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1. Wprowadzenie
Konkurs o nazwie ROBOTRACK — ORIENTATION RUN OF ROBOTS organizowany jest
przez Klub Technologiczny Albrechtice nad Orlici (TEKACKO).
Konkurs przeznaczony jest dla uczniéw szkét podstawowych i srednich zainteresowanych
nowymi technologiami i robotyka i skupia sie np. w grupach zainteresowan.

Konkurs sie odbedzie 25. 3. 2026 od godz. 9:30 w Hali Sportowej SK Tynisté nad Orlici,
Druzstevni 936. Szczegdtowy harmonogram zostanie przestany zarejestrowanym zespotom
nie pozniej niz do godziny 3. 3. 2026.

Skontaktuj sie z organizatorem:
Sprawy organizacyjne m.vilimkova@tekacko.cz
Sprawy techniczne |.jasansky@tekacko.cz

2. Zespoty konkursowe
2.1. Zespoly konkursowe dla dyscypliny ORIENTACJA STEROWANYCH ROBOTOW

Konkurujgcy uczniowie tworzg druzyne sktadajgcy sie z jednego do trzech oséb. Kapitanem
zespotu bedzie osoba dorosta, np. nauczyciel, wyktadowca grupy zainteresowan itp. Moze
on jednak petnic¢ funkcje mentora jedynie w ramach konkursu (wiec nie moze sam ingerowac
w prace zespotu konkursowego).

Zespoty zostang podzielone na dwie kategorie:

Kategoria mtodszych uczniéw - dzieci uczeszczajgce do klas od 1 do 5 szkoty
podstawowej

Kategoria starszych ucznidéw - dzieci uczeszczajgce do klas od 6 do 9 szkoty podstawowej
lub odpowiadajgcych im klas wieloletnich gimnazjow.

Kazda druzyna biorgca udziat w zawodach moze zaprezentowac sie pod witasng nazwg i
stworzy¢ wiasny profil na te okazje (nazwa druzyny — logo druzyny — odziez itp.), ale nie jest
to wymaog i nie ma wptywu na ocene.

Rejestracji do zawodow dokonajg zespoty na formularzu zgtoszeniowym dotgczonym do
niniejszego regulaminu.

Optata za wstep w wysokosci 150 CZK za kazdego studenta biorgcego udziat w konkursie
zostanie pobrana w gotéwce po przybyciu na konkurs. Optata za wstep zostanie
wykorzystana na poczestunek dla zawodnikow.

2.2. Zespoly konkursowe na dyscypline ORIENTACJA ROBOTOW
AUTONOMICZNYCH

Konkurujacy uczniowie tworzg druzyne sktadajgcy sie z jednego do trzech oséb. Kapitanem
zespotu bedzie osoba dorosta, np. nauczyciel, wyktadowca grupy zainteresowan itp. Moze
on jednak petni¢ funkcje mentora jedynie w ramach konkursu (wiec nie moze sam ingerowac
w prace zespotu konkursowego).

Zespoty zostang podzielone na dwie kategorie:

Kategoria mtodszych uczniéw - dzieci uczeszczajgce do klas od 1 do 9 szkoty
podstawowej lub odpowiadajgcych im klas wieloletnich gimnazjow.

Kategoria starszych uczniéw - uczniowie uczeszczajgcy do szkoty Sredniej

Kazda druzyna biorgca udziat w zawodach moze zaprezentowac sie pod witasng nazwg i
stworzy¢ wiasny profil na te okazje (nazwa druzyny — logo druzyny — odziez itp.), ale nie jest
to wymaog i nie ma wptywu na ocene.
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Rejestracji do zawodoéw dokonajg zespoty na formularzu zgtoszeniowym dotgczonym do
niniejszego regulaminu.

Optata za wstep w wysokosci 150 CZK za kazdego studenta biorgcego udziat w konkursie
zostanie pobrana w gotéwce po przybyciu na konkurs. Optata za wstep zostanie
wykorzystana na poczestunek dla zawodnikow.
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3.Zadania dla robotéw konkursowych:

3.1. PIERWSZA DYSCYPLINA — ORIENTACJA Z ROBOTEM KIEROWANYM

Przestrzen wyscigowa to pole z postami zawierajgcymi czytnik kart inteligentnych. Dale;j
tylko kontrole. Maksymalny gwarantowany zasieg czytnika wzgledem karty inteligentnej
wynosi 5 cm, jednak rzeczywisty zasieg moze byc¢ jeszcze wiekszy.

Na boisku znajduje sie 5 x 5 elementéw sterujgcych w pewnej odlegto$ci 1 m i rozpocznij

sprawdzanie.

Rysunek pola z rozkladem elementéw Rysunek lokalizacji czytnika chipéw podczas
sterujacych: kontroli:

— Rozpocznij

Na poczatku wyscigu cztonkowie zespotu biorgcego udziat w zawodach umieszczajg robota
w strefie startu i czekajg na sygnat Swietlny sterowania startem. Robot opuszcza strefe
startowg i zbliza sie do kontroli startu, tak aby karta inteligentna umieszczona na robocie
zblizyta sie do czytnika z odlegtosci do ok. 5 cm, gdy czytnik zapisze przejscie robota.
Rejestrujgc przejscie robota przez czytnik podczas kontroli poczgtkowej, rozpoczyna sie
pomiar czasu i zapala sie losowo wybrana kontrola w polu kontrolnym, a zadaniem robota
jest dotarcie do niego (najkrotsza droga i tak szybko, jak to mozliwe) i zarejestrowac
przejscie przez kontrole kartg inteligentng na czytniku, ktéra nastepnie zapala nastepng
kontrole. Robot rozpoczyna zatem swoj wyscig z szescioma losowo wybranymi kontrolami
w terenie, gdy pomiar czasu konczy sie czasem zapisanym przez czytnik na ostatnim, tj.
szOstym, sprawdzeniu.

Losowy wybdr kombinacji kontroli oznacza rdézng kolejnos¢ kontroli w locie dla
poszczegolnych robotdéw biorgcych udziat w zawodach, ale optymalna dtugo$¢ trasy jest
taka sama dla wszystkich zespotow biorgcych udziat w zawodach.

Robot bedzie miat ustawiony maksymalny czas mijania toru. Za kazdg pominietg inspekcje
zostanie dodany czas karny.

Jesli konkurencyjny robot dotknie elementu sterujgcego i na przyktad go przesunie, upusci
itp., zostanie do niego dodana kara czasowa.
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Kazdy robot bedzie miat okazje jecha¢ 2 razy. Lepszy czas bedzie wliczany do oceny.

3.2. DRUGA DYSCYPLINA — ORIENTACJA AUTONOMICZNYCH ROBOTOW

Przestrzen wyscigowa to pole przeszkod zawierajgce czytnik kart inteligentnych. Dalej
tylko kontrole. Maksymalny gwarantowany zasieg czytnika wzgledem karty inteligentne;j
wynosi 5 cm, jednak rzeczywisty zasieg moze by¢ jeszcze wiekszy. Boisko wyscigowe
zawiera 6 elementow sterujgcych oraz element sterujgcy startem i metg. Elementy
sterujgce sg oddalone od siebie 0 1,5 do 2 m. Podczas rejestracji zawodnicy otrzymajg
mape skupiajgcg sie na indywidualnych kontrolach z wykorzystaniem katow orientacji.

Rysunek obszaru wyscigowego z rozmieszczeniem elementéw sterujacych:
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Rysunek lokalizacji czytnika kart inteligentnych podczas kontroli:
CTECKA

P

150

R 300

Celem zawodow jest przebycie trasy i zarejestrowanie przejscia przez wszystkie kontrole w
podanej kolejnosci, w mozliwie najkrétszym czasie. Podczas jazdy czasy podziatu bedag
rejestrowane i prezentowane podczas indywidualnych kontroli, w tym wysSwietlania
kolejnosci jazdy.

Na poczgtku wyscigu cztonkowie zespotu biorgcego udziat w zawodach umieszczajg robota
w strefie startu i czekajg na sygnat Swietlny sterowania startem. Robot opuszcza strefe
startowg i zbliza sie do kontroli startu, tak aby karta inteligentna umieszczona na robocie
zblizyta sie do czytnika z odlegtosci do ok. 5 cm, gdy czytnik zapisze przejscie robota.
Rejestrujgc przejscie robota przez czytnik podczas kontroli startu, rozpoczyna sie pomiar
czasu i kontrola sie zapala.

Robot bedzie szukat najblizszego elementu sterujgcego nr 1, ktéry bedzie znajdowat sie w
ustalonej odlegtosci (okoto 1,5 do 2 metréw) i dotrze do niego tak, aby odlegto$¢ karty
inteligentnej od czytnika wynosita maksymalnie 5 cm, podczas gdy robot nie moze dotykac
ani upuszczaé¢ elementu sterujgcego (w przeciwnym razie zostanie ukarany). Nastepnie
robot kontynuuje wyszukiwanie kolejnego sprawdzenia w danej odleg’roéciE Wﬁkonujqc tylko
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jedno sprawdzenie na raz (z wyjgtkiem tego wtasnie nagranego). Wynikowy czas rejestruje
sie poprzez przejscie ostatniej kontroli docelowej. Jesli robot nie zauwazy przejscia przez
kontrole, zostanie zdyskwalifikowany z prowadzenia pojazdu. Zesp6t biorgcy udziat w
zawodach wykonuje jeden bieg testowy (opcjonalnie) i dwa biegi konkursowe, przy czym
krotszy bieg jest uwzgledniony w klasyfikacji generalne;.

Robot bedzie miat ustawiony maksymalny czas mijania toru. Za kazdg pominietg inspekcje
zostanie dodany czas karny.

4. Budowa robota

a) Zadaniem zespotéw konkursowych jest wykonanie pojazdu robotycznego (robota) przy
uzyciu systemow LEGO, Mercury, czesci drukowanych w technologii 3D itp., w kazdym
przypadku wedtug wtasnej konstrukciji.

b) Zalecane wymiary zewnetrzne robota (szerokos¢ x dtugosc) wynoszg ok. 200 x 300 mm.
Nalezy pamietac, ze robot bedzie przemieszczat sie pomiedzy elementami sterujgcymi,
ktore zawsze znajdujg sie w odlegtosci 1 m od swoich srodkow.

c) Kazdy wozek robotyczny bedzie wyposazony w miejsce do przechowywania karty
inteligentnej, ktéra bedzie rejestrowac przejscie kontroli. Projekt i miejsce zamocowania
karty inteligentnej zalezg od decyzji kazdego zespotu, tak aby karta inteligentna
umieszczona na robocie mogta zblizy¢ sie do czytnika podczas kontroli w zakresie maks.
5 cm. Posiadacz karty inteligentnej nie moze ekranowaC promieniowania
elektromagnetycznego (timer opiera sie na zasadzie technologii RFID).

d) Kazdy zespdt otrzymuje karte chipowg na poczatku zawoddéw podczas akceptacji
technicznej. Wymiary karty inteligentnej sg takie same jak zwyktej karty ptatniczej
(szerokosc¢ x dtugosé x grubos¢ = 53 x 85 x 1 mm).

e) Do wyszukiwania kontroli w dyscyplinie Orienteering robotow autonomicznych mozna
zastosowa¢ dowolng technologie (np. ultradzwiekowy lub laserowy pomiar odlegtosci

itp.).

f) Do konkursu moze wzigC udziat tylko gotowy i zaprogramowany robot. Na poczatku
konkursu odbedzie sie akceptacja techniczna.

g) Jedna druzyna moze mie¢ zawsze jedstopa roboti dla jednej dyscypliny.

h) Do sterowania robotem mozna uzy¢ kostki sterujgcej LEGO Mindstorms EV3 lub
zmontowaC mechanizm sterujgcy za pomocg programowalnych ptytek Arduino, ESP32
lub podobnych. Witasne sterowanie mechaniczne robota jest dowolne (np. sterowanie
zbiornikiem, sterowana 0s). Sterowanie robotem w dyscyplinie Orientacja sterowanych
robotbw mozliwa jest np. za pomocg kontrolera podczerwieni, potgczenia wi-fi lub
bluetooth (aplikacja w telefonie komorkowym).

5. Wynikowa ocena
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Wynikowa ocena w poszczegolnych kategoriach i dyscyplinach bedzie zaleze¢ od
najlepszego osiggnietego czasu, kiedy wygrywa zespdt, ktdérego robot podrozuje
najszybciej.

Zwycieskie druzyny otrzymujg cenng nagrode. Nagroda za najlepsze rozwigzanie
projektowe réwniez zostanie przyznana. Wszyscy uczestnicy konkursu otrzymajg dyplom i
niewielkg nagrode.

o[c°] s ROBOTRACKeeeecccccccccccccc[cc]eccccce



0.p.s.

& www.tekacko.cz 0Qo Kralovéhradecky NIAD
1 facebook.com/tekacko co’céb TKAC ‘ kraj ORLICi

WNIOSEK O KONKURS ¢ [°°] s ROBOTRACK

ORIENTACNI BEH ROBOTU

ORIENTACJA STEROWANYCH ROBOTOW
ZESPOL (nazwa):

imie ucznia............

imie ucznia............

imie ucznia............

Imie kapitana.......... tel. kontakt.................

ORIENTACJA AUTONOMICZNYCH ROBOTOW
ZESPOL (nazwa):

imie ucznia............

imie ucznia............

imie ucznia............

Imie kapitana.......... tel. kontakt.................

Wyslij aplikacje na adres e-mail m.vilimkova@tekacko.cz do 3.3.2026
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