Roboticky den 2026

Line Follower — Sledovac cary

Robot co nejrychleji sleduje ¢ernou Caru.

1. Priibéh soutéze

Robot po odstartovani projede na &as trat' vyznadenou &ernou &arou a zdold pfitom vSechny prekazky. Cas se méfi mezi
prijezdy pres startovni / cilovou ¢aru. Pokud by doba pfesahovala 3 minuty nebo robot opustil hfisté, rozhodg¢i jizdu
ukongi.

Pfi homologaci robot musi UspéSné na homologaénim hfisti projet jedno celé kolo bez prekazek a vérohodné ukazat, ze
detekuje pfedmét na trati (viz popis pfekazek dale).

Soutézni jizdy jsou organizovany v nékolika kolech. V kvalifikacni ¢asti do dalSiho kola postupuji vSichni roboti, ktefi
uspésné zdolali pfekazky v daném kole a v ¢asovém limitu dojeli do cile. Do finale postoupi Uspésni roboti s nejlepSim
¢asem z posledniho kvalifikacniho kola; jejich poCet bude stanoven podle vyvoje soutéze. Finale se odehraje
vyfazovacim zpusobem.

Pokud to ¢asové podminky dovoli, mohou roboti v kvalifikacnich kolech jizdy opakovat a vylepSovat si tak sv(j ¢as
(pfednost maji roboti s niz§im poétem pokusu v kole).

2. Robot

Robot nesmi byt nebezpecny nebo nadmiru obtézujici.

Robot je autonomni (samostatny) a pfi zavodé vcetné startu neni povoleno zadné jeho spojeni s externimi zafizenimi.
Od okamziku, kdy soutézici robota odstartuje, se jej nikdo nesmi dotykat ani jakkoli zasahovat do jeho €innosti a to az do
té doby, kdy to rozhodc&i opét povoli. Na horni strané robota musi byt nouzovy vypina¢, jehoz stisknutim se vypnou
vSechny pohony robota. Tento vypina¢ musi byt dostateéné velky a vaci robotovi dostateéné vyrazny, aby byl snadno
rozpoznatelny. Musi také byt snadno dosazitelny a intuitivné pouzitelny.

Na horni strané robota musi byt misto pro jeho oznaceni (nalepka 10x7 cm).

Maximalni rozméry robota jsou 32(3)x32(v) cm, délka neni stanovena. Vzhledem k tomu, Zze ¢asomérnd brana ma
detektor ve vySce 4 cm nad drahou, doporucujeme, aby robot nebyl nizsi.

Pokud robot pfi jizdé sledovanou €aru ztrati, musi se na ni vratit tak, aby si timto vyjetim cestu nezkratil.

Kategorie Standard: Robot muze byt postaven z libovolné vybranych komponent.
Kategorie Stavebnice: Cely robot je postaven vyhradné z vybrané schvalené stavebnice. Detaily viz samostatna
pravidla pro tuto kategorii.

3. Hriste

Plocha hfité je bila. Cara je 8ernad o &ifce cca 1,5 cm. Cara nema kfizovatky, miize se vSak rozdvojovat a spojovat
(v takovém pripadé robot smi jet libovolnou z nich; cesty v8ak nemuseji byt stejné dlouhé); ¢ara mize byt dokonce
ukoncena smyckou, ktera robota otoCi zpét smérem ke startu. Startovni a cilova ¢ara jsou vyznaceny dvéma kolmymi
znackami ve vzdalenosti 3,5 cm od ¢ary. Minimalni vzdalenost ¢ary od okraje hfisté je 15 cm, minimalni primér zatacky
je 10 cm. Mezera mezi Carami a mezi pfekazkou a jinou ¢arou je alespori 8,5 cm volného prostoru.

Na draze mohou byt pfekazky:

a) Pfedmét na trati: Na draze mlze byt poloZzen pfedmét s rozméry alespor 6(35)x8(v)x2(d) cm a hmotnosti alespori
100 g. Robot se jej mUze dotykat, ale nesmi s nim pohnout.

b) Preruseni trati: Draha mlze byt kdekoli pferuSena v délce max. 20 cm. Za preruSenim muze ¢ara pokracovat kdekoli
v Uhlu £30° od plvodniho sméru. Okraj hfisté v tomto misté bude nejméné tak daleko, aby v obou extrémnich thlech
¢ara mohla pokracovat a pfitom byla dodrzena minimalni vzdalenost ¢ary od okraje uvedena vyse.

Robot musi po ¢are za libovolnou pfekazkou pokracovat nejdéle 30 cm od konce této prekazky.

V prvnim kvalifikacnim kole na trati nejsou zadné prekazky. V kazdém dalSim kole muze na trati byt jedna nebo vic

prekazek. RozhodCi mohou pfekazky umistit na trat kamkoli. Aby se jizda pokladala za uspéSnou a byl zapocten &as,

musi robot na své cesté zdolat vdechny pfekazky, se kterymi se setka.

Robot by mél byt natolik autonomni, aby zvladl libovolnou vySe popsanou trat bez potfeby zmény konfigurace.

verze 2026/1 http://www.roboticday.org



