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Il s'agit desregles officielles de I'événement RoboCupluniorRescue Line 2024 lle de France.

Les équipes doivents'assurer de passeren revue TOUTES les pages de ces régles. Lesréglesontété
modifiées afin d'approfondiretd'élargirles avantages éducatifs de la participationala
RoboCuplJunior. Elles prennent également en compte I'évolution des technologies disponibles de nos
jours.

Attention: Les régles nationales etinternationales (en anglais) pourront avoir quelques
différences avecce reglement.

Les régles et toute forme de documentation peuvent étre téléchargées sur Magistére. Chaque équipe
alaresponsabilité de vérifierladerniere version de ces documents avant la compétition, cardes
changements peuvent étre apportés atout moment. Les équipes sontencouragées a étudiertousles
documents en détail.

Pourtoutes questions concernantlesrégles oules misesajourdu concours, le forum officiel de la
RoboCupluniorIDF se trouve également sur Magistere

Ilincombe aux équipes participantes et aux représentants régionaux de vérifierles conditions
d'admissibilité des participants qui sont les suivantes :

GENERALITES

Taille et composition de I'équipe

Chaque équipe doitcompterde 2a 5 membres. Chaque membre de I'équipe doitjouerunrole
technique auseinde I'équipe, tel que : électrique, mécanique, logiciel, etc. Chaque participant ne
peutrejoindre qu'une seule équipe. Aucun membre ne peut étre partagé avecd’autres équipes et/ou
ligues.

Conditions d'age
Tous lesmembres de I'équipe doivent étre agés de 9 a 19 ans (age au ler juillet).

Scénario

Le terrain est tout simplement trop dangereux pour que les humains puissent atteindre les victimes.
Votre équipe s'est vu confier une tache difficile. Le robot doit étre capable d'effectuer une mission de
sauvetage en mode entierementautonome, sans aucune assistance humaine. Le robot doit étre
suffisamment résistant etintelligent pour se frayerun chemin surun terrain dangereux avecdes
collines, desterrains accidentés et desdécombres sans restercoincé. Surson chemin, le robotdevra
peut-étre étre al'affltd'une trousse de premiers secours qui seraensuite mise aladisposition des
victimes vivantes, s'il ne laporte pas déja. Lorsque le robot trouve enfinl es victimes dans lazone
d'évacuation, il doitles transporterdoucement et avecprécaution jusqu'au point d'évacuation sr,
avecle kit de secours, ol des humains pourront prendre en charge le sauvetage. Le robot doit quitter
la zone d'évacuation apres un sauvetage réussi, pour poursuivre samission surtoute lascéne dela
catastrophe jusqu'ace qu'il quitte le site. Le temps et les compétences techniques sont essentiels !
Venezvous prépareraétre I'équipe de sauvetagela plus performante.
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Résumé

Un robot autonome doit suivre une ligne noire tout en surmontant différents problémes dans un
champ formé de tuiles aux motifs différents. Le sol est de couleurblanche etles dalles se trouventa
différents niveaux reliés par des rampes.

Les équipes ne sont pas autoriséesadonnera leurrobot desinformations al'avance surle terrain,
car le robotestsensé reconnaitre le terrain par lui-méme. Le robot gagne des points comme suit:

- 10 points pouravoirsuivi le bon chemin surune dalle a une intersection ou un cul-de-sac.
- 15 points pouravoirfranchila tuile qui bascule.

- 15 points pour avoirsurmonté un obstacle (briques, blocs, poids et autres objets lourds et
volumineux). Un robot doit pouvoir franchir les différents obstacles.

- 10 points pourretrouverlaligne du parcours apres une interruption.
- 10 points pourle passage réussi d'une rampe (c'est-a-dire pour monter et descendreavecsucces).
- 5 points pourle franchissementd'un dos d'ane.

Sile robot reste bloqué dans la piste, il peut redémarrerau dernier point de contréle visité. Le robot
gagne des pointslorsqu'il atteint un nouveau point de contréle. Quelque part surle parcours, ily a
une zone rectangulaire avecdes murs (lazone d'évacuation). L'entrée de cette zone seramarquée
par une bande de ruban argenté réfléchissant surle sol, etlasortie de cette zone seramarquée par
une bande de ruban vertsurle sol.

Une foisal'intérieurde lazone d'évacuation, le robot doit localiser et transporterles victimes
vivantes (boules argentées réfléchissantesde 4a 5 cm de diamétre qui sont électriquement
conductrices) et lesvictimes mortes (boules noiresde 4a 5 cm de diamétre qui ne sont pas
électriquement conductrices) vers le point d'évacuation. Un kit de secours (cube bleu) doit étre remis
aux victimesvivantesen le transportant égalementvers le point d'évacuation. Le robot peut gagner
des multiplicateurs pourles évacuations de victimes, en fonction du niveau de difficulté et de I'ordre
du sauvetage, ainsi que pourlalivraison du kit de sauvetage. Le robot peut rencontrer des obstacles,
desralentisseurs ou des débris danslazone d'évacuation, maisil ne marquera pas de pointsen
négociant ces difficultés. Le robot doitensuite sortirde lazone d'évacuation etsuivre laligne jusqu'a
ce que la tuile de fin de parcours soit atteinte.
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1. Code de conduite

1.1. Esprit

1. Il estattendu de tous les participants (étudiants et mentors) qu’ils respectent les objectifs et les
idéaux de RoboCuplJuniortels qu’ils sont énoncés dans notre déclarationinitiale.

2. Les bénévoles, les arbitres et les officiels agiront dans I’esprit de I’événement pours’assurer que la
compétition est équitable et surtout agréable.

3. Ce n’est pas gagner ou perdre qui compte mais ce que I’onapprend !

1.2. Le fair-play

1. Les robots qui causent des dommages délibérés ou répétés surle terrain seront disqualifiés.

2. Les humains qui causent desinterférences délibéréesavecles robots ou desdommagesauterrain
serontdisqualifiés.

3. Le but de toutesles équipes est de participer équitablement.

1.3. Comportement

1. Chaque équipe est responsable de lavérification de laderniereversion des regles sur MAGISTERE
et les clarifications/corrections supplémentaires surle forum officiel faites parle comité Rescue de la
RoboCuplunioravant lacompétition, également sur Magistere.

2. Les participants doivent étre attentifs aux autres personnes etaleursrobotslorsqu'ils se déplacent
sur le site dutournoi.

3. Les participants ne sont pas autorisésaentrerdansleszones d'installation d'autresligues ou
d'autres équipes, sauf siles membres de I'équipe les y invitent explicitement.

4. Les équipesserontresponsables de lavérification des informations mises a jour (horaires,
réunions, annonces, etc.) pendantla compétition.

5. Les participants etleurs accompagnateurs qui se comportent mal peuvent étre invités a quitterle
site etrisquent d'étre disqualifiés du tournoi.

6. Ces regles serontappliquées de maniere égaleatous les participants ala discrétion des arbitres,
des officiels, des organisateurs du tournoi et des autorités policiéres locales.

7. Les équipes doivent étre présentes surle site, totle jourde l'installation car des activités
importantes aurontlieu. Ces activités incluent, mais ne sont pas limitéesa: |'enregistrement, le
tirage au sort de la participation, les entretiens, les réunions des capitaines et des mentors, entre
autres.

1.4. Mentors

1. Les personnes extérieures al'équipe (mentors, enseignants, parents et autres membresde la
famille, chaperons, traducteurs et autres membres adultes de I'équipe) ne sont pas autoriséesa
entrerdansla zone de travail des éléves.

2. Les mentors ne sont pas autorisés a participer a la construction, laréparation ou la programmation
desrobotsde leuréquipe avant et pendantla compétition.

3. L'interférence du mentoraveclesrobots oules décisions de |'arbitre entrainera un avertissement
dans un premiertemps. Si ce comportement se répete, I'équipe pourrait étre éliminée du tournoi.
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4. Les robots doivent étre |I'ceuvre des jeunes. Tout robot qui semble étre identique a un autre robot
peutfaire lI'objetd'une nouvelle inspection.

1.5. Ethique et intégrité
1. La fraude et la mauvaise conduite ne sont pas tolérées. Les actes frauduleux peuventinclure les
éléments suivants:

a. Les mentorstravaillantsurle logiciel oule matériel du ou desrobots de I'étudiant pendantla
compétition.

b. Lesgroupes d'étudiants plus expérimentés/avancés peuvent prodiguer des conseils mais ne
doivent pasfaire le travail ala place des membres de I’équipe sinon, I'équipe risque d'étre
disqualifiée.

2. RoboCupluniorse réserve le droit de révoquer un prix si un comportement frauduleux peut étre
prouvé apreés que lacérémonie de remise des prixaeulieu.

3. S'ilest évident qu'un mentorviole intentionnellement le code de conduite, et modifie et travaille
sur le(s) robot(s) de I'étudiant pendantla compétition, le mentorserainterdit de participation future
aux compétitions RoboCuplunior.

4. Les équipes quiviolentle code de conduite peuvent étre disqualifiées du tournoi. Il est également
possible de disqualifierun seul membre de I'équipe de toute participation future au tournoi.

5. Dans les cas moins graves de violation du code de conduite, une équipe recevra un avertissement.
Dans les cas graves ou répétés de violation du code de conduite, une équipe peut étre disqualifiée
immédiatement sans avertissement.

1.6. Partage

1. L'esprit des compétitions mondiales RoboCup est que tout développement technologique et
pédagogique doit étre partagé avecles autres participants apres le tournoi. Celarenforce lamission
de la RoboCupluniorentant qu'initiative éducative.

2. Tout développement peut étre publiésurle site Web de RoboCupJuniorapres |'événement.

3. Les participants sont fortementencouragés a poser des questions aleurs collégues concurrents
afinde favoriserune culture de curiosité et d'exploration danslesdomaines de lascience et de la
technologie.

2. Terrain

2.1. Description
1. Le terrain est composé de tuiles modulaires, qui peuvent étre utilisées pour créer un nombre infini
de parcours différents que les robots peuvent parcourir.

2. Le terrain sera composé de dalles de 30 cm x 30 cm, avecdifférents motifs. Lasélection finale des

dallesetdeleurdisposition ne serarévélée que le jour de la compétition. Les dalles du concours
peuvent étre montées sur un supportdur de n'importe quelle épaisseur.

3.1l y aura un minimum de 8tuiles dans un champ de compétition, al'exclusion de latuile de départ
et de but.

4. 1l existe différents modéles de tuiles (vous trouverez des exemples dans lasection 2.3, "Ligne").
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2.2.Sol

1. Le sol est de couleurblanche. Il peut étre lisse ou texturé (comme unlinoléum ou une moquette)
et peutcomporterdes marches d'une hauteur maximale de 3mm entre les dalles. En raisonde la
nature desdalles, il peuty avoirune marche et/ou des espaces dans la construction du champ.

2. Les concurrents doivent étre conscients que les dalles peuvent étre montées surun support épais
ou surélevées parrapportausol, ce qui peutrendre difficile le retour surune dalle lorsque le robot
sort du parcours. Aucune disposition ne sera prise pouraiderlesrobots qui sortentd'une dalle a
revenirsurladalle.

3. Les dalles seront utilisées comme des rampes pour permettre aux robots de "monter" etde
descendre de différents niveaux. Les rampes n'auront pas une inclinaison supérieurea 25 degrés par
rapport a I'horizontale.

4. Les robots doivent étre congus de maniére a pouvoir passersous les tuiles qui forment des ponts
au-dessusd'autrestuiles. Les dalles placées au-dessus d'autres dalles seront soutenues par des piliers
placés aux coins des dalles etayantune section carrée de 25 mm x 25 mm, ce qui fait que chaque
entrée/sortie de dalle mesure 25 cm. La hauteur minimale (espace entre lesol etle plafond) serade
25 cm.

2.3.Ligne

1. La ligne noire,de 1a 2 cm de large, peut étre réaliséeavecdurubanisolant électrique standard ou
imprimée surdu papieroud'autres matériaux. Laligne noire forme uncheminsurle sol. (Les lignes
dela grilleindiquées dans les dessins ci-dessous ne sont qu'une référence et les concurrents peuvent
s'attendre a ce que des carreaux soient ajoutés et/ou omis).

2. Les sections droites de laligne noire peuvent présenter des écartsavecau moins5cm deligne
droite avant chaque écart, mesurés a partirde la partie la plus courte de |la partie droite de laligne.
La longueurd'un écartne sera pas supérieurea 20 cm.

3. La disposition des carreaux et des chemins peutvarierd'untoura l'autre.

4. La ligne seraa 10 cm de toutbord duterrain, des murs, des piliers pour soutenirles rampes, et des
obstacles qui ne se trouvent pas devant latrajectoire durobot.

5. La ligne se termineraparune dalle de but, avecune bande de ruban rouge de 25 mm x 300 mm au
centre de la dalle, perpendiculairement ala ligne entrante

L JIE N
N L]
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2.4. Points de contrble
1. Un pointde contréle est une tuile surlaquelle un robot serareplacé manuellementen cas
d'absence de progression.

2. Les points de contrble ne seront pas situés sur des tuiles comportant des éléments de pointage.

3. La tuile de départest un pointde controle ou le robot peut redémarrer.
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4. Un marqueurde pointde contrdle estle marqueur qui indique aux humains quelles tuiles sont des
points de contrble. Undisque de 5mm a 12 mmd'épaisseuretjusqu'a70 mm de diametre a été
fréguemment utilisé, maisil peut étre différent selon |'organisateur.

5. Le nombre de marqueurs de points de controle etleuremplacement seront prédéterminés parles
concepteursduterrain.

2.5. Ralentisseurs, debris et obstacles
1. Les dos d'ane aurontune hauteurde 1 cm ou moins etserontblancs. Lorsqu'un dos d'ane est placé
sur une ligne noire, le chevauchement entre ledos d'ane etla ligne noire sera coloré en noir.

2. Les débris auront une hauteur maximale de 3mm. lIs ne seront pas fixés au sol. Les débris sont
constitués de petits matériaux tels que des cure-dents ou des petites chevilles en bois, etc.

3. Les obstacles peuvent étre constitués de briques, de blocs, de poids etd'autres articles lourds et
volumineux. Les obstacles auront une hauteur d'au moins 15 cm et pourront étre fixésau sol.

4. Un obstacle n'occuperapasplusd'une ligne et/oud'un carreau.

5. On attend d'un robot qu'il navigue autour des obstacles. Le robot peut déplacerles obstacles mais
il faut noter que les obstacles peuvent étre tréslourds ou fixés au sol. Les obstacles déplacés restent
al'endroitouils ont été déplacés, méme si celaempéche le robot de continuer.

6. Les obstacles ne seront pas placés a moins de 25 cm du bord du terrain (y compris les bords des

dalles quisontsurélevées pardes rampes) etdes dallesinclinées.

2.6. Intersections et impasses
1. Les intersections peuvent étre placées n'importe ou, sauf dans lazone d'évacuation.

2. Les marqueurs d'intersections sont verts et mesurent 25 mm x 25 mm. lIsindiquentladirection du
cheminque le robotdoitsuivre.

3.S'iln'y a pas de marque verte a une intersection, le robot doit continuer tout droit.

4.1y aimpasse lorsqu'il yadeux marques vertes avant une intersection (une de chaque c6té de la
ligne), dans ce cas le robot doit opérerun demi-tour.

5. Les intersections sont toujours perpendiculaires mais peuvent avoir3ou 4 branches.

6. Les marqueursd'intersection seront placés juste avantl'intersection. Voirlesimages ci-dessous
pour les scénarios possibles.

2.7. Rampes

1. Certainestuiles seront utilisées comme rampes pour permettre aux robots de monteret
descendre adifférents niveaux.

2. Les rampes ne dépasseront pas une inclinaison de 25 degrés parrapport a I'horizontale.

3. Plusd'une tuile peut étre utilisée pour construire une rampe. Quelquesoitle nombre de tuiles
utilisées, larampe sera notée comme une seulerampessi elle passed'un niveau aun autre.

4. La rampe sera notée lorsque le robot atteindralatuile horizontale au niveau supérieuraprés une
rampe montante ou la tuile horizontale au niveau inférieuraprés une rampe descendante.

5. La ligne le long des rampes peut contenir des espacements, des ralentisseurs et des débris.
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2.8.Bascule
1. Une bascule est constituée d'une tuile qui peut pivoterautour d'une charniére placée au centre
d'unetuile réguliére.

2. La bascule a uneinclinaison de moins de 20 degréslorsqu'elleestinclinéed'un coté.

3. La tuile de labascule aura une ligne droite sans éléments de marquage.

2.9. Zone d'évacuation
1. La ligne noire se termine al'entrée de lazone d'évacuation.

2. La ligne noire recommence alasortie de la zone d’évacuation.

3. La zone d'évacuation mesure 120 cm sur 90 cm et estentourée de murs d'au moins 10 cm de haut
de couleurblanche surles4 cotés.

4. A l'entrée de lazone d'évacuation, une bande de ruban argenté réfléchissant de 25 mm x 250 mm
est posée surle sol.

5. A la sortie de la zone d'évacuation, le sol est recouvert d'une bande de ruban adhésif vert de 25
mm x 250 mm.

6. Les organisateurs peuvent placerun obstacle al'intérieur de lazone d'évacuation. L'obstacle peut
étre placé n'importe ol avecun espacement minimum de 10cm du mur. Les obstaclesdans le zone
d'évacuation ne rapportent pas de points.
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7. Les zones d'évacuation sont définies par des triangles rectangles de 30 cm x 30 cm de coté.
a) lly aura un pointd'évacuationrouge ou la victime morte devra étre placée parle robotet,

b) Ily aura un pointd'évacuation vertou lesvictimes vivantes devront étre placées parle robot. Le
robot doit également placerle kit de secours al'intérieur du pointd'évacuation vert.

8. Les équipes peuvent choisirentre deuxstructures différentes pourles points d'évacuation :

a. Niveaul: Les pointsd'évacuation sontdestriangles rouges et vertsavecune bosse de 5 mm sur
le cOté qui ne touche pas un mur.

b. Niveau 2: Les points d'évacuation sontdes triangles creux rouges et verts avecdes mursde 6 cm
9. Le niveau choisi s'applique aux points d'évacuation rouges et verts.

10. L'arbitre peut placerau hasard les points d'évacuation dans tous les coins sans entrée/sortied e la
zone d'évacuationenlancantundé.

11. Apresune absence de Progression, I'arbitre peutrelancerles dés et placerles points d'évacuation
dans de nouveaux coins.

12. Les organisateursfixeront les points d'évacuation au sol. Néanmoins, les équipes doivent étre
préparéesade légers mouvements dans les points d'évacuation.

Level 1 Level 2
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2.10. Victimes
1. Les victimes peuvent se trouvern'importeou a |'étage de lazone d'évacuation.

2. Une victime représente une personne et se présente souslaforme d'une boulede4a 5 cmde
diametre etd'un poids maximal de 80 g.

3. Il existe deux types de victimes:
o Lesvictimes mortes sont noires et non conductrices d'électricité.
o Lesvictimesvivantes sontargentées, réfléchissentlalumiere et sont conductrices d'électricité.

4, Les victimes serontsituées au hasard dans la zone d'évacuation. Il y aura exactement deux
victimes vivantes et une victime morte placées danslazone d'évacuation.

2.11. Kit de secours

1. Un kitde secours est représenté parun bloclégerde dimensions 3cm x 3 cm x 3 cm de moinsde
50 g, etil serade couleurbleue.

2. Les équipes peuvent choisirentre le niveau un : transporter un kit de secours depuis latuile de
départet le déposerdansle pointd'évacuation, oule niveaudeux:récupérerle kitde secours surle
cheminverslazone d'évacuation.

3.SiI'équipe choisitde placerle kit de secours surle chemin (kit de secours de niveau deux), le
placementse ferasurn'importe quelletuileavantlazone d'évacuation, maisavecau moins 15 cm de
tout écart, dos d'ane, tuilesinclinées, murs, obstacles et bords duterrain. L'emplacement duKit sera
décidé parles concepteursduterrain.

4. Pour les équipes qui choisissent un point d'évacuation de niveau 1et un kit de secours de niveau 2,
le kitde secoursseraplacé aprésle dernierdosd'adne etle dernierobstacle avantlazone
d'évacuation.

5. Pour les équipes qui choisissent de placerle kit de secours surle chemin (kit de secours de niveau
2), le pointle plus éloignédukitde secours seraa 5 cm maximum d'une ligne noire proche.

2.12. Conditions environnementales
1. Les conditions environnementales d'un tournoi peuvent étre différentes. Les équipes doivent étre
prétesa adapterleurs robots aux conditions dulieu du tournoi.

2. Les conditions d'éclairage et les conditions magnétiques peuvent variersurle terrain de secours.

3. Le champ peut étre affecté par des champs magnétiques (parexemple, générés parle cablage
souterrain etles objets métalliques). Les équipes doivent préparer leurs robots a gérer de telles
interférences.

4. La piste peut étre affectée pardesinterférences lumineuses inattendues (parexemple, le flash
d'un appareil photo d'un spectateur). Les équipes doivent préparerleurs robots agérerde telles
interférences.

5. Toutesles mesuresdans lesrégles ont une tolérance de £5%.
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3. Robots

3.1. Controle

1. Les robots doivent étre contr6lés de maniere autonome. L'utilisation d'une télécommande, d'une
commande manuelleoulatransmission d'informations (par des capteurs externes, des cables, sans
fil, etc.) aurobot n'est pas autorisée.

2. Les robots doivent étre démarrés manuellement parle capitaine de I'équipe.

3. Tout type de navigation pré-cartographié (mouvements préprogrammeés surlabase
d'emplacements connus ou du placementd'éléments surle terrain) estinterdit.

4, Les robots ne doivent pasendommager une partie du terrain de quelque maniére que ce soit.

3.2. Construction

1. Tout kit oubloc de construction de robot, disponible surle marché ou construita partir de
matériel brut, peut étre utilisé tant que la conception etla construction du robot sont principalement
et substantiellementle travail original des étudiants.

2. Les équipes ne sont pas autorisées a utiliser des kits de robots ou des composants de capteurs
produits commercialement qui sont spécifiguement congus ou commercialisés pouraccomplirune
seule tache majeure de laRoboCupluniorRescue. Les robots qui ne sont pas conformes seront
immédiatement disqualifiés du tournoi. En cas de doute, les équipes doivent consul ter le comité de
RoboCupJluniorRescueavant lacompétition.

3. Pour la sécurité des participants et des spectateurs, seuls les lasers de classe 1 et 2 sontautorisés.
Ceciseravérifiélorsde l'inspection. Les équipes utilisant des lasers doivent avoir la fiche technique
du laser, etdoivent également les soumettre avant la compétition ainsi qu'étreen mesure de les
montrer pendant lacompétition.

4. La communication sans fil doit étre utilisée correctement comme décrit dansles regles générales
de la RoboCuplunior. Les robots utilisant d'autres types de communication sans fil doivent étre
supprimés ou désactivés. Sile robot possede d'autres formes d'équipements de communication sans
fil, I'équipedoit prouver qu'ils sont désactivés. Les robots non conforme s peuvent étre
immédiatement disqualifiés du tournoi.

5. Les robots peuvent étre endommagés en tombant du terrain, en entranten contact avec un autre
robot ou en entranten contact avecdes élémentsduterrain. Le comité de laRoboCuplunior ne peut
pas anticipertous les problemes potentiels.

Les équipes doivents'assurer que tous les éléments actifs d'un robot sont correctement protégés par
des matériaux résistants. Parexemple, les circuits électriques doivent étre protégés de tout contact
humain et de tout contact directavecd'autres robots et élémentsduterrain.

6. Lorsque les batteries sonttransportées, déplacées ou chargées, il est fortementrecommandé
d'utiliserdessacs de sécurité. Des efforts raisonnables doivent étre faits pour que lesrobots évitent
les court-circuits et les fuites de produits chimiques.

7. Les robots doivent étre équipés d'uninterrupteur binaire unique ou d'un bouton quelconque,
clairementvisible parl'arbitre, pourredémarrerle roboten cas d'absence de progression.

8. Lesrobots doivent étre équipés d'une poignée pour étre soulevés facilement
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3.3. Equipe
1. Chaque équipe ne doitavoirqu'un seul robot surle terrain.

2. Chaque équipe doit se conformer aux régles générales de laRoboCuplunior IDF (cf paragraphe
Généralités) concernantle nombre de membres etl'age de chaque membre.

3. Chaque membre de I'équipe doit étre capable d’expliquer son travail sonréle technique
spécifique.

4. Un jeune ne peut étre inscritque dans une seule équipe dans touteslesligues/sous-ligues de
RoboCuplunior IDF.

5. Une équipe n'estautoriséeaparticiperqu'aune seule ligue/sous-liguedans|'ensemble des
ligues/sous-ligues RoboCuplunior IDF.

6. Les mentors/parents ne sont pas autorisés a étre avecles éléves pendantla compétition. Les
élevesdevrontse débrouiller seuls (sans lasupervision ou l'assistance du mentor) pendant toute la
durée de lacompétition.

3.4. Inspection

1. Les robots seront examinés parun panel d’arbitres avantle début du tournoi et a d’autres
moments de lacompétition pours’assurer qu’ils répondent aux contraintes décrites dans ce
reglement.

2. Il estde laresponsabilité de I’équipe de faire ré inspecter son robot, si celui-ci est modifiéatout
moment pendantle tournoi.

3. Il serademandé aux étudiants d’expliquerle fonctionnement de leur robot afin de vérifier que la
construction et la programmation du robot sontleurtravail personnel.

4, Les éléves serontinterrogés surleurs efforts de préparation etil pourraleurétre demandé de
répondre adesenquétes etde participeradesentretiens enregistrés survidéo ades fins de
recherche.

3.5. Violations

1. Toute violation des régles d'inspection empécherale robot fautif de concourirjusqu'ace que des
modifications soientapportées et que le robot passe l'inspection.

2. Les modifications doivent étre effectuées dans le cadre du calendrierdu tournoi etles équipes ne
peuvent pasretarderle déroulement du tournoi pour effectuer les modifications.

3. Si un robotne répond pas a toutes les spécifications (méme avecdes modifications), il sera
disqualifié pour cette partie (mais pas pourle tournoi).

4. L'assistance d'un mentor n'est pas autorisée pendantlacompétition. (voirsection 1, "Code de
conduite").

5. Toute violation desregles peut étre sanctionnée par une disqualification du tournoi ou de la partie
ou peutentrainerune perte de pointsala discrétion des arbitres, des officiels, du comité de
sauvetage de laRoboCupluniorou des présidents générauxde laRoboCuplunior.
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4. Jeu

4.1. Entralnement d'avant-match

1. Dans la mesure du possible, les équipes auront accés aux terrains d'entrainement pour
I'étalonnage etlesteststoutaulongde la compétition.

2. Lorsqu'ily a desterrainsindépendants dédiés alacompétition etal'entrainement, il appartient
aux organisateurs de décidersiles essais sontautorisés surlesterrains de com pétition.

4.2. Humains

1. Les équipes doivent désignerun de leurs membres comme "capitaine" et un autre comme "co-
capitaine". Seuls ces deux membres de I'équipe seront autorisés aaccéderaux terrains de
compétition, sauf indication contraire d'un arbitre. Seul |le capitaine seraautorisé ainteragiravecle
robot lors de la compétition.

2. Le capitaine ne peutdéplacerle robot que lorsqu'un arbitre lui demande de le faire.

3. Les autres membres de I'équipe (et tout spectateur) se trouvant a proximitédu terrain de
compétition doivent se teniraau moins 1,5 m du terrain a tout moment, sauf indication contraire de
I'arbitre.

4. Personne n'estautorisé atoucherle terrainintentionnellement pendant une série de points.

5. Toute activité de pré-cartographie entrainerala disqualification immédiate du robot pourla
manche. La pré-cartographie est|'acte des humains fournissant au robot desinformations surle
terrain (parexemple :emplacement des obstacles,entrée de lazone d'évacuation, nombre de tuiles
apresla zone d'évacuation, etc...) avantle jeu.

4.3. Début du jeu

1. Les équipesdoivent choisirle niveau un ou deux séparément pourle pointd'évacuation etle kit de
secoursavantle débutdela partie.

2. Chaque équipe dispose d'un maximum de 8 minutes pour une partie. Le jeu comprend le temps
d'étalonnage et le parcours.

3. L'étalonnage est défini comme le relevé des capteurs et la modification de la programmation du
robot enfonction de cesrelevés. L'étalonnage ne compte pas comme une pré -cartographie.

4. La course au score estdéfiniecomme le momentoule robotse déplace de maniere autonome
pour naviguersurle terrain, etoul'arbitre enregistre les scores.

5. Un match commence al'heure prévue, que I'équipe soit présente ou préte ou non. Lesheuresde
passage serontdonnéessurlessite.

6. Une foisle match commencé, le robot n'est pasautorisé a quitterlazone de compétition.
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7. Les équipes peuvent calibrerleurrobot aautant d'endroits qu'elles le souhaitent surle terrain,
mais|'horloge continuerade tourner. Les robots ne sont pas autorisés a se déplacerseuls pendantle
calibrage.

8. Lorsqu'une équipe est préte acommencer une série de points, elledoiteninformer|'arbitre. Pour
commencerune manche, le robot est placé sur latuile de départ du parcours comme indiqué par
I'arbitre. Une fois qu'une manche a commencé, aucun autre étalonnage n'estautorisé, y comprisle
changementde code oula sélection de code.

9. Les équipes peuvent choisirde ne pas calibrerle robot et de commencerim médiatementla
course.

10. Une foisqu'un robot commence sa course, I'arbitre tire au sort pourdéterminerdans quel coinle
pointd'évacuationserasitué.

11. Destuilesindividuelles, des obstacles et d'autres éléments de pointage peuvent étre retirés,
ajoutés ou modifiéslorsque le robot commence ase déplacer (au début de lacourse de pointage),
afind'empécherles équipes de pré-cartographierladisposition des terrains. Cela peutse faire surla
base d'un dé lancé par |'arbitre ou avec une autre méthode de randomisation annoncée parles
organisateurs. Pourunterraindonné, I'arbitre veilleraa ce que la difficulté du terrain soit similaire et
que le nombre maximum de points soit constant.

4.4, Course aux points

1. Les robots commenceront de latuile de départ et poursuivront directementleur parcoursversla
tuile suivante. Le placement correct sera vérifié parl'arbitre.

2. ll estinterditde modifierle robot pendantle parcours, y compris de remonterdes pieces qui sont
tombées

3. Toutesles pieces que le robot perd intentionnellement ou involontairement seront laissées surle

terrainjusqu'alafindelacourse. Les membresde I'équipe etles arbitres ne sont pasautorisés a
déplacerouaretirerdes pieces du terrain pendant une manche.

4. Les équipes ne sont pas autoriséesadonneraleurrobot desinformations préalables surle terrain.
Un robot est censé reconnaitre les éléments du terrain parlui-méme.

5. Le robot doit suivre complétement le parcours pour entrer dans lazone d'évacuation, puis s ortir
delazone d'évacuationversladalle finale.

6. Le robot a visité une tuile lorsque plus de lamoitié du robot se trouve dans cette tuile, vue d'en
haut.

4.5. Absence de progression

1. Une absence de progression se produitlorsque:
a. un capitaine d'équipe déclare une absence de progression.

b. unrobot perdla ligne noire sanslaregagner par latuile suivante danslaséquence (voirfiguresala
findela section).

c. un robotatteintune ligne qui n'est pas dans laséquence prévue.
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2. En cas d'absence de progression, le robot doit étre positionné surlatuile de contréle précédente,
face a latrajectoire verslatuile finale, et contrélé parl'arbitre.

3. Apresune absence de progression, I'équipe doitréinitialiserle robotal'aide d'uninterrupteur
placé a un endroitbien visible parl'arbitre (voir 3.2.8).

4.1l n'y a pas de limite au nombre d'absences de progression dans un tour.

5. Apréstrois tentativesinfructueuses pour atteindre un point de controle, unrobot estautorisé a
passerau pointde contrble suivant.

6. Le capitaine de I'équipe peut choisirde faire d'autres tentatives sur le parcours pour gagner les
points supplémentaires disponibles grace aux éléments de notation qui n'ont pas encore été gagnés
avant d'atteindre le point de contrdle suivant.

7. Si une absence de progression se produitdanslazone d'évacuation, toutes les victimes resteront
dans leur position actuelle. Les victimes retenues parle robot sont placées a peu presa I'endroitou
se trouvaitle robot au momentde I'absence de progres danslazone d'évacuation. Si une absence de

progression se produitalors que le robotsort de la zone d'évacuation en transportant des victimes,
celles-ciseront placées de maniére aléatoire dans lazone d'évacuation.

8. Le kit de secoursseralaissé al'endroit exact (méme s'il se trouve surle robot) lorsqu'une absence
de progression estsignalée.

9. Toute bascule enamontde la trajectoire durobot peut étre déplacée dans ladirection favorable
lorsqu'une absence de progression estannoncée.
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4.6. Marquage des points

1. Un robotrecoit des points pour avoirréussi a franchir chaque difficultés (espacesdanslaligne, dos
d'ane, intersections, impasses, rampes, obstacles et bascules). Les points sont attribués par
difficultéslorsque le robotaatteintlatuile suivante dans|'ordre. Une rampe entant que difficulté
tientcompte de toutes les tuilesinclinées qui composent une rampe. Les points sont attribués
comme suit: 10 points par trou, 5 points par dos d'ane, 10 points parinterse ction ou cul-de-sac, 10
points par rampe, 15 points parobstacle et 15 points par bascule.
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2. Les tentativesinfructueuses de contournerles difficultés surle terrain sont définies comme un
mangque de progres (voirlasection 4.5, " Manque de progression").

3. Lorsqu'un robot atteint une tuile de contréle, il gagne des points pour chaque tuilequ'il afranchie

depuisle controle précédent. Les points partuile dépendent du nombre de tentatives faites parle
robot pouratteindre le pointde controle :

o lére tentative =5 points/carreau
o 2éme tentative =3 points/carreau
o 3éme tentative =1 point/carreau

o Au-deladela3éme tentative=0 point/tuile

2 tiles x 0 points (No checkpoint)

8 tiles x 1 point 3'Y try

17 tiles x 5 points 1% try

7 tiles x 3 points 2" try.

O \ \l;) 1 tile(starting tile) x 5 points 1* try

s i,
A4 A4

L’équipeva

Start tile

Quandlerobotest placé L'équipeva L’équipeva

surlatuilede départ, il aclquérir des acguérir 20 acguérir des

. . points pour 2 points pour points pour 3
recoit automatiquement 5 tuiles en les 2 tuiles tuiles en
points suivantle suivantle

bareme ci- bareme ci-
dessus dessus
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4. Chaque espace, dos d'ane, intersection, impasse, rampe, obstacle et balancoireabascule ne peut
étre comptabilisé qu'une seule fois pardirection prévue surle parcours. Les points ne sont pas
attribués pourles tentatives ultérieures dans le parcours.

5. Sauvetage réussi d'une victime: Les robots recoivent des multiplicateurs pouravoirsauvé des
victimes avecsucces. Le sauvetage d'une victime estréussi lorsque lavictime est déplacée
completement dans le point d'évacuation, et qu'aucune partie du robot ne peut étre en contact avec
la victime. Lorsque l'arbitre détermine que le sauvetage d'une victime est réussi, lavictime est retirée

du pointd'évacuation pour permettre ad'autresvictimes d'étre évacuées. Les multiplicateurs sont
attribués comme suit:

a. Pointd'évacuationde niveau 1:
» x1,2 par sauvetage réussi d'une victime vivante

» x1,2 par sauvetage réussi de lavictime morte, siles deuxvictimes vivantes ont été évacuées avec
succes.

Seuleslesvictimes placées dans le triangle approprié seront comptabilisées
b. Pointd'évacuation de niveau 2:
» x1,4 par sauvetage réussid'une victime vivante

» x1,4 par sauvetage réussi d'une victime morte, siles deux victime s vivantes ont été évacuées avec
succes.

6. Les dangers qui se trouventdans la zone d’évacuation ne sont pas comptabilisés pour|’obtention
de points supplémentaires.

7. Un multiplicateur supplémentairesera attribué pourle kit de sauvetage placé complétementa
I'intérieurd'un pointd'évacuation, commetel :

° Pointd'évacuation de niveau 1et kitde secoursde niveaul: x1.1
o Pointd'évacuation de niveau letkit de secoursde niveau2:x1.3
° Pointd'évacuation de niveau 2 et kit de secours de niveau 1: x1.2
° Pointd'évacuation de niveau 2 et kit de secours de niveau2: x1.6

8. Lorsqu'un manque de progression se produit entre des points de contréle (ou entre un point de
contrble etune sortie) contenant une zone d'évacuation, 0,025 pointd'évacuation de niveau let
0,05 pointd'évacuation de niveau 2 seront déduits de chacun des multiplicateurs obtenus (les
multiplicateurs ne seront toutefois pasinférieursa1).

9. Un bonusde sortie estattribué lorsque le robotaatteintlatuile de but et s'est completement
arrété pendant plus de 5 secondes (ce temps estinclus dans le total des 8 minutes). Le bonus de
sortie estun nombre non négatif etestdonné par60 - 5x(nombre de points d'absence de progres).

10. Les multiplicateurs obtenus a partir des évacuations sont utilisés pour étre multipliés au score
total obtenu a partir du parcours de tracage de lignes comme tel :

(SCORETOTAL) = (SCORE DE TRACAGE DE LIGNE + BONUS DE SORTIE) x (MULTIPLICATEUR DE
ZONE D’EVACUATION)

11. Lesscores serontarrondis au nombre entierle plus proche dans chaque partie.
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12. Les égalités de points serontrésolues enfonction dutempsde jeu.

4.7.Fin de la partie

1. Une équipe peutchoisird'arréter le match prématurément a tout moment. Dans ce cas, le
capitaine de I'équipedoitindiqueral'arbitre le désirde I'équipe de mettre fin au match. L'équipe se
verra attribuertousles points gagnésjusqu'al'annonce de lafin du match. L'arbitre arrétera le temps
a lafindu match qui seraenregistré comme le tempsde jeu.

2. Le jeusetermine lorsque:

a. les 8 minutes de tempsde jeu autorisé sont écoulées

b. le capitaine de |'équipe annonce lafin du match.

c. lerobot atteintlatuile de butets'arréte completement pendant 5secondes
5. Evaluation technigue

5.1. Description

1. Votre innovationtechnique sera évaluée pendant une période spécifique. Toutes les équipes
doiventse prépareraune présentation ouverte pendant cette période.

2. Les jugescirculerontetinteragiront avecles équipes. L'évaluation technique ouvertese veut une
conversation décontractée dansune atmosphéerede " questions-réponses ".

3. L'objectif principal de I'évaluation technique ouverte est de soulignerl'ingéniosité de l'innovation.
Etre innovant peutsignifier des avancées techniques par rapport aux connaissances existantes, ou
une solution hors du commun, simple maisintelligente, a des taches existantes.

5.2. Aspects de |'évaluation
1. Un systéme de rubriques standardisées sera utilisé en mettant|'accentsur:

o la créativité

° |'ingéniosité

o lasimplicité

° lafonctionnalité

2. Votre "travail" peutinclure (mais n'est pas limité a) I'un des aspects suivants:
o création de votre propre capteurau lieud'un capteur préconstruit.

o créationd'un"module de capteur" composé de divers éléments électroniques, ce qui donne un
module autonome permettant de fournir une certaine fonctionnalité.

o création d'une invention mécanique qui est fonctionnelle, mais qui sort de l'ordinaire.
° création d'un nouvel algorithmelogiciel pourune solution.

3. Les équipesdoivent fournirdes documents qui expliquentleurtravail. Chaqueinvention doit étre
soutenue parune documentation concise mais claire. Les documents doivent montrer les étapes
précisesde lacréationde l'invention.
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5. L'affiche doitinclure le nomde I'équipe, laligue, ladescription du robot, les capacités du robot, le
contréleuretle langage de programmation utilisés, les capteursinclus, laméthode de construction,
le temps utilisé pourle développement, le colt des matériaux, etc.

5.3. Partage
1. Les équipessontencouragéesaexaminerles affiches etles présentations des autres.

6. Résolutiondes conflits

6.1. Arbitre et assistant d'arbitre
1. Toutesles décisions pendant le jeu sont prises parl'arbitre ou l'assistant d'arbitre, qui sont
responsables duterrain, des personnes et des objets qui les entourent.

2. Pendantle déroulement de la prestation, les décisions prises par l'arbitre et/ou I'assistant d'arbitre
sont définitives.

6.2. Clarification des regles

1. Si une clarification desregles est nécessaire, veuillez contacter le comité régional Rescue line de la
RoboCupJluniorIDF viale forum sur MAGISTERE

2. Si nécessaire, méme pendant un tournoi, une clarification des regles peut étre faite parles
membres du Comité régional Rescue Line de laRoboCupJunior IDF

6.3. Circonstances particulieres

1. Si des circonstances spéciales, telles que des problémes ou des capacitésimprévus d'un robot, se
produisent, les regles peuvent étre modifiées parle président du comité Rescue Line de la
RoboCupluniorIDF en conjonction avecles membres du comité disponibles, méme pendant un
tournoi.

2. Sil'undes capitaines d'équipe/mentors ne se présente pas aux réunions d'équipe pourdiscuter
desproblémes et des modifications de regles qui enrésultentdécrites al'article 6.3.1, il seraentendu
gu'ils étaientd'accord et au courant des changements.
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