A RoboCupJunior ,,soccer” kihivasa

Tairo Nomura japan oktato a RoboCuplJunior futball ligajanak technikai felelose
javaslatot tett a futballozd robotok felépitésének a megvaltoztatisara mar a 2014-es
vilagversenyre. Eindhovenben bemutatta a japan didkok altal megépitett Ujfajta
robotokat, hogy ezzel is serkentsen bennilinket a futball liga jatékosainak
valtoztatasdra abban az irdnyban, amerre a felndtt liga jatékosai tartanak, marmint a
humanoidok szabadtéri futballozasa felé.

Az eddigi szabalyzat szerint a kovetkezd eldirast alkalmaztuk a robot jatékosra:

Méretek:
A robotokat all6 helyzetben, minden részét kiterjesztve, mérik meg. A robotok
mérete nem haladhatja meg a kovetkezd hatarokat:

B 4tméro: @ 22 cm

B magassag: 22 cm

B suly: 2,5 kg, vagy 1,5 kg.

B labda-fogo zona: 3 cm
A labda-fogo zdéna az egy olyan belsé teriilet, amely ugy keletkezik, hogy a robot kiallo
pontjaira egy egyenes vonalzot helyeziink. A labda ebben a konkav (homora) zénaban nem
keriilhet beljebb, mint 3 cm. Raadasul még azt is lehetévé kell tenni, hogy egy masik robot is
birtokolhassa a labdat.

Szin:
A robotok nem lehetnek sarga szintiek, mert dsszetéveszthetéek a kapu szinével.

Iranyitas:
A robotoknak kézzel indithatoknak ¢és Onmikodéeknek kell lenni. Semmilyen
taviranyitas nincs engedélyezve.

Kommunikacio:
Meccs kdzben a robotok nem haszndlhatnak semmilyen kommunikéciot.

Mozgékonysag:

A robotokat ugy kell felépiteni és programozni, hogy a mozgasuk ne korlatozoédjon
egy dimenziora (vagyis egy koordinatara). Minden iranyba tudniuk kell mozogni, pl.
megfordulassal. Ugy kell felépiteni és programozni 6ket, hogy ne mehessenek be a
kapuba.

Boévebben a 2013-as szabalyzat tartalmazza a pdalyara a labdara vonatkozd
eléirasokat. ( (Lasd:http://pingvin.nyf.hu/robojun)



Jelenlegi futballozo robotokban a legnagyobb eltérés az emberszeri formatol:
B A robot talpazata tul széles.
B A robot sulypontja tul alacsonyan van.

Az 0j szabaly alapja:

B Robot méretét és aranyossagat ugy valtoztatni, hogy mozgékonyabb,
karcsubb, magasabb legyen, hasonlitson egy emberi test részeinek
aranyahoz.

B Sulypont elhelyezkedésének korlatozasa ugy, hogy még mozgékonyabb és
még emberszerubb legyen.

A japan javaslat szerint megmaradna a hengeres méro forma a kiterjedésre, de
azon beliil az alabbi abran lathato méreteloszlast kellene kovetni:

| 22.0cm I L 22.0cm _|

11.0cm

22.0cm

20.0cim

LA
K 3.0em |

i y 7.0cm

15.0¢cm
0em

Fig.2 Size/Proportion of the robot for new rule

A motorok és az aramforrasok lehetnének az also téglatest részben, a tobbi f6
alkatrészt a felso részbe kellene elhelyezni.

Akirago és a labdavezeto szerkezet, amir6l gondolkodni kell. Amig a technologiai
feltétel nem lesz olyan, hogy kétlabu robotot tudjunk épiteni, addig a robotok
hasznalhatnak labda kiragé és labda vezetd rendszert. A labda befogd zondnak a
mérete is marad 3cm vagy kevesebb.

Alabda vezet6 rendszernek osszes része legyen a téglatesten beliil.

Alabdarago szerkezetnek is a téglatesten beliil kell lenni, csupan a kinyul6 rész
mehet max. 3cm-rel kijjebb a rugas soran.

Ez a korlat azért van, hogy ne lehessen harmadik 1abként hasznalni.

Megsziinne a sulykorlat és a kirag6 erejének korlatozasa , de ugyanakkor tudnia kell
a robotnak kontrolldlni a sebességet.



Itt lathat6 a Japan iskoldk modelljei, amelyet Tairo Nomura felhivasara készitettek:

A japan eldterjesztés eredetiben olvashat6 a
http://rcj.robocup.org/werob/werob2013/ppt5.pdf linken.

Bekiildendo: Alkatrészlista tervezési dokumentummal, fotok, videdk a kész modellrdl.

Bekiildési hatarido: 2014.aprilis 7.
Elbiralas, dijazas 2014. aprilis 26-an a MIRK napjan.

A dijazas mértéke a beérkezo felajanlasok fiiggvénye.
Indulési alap: 150eFt.

Tovabbi felajanlasok:
LEGO Manufacturing Kft. Nyiregyhaza I-IL.II1: helyezett szamara
targynyeremény valasztasi lehetéséggel.


http://rcj.robocup.org/werob/werob2013/ppt5.pdf

