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1.Uvod
Soutéz s nazvem ROBOTRACK — ORIENTACNI BEH ROBOTU porada Technologicky klub
Albrechtice nad Orlici (TEKACKO).
Soutéz je ur€ena pro zaky zakladnich Skol, ktefi maji zajem o nové technologie a o robotiku
a jsou sdruzovany napf. v zajmovych krouZzcich.

Soutéz se bude konat 26. 3. 2025 od 9:30 hod. ve Sportovni hale SK Tynisté nad Orlici,
Druzstevni 936. Podrobny &asovy harmonogram bude pfihlaSenym tymdm zaslan
nejpozdéji 17. 3. 2025.

Kontakt na poradatele:
Organizacni zalezitosti m.vilimkova@tekacko.cz
Technické zalezitosti |.Jasansky@tekacko.cz

2. Soutézni tymy
2.1. Soutézni tymy pro disciplinu ORIENTACNI BEH RIZENYCH ROBOTU

Soutézici Zaci vytvori jedno az tficlenny tym. Kapitanem tymu bude dospéla osoba, napf.
pedagog, lektor zajmového krouzku apod. Ten vS8ak mlze v ramci soutéze plnit jen funkci
mentora (nesmi tedy sam zasahovat do prace soutézniho tymu).

Tymy budou rozdéleny do dvou kategorii:

Kategorie mladsich zaku — déti, navstévujici 1. az 5. tfidu ZS

Kategorie starsich zaka — déti, navstévujici 6. az 9. tfidu ZS, pFip. odpovidajici roéniky
viceletych gymnazii.

Kazdy soutézni tym se muze prezentovat pod svym nazvem a vytvofit si pro tuto pfilezitost
i vlastni profil (nazev tymu — logo tymu — oble€eni apod.), to vSak neni podminkou a
neovliviuje hodnoceni.

PrihlaSeni do soutéze provedou tymy na formulafi pfihlasky, ktera je pfilohou téchto
pravidel.

Startovné 150,- KE za kazdého soutéziciho zaka bude vybirano v hotovosti pfi pfijezdu na
soutéz. Startovné bude vyuzito na obCerstveni soutézicich.

2.2. Soutézni tymy pro disciplinu ORIENTACNi BEH AUTONOMNICH ROBOTU

Soutézici Zaci vytvori jedno az tfi€lenny tym. Kapitanem tymu bude dospéla osoba, napf.
pedagog, lektor zajmového krouzku apod. Ten vSak mdze v ramci soutéze plnit jen funkci
mentora (nesmi tedy sam zasahovat do prace soutézniho tymu).

Tymy budou rozdéleny do dvou kategorii:

Kategorie mladsich zaka — déti, navstévujici 1. az 9. tfidu ZS, pfip. odpovidajici roéniky
viceletych gymnazii.

Kategorie starSich zaka — studenti, navstévuijici stfedni Skolu

Kazdy soutézni tym se muze prezentovat pod svym nazvem a vytvofit si pro tuto pfilezitost
i vlastni profil (nazev tymu — logo tymu — oble€eni apod.), to v8ak neni podminkou a
neovliviiuje hodnoceni.

PrihlaSeni do soutéze provedou tymy na formulafi pfihlasky, ktera je pfilohou téchto
pravidel.

Startovné 150,- K& za kazdého soutéziciho zaka bude vybirano v hotovosti pfi pfijezdu na
soutéz. Startovné bude vyuzito na obCerstveni soutézicich.
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3. Ukoly pro soutézni roboty:

3.1. PRVNI DISCIPLINA - ORIENTACNI BEH RiZENYCH ROBOTU

Zavodnim prostorem je pole se sloupky, které obsahuji ¢teCku Cipové karty. Dale jen
kontroly. Maximalni dosah &tecky vzhledem k Cipové karté je 5 cm, ale ve skute¢nosti mize
byt i vétsi.

Na hfisti je 5 x 5 kontrol ve vzdalenosti 1 m a startovni kontrola.

Nakres pole s rozmisténim kontrol: Nakres umisténi ¢tecky €ipu na kontrole:

«©
WO <

150 mm

¥~ Startovni kontrola

Na zacatku zavodu clenové soutézniho tymu postavi svého robota do startovni zény a
vyCkaji na svételnou signalizaci startovni kontroly. Robot vyjede ze startovni zény a pfiblizi
se ke startovni kontrole tak, aby Cipova karta umisténa na robotu se pfiblizila ke ¢teCce na
vzdalenost do cca 5 cm, kdy ¢teCka zaznamena prljezd robota. Zaznamenanim prajezdu
robota CteCkou na startovni kontrole zaCina méfeni Casu a rozsviti se nahodné vybrana
kontrola v poli kontrol a ukolem robota je dojet (nejkratSi cestou a co nejrychleji) k ni a
zaznamenat prljezd kontrolou Cipovou kartou na Ctecce, tim se nasledné rozsviti dalSi
kontrola. Robot tak projede svij zavod s Sesti nahodné vybranymi kontrolami v poli, kdy
méfeni ¢asu konc€i zaznamenanim €asu ¢teCkou na posledni, tedy Sesté kontrole.

Nahodny vybér kombinace kontrol znamena pro jednotlivé soutézni roboty rizné poradi
rozsvécovanych kontrol, ale optimalni délka trasy je pro vSechny soutézni tymy stejna.

Robot bude mit stanoven na projeti drahy maximalni ¢as. Za kazdou neprojetou kontrolu
bude pricten penalizaéni ¢as.

Pokud se soutézici robot dotkne kontroly a napf. ji posune, shodi, apod, bude mu pfictena
Casova penalizace.

Kazdy robot bude mit moznost jet 2x. Do hodnoceni se bude pocitat lepSi Cas.
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3.2. DRUHA DISCIPLINA — ORIENTACNi BEH AUTONOMNICH ROBOTU

Zavodnim prostorem je pole s pfekazkami, které obsahuji ¢teCku Cipové karty. Dale jen
kontroly. Maximalni dosah ¢tecky vzhledem k Cipové karté je 5 cm.

Zavodni pole obsahuje 6 kontrol a startovni a cilovou kontrolu. Kontroly jsou od sebe
vzdaleny 1,5 az 2 m.

Nakres zavodniho prostoru s rozmisténim kontrol:

KONTROLA
C5

KONTROLA KONTROLA

G ¢4 .

CILOVA
< ' KONTROLA
O
S| ——m— % ] e
[ - y
[ STARTOVNI . .

s MONTROLA .
0 KONTROLA KONTROLA
KONTROLA ¢3 c6

c.2

v s w

Nakres umisténi ¢tecky Cipové karty na kontrole:
CTECKA

P

150

R 300

Cilem soutéze je projet trasu a zaznamenat prujezd vSemi kontrolami v daném pofadi, a to
v co nejkratSim Case. V prubéhu jizdy budou zaznamenavany a prezentovany mezi¢asy na
jednotlivych kontrolach v&éetné zobrazeni pribézného poradi.

Na zacatku zavodu clenové soutézniho tymu postavi svého robota do startovni zény a
vyCkaji na svételnou signalizaci startovni kontroly. Robot vyjede ze startovni zény a pfiblizi
se ke startovni kontrole tak, aby Cipova karta umisténa na robotu se pfiblizila ke ¢teCce na
vzdalenost do cca 5 cm, kdy ¢teCka zaznamena prujezd robota. Zaznamenanim prijezdu
robota ¢teCkou na startovni kontrole zacina méfeni €asu a rozsviti se kontrola.

Robot vyhleda nejbliz§i kontrolu €. 1, ktera bude v pfedem dané vzdalenosti (pfiblizné 1,5
az 2 metry) a dojede k ni tak, aby vzdalenost Cipové karty byla maximalné 5 cm od ¢tecky,
pficemz robot se kontroly nesmi dotknout nebo ji shodit (v opacném pfipadé obdrzi
penalizaci). Poté robot pokracuje vyhledanim dalSi kontroly v dané vzdalenosti s tim, Zze v
této vzdalenosti se bude nachazet vzdy jen jedna kontrola (kromé pravé zaznamenané).
Vysledny €as je zaznamenan prljezdem posledni cilové kontroly. V pfipadé, Ze robot
nezaznamena prujezd kontrolou, bude z jizdy diskvalifikovan. Soutézni tym absolvuje jednu
testovaci jizdu (nepovinné) a 2 soutézni jizdy, pfiemz se do celkového poradi zapocita
jizda s kratSim Casem.

Robot bude mit stanoven na projeti drahy maximailni ¢as. Za kazdou neprojetou kontrolu
bude pficten penalizaéni ¢as.
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4. Konstrukce robota

a) Ukolem sout&Znich tymu je zhotovit robotické vozitko (robota) za pouZiti systém(i LEGO,
Merkur, 3D tisténé dily atd., v kazdém pfipadé vlastni konstrukce.

b) VnéjSi rozméry robota (Sifka x délka) nesmi pfesahnout 200 x 300 mm.

c) Kazdé robotické vozitko bude obsahovat misto pro uchyceni Cipové karty pro
zaznamenavani prljezdu kontrolami. Provedeni a misto uchyceni Cipové karty je na
uvaze kazdeho tymu tak, aby Cipova karta umisténa na robotu se mohla pfiblizit ke CteCce
na kontrole na vzdalenost dosahu max. 5 cm. Drzak CcCipové karty nesmi stinit
elektromagnetické zareni (Casomira je na principu RFID technologie).

d) Cipovou kartu obdrzi kazdy tym na zadatku soutéZe pfi technické piejimce. Rozméry
Cipové karty jsou stejnych rozméra jako bézna platebni karta (Sifka x délka x tloustka =
53 x 85 x 1 mm).

e) K vyhledani kontrol u discipliny Orientaéniho béhu autonomnich robotl Ize pouzit
jakoukoliv technologii (napf. ultrazvukové nebo laserové méfeni vzdalenosti apod.).

f) Do soutéze lze pfihlasit jen hotového a naprogramovaného robota. Na zacatku soutéze,
probéhne technicka prejimka.

g) Jeden tym maze mit vzdy jednoho robota pro jednu disciplinu.

h) Pro ovladani robota je mozné pouzit LEGO Mindstorms EV3 ovladaci kostku, pfipadné
sestavit ovladaci mechanismus pomoci programovatelnych desek Arduino, ESP32, i
podobnych. Vlastni mechanické fizeni robota je libovolné (napf. tankové fizeni, fiditelna
naprava). Ovladani robota u discipliny Orientacni béh Fizenych robotu, je mozné napfr.
pomoci infracerveného ovladace, wi-fi nebo bluetooth pfipojeni (aplikace v mobilu).

o. Vysledné hodnoceni

Vysledné hodnoceni v jednotlivych kategoriich a disciplinach bude dano nejlepSim
dosazenym Casem, kdy vyhrava tym, jehoz robot projede drahu nejrychleji.

Vitézné tymy obdrzi hodnotnou cenu. Bude udélena i cena za nejlepS$i konstrukéni feseni.
Vsichni u€astnici soutéze obdrzi diplom a drobnou cenu.
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PRIHLASKA NA SOUTEZ [ +] e ROBOTRACK

ORIENTACNI BEH ROBOTU

ORIENTACNI BEH RiZENYCH ROBOTU
TYM (nazev):

JMENO ZAKA .....vvvvieeiiieceee e tfidaZS ......oeeevvnieeenn,

JMENO ZAKA ....vvvveieeiiieccee e tfidaZS ...ooeoveeeieennnn

JMENO ZAKA ...cvvnieeieieeeee e, tfidaZS .....covevevneeennn

Jméno kapitana ..............ccevieiiienne. tel. kontakt ...........cceoevinnnn.
email .....cooeviiiiiii

ORIENTACNiI BEH AUTONOMNICH ROBOTU
TYM (nazev):

JMENOo ZaKa .....coevveeniinieeeeeeeee, ZS-SS .

JMENOo ZaKa .....ceevveeneeieieeeeeeee, ZS-SS .,

JMENOo ZaKa ......ceuvveniiiieeeeeenee, ZS-SS .

Jméno kapitana ................ccoieeinene tel. kontakt ...........cccoeieinnnn
email .....cooviiiiii

Prihlasku posilejte na email m.vilimkova@tekacko.cz do 19.3.2025
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