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Rozdziat | - Zasady konkurencji

Robot dopuszczony do udziatu w zawodach musi spetnia¢ wszystkie podpunkty
zawarte w regulaminie Zasad Ogdlnych.
Celem robota w konkurencji MicroMouse jest jak najszybsze przejechanie oraz
rozwigzanie autonomicznie labiryntu.
W konkurencji wytaniane sg trzy roboty, ktdre pokonaty labirynt w najkrotszym
czasie.
Konkurencja rozgrywana jest w dwoch etapach;

a. Faza kalibracji

b. Faza finatowa



Rozdziat Il - Zasady przejazdu

1. Przejazd robota rozpoczyna sie wraz ze znakiem sedziego. Po zakonczeniu przejazdu
zawodnik jest zobowigzany usungc robota z trasy.

2. Robot podczas przejazdu musi poruszad sie autonomicznie jednak dopuszcza sie
witaczenie przez zawodnika robota oraz pdzniejsze wytgczenie odpowiednio na
starcie i mecie toru.

3. Przejazd pomiarowy robota rozpoczyna i konczy sie po przekroczeniu najbardziej
wysunietej czesci robota odpowiednio linii startowej oraz linii mety.

4. Pomiar czasu przejazdu bedzie realizowany za pomocg bramek pomiarowych lub
stopera w zaleznosci od dostepnosci urzadzen.

5. Rozwigzanie labiryntu polega na jego przeszukaniu i znalezieniu najkrétszej (bgdz
najszybszej — nie zawsze sg one réwnowazne) drogi z kwadratu startowego (jest to
jeden z naroznikow labiryntu) do $rodka labiryntu.

6. Robot nie moze przeskakiwac ani przekraczaé w jakikolwiek sposdb scian labiryntu.

7. Przed rozpoczeciem zawoddw labirynt bedzie udostepniony zawodnikom w celu
zapewnienia wszystkim mozliwosci skalibrowania robotow.

8. Kazdy robot bedzie miat jedno podejscie trwajgce 10 minut. Zawodnik moze w
dowolnym momencie przerwac podejscie i zrezygnowac z dalszych praéb.

9. W czasie 10 minut robot moze wykonad¢ dowolng ilos¢ przejazdéw pomiarowych.

10. W powyzej okreslonym czasie robot moze dokonad: eksploracji labiryntu,
zmapowania go, wyznaczenia najkrotszej drogi do celu i powrotu do naroznika
startowego oraz wykonania kilku przejazdéw pomiarowych (FAST RUN).

11. W chwili pierwszego dotarcia do celu zostaje zapisany pierwszy pomiar czasu —
zadanie zostaje uznane za zrealizowane.

12. Robot po umieszczeniu w labiryncie i wystartowaniu na znak sedziego musi dziatac
autonomicznie.

13. Dopuszcza sie jednak dwa przypadki, w ktorych zawodnik moze dotknac robota
znajdujacego sie w labiryncie:

14. Robot zablokowat sie — Kara: 3, 6, 9, 12 lub 15 sekund doliczonych do mierzonego
czasu za kazde kolejne zablokowanie sie. Szdste z kolei zablokowanie sie robota
skutkuje uniewaznieniem przejazdu.

15. Zawodnik zdecyduje sie przerwac przejazd pomiarowy (robot zostaje przeniesiony
do naroznika startowego i wystartowany jeszcze raz) — Kara: dopuszczalny czas
trwania podejscia (10 min.) zostaje skrocony o 20 sekund.

16. W klasyfikacji generalnej bedzie brany pod uwage najlepszy uzyskany czas

przejazdu do celu wraz z natozonymi karami podczas przejazdu.



Rozdziat lll - Specyfikacja Robota

1. Maksymalne wymiary Robota nie mogg przekraczad¢ 16 cm x 16 cm (szeroko$¢ x
wysokosd)

2. Organizatorzy nie przewidujg ograniczen masy ani wysokosci Robota.



Rozdziat |V - Specyfikacja Trasy

Labirynt sktada sie z 256 (16x16) kwadratowych elementéw o wymiarach 180x180
mm rozdzielonych miedzy sobg $ciankami o grubosci 12 mm i wysokosci 50 mm.
Podtoze pod labiryntem jest czarne, Sciany sg biate, gérna krawedz kazdej Sciany jest
pokryta czerwong farba.

Labirynt zostanie utworzony z opisanych elementéw w dniu zawodoéw. 4. Podtoga
labiryntu MicroMouse bedzie sktadac sie z 8 ptyt.



