (nezabrzdéno).

4.3.3. Automatické vypnuti

Kazdy robot musi byt vybaven systémem, ktery robota automaticky zastavi na konci 90 sekundového
zapasu. ,,Zastaveni“ znamena kompletni vypnuti veskerého pohonu. Roboti, ktefi se budou po konci
zapasu pohybovat, budou penalizovani nebo diskvalifikovani.
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4.3.4. Systém na vyhybani se prekazkam

Tymy museji vybavit své roboty systémem na vyhybani se prekazkam. Tento systém je urcen
k predchazeni kolizi mezi roboty v pribéhu zapasu. Systém by mél reagovat na protivnikova robota.
Mohl by byt realizovan kontaktnim (napf. mechanicky naraznikovy senzor) nebo nekontaktnim
senzorem (napr. infraCerveny nebo laserovy senzor, sonar, kamera). Je mozné pouzit lokalizacni
majacek (viz dale) umistény na protéjsiho robota. Je-li pouzit naraznikovy senzor, musi byt dostatecné
citlivy a robotovy reakce dostatecné rychlé, aby se zmirnily nasledky kolize. Systém na vyhybani se
prekazkam bude zkusebné testovan v pribéhu homologace robota.

4.4. Rozmeéry robota

Tymy mohou robota navrhnout tak, Zze bude obsahovat samorozbalovaci zarfizeni. Pokud je takovyto
mechanismus pouzit, smi jej robot rozbalit az po signalu ke startu zapasu.

Obvod robota je definovan jako konvexni obal vertikalni projekce robota do roviny hraciho pole.
Obvod robota ve startovni konfiguraci nesmi presahnout 120 cm.

Obvod plné rozvinutého robota nesmi presahnout 140 cm v libovolném momenté v pribéhu zapasu.
Uvedeny obvod se pocita bez odpadk.

Vyska robota nesmi presahnout 35 cm, aZ na stojan pro majacek (viz majacky dale v textu) a pripadné
senzory umisténé pod podstavcem majacku nebo misto, kde se macka nouzovy vypinac.

VSechny ostatni systémy, véetné povinnych, museji byt umistény ve vyse uvedeném rozsahu rozmérd.
VSechny casti robota museji zlstat fyzicky

spojeny - robot tedy nesmi nechavat své Casti  g¢artovni pozice T
na hraci plose.
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4.5. Zdroje energie

Mezi povolené zdroje energie patri pruziny, stlaceny plyn (Ctéte ale omezeni nize!), slunecni ¢lanky
(uvédomte si ale, Zze soutéZ se bude konat ve vnitfnich prostorech!), vsechny typy komercné
dostupnych baterii a energetickych ¢lanka.

Mezi zakazané zdroje energie patfi veskeré vybusné motory, raketové motory, vodikové clanky a
vSechny dalsi typy zdroju energie pouzivajici horeni, pyrotechniku, Zivé bytosti a radioaktivni energii.

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

Aby se zabranilo problémim s Ziravinami, jsou povoleny pouze typy baterii s tuhym elektrolytem.
Tymum 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 potfebny k pripravé, kdy je robot zapnut a
Ceka na odstartovani, ale zapas jesté nebyl zahajen.

4.6. Ridici systémy

Tymy sméji pouzit libovolny typ Fidiciho 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. Pokud mozno by to mélo byt snadno nastavitelné
tésné pred zaCatkem zapasu.

Ridici systém musi robotovi dovolit projit homologaéni fazi (viz dale, pfedeviim pozor na vyhybani se
prekazkam).

4.7. Podstavec pro lokalizacni majacek robota

Je dirazné doporuc¢eno navrhnout robota tak, aby na néj mohl byt umistén lokalizaéni majacek
vyrobeny opacnym tymem.

Tento stojan muZe byt navrzen jako odmontovatelny 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 muze také rozhodnout robota podstavcem pro majacek nevybavit. Pokud v takovém pripadé
protivnik doda majacek a chce jej v prabéhu zapasu pouzivat, bude tym za absenci podstavce
diskvalifikovan.
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Podstavec musi stale vyhovovat nasledujicim omezenim:

e Podstavec je Ctvercovy o rozmérech 80 x 80 mm, umistény ve vysi 430 mm nad plochou hristé.
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 zpusobem 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%
ekvivalentniho rozmeéru na opacné strané.

4.8. Technicky plakat

Kazdy tym musi pri homologaci robota dodat technicky plakat.

Tento plakat ma obsahovat informace o navrhu robota (nakresy, technické 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 odborné 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 plvodu 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.

Plakat musi byt sdruzeni Eurobot predan ve formatu PDF. Zvolené rozliseni musi zarucovat, aby
vsechny texty byly Citelné. Velikost souboru by neméla presahnout 10MB.

Tym explicitné udéluje vsechna prava pouziti plakatu organizaci Eurobot a to jak celého, tak jeho casti
podle potreby. Predevsim, ale ne pouze, smi organizace Eurobot publikovat plakat na svych webovych
strankach a smi jej pouzivat pro marketingové ucely. Tym je zodpovédny za to, Ze ma vsechna prava k
celému grafickému i textovému obsahu pouzitému na jejich plakatu.

PDF verze plakatu muize byt predana organizaci Eurobot predem prostrednictvim Narodniho
organizacniho vyboru, nebo musi byt predan na dvou discich CD-ROM béhem homologace robota pri
Soutézi.
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5. Majacky

5.1. Obecné body

e Majacky jsou urCeny k pomoci robotovi v jeho orientaci na hristi a ke zjisténi pozice
protivnikova robota

e Majacky nesmi prekazet protivnikové robotovi (komunikace, hmotnost...). Vznikne-li podezreni,
ze by mohly Umyslné narusit vyvoj zapasu, nebude je smét tym pouzivat.

e Tri pevné podpéry pro majacky jsou umistény na obou bocnich kratkych stranach hristé: jedna
uprostred, dvé v rozich (viz nacrt v priloze). Podstavce jsou cerné a jsou umistény ve vysi
350 mm nad Grovni stolu. StoZar podstavce je kruhového prurezu s primérem 10 mm a je
pokryt reflexni paskou (viz bod 8.2).

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

e Vsechny majacky (lokalizacni na robotovi i pevné) museji zUstat v pribéhu zapasi na svém
misteé.

e Pouziti majacku je volitelné. Majacky museji byt navrzeny a vyrobeny tymy.

e Vsechna bezpecnostni opatreni tykajici se robotl jsou platna i pro majacky.

Pevny majacek (80x80x160) Stozar (prostor pouze pro senzory)

Majacky pro lokalizaci robot( (80x80x80)

vsechny miry jsou v milimetrech

15/24

/f’% : s SCIENCE W EEK

y/ =2 (»)\/[M i ’M‘
la Férté Bernard . ak DASSAULT
SYSTEMES

EUROPEAN



Eurobot®¢" 2007

Robot Recycling Rally

Oficialni pravidla 2007

5.2. Majacky pro lokalizaci robotu

Na protéjsiho robota mize byt umistén jeden majacek, aby bylo mozné robota lokalizovat.
Tento majacek bude umistén na podstavec urceny pro tento Ucel na souperové robotovi.

Kazdy tym mU(ze mit jen jeden lokalizacni majacek.

Nejvétsi rozmér pro lokalizac¢ni majacek je krychle o hrané 80 mm.

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

Lokaliza¢ni majacek na robotovi musi umoznovat umisténi poznavaci vlajecky.

5.3. Pevné majacky

Kazdy tym smi pouzivat nejvyse tri majacky, umisténé na podstavcich okolo hraci plochy.

Tym muze sv(j majacek umistit na podstavec v poloviné kratké strany vlastni Casti hristé a na
dva podstavce umisténé v rozich na opacné poloviné hristé.

Dratem smi byt propojeny pouze majacky na téze strané hristé. Tento nepovinny drat nesmi
prekazet vyvoji zapasu.

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

5.4. Komunikacni signaly

Aby se zabranilo interferenci mezi tymy, je doporuceno signaly kodovat. Dirazné
upozornujeme tymy, které pouzivaji infracervena zarizeni, aby braly do Uvahy silné ambientni
osvétleni pouzivané v pribéhu soutéZe. Toto osvétleni se navic mize béhem soutéZe ménit
v zavislosti na Case a misté.

Upozornujeme také, ze poradatelé pouzivaji béhem soutéze vysokofrekvencni radiova zarizeni.
Protesty na interferenci nebudou uznavany. Majacky museji byt schopny se vyrovnat
s podminkami, které se méni v zavislosti na Case a misté béhem zapasu.

6. Pribéh zapasu

6.1. Identifikace robota

Na kazdy zapas je robotovi pridéleno barevné oznaceni ve formé malého vlajkového modulu
(éerveného 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 (viz kapitola o podstavcich majackil) a na pevné majacky.
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.
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6.2. Startovaci procedura

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

e Z kazdého tymu mohou byt pri pripravé robota k zapasu pritomni v hernim prostoru pouze dva
Clenové.

e Oba tymy maji 3 minuty na umisténi robot( do startovni pozice, toto se déje soucasné.

e Roboti jsou zcela umisténi do startovni oblasti a dotykaji se dvou mantinelu prilehlych 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, rozhod¢i uréi nadhodnou pozici dvou baterii a
kosiku. Toto je provedeno taZenim se sady karet. Rozhod¢i umisti herni prvky na hristé. Béhem
této procedury se jiz tymy nesméji svého robota dotknout.

e Rozhod¢i se zepta Ucastnikd, zda jsou pripraveni a zda maji néjaké pripominky k umisténi
hernich prvkud. Po odsouhlaseni jiz nebudou prijaty Zadné pripominky tykajici se umisténi.

e Na signal dany rozhod¢im aktivuje jeden clen kazdého tymu robota. Robot nasledné musi
fungovat zcela samostatné.

e 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 prvka.

e Rozhoddi si vyhrazuji pravo odstartovat roboty sami.

6.3. Pribéh zapasu

e Roboti maji 90 sekund na to, aby ziskali co nejvice bod(l. Toto musi probihat zcela autonomné.

e Je zakazano vybirat odpadky z kosu.

e Béhem zapasu se nesméji ¢lenové tymd Zadnym zplsobem dotykat robotll, herni plochy ani
zadného z pevnych hracich prvk(. Jakakoli akce provedena bez souhlasu rozhodéich povede
k diskvalifikaci tymu v daném zapasu. Tym v takovém pripadé ztraci vsechny body, které
béhem zapasu mohl ziskat.

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

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

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

e Rozhodcdi spocitaji body, aniz by se dotkli robotd, pak oznami vysledek.

o Tymy se smé&ji svych robot( dotknout a opustit hru teprve po explicitnim souhlasu rozhod¢ich
po radném odsouhlaseni vysledku zapasu.
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6.4. Pocitani skore

6.4.1. Body

Body jsou pocitany po skonceni zapasu. Po skonceni zapasu je zkontrolovan odpad v kosich a baterie
v kosiku:

Za kazdy spravné umistény odpad:

e Tym ziska jeden bod za kazdou lahev ve svém kosi na lahve.
e Tym ziska jeden bod za kazdou plechovku ve svém kosi na plechovky.

S nespravné umisténym odpadem je nalozeno takto:

e Za prvni Ctyri nespravné umisténé odpadky se nepocitaji zadné body.
e Kazdy dalsi nespravné umistény kus se pocita jako bod pro oponenta.

Bodovani uloZenych baterii:

e KaZda baterie v kosiku se pocita za tfi body pro tym prislusné barvy.

6.4.2. Penalizace

Penalizace spociva v odecteni bodll ze skore tymu na konci zapasu. Kazda akce, ktera neni v souladu
s duchem pravidel, mizZe byt rozhod¢im penalizovana. Rozhod¢i mohou napriklad udélit penalizaci
v nasledujicich pripadech:

Pokud se robot silné srazi s protivnikem

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

Pokud selze vypinaci mechanismus robota

Pokud robot systematicky nebo Umyslné shazuje odpadky ze stolu

Pokud robot vyndava odpadky z oponentova kose

Pokud robot umistuje baterie do kost na plechovky ¢i lahve.

Upozornéni: tento seznam neni vycCerpavajici. Dalsi penalizace mohou byt udéleny, pokud to rozhodci
oznaci za opravnéné.

6.4.3.  Vyskrtnuti

Rozhodci vyskrtnou ze zapasu tym:

Ktery se nedostavil véas do zakulisi k pripravé na zapas,

Kterému bude priprava na zapas trvat déle, nez 3 minuty,

Jehoz robot neopusti zcela startovni oblast,

Jehoz robot nema podstavec na majacek, pokud protivnik umisténi lokalizacniho majacku
pozaduje a potrebuje.

e JehoZ robot provadi rozlozeni nebo akci, ktera nebyla predem rozhodcimi schvalena, nebo
libovolnou jinou akci, ktera neni v souladu s pravidly.
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Tym vyskrtnuty ze zapasu ztraci vSechny body ziskané v pribéhu tohoto zapasu. Opacny tym pokracuje
v zapase a dal sbira své body.

7. Casovy priibéh soutéze

7.1. Schvalovani robotu

Aby se robot mohl zlcastnit turnaje, musi byt schvalen. Schvaleni je povinné. Z logistickych divodu a
kvuli spravedlnosti je urden casovy limit pro schvalovani. Vsechny tymy museji nechat své roboty
schvalit pred timto limitem. Roboti, kteri nebudou schvaleni, se nesméji soutéze zGcastnit.

Aby byl robot homologovan pro soutéz, musi Uspésné projit dvéma testy: fyzickou prohlidkou a
praktickou zkouskou.

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 technicky plakat (viz kap. 4.8).

e Tym chape pravidla a ducha soutéze

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

7.1.2. Prakticka zkouska

Robot musi projit zkouskou, pri které prokaze, ze v soutéznich podminkach bez oponenta:

je schopen opustit startovni oblast

je schopen béhem 90 sekund vyhrat zapas bez pritomnosti oponenta

spravné funguje vypinaci mechanismus robota

spravné funguje systém na vyhybani se prekazkam: rozhod¢i mize vyzkouset systém tak, Zze do
robotovy cesty umisti prekazku. Prekazka nemusi byt presné pred robotem. Touto prekazkou je
falesny robot. Ma podstavec pro majacek obdobné jako protivnikiv robot; tento podstavec
muze byt tymem vyuzit jako pri bézném zapase. Robot se musi prekazce vyhnout a presvédcivé
demonstrovat rozhodc¢imu, Ze reaguje na prekazku.

7.1.3. Poznamky ke schvalovacimu procesu

Je povinné uvédomovat rozhodc¢i o vsech zasadnich modifikacich (napr. funkcionalita, velikost apod.)
provedenych po schvaleni. Rozhod¢i provéri zmény a robota znovu schvali.

Akce konané béhem zapasu, které nebyly demonstrovany béhem schvalovaciho procesu, mohou vést
k diskvalifikaci.
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Rozhodci mohou poZadovat opétovné schvaleni robota kdykoli béhem soutéze, pokud jsou pochybnosti
o tom, zda vyhovuje pravidldm.

7.2. Kvalifikac¢ni kolo

Organizace Eurobot se pokusi usporadat béhem kvalifikaénich kol aspon 5 zapast pro kazdy tym.
Vysledky kvalifikac¢nich zapast urci, kdo postoupi do finalového kola.

Kvalifikacni skore je urceno sec¢tenim bodd ziskanych v kazdém zapase s nasledujicim bonusem:

e 4 body za vitézstvi,
e 2 body za remizu,

e 1 bod za prohru,

e 0 bodu za vyskrtnuti ze zapasu

Skore 0:0 je povazovano za dvojitou prohru. V takovém pripadé oba tymy dostanou po jednom bodé.

Po skonceni kvalifikacnich zapasG jsou tymy sefazeny podle poctu ziskanych bodd. Tymy, které maji
stejny pocet bodl, jsou sefazeny porovnanim bodu ziskanych v zapasech bez bonusovych bodu. Je-li to
potreba, organizatori mohou pozadovat dodatecné zapasy.

7.3. Finalové kolo

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

Béhem finalového kola jsou vSechny zapasy vyrazovaci. Zapasy jsou ve finalovém kole poradany podle
nize uvedeného diagramu.

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.

Gtvrtfinale semifinale finale

1. proti 16.

8. proti 9.

5. proti 12. @D
4. proti 13.

3. proti 14.

6. proti 11.

7. proti 10.

2. proti 15.
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8. Prilohy

8.1. Nakres hristé

Uvedené rozméry jsou v milimetrech a podléhaji obecnym pravidldm o toleranci (viz vyse).

Pohled shora
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Pohled zprava
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8.2. Reflexni paska

Je pouzita bild samolepici retroreflexivni paska tloustky 0,2 mm a Sirky 25 mm. U spolecCnosti
»Telemecanique“ ma oznaceni #XUZB05. Paska je distribuovana online prostrednictvim spolecnosti
»Radiospares“ (,,RS Electronics“) pod objednacim Cislem 324-1591 (délka 1 m).

8.3. Polyuretanova péna

Pro stabilizaci a zpevnéni plechovek je pouzita polyuretanova péna. K dostani je v kazdém hobby
obchodé.
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8.4. Natéry

Herni prvek Barva Typ natéru Povrch Reference

Podlaha hristé Antracitova seda Akrylatovy hedvabné matny RAL 7016

Modra startovni oblast, Akrvlatovy

modry mantinel, Nebeska modra yiaovy, | hedvabné matny RAL 5015
. . samolepici paska

modre baterie

Cervena startovni oblast, AkrvLatovy

cerveny mantinel, Ohniva cCervena ylawowy, | hedvabné matny RAL 3000

< / . samolepici paska

cervene baterie

Kosik Cisté bila Akrylatovy hedvabné matny RAL 9010

Lahve Zelena (jasna) Samolepici paska hedvabné matny 879 PF

Plechovky Zinkova zluta Akrylatovy hedvabné matny RAL 1018

8.5. Bezpecnost

Nize je uveden seznam bezpecnostnich omezeni. Tento seznam neni vyCerpavajici - rozhodnuti
rozhodéich o tom, co je a co neni bezpecné, je konecné.

Obecné plati, ze tymy museji vyvijet systémy spliujici takové designové a vyrobni vlastnosti, aby nebyl

ohroZen tym ani publikum jak v zazemi, tak béhem zapasu. | proto se musite ujistit, Ze je vas systém
v souladu se zakony platnymi pro technicka zarizeni.

8.5.1.

Vsichni roboti podléhaji obecnych standardim pro slaboproudé systémy. Palubni napéti proto nesmi
prekrocit 48 V.

Palubni napéti

8.5.2.

Vsechny tlakové systémy musi odpovidat platnym zakontm. Pro Francii to znamena soulad s ,,Conseil
Général des Mines“.

Systémy stlaceného vzduchu

Ve francouzské legislativé plati podle dekretu 63 z 18. ledna 1943 a Prikazu ministra z 25. Cervna 1943:

e Maximalni tlak: 4 bary
e Maximum soucin tlaku a objemu zasobniku: 80 bar.litr( .

Dalsi informace naleznete na http://www.industrie.gouv.fr/sdsi/ (pro Francii).
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8.5.3. Lasery

Maximalni opticky vykon laseru musi byt nizsi nez 1 mW (0 dBm). PFi homologaci muZze byt pozadovana
technicka dokumentace laserového zarizeni. V takovém pripadé musi byt dodana ve francouzstiné,
anglictiné nebo némciné.

8.5.4. Vykonna svétla

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

24/24

£ Em

La Ferté Bernard

SC ;CF W EEK 7
4
.i‘“ DDASSAULT

SYSTEMES

EUROPEAN




<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /DownsampleColorImages false
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth 8
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /FlateEncode
  /AutoFilterColorImages false
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName (http://www.color.org)
  /PDFXTrapped /Unknown

  /Description <<
    /FRA <>
    /JPN <FEFF3053306e8a2d5b9a306f30019ad889e350cf5ea6753b50cf3092542b308000200050004400460020658766f830924f5c62103059308b3068304d306b4f7f75283057307e30593002537052376642306e753b8cea3092670059279650306b4fdd306430533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103057305f00200050004400460020658766f8306f0020004100630072006f0062006100740020304a30883073002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d30678868793a3067304d307e30593002>
    /DEU <>
    /PTB <>
    /DAN <>
    /NLD <>
    /ESP <>
    /SUO <>
    /ITA <>
    /NOR <>
    /SVE <>







    /HEB (Use these settings to create PDF documents with higher image resolution for improved printing quality. The PDF documents can be opened with Acrobat and Reader 5.0 and later.)
    /ENU <>
  >>
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


