VienkarSa linijas sekotija sacensbu nolikums.

1. Noteikumu autors

Noteikumu autori ir:
RTU, DITF studente Laura Sudraba
RTU, DITF, STPK lektors AgriiNikitenko

2. Dokumenta merkis

Dokumenta rarkis ir defirgt noteikumusihijas sekoSanas robotiem. Nolikumu var izmantot:
e Sacengu organizatori sacefimi norises nodroSisanai;
e Sacengbu dalbnieki robota izstidei saskaa ar dokumenta satla,Robotam uzliktie
ierobezojumi”;
e Sacengbu tiesneSi uzvataja noteikSanai saska ar dokumenta satla ,Sacentu
tiesaSana”;

Sacentas var piedaties katrs, kurS &las aplieciat savas inzeniertehnid& prasmes.
Piedaities sacenbas var ar individali vai komand izstradatu robotu. Cileku skaits
komand nav ierobezots. 8fams, lai komandas dahieku skaits nejosniegtu piecus
cilvekus.

3. Sacen#bu uzdevums, norise un apakli

Sacentbu daibnieku uzdevums ir izgatavot robotu, kumvietojas, sekojot melnairiijai.

Katram robotam ir aveic 3 pilni api. Roboti sacensas individu uz viena un @ paSa
sacengu laukuma. Laukuma pamatne ir Battasa (balts paps vai balta mata krasa). Uz
laukuma ar melnu ksu uzzmeta 15 mm plataihija - saceribu trase (turpak tekst trase).
Trase grafiski redzama 1. &t
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1. Attels: Sacentbu trase
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Trasei ir &das visprigasipa3bas:

Trases pamatnes izns (mm) — 3060 x 1530

Trasesinija no pamatnes malas ir vismaz 100 mralaa.

Trase ir ,bezgaba”, t.i. robotam navaptrod konkéts finiSa punkts.

Trase ietver vienu 90 gglu krustojumu.

Trasesinijas platums ir 15 mm.

Trase tiks apkota ar autoritisku vai déd€ji autonatisku laika kontroles memismu.
Trases akumu (visiem vienu un to pasu) noteiks ,trasesnisss” sacenbu norises
laika.

Sacentbas tiks notustas iekStelps nornila apgaismojura (iesggjamie sensoru datfibas
traugjumi, kas saisti ar apgaismojumu, iraparedz robota izgataviggam. Pretenzijas par
minétajiem trau€jumiem sacenbu organizatori neizske).

NookrwhE

4. ROBOTAM UZLIKTIE IEROBEZOJUMI

Dalibniekam vai dabniekiem, kuri piesaka robotu un piegkahr to saceiisas ir jabit robota
autoriem. Robots netlst kit cilveka vai datora adtinati vadams. Jebkura veida savienojums
ar datoru nav piaujams, robota programnmisai (ja &da tiek izmantota) irapgatur visi
nepiecieSamie algoritmi pagobot.

Robotam ir jaatbilst Sadiem tehniskajiem parametriem:

— lzmeri (platums x garums x augstums) 25 x 30 x 30 cm;

— Svarsidz 1 kg;

— Korpusam piestipriits enegijas avots, kas ir pietiekams visas distances aei&s
Pretenzijas, kas saists ar prak garu distanci, vai nepietiekamu egi@as avota
letilpibu, netiks izskatas;

— Robota dartbas uzskSanai fizmanto stdzis vai infrasarkano staru sis (IR).
Robotu nedkst iedarbiat, sasédzot vai savijot vadus, utml.

Robots nedikst:

— Satugt ddas, kas var izrais miesas bajumus cihekam— lkstamas meiniskas
ddas, atkitus cilveka redzei bstamus gaismas avotusizérus, kuru intengite
parsniedz 1mW, tstamaskimiskas vielas, utt.;

— Radt bojajumus sacenbu laukumam vai citam invearam;

— Jebkida veida nodart bojajumus vai kagt citu saceribu datbnieku robotus;

— Spriegums nevienrobota dé nedikst @rsniegt 24V (idzstava);

Pec Trases tiesneSa piepijasa daibniekiem ir fuzrada viss robota programntahs kods
un jaizskaidro & darhba.

lerobezojumu neieeroSanas gadiuma robots sacengbam netiks pielaists. Ja
neatbilstiba ierobezojumiem atkhjas sacentu laika, robots tiek diskvalificéts un ta
uzraditie rezultati tiek anul &ti .

5. SACENSBU NORISE

1. Predzs sacenbu grafiks tiek publiski pazbts Ec pieteikSaas skgSanas.
2. 1 stundu pirms sacets $ikuma laukums ir pieejams sac#ms datbniekiem, lai
parbaudtu robotu iztugSanos uz trases un veiktuedpjos nepiecieSamos robotu
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konfigureSanas darbus. Sac@ms organizatori patur ti@sas regut dalibnieku piekuvi
laukumam.
3. Pirms sacenbam visi datbnieki tiek iepazstinati ar tiesneSu grupu. TiesneSu grupas
sasiivs ir §ids:
— Trases tiesnesis, kas veic visus nepiecieSamosugjakuri saigti ar datbnieku
piekluvi sacentbu trasei, laika fiks&Sanu, u.c.;
— Divi vai vairaki tiesneSa pai, kas veic visus nepiecieSamos papildus darbus ar
sacengu norisi, Kk af piedafis stidigu jauijumu izskaiSarg;
4. Sacengas norisiasies, dabnieku robotiem gc kartas stagjot uz trases. S#ga, kida
roboti stargs tiek noteikta atbilstoSu sac@ms grafikam.

6. SACENSIBU NOTEIKUMI UN TIES ASANA

Pirms starta katrs robots tielarpaudts, lai noteiktu atbilsbu Siem noteikumiem. Ja robots
neatbilst Sim nolikumam, tad tiesneSu grupa lemjrphota diskvalifieSanu vai atkaba no
neatbilstbu rakstura dod laiku neatbilsti no&rsanai.

Robotam ir jveic augstk minctais trases dp skaits (distance), sekojot trasasijai, t.i.
robota kugbas trajektorijai irjbat atbilstoSai trasesrlijas formai.

Definicija:

Tiek uzskats, ka robots sekarijai tikmer, kamer kaut viena & dg/a atrodas tieSi virszhijas.
Preteja gadjuma robots ir novirzjies no Inijas

Uzmanibu!

Nemot ¥ra to, ka ir Joti grati preczi kontrobt robota sekoSanuiijai ta, ka tas mirgts
defiricija, tiesnesi patur tiebas izskat visas g§dzbas, kas saifias ar kida konketa robota
sekoSanurhijai un lemt par katru konktu gadjumu atsevig.

Robota kugbas laik tiek fiksets katra veiksngi noiet trases aja laiks.
Par uzvaretaju kliast robots, kas veicis visu distanci (3 pilnus dps) vigdsakaja laika.

Ir $adi ipaSi nosagumi:

— Jarobots naik situacija, no kuras nevar izt vairak ka 20 sekunzu laik pientram,
novirzas no trases un nevar riak atpaké uz s, robots no laukuma iEgponem, un
distance tiek uzskah par neizietu.

— Vienlaicigi trag var atrasties tikai viens robots.

— Katrs rikamais dabnieks tiek pielaists trasei tikaép Trases tiesneSa uzaigjuma.

— Konkretu starta poriju norada Trases tiesnesis.

— Nemot \&ra to, ka trase ir ,bezgaa”, robots tiek npemts no distancescp Trases
tiesneSa pieprgsma.

— Robotam atrodoties tragec starta, dabniekiem ir alauts robotam pieskarties tikai ar
Trases tiesneSalatiju

— Ja dalbnieks nav apmierits ar sava robota sniegumu, kad robotsilpilizgajis trasi,
tas var stadt atkartoti. Starp pirmd un oté starta reizm sacerigu datbniekiem ir
aflauts ieviest izmanas robota konfigucija, bet tikai fidas, kas saglabrobota
atbilstbu Sim nolikumam.

— Ka mingts ieprieks, roboti, kas neatbilst Sim nolikumamtiek pielaisti sacemsam.

— Visi stridigie gadjumi tiek izskatti tiesneSu grupy kuras Emums nav apsiams.
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