Robotour - robotika.cz outdoor delivery challenge
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Cil soutéze

Cilem soutéze Robotour je podpofit vyvoj robotit schopnych dopravit vas tieba rano do prace
nebo vam piivézt stavebni material, co jste si pravé objednali v online obchodé€. Cesta k
takovému cili nebude ani jednoducha ani kratka, ale vétime, Ze vysledek bude stat za to @),

Pravidla

Ukol Ukolem roboti je v zadaném ¢asovém limitu 1h dopravit naklad do cile vzdaleného az
1km a vratit se zpét na start. Roboti musi byt plné samostatni, nesjizdét z cesty a spravné se
rozhodovat na kfizovatkach podle zadané mapy. Misto startu i misto cile bude pro vSechny
roboty stejné.

Mapa Roboti mohou pouZzivat pouze Open Street Map. Cokoliv co je verifikovatelné a je
popsané na mapovymi prvky je mozné pouzit tymy pro upravu mapy soutézniho prostoru.
Roboti Tym muiZze nasadit pouze jednoho robota. Robot musi mit EMERGENCY STOP tlacitko,
které robota zastavi. Tlacitko musi byt snadno pfistupné, cervené a musi byt pevnou soucasti
robota (aka Big Red Switch), aby se v ptipad¢ hroziciho nebezpeci dalo snadno stisknout.
Minimalni velikost tlacitka je definované vepsanou kruznici o priméru 2cm. S robotem musi
byt moznost snadno manipulovat: libovolné dvé dospélé osoby ho mohou odnést nékolik desitek
metrl. Je zaroven definovana minimalni velikost — na robotovi musi byt béhem celé soutéze
umistén plny 51 pivni soudek.

Vyjeti z cesty Je dovoleno se pohybovat pouze po parkovych cestickach. Pokud robot sjede z
cesty, aktualni pokus pro n¢j kon¢i. O jeho v¢asné odklizeni se musi postarat soutézici tym.
Prekazky Na trase se mohou nachazet prekazky. Kromée prekéazek ptirozenych (lavicky atp.)
mohou byt na trat’ umistovany i prekazky umélé. Za typickou (umélou) piekazku se povazuje
napiiklad figurant, papirova krabice od bananti ¢i jiny robot. Roboti nesmi vejit v kontakt

s prekaZzkou. Kontakt s pfekazkou znamené ukonceni pokusu. Robot miiZe pted piekazkou
zastavit a vizualné ¢i1 zvukove upozornit, ze prekazka byla detekovana. Fakt, Ze pfekdzka uZ neni
pfitomna musi roboti detekovat sami.

Interakce robotu Situace, kdy rychlejsi robot dojede robota pomalejsiho, nebude nijak zvlastné
feSena. Rychlejsi robot se mize k pomalejSimu zachovat naptiklad jako k piekdzce — tj. objet ho
nebo pockat, az odjede sdm. Obecné budou respektovana pravidla silni¢niho provozu: ptednost
zprava, vyhybani se vpravo, piedjizdéni vlevo.

Start Vsichni roboti budou startovat souc¢asné na jedné z parkovych cest (vSichni stejné).
Startovni oblast pro jeden tym bude mit velikost cca 1.5x1.5 metru. Startovni oblasti budou
umistény tésn¢ za sebou pii jedné stran€ cesty. V rdmci startovni oblasti mize tym umistit
robota podle vlastniho uvéazeni. Potadi roboti na startu bude dané vysledky v ptredeslych kolech
(lepsi robot bude bliZe k cili). V prvnim kole bude pozice urcena potfadim tsp&sné homologace.
Roboti startuji automaticky pomoci vnitinich ¢asovacli. Minutu pted startem uz nesmi dochazet
k zadné interakci s robotem. Roboti, ktefi vystartuji pred oficidlnim startem, budou z dané¢ho kola
diskvalifikovani a ziskaji nula bodu.

Blokovani dopravy Vzhledem k potencialnim dopravnim zacpam, na uzkych cestickach s
mnozstvim roboti, je zavedeno pravidlo blokovani dopravy. Libovolny tym muze natknout
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robota jiného tymu, Ze blokuje dopravu. Od chvile namitky musi naf¢eny robot béhem jedné
minuty opustit oblast definovanou +/- jeden metr z aktualni pozice. Pokud se mu to nepodaii
bude robot zastaven a odstranén z cesty. V opa¢ném piipad¢ soutéz pokracuje, ale Zalujici tym
dostane napomenuti z faleSného natceni. Pokud se to bude opakovat 3x, robot Zalujiciho tymu
bude zastaven a odstranén z cesty.

DosaZeni cile Pokud robot dosdhne cilové pozice, je tieba tuto skute¢nost néjak indikovat napft.
pomoci zvukového signalu. Rozhod¢i pozici oznaci a robot se autonomné naviguje zpét na start
bez zasahu operatora.

Bodovani Vyhrava tym, jehoZz robot bude trasu nejlépe zdolavat. Rozhodujici je vzdus$na
vzdalenost posledni pozice (vyjeti z cesty, kolize ¢i vyprSeni ¢asového limitu) k cili resp. startu,
pokud byl cil dosazen. Tym ziskava 1 bod za kazdy metr smérem k cili = vzdalenost(start,cil)
-vzdalenost(konecna pozice,cil). Pokud robot cil dosahl, tak méfena vzdalenost =
2*vzdalenost(start,cil)-vzdalenost(oznacena pozice,cil)-vzdalenost(konecna pozice,start). V
daném kole tedy robot mutze ziskat nejvyse pocet bodli roven dvojnasobku vzdusné vzdalenosti
start-cil.

Organizace Sout¢z bude mit 4+1 kola. Pro kazdé kolo bude vybran jiny start a cil. Vybrany cil
bude ozndmen 10 minut pfed startem kola. Rychlost v této soutézi nehraje roli (je shora omezena
na 2.5m/s). Do celkového vysledku se sé¢itaji body za vSechna kola. Kolo za¢ina vzdy v uréeny
¢as a kon¢i po 60 minutach. Robot musi opustit startovni oblast nejpozdé€ji do 10 minut od startu.
Kazdy tym musi zajistit jednu osobu znalou pravidel, kterd bude béhem soutézniho dne patfit do
tymu rozhodcich.

Homologace Tym se muze zic¢astnit soutéze, pokud ukaze, ze je schopen ziskat alespon jeden
bod. Nutnou podminkou je projet desetimetrovy Usek bez kontaktu s ptekazkou. Testovana
bude startovaci procedura (automaticky start) a funk¢nost EMERGENCY STOP tlacitka.
Pouziti tekutin, Ziravin, pyrotechnickych materidli a zivych bytosti je zakazano. Kazdy robot
bude béhem jizd doprovazen jednou osobou z tymu, starsi 18 let, ktera je za jeho chovani zcela
zodpovédna.

Technickd dokumentace Kazdy tym dodé ke svému robotu (robotlim) zakladni technickou
dokumentaci (pro prezentace, vefejnost a novinare). Vitézné tymy (1. az 3. misto) pak budou
pozadany o podrobnéjsi dokumentaci pro webovou prezentaci a tedy zjednoduseni zapojeni
novacku do soutéze v nasledujicim roce.



