Erebus Rescue Simulation szabalyok

Cél:
- Az dldozatok felkutatdsa és azonositdsa egy labirintusban.
- Arobot a lehetd legtobbet fedezze fel a labirintusbdl.

A labirintus

- 3-4 kiilonallo terlletbdl all, kiilonb6z6 tipusu falakkal. ( 5-30 pont a talalt dldozatoktdl
fuggden) (terilet 1, terilet 2, terilet 3, terilet 4)

- Az egyes teriileteken szerzett pontokat megszorozzuk az egyes teriletekre jellemzé

szorzé tényezGkkel.

Area 4

Area 3 Area 2

- 3 féle csempe tipus:

e Kezd6 csempe: innen indul a robot.
Ha az indulastdl jobbra-balra taldlsz falakat, akkor azokat a csempéket linedris
csempéknek nevezziik. Szirke szinnel van ellatva az dbran.

e Azokon a csempéken, amelyeken nincs jobbrdl-balrdl fal, azok floatin csempék. Az abran

ez most rdozsaszin.



Linear tile

Floating tile

%The color and wall configurations

Starting tile are for illustration only.

Teriiletfelosztas

Area 1 Area2 Area3 Area4d

Area 1 Blue - Green
Area 2 Blue ‘ Purple Orange

Area 3 Purple E Red

Area 4 Green Orange Red

%The actual color tones will follow the platform implementation.

Ellenérzépontok

- Az ezUst lapkak a mezdében ellen6rzé pontokat jeldlnek, igy a robot el tudja menteni a

poziciét, elakadds és Ujrainditds esetén innen folytatja tovabb.

- Az ellenérz6pontok minden jatékinditasnal véletlenszerlien helyezkednek el.

Akadalyok

- Sima akadaly: barmilyen alaku lehet, nincs szin meghatarozva, a falaktél legalabb 8 cm-re

helyezkedik el.



- Mocsar: barna szin(, lelassitja a robotot és neheziti az iranyitasat.

- Godrok: fekete szindG, ha a robot beleesik, akkor elakad

Obstacle

Aldozatok (Wall Token)
3 tipus:
1. veszélyeztetett dldozat (H)

2. stabil aldozat (S)

3. sértetlen aldozat (V)

Veszélyes anyagok (Wall Token)

4 féle anyag:



1. éghet6 gaz (F)
2. méreg (P)
3. maré hatasu (C)

4. organic-peroxid (O)

CORROSIVE
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Szenzorok

A robot a kovetkez6 érzékel6kkel rendelkezik:

a. GPS helyérzékel6, amely érzékeli a robot helyét a terileten.

b. Szinérzékel6 a padld szinének érzékelésére.

c. Tavolsagérzékel6k a kornyez6 falak vagy akadalyok tavolsaganak mérésére.

d. RGB kamerak az aldozatok és veszélyjelzések felkutatasara, padldszin észlelésére és még sok
masral

e. LIDAR a kornyez6 falak vagy akadalyok tavolsaganak mérésére.

f. Inercidlis méréegység (IMU) érzékeldk: giroszkdpos és gyorsuldsmérdék.
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1. 3-4 kilonboz4 terilet, kilonboz46 tipusu falakkal, a taldlt dldozatok/veszélyes
anyagok elhelyezkedésétdl fliggéen a robot 5-30 pontot kap. (Tovabbi 10-20
pont, ha az aldozatok és veszélyes anyagok tipusat is meghatarozzuk)

2. A Wall Token azonositasdahoz a robotnak mindegyiknél meg kell dlinia legalabb 1
masodpercre. Ezt kdvetSen parancsot kell kiildenie a jatékmenedzsernek a Wall
Token tipusardl.

3. Terilet 1-t6l Terlet 3-ig

4. Asikeres fali tdbla azonositasahoz a robot sulypontjanak legfeljebb fél csempényi
tavolsagra kell lennie az aldozat helyétél, amikor a robot jelzi hogy felismerte az
aldozatot.

5. Azellen6rz6pontok megtalaldsa tovabbi 10-10 pont.

6. A tovabbi pontozasi részletekrdl az 5.6. pontjaban taldlhaté informacié.

Jatékmenet

A jaték egy jatékvezetdi mivelettel kezd6dik.

A megengedett jatékid6 8 perc szimuldlt id6ben. Ezzel egyidejlileg egy masodik id6zit6
fut, amely valds id6ben jelenik meg a vezérlGablakban, 10 perces korlattal.

Webots

Inditasi probléma esetén rendszergazdai jogosultsaggal futtassuk a programot!

A teljes angol nyelvii szabdlyzat itt érheté el: https://junior.robocup.org/wp-
content/uploads/2025/01/RCJRescueSimulation2025-draft-1.pdfS

Készitette: Szildgyi Bence (PTI) - a valtoztatas jogat fenntartom


https://junior.robocup.org/wp-content/uploads/2025/01/RCJRescueSimulation2025-draft-1.pdfS
https://junior.robocup.org/wp-content/uploads/2025/01/RCJRescueSimulation2025-draft-1.pdfS

