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1. Krétki opis konkurencji

Celem robotéw w tej kategorii jest wykrycie w prostym labiryncie malego miska-maskotki
oraz przetransportowanie go do punktu docelowego.

2. Przebieg konkurencji

Roboty zaczynaja rozgrywke w wyznaczonym polu startowym (ktére jest jednoczesénie polem koricowym).
Na znak dany przez sedziego roboty rozpoczynaja rozgrywke. Celem jest odnalezienie drogi na boisku
(bedacym prostym labiryntem) prowadzacej do ustawionego z drugiej strony w losowym miejscu malego
misia-maskotki. Po wykryciu miska roboty maja go przetransportowaé¢ do punktu bazowego w dowolny
sposob. Celem jest ukoriczenie zadania w najkrétszym czasie.

3. Sposéb wykonania zadania

Roboty moga wykona¢ zadanie w dwojaki sposéb: autonomicznie lub z wykorzystaniem zdalnego
sterowania.

a)  Robot autonomiczny musi wykonaé¢ zadanie bez pomocy operatora. Robot moze wykorzystac
komunikacje z zewnetrznym komputerem w celu wykonywania programu i obliczers, natomiast
niemozliwe jest korzystanie z pomocy operatora. Robot porusza sie po boisku wykorzystujac
zamontowane czujniki.

Roboty zdalnie sterowane réwniez moga wziagé udzial w tej konkurencji - w tym przypadku
mozliwe jest wydawanie polecen sterujacych robotem w dowolny sposéb (np. z wykorzystaniem
technologii Bluetooth, podczerwieni czy komunikacji radiowej) przez jednego lub dwoéch
operatoréw. Wydawanie poleceri musi odbywac sig¢ bezprzewodowo tzn. niedozwolony jest fizyczny
kontakt z robotem na boisku.

Przy konicowej klasyfikacji konkurencji promowane beda roboty, ktére wykonaty zadanie w sposob
w pelni autonomiczny.

Opis boiska

a) Boisko do tej konkurencji ma calkowite wymiary w przyblizeniu réwne 2,8 m x 1,5 m (Rys. 1).
Na podlozu moga wystapi¢ minimalne przerwy i nieréwnosci, ktére jednak nie powinny mie¢
zadnego znaczenia dla przebiegu konkurencji.

b) Punkt startowy (a zarazem koricowy) znajduje si¢ w lewym dolnym rogu boiska i jest ograniczony
z trzech stron $cianami. Sciany na boisku tworza prosty labirynt. Gérna potowa boiska nie zawiera
zadnych Scian i jest przestrzenia, w ktérej znajduje sie misiek.

c¢)  Wszystkie Sciany majg wysokos¢ 10 cm oraz szerokoé¢ 1,2 cm. Robot moze skanowac teren ponad
powierzchnig Scian, natomiast wykonujac zadania musi jecha¢ po labiryncie - niedozwolone jest
przeskakiwanie i przejezdzanie ponad Scianami, ani ich celowe uszkadzanie. Cate boisko
(a wiec zaréwno plansza jak i $cianki) jest koloru biatego.
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Rysunek 1 Wymiary boiska

5. Roboty

Roboty nie maja okreslonych wymagar co do wymiaréw. Robot moze by¢ dowolnej wysokosci, szerokoéci
oraz wysokosci, jednakze nalezy przy tym zwrdci¢ uwage na szerokos¢ i wysokos¢ korytarzy na trasie. Z racji

na podioze waga robota nie moze przekraczac 5 kg (cho¢ oczekiwane sa roboty o mniejszej wadze).

6. Metody autonomicznego pokonywania labiryntu

Roboty moga pokonywa¢ labirynt w dowolny sposéb. Moga uzy¢ do tego mapowania terenu i jazde po
zaprogramowanej trasie lub trzymajac sie w odpowiedniej odleglosci od Scian. W celu uproszczenia konkurencji
na trasie wystapi czarna linia szerokosci 19 mm (wykonana z czarnej tadémy izolacyjnej), ktére roboty moga
wykorzysta¢ do czesciowego pokonania trasy. Jednakze samo wykrycie miska moze wymaga¢ dodatkowych
czujnikéw (dotyku, odleglosci lub innego), ktéry moze sie znajdowac w promieniu 40 cm od korica linii).

7. ,Przenoszenie” miska

Robot moze przewozi¢ miska w dowolny sposéb: pchajac, trzymajac w odpowiednim chwytaku albo ciagnac
za soba. Zadanie jest ukoriczone w momencie, gdy misiek w calosci znajdzie sie w polu bazowym.

8. Wymiary miska

Wymiary miéka nie s jasno sprecyzowane - w pozycji siedzacej misiek powinien mie¢ okoto 15-20 cm
wysokosci, cho¢ sugerowane jest umieszczenie ewentualnego chwytaka (lub innego elementu dedykowanego
do przenoszenia/przesuwania miska) na wysokosci nie wiekszej niz ok. 12 cm nad powierzchnia boiska.
Na zawodach moga by¢ zastosowane dwa rézne rodzaje miskéw - tak, by druzyna mogta przed startem wybrac
bardziej odpowiadajacym.




9. Mierzenie czasu

a) Czas mierzony jest od sygnatu danego przez sedziego do momentu ukorczenia zadania (robot
przetransportuje miska do punktu bazowego).

b) W koncowej klasyfikacji promowane beda roboty, ktére wykonaty zadanie w sposéb autonomiczny.
Roboty wykonujace zadanie nieautonomicznie maja dodane 40 sekund do czasu koricowego.

c) Czas jednej proby nie moze przekroczy¢ 5 minut - w przypadku niewykonania zadania sedzia
zatrzymuje przejazd. Jezeli robot zakleszczy sig, utknie lub stanie i przez dluzszy czas nie rusza sie
z miejsca, sedzia ma prawo zakoniczy¢ probe wezedniej (w takim wypadku zadanie zostaje niezaliczone).

10. Przebieg konkursu

Turniej odbedzie sie w dwoéch fazach. Pierwsza bedzie faza testéw, ktdrej celem jest sprawdzenie jak robot
radzi sobie z wykonaniem zadania konkursowego. Kazda druzyna bedzie miata mozliwosé¢ przetestowania
swojego robota, tak by skorygowac ewentualne bledy lub wybra¢ odpowiednia strategie pokonywania trasy.
Wyniki fazy testowej nie majg zadnego znaczenia dla koricowej klasyfikacji. Wyniki koricowe ustalane sa przez
poréwnanie wynikéw z fazy finalowej. Do konicowej klasyfikacji bedzie brany czas najlepszego przejazdu,
mozliwe jest wiec wystartowanie robota zaréwno w trybie autonomicznym jak i zdalnego sterowania. Ilos¢
mozliwych préb w fazie finalowej zostanie ustalona przed startem konkurencji, ale beda to dwie lub trzy préby
dla kazdej druzyny.

11. Przykladowa trasa
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Rysunek 2 Przyktadowa trasa

12. Uwagi

Przed zawodami bedzie przewidziany czas na przetestowanie robotéw na planszy. Wszelkie modyfikacje
w konstrukeji lub programie mozna wprowadza¢ (o ile istnieje taka potrzeba) do momentu startu konkurencji
(fazy finatowej).

Jako zZe transmisja Bluetooth, jak kazdy rodzaj transmisji radiowej, moze ulega¢ zakléceniom, na zawodach
mozliwe sg niewielkie problemy z dziataniem robotow.

Zawody moga odbywac sie w zmiennych warunkach oswietleniowych, dlatego tez czujniki robotéw powinny
by¢ odpowiednio zabezpieczone przed niekorzystnym wpltywem Swiatta.

Wszystkie nieopisane w regulaminie zdarzenia rozstrzyga Sedzia Gtéwny Zawodow.

Decyzja Sedziego Gléwnego Zawoddéw jest ostateczna i nie ma od niej odwolania.

W przypadku malej ilosci robotéw organizatorzy moga podja¢ decyzje o przyznaniu tylko jednej nagrody.

Organizatorzy majg prawo do wprowadzenia drobnych zmian w regulaminie do momentu rozpoczecia
zawodoéw - wszystkie zostang wymienione na poczatku regulaminu.




