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M Seznam zmeén

Verze 3.0 - 28. ledna 2025

» Upraveno <G11> k objasnéni zdméru

» Upraveno <SG1> a pfidana nova poznamka o poruseni pro roboty, ktefi zahaji zapas dfive

+ Aktualizovan obrazek SG-4 pro objasnéni zaméru

* Revidované <SG5b>, <SG5d> a Poznamka 2 v <SG5> tak, aby bylo uvedeno, Ze koule pro rychlé nabijeni musi byt umistény
Nakladac je ve stacionarni poloze a nesmi se kutalet nebo odrazZet do robota

* Do manualu byly pfidany nové ramecky Vyznamné otazky a odpoveédi

« Opravy drobnych preklepi/forméatovani

Verze 2.2 - 3. prosince 2024

« Aktualizovan obrazek FO-1 tak, aby zobrazoval doporuceny Uhel sledovani publika a doporucené pole
zobrazeni umisténi monitoru

+ Aktualizovana definice Preload , aby se objasnil zdmér « Pridano

<S3> jako nové pravidlo, které uvadi, Ze kazdy student musi mit dokoncené uvolnéni U¢astnika
formulaf v souboru

+ Aktualizovano <SC5> pro objasnéni zaméru

+ Aktualizovano <G6>, aby bylo jasné, Ze soucasti nelze pridavat do robota uprostied zapasu

* Aktualizovano <SG3> a odstranéno <SG3d>, aby se objasnil zamér

+ Upraveno <SG4f> tak, aby bylo uvedeno, Ze nelegalné nabité mitky musi ziskat rozhod¢i nebo tym Drive Team
Clen

+ Aktualizovano <SG5d>, aby bylo objasnéno, Ze koule pro rychlé nabijeni Ize odstranit pouze akci robota z
Startovni zéna, ve které byly predstaveny

* Pfidano <SG5g> pro objasnéni zaméru

+ Aktualizovano <SG6>, aby bylo objasnéno, Ze rozhod¢i musi odstranit skérované mice, které uvizly v brance
Zed

« Aktualizovano <SG6b>, aby bylo uvedeno, Ze koule skérované pres terc¢e musi byt legalné znovu nabity predtim, nez budou
maji narok na ziskani kreditu za dalSi Skére nebo Pass

+ Upraveno <R6a> za Gcelem objasnéni zaméru a pridani odkazl na pfilohy Legaini / Neleglni ¢asti

+ Aktualizovano <R8>, aby zahrnovalo hlavni rozhod¢i

* Aktualizovano <R11c>, aby bylo uvedeno, Ze pFipojeni k ovladaci VEXIQ jsou legalni

+ Pfidano <T2d> k objasnéni, Ze hlavni rozhod¢i nesmi byt partnerem akce nebo poradcem rozhod¢iho
udalost

« Pfidano <T6b>, které uvadi, Ze roboti nesmi byt umisténi na pole uprostred zapasu

* Byla pridana tolerance pro pramér koule na <T10> a objasnéna ocekavani pro zaméstnance akce

+ Aktualizovano <RSC8aii> k objasnéni zaméru

* Do manualu byly pfidany nové ramecky Vyznamné otazky a odpovédi

* Drobné opravy formatovani

Verze 2.1 - 8. fijna 2024

+ Aktualizovana ¢ast ,Pfehled pole” v ¢asti 2, aby bylo uvedeno, Ze je vyZzadovano pouziti predpéti

» Do <SC3> byla pfidana nova odrazka, aby bylo jasné, Ze mi¢, ktery projde cilem a poté se vrati na hraci pole, se nepocita jako
bodovany mic.

vEx 1a v
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+ Upravili jsme modry rdémecek <SC4>, aby objasnil zdmér

» Do <SC5> byla pridana nova odrézka, aby bylo jasné, Ze kazdy Preload Ball v tymovém zapase se mize pocitat maximalné za jednu prihravku.

* Aktualizovadno <G4c>, aby bylo objasnéno zaméry studentd vystupovat jako nakladace pro jiné tymy

+ Aktualizovano <G9> tak, aby zahrnovalo <SG4>

* Aktualizovano <SG5d>, aby bylo objasnéno, Ze koule pro rychlé nabijeni Ize odstranit pouze akcemi robota
+ Aktualizovano <R7>, aby zahrnovalo gumicky #170

* Aktualizovano <RSC8> pro objasnéni zaméru

» Opravy drobnych preklept/formatovani

Verze 2.0 - 3. zafi 2024
* Pfidana priloha B, pFiloha vhodna pro studenty
» Do manualu byly pfidany Sedé ramecky Vyznamné otazky a odpovédi » Do <S1>,
<§2>, <G1>, <G2>, <G4>, <R17> a <T1> byly pfidany pozndmky k poruseni a vysvétleni
amysl
+ Aktualizovdno modré pole v <SG6>, aby se objasnil postup rozhodciho pfi odstrafovani kouli, které uvizly uvnitf

cilova zed

» Opravy drobnych preklept/formatovani

Verze 1.1 - 6. srpna 2024
» Do manualu byly pridany sedé rdmecky pro zvyraznéni dllezitych otazek a odpovédi tykajicich se jednotlivych pravidel
* Aktualizovano <SG5>, aby se vyjasnil zamér nacitani kouli s rychlym zatizenim

+ Aktualizovano <SG6>, aby bylo objasnéno, Ze rozhod¢i mohou odstranit mice z brankové zdi poté, co byly skérovany,
ale dfive ne

Verze 1.0 - 25. Cervna 2024

* PfepiSte modry ramecek v <SC4>, abyste objasnili zamér

* Do <SG1> byla pfidana nova odrazka, kterad uvadi, ze roboti nesméji zacinat zapas ve stejné startovni zéné
jako partner Aliance Robot

+ Aktualizovan obrazek SG-4 pro objasnéni zaméru

+ Aktualizovano <SG5d>, aby bylo objasnéno, Ze koule pro rychlé nabijeni se nesmi dotykat brankové stény nebo podlahy venku
Startovni zény prFed tim, neZ je robot vyzvedne (tj. odrazi do cil()

* Aktualizovano <R5d>, aby byly vylou¢eny nefunkéni dekorace

* Opravy drobnych preklepd/formatovani

Verze 0.2 - 4. Cervna 2024

* Pfidan Loader jako nova definice * Aktualizovano

<G5>, aby byla opravena velikost robota «

Aktualizovano <SG2>, aby bylo objasnéno rozsifeni robota ¢

Aktualizovan popisek na obrazku SG-4, aby byl objasnén zamér « Do

<R5> byly pridany dvé odrazky, aby bylo jasné, Ze pouZiti maziva, oleje, grafitu, maziv a pasky neni legalni

» Opravy drobnych preklept/formatovani

Verze 0.1 - 3. kvétna 2024
*  Pocatetnivydani

veExm@a .
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Strucna referencni prirucka

<SC1> VSecHny stavy bodovani jsou vyhodnoceny po skonceni zadpasu

Pravidla bodovani

<SC2> VSechny stavy bodovani jsou vyhodnocovany vizualné hlavnim rozhod¢im

<SC3> Kritérja dosazeného cile

<SC4> Vymagano Kritéria prepnuti

<SC5> Kritérfa spInéni

<SC6> Na kgnci zdpasu nemuZe aliance ziskat body za vice prlichodt nez cild

Rychla Stafeta <SC7> je navrZena tak, aby skérovala v ,redlném case”

Sae i uiie s e as e ek L
L LTSI SIS S

<S1> Z(stafite v bezpedi, neposkodte pole

Bezpecnostni pravidla

<S2> Studehti musi byt v doprovodu dospélé osoby

<S3> Kazdy|¢len studentského tymu musi mit v evidenci vyplnény formular pro uvolnéni Gcastnika

<G1> Zachdzejte se vSemi s respektem

Obecna pravidla hry

<G2> VIQR( je program zaméreny na studenty

<G3> Pouziyejte zdravy rozum

<G4> Robof musi predstavovat Uroven dovednosti tymu

<G5> Roboti zahaji zdpas v pocatecni velikosti

<G6> Udrzdjte svého robota pohromadé

<G7> Nepopkozuite pole

<G8> Ridici[fidi vaseho robota a z{istavaji ve stanici fidice

<G9> Ruce ¢ pole

<G10> Manipulace s robotem uprostied zdpasu je za urcitych okolnosti povolena

<G11> Dva jpzdci tymu prepnou ovladace uprostred zapasu

<SG1> Nastdveni pred zdpasem

Specificka pravidla hry

<SG2> Rozsifeni robota je omezené

<SG3> Udrzyjte mice v poli

<SG4> Pomgci nakladaci stanice

<SG5> Nacitfni béhem periody rychlého nacitani

<SG6> Ziskayani mickd ze sbérné zény

vExra
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<R1> Jeden|robot na tym

VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

<R2> Robot] musi predstavovat Uroven dovednosti tymu

<R3> Robot| musi projit kontrolou

<R4> Spusténi konfigurace

<R5> Zakazgné polozky

<R6> Produktova rada VEX IQ

<R7> Komppnenty bez VEX IQ

<R8> Dekorpce jsou povoleny

<R9> Oficid|né registrovana ¢isla tyma musi byt uvedena na SPZ robota

<R10> Nechfe to byt, az zapas skonci

<R11> Roboticky mozek

<R12> Motofy

<R13> Bater|e

<R14> Firmware

<R15> Modifikace dilt

<R16> Pneufnatika

<R17> Je rozHil mezi nahodnym a imysinym porusenim pravidla robota .

Pravidla turnaje

<T1> Hlavn{rozhod¢i ma kone¢nou pravomoc nad vSemi hernimi a robotickymi rozhodnutimi

<T2> Hlavnjrozhod¢i musi byt kvalifikovani

<T3> Clenoyé tymu Drive se mohou okam?ité odvolat proti rozhodnuti hlavniho rozhod¢iho

<T4> Partng¢r akce ma konec¢nou pravomoc ohledné v3ech rozhodnuti, kterd se netykaji hry

<T5> Budte|na svém utkani véas

<T6> Robot| na hristi musi byt pripraveni ke hre

<T7> Prehrdni zapasu jsou povoleny, ale zridka

<T8> Diskvdlifikace

<T9> Casové ljmity

<T10> Budtd pripraveni na mensi odchylky pole

<T11> Pole g prvky pole mohou byt opraveny podle uvazeni partnera akce

<T12> Zapagy tymové prace

<T13> Predchsné ukonceni zapasu

<T14> Trénipkové zapasy lze hrat na nékterych akcich, ale nejsou vyZzadovany

<T15> Kvaliffka¢ni zapasy probéhnou podle oficidlniho rozpisu zapast

<T16> Kazdy| tym bude mit naplanované kvalifika¢ni zapasy nasledovné

<T17> Tymyljsou sefazeny podle primérného skore kvalifikacniho zapasu

<T18> Tymy |hraijici ve finalovych zapasech

<T19> Rozpig finalovych zapasl

vEx ra vii
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Pravidla vyzvy robotickych dovednosti

<RSC1> Ve vétsiné pripadl plati standardni pravidla

<RSC2> Bodopani zapasu dovednosti robota

<RSC3> Nastgveni pole dovednosti robota

<RSC4> Rozd|ly pfi nacitani

<RSC5> Hodrloceni dovednosti na akcich

<RSC6> Glob4Ini hodnoceni dovednosti

<RSC7> Rozpi$ zapast dovednosti

<RSC8> Manipulace s roboty béhem zapasu dovednosti autonomniho kédovani

<RSC9> Spusténi zapasu dovednosti autonomniho kédovani

<RSC10> Dovgdnosti Stop Time

<RSC11> Robgtické dovednosti na ligovych udalostech

vEx 1a vii
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Zavedeni
Prehled

Tato ¢ast poskytuje ivod do VEX IQ Robotics Competition (VIQRC) a VIQRC Rapid Relay.

Soutéz VEX IQ Robotics Rapid Relay: Primer

Rychla Stafeta VEX IQ Robotics Competition se hraje na obdélnikovém hristi 6'x8', nastaveném tak, jak je znazornéno na
obrazcich v této herni pfirucce.

Primarnimi cili hry je pfedavat koule mezi roboty, ziskavat koule pres cile a vymazat spinace . Mice se dostavaji na hristé pres
nakladaci stanici nebo béhem poslednich 15 sekund zépasu zénu rychlého nabijeni. Body se udéluji podle toho, kolik géld bylo
vstieleno, kolik spinacd bylo vymazano a kolikrat Aliance Gspé&sné prosla micem .

nez to skorujete.

V Teamwork Challenge spolupracuje Aliance sloZzend ze dvou (2) robot0 , aby ziskala co nejvice bodd v Sedeséti (60) sekundovém
zapase.

Tymy mohou také soutéZit v zapasech dovednosti robot(, kde se jeden (1) robot snaZi ziskat co nejvice bodd s mirné odliSnym
souborem pravidel. DalSi informace naleznete v pfiloze B.

Poznamka: Ilustrace v této ¢asti herni prirucky maji poskytnout obecné vizudini pochopeni hry. Pfesné rozméry pole,

Uplny seznam materiall pole a presné podrobnosti o stavbé pole by tymy mély nahlédnout do oficidlnich specifikaci pole
v priloze A.

v Excra

Obréazek O-1: Pocatecni konfigurace pole pro soutéZ VEX IQ Robotics Rapid Relay Match.

vEx 1a 1
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O herni pfirucce - poznamka GDC

Tento herni manual a jeho pfilohy obsahuji v3e, co je tfeba védét o hie letosni sezony, VIQRC Rapid Relay. Ma byt
zdrojem pro vSechny tymy, hlavni rozhoddi, partnery akce a dalSi ¢leny komunity VIQRC.

Pravidla obsaZena na nasledujicich strankach Ize povazovat za ,omezeni*, ktera definuji tuto hru, stejné jako
inZenyfri zacinaji jakykoli navrhovy projekt definovanim svych omezeni. Na zacatku sezény jsou ,omezeni“ vSe, co
mame. Nevime, jaky bude vitézny robot, nejlepsi strategie nebo nej¢astéji poruSované pravidlo nez vy. Neni to
vzrusujici?

PFi prozkoumavani nové hry prosim pfistupujte k této herni pfirucce tak, Ze se na pravidla budete divat jako na
~omezeni"“. Herni pfirucka a jeji pfilohy obsahuji Uplny a Uplny seznam omezeni, ktera jsou pro konkurenta k
dispozici pro strategii, ndvrh a stavbu svych robot(.

Je zifejmé, Ze vSechny tymy musi dodrzovat tato pravidla a vSechny uvedené zaméry téchto pravidel. Kromé

toho vSak neexistuje zadny ,spravny” zplsob hrani. Neexistuji Zddna skrytd omezeni, predpoklady nebo zamyslené
interpretace nad ramec toho, co je zde napsano. Je tedy na vas, soutézicich, abyste pres tato omezeni nasli cestu,
ktera nejlépe vyhovuje cildm a ambicim vaseho tymu .

Obrazek O-2: Pocatecni konfigurace pole pro soutéz VEX IQ Robotics Rapid Relay Match.

vExrIa 2
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Aktualizace

Tato prirucka bude mit v priibéhu sezény radu ,hlavnich” a ,mensich” aktualizaci. Kazda verze je oficialni a musi byt
pouzivana v oficidlnich akcich VIQRC az do vydani dalsi verze, po niz se pfedchozi verze stane neplatnou.

Nejnovéjsi verzi herniho manualu vzdy najdete na:

Znama hlavni data vydani jsou nasledujici:

3. kvétna 2024 Verze 0.1 Prvni vydani hry

14. kvétna 2024 N/A Otevie se oficialni systém otazek a odpovédi

Drobné typografické chyby nebo problémy s formatovanim
nalezené v pavodni verzi; o¢ekava se velmi malo zmén pravidel

4, ¢ervna 2024 Verze 0.2

MZe zahrnovat zmény hry nebo pravidel inspirované informacemi
z oficidlniho systému otazek a odpovédi a komunity VEX

25. c¢ervna 2024 Verze 1.0

6. srpna 2024 Verze 1.1 Upresnéni / mensi aktualizace
MUZe zahrnovat zmény hry nebo pravidel
3. Za¥ 2024 Verze 2.0 o - Ameny ity neno p ;
inspirované udalostmi na zacatku sezény
8. fijna 2024 Verze 2.1 UpFesnéni / men3i aktualizace
3. prosince 2024 Verze 2.2 Upfesnéni / mensi aktualizace

MUzZe zahrnovat zmény hry nebo pravidel

28. ledna 2025 Verze 3|0 . L . L )
inspirované udalostmi v poloviné sezény

MUZe zahrnovat zmény hry nebo pravidel tykajici se

2. dubna 2025 Verze 4.0 DN o . _ _
konkrétné mistrovstvi svéta VEX Robotics World Championship

Kromeé téchto znamych hlavnich aktualizaci mohou byt béhem sezdny vydany také neplanované aktualizace, pokud je GDC
povazuje za kritické. Jakékoli neplanované aktualizace budou vydany vzdy v Utery, nejpozdéji do 17:00 CST (23:00

GMT). Tyto aktualizace budou oznameny prostfednictvim féra VEX, automaticky odeslany do aplikace VIQRC Hub a

sdileny prostfednictvim socidlnich médii a e-mailovych marketingovych kanal( VEX Robotics / REC Foundation.

Aktualizace herni pFirucky jsou U€inné ihned po vydani; je odpovédnosti kazdého tymu seznamit se se viemi pravidly a
aktualizacemi. Neexistuji zddné ,,dodatecné Ihity”, pokud aktualizace zakazuje dfive legaini ¢ast, mechanismus nebo
strategqii.

Poznamka: Manazefi regionalni podpory nadace REC budou kontaktovat partnery udalosti zapojené do
vicetydennich ligovych udalosti, které ,pfekroci” neplanovanou aktualizaci. Pokud zména pravidla ovlivni jejich
udalost (napfiklad robot, ktery dFive proSel kontrolou, jiz neni legalni), budou tyto pripady prfezkoumany
individualné v zavislosti na kontextu udalosti a pravidle, které se zménilo. Vyjimky mohou byt také dostupné pro
zavody mimo USA, které se uskutecni do jednoho (1) tydne od aktualizace. Toto jsou jediné mozné vyjimky , doby
odkladu”.

vExra 3
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Systém otazek a odpovédi

PFi prvni recenzi nové robotické hry je pfirozené, ze mate otazky ohledné situaci, které nemusi byt hned jasné. Orientace
v herni pfirucce a hledani odpovédi na tyto otazky je dlleZitou soucasti uc¢eni se nové hie. V. mnoha pripadech mize byt
odpovéd na jiném misté&, neZ jste si plvodné mysleli - nebo, pokud neexistuje Zadné pravidlo vyslovné zakazujici herni
strategii, pak to obvykle znameng, zZe je legalni!

Pokud v3ak tym stale neni schopen najit odpovéd na svou otazku ani po ddkladném prostudovani pfislusnych pravidel, pak ma kazdy tym moZnost
pozadat o oficidlni vyklad pravidel v systému otdzek a odpovédi robotiky VEX. Tyto otazky mudZe posilat dospély prostfednictvim G¢tu RobotEvents,

ktery je pfidruzen k tomuto tymu.

VSechny odpovédi v tomto systému otazek a odpovédi by mély byt povaZovany za oficialni rozhodnuti vyboru VEX

Robotics Game Design Committee a predstavuji spravny a oficialni vyklad pravidel soutéze VEX Robotics Competition.

Systém otazek a odpovédi je kromé Herni pfirucky jedinym zdrojem oficialnich rozhodnuti a vysvétleni a je funkéné rozsifenim
Herni pfirucky. Stejné jako aktualizace herni pfirucky jsou i pravidla pro otazky a odpovédi Uc¢inna ihned po vydani.

Soutézni systém otazek a odpovédi robotiky VEX IQ najdete zde.

PFed odeslanim pfispévku do systému Q&A si nezapomernite precist Pokyny pro pouZzivani Q&A

1. Pfed odeslanim si pfectéte a prohledejte pfirucku.

2. Pfed zverejnénim si prectéte a vyhledejte existujici otazky a odpovédi.

3. Ve své otazce citujte platné pravidlo z nejnovéjsi verze pfirucky.

4. Pro kazdou otazku vytvofte samostatny prispévek.

5. PouZivejte konkrétni a vhodné nazvy otazek.

6. Otazky budou (vétSinou) zodpovézeny v poradi, v jakém byly obdrzeny.
7. Tento systém je jedinym zdrojem pro objasnéni oficidlnich pravidel.

Pokud mezi touto herni pfiruc¢kou a dalSimi doplfikovymi materidly (nap¥. kurzy certifikace rozhod¢ich, aplikace VIQRC
Hub, HTML verze herni pfirucky atd.) dojde k jakémukoli rozporu, ma pfednost nejnovéjsi verze herni pFirucky.

Stejné tak nelze nikdy predpokladat, Ze definice, pravidla nebo jiné materialy z pfedchozich sezén plati pro aktualni hru.
Odpovédi na otazky a odpovédi z pfedchozich sezdn se nepovazuji za oficidlni rozhodnuti pro aktualni hru. Jakakoli
relevantni vysvétleni, kterd jsou potfeba, by méla byt vZdy znovu poloZena v otdzkach a odpovédich aktualni sezény.
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o Oddil 2

I
Hra

Prehled poli

Pole VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay se sklada z nasledujicich &asti:
« Tfi (3) micky
2 Dva (2), jeden na robota, které se pouzivaji jako predbézné nacteni
Jeden, ktery zacind mimo pole a ma byt pouZzit nakladacem
* Jedna (1) cilova zed
1 Ctyfi (4) cile
CtyFi (4) prepinace, které zahaji zapas ,nevymazany" (tj. paralelné se sténou cil)
* Jedna (1) sbérnéa zéna
* Jedna (1) nakladaci stanice
* Jedna (1) zatéZova zéna

+ Dvé (2) Startovaci zony

| vExra

|-

— Audience Side

Obrazek FO-1: Pocatecni konfigurace pole pro soutéZ VEX IQ Robotics Rapid Relay Match.
Je také uvedeno doporucené umisténi monitoru Field display (zeleny) a pozorovaci hel publika.
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Obecné definice

Dospély - kazdy, kdo neni studentem nebo jinym definovanym pojmem (napf. hlavni rozhodci).

VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

Aliance - predem pridélené seskupeni dvou (2) tymu , které jsou sparovany béhem dané tymové vyzvy.

Skére aliance - Body ziskané v zadpase Teamwork Challenge Match , které jsou udéleny obéma tym@m.

Disablement - Trest udéleny tymu za poruseni bezpecnosti . BEhem deaktivace jiz tym nesmi ovladdat svého robota a Fidi¢i budou
pozadani, aby poloZili sv(jj ovlada¢ na zem. Diskvalifikace nenf totéZ jako diskvalifikace .

Diskvalifikace - Penalizace udélena tymu za poruseni pravidel (viz <T8> pro vice podrobnosti). Pokud tym
obdrzi diskvalifikaci v utkani, hlavni rozhod¢i ozndmi druZstvu jejich poruSeni na konci zapasu . Podle uvazeni hlavniho rozhod¢iho mohou
opakovana poruseni a/nebo diskvalifikace jednoho tymu vést k jeho diskvalifikaci pro celou soutéz.

Ridi¢ - Clen studentského tymu, ktery stoji na stanovisti Fidi¢e a je zodpové&dny za provoz a ovladani robota tohoto tymu. Tuto roli mohou v
daném zépase plnit aZ dva €lenové tymu (viz <G8>).

Stanovisté jezdcl - Oblast za hristém , kde musi jezdci zlstat béhem zapasu , pokud legélné neinteraguji se svym robotem. Stanovisté fidice

je na obrazcich O-1 a O-2 znézornéno oranZovou carou.

Clenové tymu Drive - Dva jezdci a jeden naklada¢ , ktefi se U¢astni daného zapasu jako zastupci svého tymu.

Pole - Celé hraci pole, které se sklada ze Sesti (6) dilkl poli Sirokych a osmi (8) dilk( dlouhych (celkem ctyFicet osm (48) dilkd poli), véetné obvodu
pole.

Prvek pole - Obvod pole, podlaha, PVC trubky a prvky VEX I1Q, které tvori pole a/nebo jsou k nému pfipojeny.

Obvod hristé - Vnéjsi cast hristé , tvorena ctyrmi (4) vnéjSimi rohy a dvaceti ¢tyfmi (24) rovnymi Useky.

Podlaha - vnitfni plocha ¢ast hristé , tvorena ctyriceti osmi (48) dlazdicemi poli, které jsou v obvodu hristé

vEx 1a 6
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. y Game Design Committee (GDC) - Tvirci VIQRC Rapid Relay a autofi tohoto herniho manudlu.

& GDC je jedinym oficidlnim zdrojem pro vyjasnéni pravidel a odpovédi na otazky a odpovédi; viz oddil 1.

SPZ - Fyzicka soucast na robotu , kterd zobrazuje soutéZni ¢islo tymu VEX IQ Robotics. Registracni znacka musi mit délku a vySku 3,5" x

(]
3
.
.
.
.
.
.
.
—

1,5” (88,9 mm x 38,1 mm) a nesmi presahnout Sifku 0,25” (6,35 mm) na <R9>.

Nabije¢ - Student(i) v tymu , ktery naklada mice do pole béhem zapasu. Dospély nemdze byt nakladacem v tymu . Nakladaci nemohou
byt také jezdcem ve stejném zapase Teamwork Challenge Match. (Viz <G11>
a <RSC4>).

Zapas - Stanovené Casové obdobi sestavajici zautonomnich obdobi a/nebo obdobi Fizenych fidicem, béhem kterych tymy hraji
definovanou verzi rychlé Stafety, aby ziskavaly body. Viz oddil 3.

« Autonomni obdobi - Casové obdobi, b&hem kterého roboti pracuiji a reaguiji pouze na senzorové vstupy a/nebo piikazy
predem naprogramované studenty do fidiciho systému robota .

+ Obdobi fizené fidi¢em - Casové obdobi, b&éhem kterého Fidi¢i obsluhuji svého robota.

Autonomni Ovladané ridicem
Obdobi (m:ss) tecka (m:ss)

Ucastnici

Jedna aliance, na jedné

Pole, sloZené ze dvou

v v 4 0ra Zadny 1:00
Vyzva tymové prace Tymy, kazdy s jednim
Robot
Jeden tym s jednim y
4pas Fidicsky { Zadny 1:00
Zapas ridi¢skych dovednosti Robot y
i ko Ani eden tym s jednim ,
Autonomni kédovani J yms ] 1-00 Fadny
Shoda dovednosti Robot

Robot - Stroj, ktery prosel kontrolou a je navrzen tak, aby vykonéaval jeden nebo vice Ukold autonomné a/nebo pomoci dalkového
ovladani od lidského operatora.

Student - Kazdy, kdo se narodil po 1. kvétnu 2009 (tj. komu bude 15 nebo méné na VEX Worlds 2025). ZpUsobilost mize byt udélena
také na zékladé zdravotniho postiZeni, které zpozdilo vzdélani alespon o jeden rok. Studenti jsou jednotlivci, ktefi navrhuji, stavi, opravuji
a programuji robota s minimalni pomoci dospélého .

« Student zakladni Skoly - kazdy student narozeny po 1. kvétnu 2012 (tj. kterému bude 12 nebo méné na VEX Worlds 2025). Studenti
zakladnich 8kol mohou ,hrat” a soutézit jako studenti stfedni Skoly.

« Student stfedni Skoly - kazdy zpUsobily student , ktery neni studentem zakladni skoly.

vEx 1a 7
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Tym - Dva nebo vice student( tvofi tym.

+ Tym je klasifikovan jako tym zakladni Skoly, pokud vSichni ¢lenové jsou studenti zakladni Skoly.

» Tym je klasifikovan jako tym stfedni Skoly , pokud je néktery ¢len studentem stfedni Skoly nebo pokud je
Tym se sklada ze studentt zakladnich Skol , ktefi se deklaruji jako ,hrani” jako studenti stfedni $koly tim, Ze zaregistruji svdj tym jako
tym stfedni Skoly .

+ Jakmile tym soutézil v akci jako tym stfedni Skoly, tento tym se nesmi zménit zpét
tym zakladni Skoly po zbytek sezény.

» Tymy mohou byt spojeny se Skolami, komunitnimi/mladeZnickymi organizacemi nebo skupinou sousedt
kapuce Studenti.

V kontextu této herni pFirucky obsahuji tymy t¥i typy roli studentd souvisejicich se stavbou robota, designem a kédovanim. Dalsi informace
viz <G2> a <G4>. Dospéli nesméji pInit Zzadnou z téchto roli.

» Stavitel - Student (Zaci) v tymu , ktefi sestavuji robota . Dospély nemdZe byt stavitelem
v tymu. Dospéli mohou vyucovat koncepty souvisejici se staviteli, ale nikdy nesméji pracovat na robotovi bez pritomnosti a aktivni
Uclasti stavitele (staviteld) .

+ Kodér - Student (Zaci) v tymu , ktefi zapisuji pocitacovy kdd, ktery je stazen do robota. Dospély nem0ze byt kodérem v tymu . Dospéli
maji povoleno ucit koncepty souvisejici s kodérem (kodéry), ale nikdy nesméji pracovat na kédu, ktery bézi na robotu, aniz by
kodér (kodéri) byli pfitomni a aktivné se nezucastnili.

+ Designer - Student(i) v tymu , ktefi navrhnou(i) robota, ktery ma byt postaven pro soutéz. An
Dospély nemUze byt designérem v tymu. Dospéli maji povoleno ucit koncepty souvisejici s ndvrharem, ale nikdy nesmi pracovat
na navrhu robota bez pritomnosti a aktivni G¢asti navrhare .

PoruSeni - akt poruseni pravidla v herni pfirucce.

» MenSi poruseni - poruseni, které nevede k diskvalifikaci.

Nahodna, okamzita nebo jinak neovliviiujici poruseni skére jsou obvykle mensi
PorusSeni.

1 Drobna poruseni obvykle vedou k Ustnimu varovani od hlavniho rozhod¢iho béhem zapasu,
ktera by méla slouzit k informovani tymu o tom, Ze je pravidlo poruSovano predtim, nez eskaluje na zavazné poruseni.

+ Zavazné poruseni - poruseni, které ma za nasledek diskvalifikaci.
Pokud neni v pravidle uvedeno jinak, vSechna poruseni ovliviujici skére jsou hlavnimi porusenimi.
Je-liuvedeno v pravidle, mohou byt hruba nebo imysina poruseni také zavaznymi porusenimi.

Vicenasobna mensi poruseni v rdmci zapasu nebo turnaje mohou eskalovat na zavazné poruseni
Uvazeni hlavniho rozhod¢iho .
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* Ovlivnéni skére - Poruseni, které zlep3uje skére Aliance na konci zapasu .
Vicenasobna poruseni v ramci zdpasu mohou mit kumulativné vliv na skére.

PFi vyhodnocovani, zda poruSeni ovlivnilo skére, se hlavni rozhod¢i zaméri predevsim na jakoukoli ¢innost
robota , ktera prfimo souvisela s porusenim.

Urceni, zda poruseni ovlivnilo skore, Ize provést pouze tehdy, kdyz je zapas
dokonceno a skore bylo spocitano.

Néktera pravidla obsahuji poznamky k poruseni v textu psané cervenou kurzivou k oznaceni zvlastnich okolnosti nebo
poskytnuti dalSich vysvétleni. Pokud v daném pravidle nejsou nalezeny zadné poznamky k poruseni, pak by se mélo
predpokladat, Ze plati vySe uvedené ,vychozi” definice.

Chcete-li zjistit, zda poruseni mohlo ovlivnit skére, zkontrolujte, zda poruSeni pfimo prispélo ke zvySeni skére
zapasu . Pokud to nezvysilo skére Aliance , pak poruseni nebylo ovliviujici skére a velmi pravdépodobné to
bylo mensi poruSeni.

Dalsi informace naleznete v nasledujicim vyvojovém diagramu.
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Does the rule have specific
guidance or examples for
Major vs Minor Violations?

Yes Evaluate Major / Minor
Violation according to rule

Ruleis
Violated

No

Was the Violation Match Yes
Affecting?

No

v

Yes

Did the Violation include a
G1, S1, or Code of Conduct
Violation?

Major Violation & DQ

A

No

Has the Team / Alliance already Yes
received multiple Minor
Violations for this rule?

No

Minor Violation and formal
warning

Obrazek V-1: Proces ur¢ovani poruseni.
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] L] ° ° ° ° V 4
o8 Definice specifické pro hru
. : ) : Mi¢ - Zluty polstrovany, zhruba kulovity pfedmét o priméru pfiblizné 5,9” (150 mm) a hmotnosti pFiblizné 4,2 unce (120 g).

Obrazek B-1: Mic.

Vymazano - A Stav prepinace . Viz <SC4>.

Obrézek C-1:
Vymazany prepinac.

GOl - akt prostfeleni mice pres terc . Viz <SC3>.

Brankova zed - Sed4 a Zluta struktura, postavend z dil(i VEX IQ, které je pFipojena k obvodu pole
a potrubi Pickup Zone . Cilova zed obsahuje Ctyfi cile a Ctyfi spinace.

Obrazek GW-1:
Sténa cild.

vExra 11
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Load - Akt zakonného zavedeni mice do pole. Viz <SG4>.

Nakladaci stanice - Seda konstrukce, postavend z dili VEX IQ, kterd je pfipojena k obvodu pole
naproti Cilové zdi. Nakladaci stanice je urcena k prijimani kouli z lidského nakladace a jejich néhodnému odesilani doleva
nebo doprava do nakladaci zény.

Obrazek LS-1: Nakladaci stanice.

Z3atézova zéna - Oblast pole obsahujici nakladaci stanici, ohrani¢ena obvodem pole a vnitrkem druhé piné cerné cary od okraje
pole ( oznacené dvéma zlutymi paprsky VEX IQ). Zatézova zéna je nekonecné vysoky 3-rozmérny objem; ,pfesahovani” erné cary
bez kontaktu s podlahou by stale predstavovalo ¢aste¢né umisténi v zéné zatizeni.

Obrazek LZ-1: Oblast zatizeni. W y «

-
- iﬁd
Prihravka - Stav mice/robota pouzivany pro skérovani. Viz <SC5>.
vEx ra 12
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Pickup Zone - Oblast podlahy pod brankovou zdi, ohrani¢ena obvodem hfisté a Zlutou PVC trubkou, ktera vede po délce hristé.
Zo6na vyzvednuti se tykd samotného podlazi ; neni to trojrozmérny objem. Viz <SG6>.

Obrazek PZ-1:
Sbérné zéna.

Predpéti - Mi¢, ktery se pfed zapasem dostane do kontaktu s robotem . Viz <SG1>.

Rychlé nacitani - forma nacitani, ktera probihd béhem obdobi rychlého nacitani.

Obdobi rychlého nabijeni - Obdobi zédpasu, ve kterém se micky mohou nabijet pfimo do startovacich zén, misto do nakladaci
stanice. Viz pravidla <SG5> a <RSC4>.

Vstfeleno - stav mice/gélu . Viz <SC3>.

Startovni zéna - Jedna ze dvou oblasti hFisté , kde mohou roboti zahdjit zapas. Pocatecni zény jsou nekonecné vysoké 3-rozmérné
objemy, spojené vnitfkem stén Obvodu pole a vnitfnimi okraji Cernych €ar oznacenych zlutymi paprsky VEX IQ. Viz obrazek Sz-1.

Obrazek SZ-1: Zobrazeni
startovacich zén.
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Switch - Jeden ze ¢tyf modrych disk( VEX IQ a jejich podpUlrnych struktur, které se nachazeji uvnitf cild.
PFepinace mohou byt vymazany kulickami . Viz <SC4>.

Cil - Jeden ze Ctyr ¢tvercovych otvorl v Sikmé plose brankové zdi, kterymi Ize skérovat micky .
Terce jsou priblizné 6" tvercové a ohranicené Zlutymi paprsky VEXIQ.

Obrazek S-1: Zobrazeni Cilové zdi. Pfepinace jsou zvyraznény fialové, zatimco cile jsou zvyraznény Cervené.

vExra 14

Copyright 2025, VEX Robotics Inc.
Verze 3.0 - Vydano 28. ledna 2025



W
KIS NI IS I 11000,

RAPID RELAY

(s
/////////

Bodovanl

VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

Kazdy vstreleny gol 1 bod

Kazdy vymazany prepinac 1 bod

Kazdy prtichod - 0 vymazanych prepinacd 1 bod*
Kazdy pruchod - 1 vymazany spinac 4 body

Kazdy prlichod - 2 vymazané vyhybky znamepa 8 bodu

Kazdy priichod - 3 vymazané vyhybky znamefpa 10 bod

Kazdy prlichod - 4 vymazané vyhybky znamepa 12 bodl

* Maximalné ¢tyfi na zapas. Viz kapitola C <SC6>.

<SC1> VSechny stavy bodovani jsou vyhodnoceny po skonceni zapasu, jakmile se vS8echny mice, prvky pole a roboti na hFisti zastavi.

Zamérem tohoto pravidla je, aby vstupy fidice a pohyb robota skoncily na konci zapasu , kdyz zapas

Casovac dosahne 0:00. Pfedprogramovana rutina, ktera zplsobi, Ze pohyb robota bude pokracovat i po skonéeni zapasu, by porusila ducha
tohoto pravidla. Jakékoli bodovani, ke kterému dojde po zépase kvdli tomu, Ze se roboti nadale pohybuji, se do skére nezapocitava a jedna
se o poruseni tohoto pravidla.

Poznamky k poruseni

* ProtoZe bodovani, ke kterému dojde po zapase, se nezapocitava, méla by vSechna poruseni <SC1>
zaznamenat jako drobna poruseni.

Pokud tym obdrzZi tfi mensi poruSeni v rdmci stejné akce, viechna budouci poruseni <SC1> na této akci budou povazovéana za

zavazna porusSeni a diskvalifikace.

« Tento pocet se z Zadného ddvodu v rdmci akce neresetuje (napf. zapasy kvalifikace vs. finale,
jeden ze zapasU ,spadlého skére” tymu atd.).

<SC2> VSechny stavy bodovani jsou vyhodnoceny vizualné hlavnim rozhod¢im podle svych nejlepsSich schopnosti v kontextu daného zapasu/
udalosti.

A. Rozhodc¢i a dalSi zaméstnanci akce nemaji povoleno prohlizet Zadna videa nebo obrazky ze zapasu.
Viz <T3>.
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i b. Pokud existuje obava ohledné skére zapasu , pouze ¢lenové tymu Drive z daného zapasu, nikoli dospéli, mohou
sdilet své otazky s hlavnim rozhod¢&im. Viz <T3>.

Lvnitrku” Cilové zdi).

A. Mi&, ktery projde teréem a poté se odrazi zpét do hraciho pole, ne
pocita jako bodovany mi¢ a mic z(stava ve hre.

DulezZité otazky a odpovédi:
* 2203 - Nakladace nemohou ziskat mi¢, ktery se vrati na hristé po pokusu o gél

* 2310 - Jak rozhodnout, zda micek zcela proSel teréem

<SC4> Spinac je vymazan, jakmile byl zasaZzen mi¢em a jiz neni rovnobézny s pfedni sténou brankové zdi. Roboti nesmi vymazat
spinace tim, Ze je kontaktuji pfimo (tj. aniz by to bylo soucasti procesu skérovani mice pfes tento cil).

Poznamky k poruseni:

* V8echna poruseni tohoto pravidla maji ze své podstaty vliv na skére, a proto jsou hlavnimi porusenimi.
* Poru3eni tohoto pravidla by mélo byt vzacné, protoZe roboti by nikdy neméli byt navrzeni tak, aby pfimo
kontaktovali pfepinace.
V§znamné otézky a odpovédi
+ 2023 - Rozhod¢i by béhem zapasu neméli ,,opravovat” stav prepinacd
+ 2033 - Pokud se micek zasekne v cili nebo spinaci, mél by jej odstranit robot
+ 2081 - Bodované mice, které uvizly v brankové sténé&, mohou byt odstranény rozhod¢im
+ 2236 - OCekava se, Ze napéti spinace se bude lisit v zavislosti na stari prvkd pole
+ 2273 - Spinac musi byt viditelné ,,neni rovnobézny” s cilovou zdi, aby se pocital jako vycistény
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<SC5> Aliance obdrzi kredit za Pass, jakmile oba roboti nezavisle kontaktuji mi¢ pfed tim , nez je skérovan nebo opusti hristé.

VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

A. Pro Ucely tohoto pravidla se ,,nezdvisly kontakt” tyka okamziku, kdy mi¢ kontaktuje pouze jeden robot . Pokud oba roboti kontaktuji
mi¢, neni to povazovano za pfihravku.

b. Pokazdé, kdyZ je mi¢ nabit, je s nim zachazeno jako s novym micem. Jakykoli pfedchozi kontakt robota a/nebo prichod

sledovani je ,resetovano”.
C. Mi¢ mGze pocitat maximalné s jednim prichodem pokazdé, kdyz je nabit pres nakladaci stanici.
d. Mice, které jsou rychle nabijeny pfimo do startovni zény, nejsou zpUsobilé pro prihravky.

E. Kazdy Preload Ball v Teamwork Match se mlze pocitat maximalné za jednu pfihravku.

Poznamka: Pokud rozhod¢i vidi, Ze doslo k pfihravce a neni si jisty, zda ma byt zapocitan, tymy by mély ziskat ,vyhodu
pochybnosti” a prihravka by méla byt zaznamenana. Tato poznamka se primarné vztahuje na ¢lanky ,C" a ,D" tohoto
pravidla, napf. pokud si rozhod¢i neni jisty, zda byl nebo nebyl mi€ rychle nabit.

Vyznamné otazky a odpovédi
* 2046 - Mi€ se mGze béhem prihravky dotknout podlahy

+ 2050 - Mi¢ nabity nakladaci stanici béhem Periody rychlého nabiti ma narok na Pass

+ 2053 - Preloads jsou zpUsobilé pro Passy

+ 2108 - Mi¢ mUZe pocitat maximalné s jednim prichodem pokazdé, kdyz je nabit
nakladaci stanici

+ 2305 - Vyjasnéni toho, co se pocita jako nezdvisly kontakt

+ 2361 - JeSté vice objasnéni toho, co se pocita jako nezavisly kontakt

<SC6> Na konci zdpasu nemdZe aliance ziskat body za vice priichodd nez cilG*.
A. Bodova hodnota za prichod je uréena na konci zapasu na zakladé poctu prepnuti
byly vymazany. Podrobnosti naleznete v tabulce na zacatku této casti.

b. Béhem zapasu by mély byt zaznamenany viechny prihravky bez ohledu na pocet vstielenych géld
skéroval v dobég, kdy doSlo k pfihravce . Viz <SE6>.

C. *Pokud nebyly na konci zdpasu vymazany Zadné prepinace , maximalni pocet bodd
které Ize ziskat pro Passes jsou Ctyfi (4). Jediny zpGsob, jak k tomu miZe dojit, je, kdyZ jsou koule opakované prihravany a poté
odeslany z pole, aniz by byly skérovany.
Vyznamné otazky a odpovédi

* 2324 - Robot muze protlacit micek pres cil, ale nemél by se dotykat spinace

primo
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Rychl4 Stafeta <SC7> je navrzZena tak, aby byla skorovana v ,redlném case” béhem zapasu . Pfihravky a gély by mély byt zaznamenavany v
dobé, kdy nastanou.

Preferovanym zplsobem sledovani hodnoceni v redlném Case je pouZiti tabletd nebo mobilnich zafizeni s aplikaci TM Mobile. Neni-li TM

Mobile k dispozici, Ize pouZit pfenosnou vysledkovou tabulku tak, Ze se pocitaji prihravky na jedné strané a gély na strané druhé.
——

Kazdy zapas musi mit hlavniho rozhod¢iho a alespon jednoho rozhod¢iho zapisovatele. Pfesné procesy bodovani se mohou liSit v zavislosti
na zdrojich dané udalosti a mély by byt sdéleny viem tymdm
pred zahajenim zapasl (napt. béhem setkani udalosti). Jeden doporuéeny vychozi bod je nasledujici:

A. Rozhodci zapisovatele stoji pobliz brankové zdi a sleduje dosazené mice.
b. Hlavni rozhod¢i stoji uprostfed pole a sleduje pfihravky.
C. Rozhod¢i a jezdci si vzajemné potvrzuji akce, jak k nim dochazi, prostfedky ur¢enymi pred zapasem, jako jsou verbalné nebo signaly

rukou. Ridi¢i napfiklad volaji ,Pass!” a hlavni rozhod¢i odpovi "Pass - Check!" pro potvrzeni, Ze byl nahréan, nebo ¢len tymu Drive ukaze
palec nahoru a obdrzi od rozhod¢iho potvrzujici palec nahoru.
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1. Robot A ziska mic z nakladaci stanice a spusti jej po hristi.

2. Robot B ziska mic.
A. Zapisovatel zaznamena prihravku.
3. Robot B vstreli gol.

A. Zapisovatel zaznamena gol.

Vysledek: Jedna prihravka, jeden gol.
Vysvétleni: Toto je ,normalni” cyklus rychlého relé.

<SE2>

1. Robot A ziska mic z nakladaci stanice a spusti jej po hristi.
2. Robot B ziska mic.
A. Zapisovatel zaznamena prihravku.

3. Robot B se pokusi vstrelit gél, ale minul.

4. Mi¢ se odrazi od brankové zdi a zpét do pole.

5. Robot A ziskd mi¢ a vstreli gol.

A. Zapisovatel zaznamena gol.

Vysledek: Jedna prihravka, jeden goél.

Vysvétleni: Mi¢ nikdy neopustil hFisté, takZe jesté nebyl zpUsobily pro dalsi prihravky .

<SE3>

1. Robot A ziska mic z nakladaci stanice.

2. Robot A se pokusi vstrelit gdl, ale zcela minul brankovou zed'.

3. Mi¢ opusti hriSté; lidsky Loader ziska mi¢ a znovu jej zavede skrz
Nakladaci stanice.

4. Robot B ziska mic a vstreli gol.

A. Zapisovatel zaznamena gol.

Vysledek: nula pfihravek, jeden gol.
Vysvétleni: Jakmile mi¢ opustil hFisté, jeho predchozi kontakt byl zapomenut. Kontakt robota B nebyl Pass; spiSe se stal ,prvnim
robotem" pro novy cyklus.
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<SE4>

-

. Robot A ziskad mic z nakladaci stanice a spusti jej po hristi.
2. Robot B ziska mic.

A. Zapisovatel zaznamena pfihravku.
3. Robot B se pokusi vstrelit gél, ale minul.
4. Lidsky nakladac ziska mi¢ a nabije ho pres nakladaci stanici.
5. Robot A ziskd mi¢ a spusti jej po hfisti.
6. Robot B ziska mic.

A. Zapisovatel zaznamena pfihravku.

7. Robot B vstreli gél.

A. Zapisovatel zaznamena gol.

Vysledek: Dvé prihravky, jeden gol.
Vysvétleni: Je mozné mit cyklus s prdchodem, ale bez cile. Pokud by v3ak zépas v tuto chvili skoncil, Aliance by ziskala body pouze za jeden
prdchod. Viz <SC6>.

<SE5>

+ Stejné kroky jako v prikladu <SE4> vySe.
+ V kroku 4 je mi¢ misto toho rychle nabit do startovni zény .

+ Kroky 5-7 pokracuji podle popisu.

Vysledek: Jedna prihravka, jeden gol.

Vysvétleni: V tomto scénéfi se druhy kontakt v kroku 6 nepocita jako druhy prichod.

<SE6>

+ Stejné kroky jako v prikladu <SE4> vySe.

* Poté, co je v kroku 7 vstfelen gdl , lidsky nakladac ziska mic a rychle jej nabije do startovaciho
Z6na, kde Robot B ziska a znovu zaboduje.

Vysledek: Dvé prihravky, dva goly.
Vysvétleni: Pravidlo <SC6> nabyva ucinnosti pouze na konci zapasu . To je divod, pro¢ se béhem zépasu zaznamenavaji vsechny prihravky ,
i kdyZ docasné prekroci pocet gold.
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Bezpecnostni pravidla

<S1> ZUstante v bezpeci, neposkodte pole. Pokud jsou kdykoli operace robota nebo akce tymu povaZzovany za nebezpecné nebo
poskodily jakékoli prvky pole nebo koule, miiZe byt provinily tym deaktivovan a/
nebo diskvalifikovan podle uvazeni hlavniho rozhodc¢iho . Robot bude vyZadovat opétovnou kontrolu, nez bude moci znovu zaujmout pole .

Poznamka: Tymy nesmi kdykoli vstoupit na hfiSté. Pokud tymovy robot vyZaduje vstoupit na hristé béhem pripravy pred
zapasem, bude to povaZzovano za poruseni <S1>, <T6> a/nebo <SG1>.
Robot tymu mUZe byt odstranén z aktuélniho zapasu na zakladé uvazeni hlavniho rozhod¢iho.

Poznamky k poruseni: Zavazna poruseni <S1> by méla byt nahlaSena a/nebo projednana s partnerem akce béhem akce a méla
by byt nahldSena Vyboru pro pravidla a chovani nadace REC po akci.

<S2> Studenti musi byt v doprovodu dospélé osoby. Zadny student se nesmi zG¢astnit soutéZe VEX IQ Robotics Competition, aniz by na néj
dohliZzel odpovédny dospély . Dospély musi dodrZzovat vSechna pravidla a davat pozor, aby neporusil zasady zamérené na studenta, ale
musi byt pfitomen po celou dobu trvani akce v pripadé nouze. Poruseni tohoto pravidla mlze mit za nasledek vylouceni z akce.

Poznamky k poruseni: <S2> PoruSeni by méla byt nahlaSena partnerovi akce béhem akce a méla by byt nahlasena Vyboru pro
pravidla a chovani nadace REC po akci.

<53> Kazdy ¢len studentského tymu musi mit vypInény formulaF pro uvolnéni G¢astnika pro danou akci a sezénu. Clen studentského tymu se nem(ize

zUcastnit akce bez vyplnéného formulare pro vydani.
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Obecna pravidla hry

<G1> Zachazejte se viemi s respektem. Od viech tymU se ofekava, Ze se budou chovat uctivé a profesionalné, kdyZ budou soutéZit v soutézich
VEX IQ Robotics Competition. Pokud se tym nebo kterykoli z jeho €lend (studenti nebo dospéli pridruZeni k tymu) chova neuctivé nebo neslusné

k persondlu akce, dobrovolnikim nebo kolegiim soutézicim, mudZe byt diskvalifikovan z aktualniho nebo nadchéazejiciho zapasu. Chovani tymu
tykajici se <G1> mUZe také ovlivnit zpUsobilost tymu pro posuzovana ocenéni. Opakované nebo extrémni poruseni <G1> mdZe vést k diskvalifikaci

tymu z celé akce, v zavislosti na zavaznosti situace.

Toto pravidlo existuje spolu s Kodexem chovani nadace REC. Poruseni Kodexu chovani Ize povaZovat za zavazné poruseni <G1> a mlzZe mit za
nasledek diskvalifikaci z aktualniho zapasu, nadchazejiciho zapasu, celé akce nebo (v extrémnich pfipadech) celé soutézni sezény. Kodex chovani

naleznete zde.

Vice informaci o procesu kodexu chovani akce Ize nalézt v knihovné RECF.

VSichni mizeme pFispét k vytvoreni zabavného a inkluzivniho zaZitku z akce pro viechny Gcastniky akce. Nékteré priklady:

Poznamky k poruseni: Jakékoli poruseni <G1> muze byt povaZzovéno za zdvazné poruseni a mélo by byt FeSeno pripad od pfipadu. Tymy,
kterym hrozi zavazné poruseni <G1> kvdli vicenasobnému neuctivému nebo neslusnému chovani, obvykle obdrzi ,konecné

varovani”, ackoli hlavni rozhod¢i nemusi takové udélit. VSechna zavazna poruSeni/diskvalifikace <G1> by méla byt nahlaSena a/nebo
projednana s partnerem akce béhem akce a po akci by méla byt nahldSena Vyboru pro pravidla a chovani nadace REC.
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<G2> VIQRC je program zaméreny na studenty. Dospéli by neméli rozhodovat o robotovi
stavét, navrhovat nebo hrat hru a nemély by poskytovat nespravedlivou vyhodu poskytovanim ,pomoci”, ktera presahuje
nezavislé schopnosti studentd . Studenti musi byt pfipraveni prokazat porotcdm nebo zaméstnancdim akce aktivni
porozuméni navrhu, konstrukci a programovani svého robota .

Urcité mnoZstvi mentorstvi, vyuky a/nebo poradenstvi pro dospélé je o¢ekavanym a podporovanym aspektem soutézi VEX.
Expertem na robotiku se nikdo nerodil Na prekazky by se vSak mélo vzdy pohliZet jako na pfileZitosti k vyuce, nikoli jako
problémy, které musi dospély Fesit za tym.

Toto pravidlo funguje v tandemu s REC Foundation Student Centered Policy, ktery je k dispozici na webovych strankach REC
Foundation pro tymy, aby se k nim mohli odvolavat po celou sezénu.

Poznadmky k poruSeni: PFipadna poruSeni tohoto pravidla budou pfezkoumana pfipad od pfipadu. Podle definice
se vSechna poruseni tohoto pravidla stavaji ovliviiujicimi skére, jakmile robot, ktery byl postaven nebo
naprogramovan dospélym, ziska body v zapase. VSechna nahlaSena a/nebo podezfela poruSeni <G2> by méla byt
bé&hem akce nahlaSena partnerovi akce a po akci by méla byt nahlaSena Vyboru pro pravidla a chovani nadace REC.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2233 - Pocitani €asu a vyzvy z publika nejsou povoleny

<G3> Pouzivejte zdravy rozum. PFi ¢teni a uplatiiovani rdznych pravidel v tomto dokumentu méjte na paméti, ze v
soutézi VEX IQ Robotics Competition vzdy plati zdravy rozum.
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——

<G4> Robot musi predstavovat Uroveri dovednosti tymu. Kazdy tym musi zahrnovat fidi¢e, kddovace, konstruktéry a stavitele; mnoho také
zahrnuje notebook(y). Z&dny student nesmi v dané soutézni sezéné plnit zddnou z t&chto roli pro vice ne? jeden souté&Zni tym VEX IQ Robotics.
Studenti mohou mit v tymu vice neZ jednu roli (napt. navrhar mize byt také stavitel, kodér a Fidic).

A. Clenové tymu se mohou presunout z jednoho tymu do druhého z jinych ne? strategickych dévod(i
Kontrola tymu .

i. Priklady pfipustnych stéhovani mohou zahrnovat, ale nejsou omezeny na nemoc, zménu 3koly,
konflikty v rdmci tymu nebo kombinovani/rozdélovani tyma.

ii. PFiklady strategickych tah( pfi poruseni tohoto pravidla mohou zahrnovat, ale nejsou omezeny na to, Ze jeden kodér ,prepne”
tymy , aby mohl napsat stejny program pro vice robotd, nebo jeden student pisici inZenyrsky zapisnik pro vice tyma.

iii. Pokud student opusti tym, aby se pfipojil k jinému tymu, <G4> stale plati pro studenty zbyvajici v pfedchozim tymu. Pokud
napriklad kodér opusti tym, pak robot tohoto tymu musi stale predstavovat Urovern dovednosti tymu bez tohoto kodéra.
Jednim ze zpUsobd, jak toho dosédhnout, by bylo zajistit, aby kodér ucil nebo trénoval ,ndhradniho” kodéra v jejich

nepfitomnosti.

b. KdyZ se tym kvalifikuje na mistrovstvi (napf. staty, narodni, svéty atd.),
Ocekava se, Ze studenti v tymu, ktery se Uc€astni mistrovstvi, budou stejni studenti

v tymu, ktery ziskal misto. Studenti mohou byt pfidani jako podpora do tymu, ale nemohou byt pridani jako Fidi¢i nebo kodéfi
tymu .

i. Vyjimka je povolena, pokud se akce mlze zGcastnit pouze jeden (1) ¢len tymu. Tym mUZe provést jedinou zaménu jezdce
nebo kédera pro podnik mistrovstvi za jiného studenta, i kdyZ tento student soutéZil v jiném tymu. Tento student bude
nyni v tomto novém tymu a béhem sezény nemusi nahradit pdvodni tym .

C. Nakladace jsou vyjimkou z tohoto pravidla. Pokud mé tym pouze dva studenty a neni schopen postavit tficlenny tym, mohou si
vybrat z jedné z nasledujicich moZnosti: i. Pro dany zapas mohou nahradit studenta z tymu svého alian¢niho

partnera jako docasného nakladace. Mohou to udélat v tolika zapasech, kolik je potfeba.
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ii. Pro danou akci mohou nahradit studenta z jiného tymu, ktery bude jejich nakladacem po dobu trvani akce. Tento student se fakticky stane

¢lenem nového tymu pro danou udalost a po zbytek této udalosti nemuze plinit roli v plvodnim tymu (ani v Zzadném jiném tymu) .

iii. Neexistuje zadny pozadavek, aby tym Drive mél nakladac; pokud chté&ji, mohou hrat zapas
pouze se dvéma ovladacdi a spoléhejte se na nakladac svého alian¢niho partnera .

——

Pozndmky k porusent:

* PoruSeni tohoto pravidla bude posuzovano pfipad od pripadu spole¢né s REC Foun-
Zasady zamérené na studenty, jak je uvedeno v <G2>, a Kodex chovani nadace REC, jak je uvedeno v <G1>. VSechna
nahlasena a/nebo podezreld poruseni <G4> by méla byt béhem akce nahlaSena partnerovi akce a po akci by méla byt
nahlasena Vyboru pro pravidla a chovani nadace REC.

 Pokud jde o bod C a ndhradni nabijece: Bylo by silné mimo zamér tohoto pravidla a potencidlniho poruseni Kodexu
chovani/ <G1>, kdyby tym nasilné ,nabizel” ndhradnika svému alian¢nimu partnerovi a/nebo pozadal nakladace svého
alian¢niho partnera, aby si odsedl| na zapas.

Dulezité otazky a odpovédi:
* 2136 - Liga je pro ucely ,vypuj¢enych” Loader( povaZzovéana za jednu udélost

* 2359 - Robot nem0Ze pracovat ve 2. poloviné tymové prace nebo zapasu Fidi¢skych dovednosti, pokud je pritomen
pouze jeden ¢len Ridi¢ského tymu

<G5> Roboti zahaji zapas v pocatecni velikosti. Na za¢atku zapasu se kazdy robot musi vejit do prostoru o rozmérech 23" Siroky x
73" dlouhy x 15" vysoky (584 mm x 1854 mm x 381 mm), jak bylo zkontrolovano pfi kontrole podle <R4>.

Poznamky k poruseni: Jakékoli poruSeni tohoto pravidla bude mit za nasledek odstranéni robota z hriSté pred za¢atkem
zapasu; pravidla <R3d> a <T6> budou platit, dokud nebude situace opravena. Nedostanou diskvalifikaci, ale nebude jim
povoleno hrat v zapase.

<G6> UdrZujte svého robota pohromadé. Roboti nesméji tmysiné oddélovat ¢asti nebo ponechat mechanismy na hfisti béhem
jakéhokoli zapasu. Casti, které se neiimysiné oddéli od robota, jiZ nejsou povaZovany za soucast robota a mohou byt bud
ponechany na hfisti, nebo sebrany ¢lenem tymu pohonu

(pomoci <G10>).
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* Poznamka: Vyména jedné sady dill za jinou nebo pridavani novych dild do robota uprostfed zapasu béhem interakce <G10> nebo
L
. <RSC8> se povaZuje za porudeni zaméru a ducha tohoto pravidla. Opétovné sparovani robota nebo opétovné pripojeni ¢asti robota,

které béhem zdpasu odpadnou, je povoleno.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2056 - Oddélené &asti, které zUstavaji uvnitt robota, mohou byt legalni

<G7> Neposkozujte pole. Interakce robotl , které poskozuji pole nebo jakékoli prvky pole , jsou zakazany. Pro Ucely tohoto pravidla je
.poskozeni” definovano jako cokoli, co vyZaduje opravu, aby mohl zacit dal3i zapas, jako napfiklad zplsobeni odtrzeni ¢asti nakladaci stanice od
hristé

Poznamky k poruseni:
* Ve vétsiné pripadl by ndhodné poskozeni pole mélo byt povaZovano pouze za mensi poruseni.

+ Zavazna, umyslna nebo opakovana ndhodna/mensi poruseni mohou podle uvazeni hlavniho rozhodciho prerlst v zavazna poruseni.

<G8> Ridici fidi vaseho robota a z(istavaji ve stanici Fidice. BEhem zdpasu mohou byt roboti ovlddéani pouze ovladaci daného tymu a/nebo
softwarem bé&Zicim na Fidicim systému robota . Ridi¢i musi zGstat ve svém stanovisti Fidice, kromé p¥ipadd, kdy legalng interaguiji se svym
robotem podle <G10>.

Clenové tymu Drive maji b&hem zapasu zakézano provéadét jakékoli z nasledujicich akci :

A. Privedeni/pouZiti jakéhokoli druhu komunikacnich zafizeni do Driver Station, véetné bezdratovych sluchatek jakéhokoli druhu, i kdyz
jsou vypnuta. Zafizeni bez sluchatek s vypnutymi komunikacnimi funkcemi (napf. telefon v reZzimu letadla) jsou povolena.

b. Stat na jakémkoliv pfedmétu béhem zdpasu, bez ohledu na to, zda je hfisté na podlaze nebo
zvySené.

C. PrinadSet/pouzivat dalsi materialy pro zjednoduseni herni vyzvy béhem zapasu.
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Poznamka: Clenové tymu Drive jsou jedini ¢lenové tymu, ktefi mohou byt b&hem zépasu na stanovisti fidice. Dospélym

VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

(jinym nez zaméstnanclim akce) neni povoleno byt b&hem zapasu na stanovisti fidice.

Poznamka 2: Nakladace nejsou omezeny na stanovisté fidi¢e a mohou se volné pohybovat po poli.

Poznamky k poruseni: Zavazna poruSeni tohoto pravidla nemusi mit vliv na skére a mohou vyvolat poruseni jinych pravidel,
jako jsou <G1>, <G2> nebo <G11>.

<G9> Ruce z pole. BEéhem zapasu maji clenové Drive Team zakazano provadét umysiny kontakt s jakymkoliv elementem pole, robotem
nebo mi¢em, ktery byl zaveden do pole, s vyjimkou povolenek v <G10>, <RSC8>, <SG4> a/nebo <SG6>.

Poznamka: Jakékoli pfipominky tykajici se startovnich pozic Field Element by mély byt sdéleny hlavnimu rozhod¢imu pred
zapasem. Clenové tymu nikdy nemohou sami upravovat prvky pole.

<G10> Manipulace s robotem uprostfed zapasu je za urcitych okolnosti povolena. Pokud se robot dostane zcela mimo hraci pole,
uvizne, pfevrati se nebo jinak potfebuje pomoc, ¢lenové tymu pohonu mohou svého robota ziskat a resetovat . Aby tak ucinili, musi provést
nasledujici:

A. Signalujte rozhod¢imu poloZenim ovladace VEX IQ na zem.

b. VeSkeré mice ovladané robotem , kdyZ se s nimi manipuluje , musi byt odstranény z hristé a mohou byt vraceny pfes nakladaci

stanici nebo rychle nabité podle potfeby na zakladé zapasu.
casovac.

i. Vkontextu tohoto pravidla ,kontrolovano” znamena, Ze robot manipuloval s micem, a ne pouze se ho dotykal. Pokud se
napriklad mi¢ pohybuje s robotem vertikalné nebo pfi otaceni, pak mic¢ , ovlada” robot .

ii. Ustanoveni d <SG3> se vztahuje na mice , které jsou odstranény z hristé béhem poslednich 15 sekund
zapas.

C. Robot musi byt uveden zpét do pravni pozice, ktera splfiuje kritéria uvedend v odstavcichaa b
<SG1>.

Jak je popséano v pravidle <S1>, studenti nemohou vstoupit do pole kdykoli béhem zapasu. Pokud se ¢lenové hnaciho tymu nemohou dostat
k robotovi, protoZe je robot ve stfedu pole , mohou poZadat hlavniho rozhod¢iho , aby robota vyzved! a predal jej ¢lendm hnaciho tymu k umisténi

podle vySe uvedenych podminek.

Poznamka: Pokud né&jaké koule brani robotovi v legalnim umisténi, napf. opfeny o obvodovou sténu hfisté, mohou byt
odstranény z hfisté a znovu zavedeny (v souladu s <SG3>).

Poznamky k poruseni: Toto pravidlo ma tymdm umoznit opravit poskozené roboty nebo pomoci ziskat jejich roboty

"z potizi." Strategické vyuZziti tohoto pravidla mdZze byt povaZovano za mensi nebo vétsi poruseni podle uvézeni hlavniho rozhod¢iho.
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[ ] L]
. DuleZité otazky a odpovédi:

e * 2174 - Tymy mohou béhem resetovani robota opravit robota nebo znovu pfipojit kus

<G11> Dva jezdci tymu vyméni ovladace uprostied zapasu. V daném zdpase mohou byt na stanovisti fidict za tym az dva (2) fidici plus jeden

nakladac . Oba jezdci musi pFepnout svij ovlada¢ mezi 25 sekundami (0:25) a 35 sekundami (0:35), které zbyvaji do konce zapasu.

A. Zédn)’l fidi¢ nesmi ovladat robota déle nez tficet pét (35) sekund.
b. Druhy jezdec se nesmi dotknout ovladacich prvka svého tymu , dokud mu neni pfedéan ovladac.
C. Jakmile projde ovladacem, prvni jezdec se jiz nesmi dotknout ovladdacich prvk( svého tymu .

d. Ridi¢ nem(iZe byt také nakladacem ve stejném zapase. Pokud ma tym pouze dva ¢leny, musi
provedte jednu z nahradnich moznosti Loader uvedenych v pravidle <G4c>.

E. Pokud je pFitomen pouze jeden Fidi¢, toto pravidlo stale plati a robot nemuZe pracovat po prvnim
tficet pét (35) sekund zapasu .

Poznamky k poruseni: Jakékoli poruseni tohoto pravidla je povazovano minimalné za méné zavazné poruseni.
Zda to eskaluje k zavaznému poruseni nebo ne, zavisi na Usudku hlavniho rozhod¢iho ohledné:

* PFedchozi varovani nebo poruseni
* Jakékoli akce ovliviujici skore, které byly primym ddsledkem poruseni, jako je prvni fidic
ziskavani dalsich bodl po 35 sekundach jizdy
Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2105 - Clanek D nevyZaduje, aby nahradni nakladace pochézely z tymu
organizace
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Specificka pravidla hry

<SG1> Nastaveni pred zdpasem. Na zac¢atku zdpasu musi byt robot umistén tak , aby byl:

A. SpInéni vSech omezeni uvedenych v <R4> (tj. pIné obsazené v jedné Startovni z6né a ne vyssi
nez 15").

b. Kontaktovani vnitfku stény Field Perimeter .
C. Kontaktovani prfesné jednoho (1) Pfedpéti.

d. Zcela stacionarni (tj. Zddné motory nebo jiné mechanismy v pohybu), dokud se nespusti ¢asova¢ Match .
PFedbézné plnéni pneumatického systému (tj. spusténi pneumatické pumpy pfed zapasem) je jedinou povolenou vyjimkou z
tohoto pravidla.

E. Neokupuje stejnou startovni zénu jako robot alian¢niho partnera .

Neexistuji Zddné konkrétni vychozi pozice, pokud jsou spInéna vySe uvedena kritéria. Na <T6> musi roboti dorazit na hfisté pripraveni
hrat s minimalnim dodate¢nym nastavenim. Opakovana zpozdéni mohou vést k poruseni <G1> a/nebo odstranéni robota z aktualniho
zapasu podle uvazeni hlavniho rozhod¢iho .

Pozndmky k poruseni:

« Jakékoli poruseni ¢lankd A, B, C a/nebo E bude mit za nasledek odstranéni robota z pole
pred zacatkem zapasu; pravidla <R3d> a <T6> budou platit, dokud nebude situace opravena.
Nedostanou diskvalifikaci, ale nebude jim povoleno hrat v zapase.

+ U ¢lanku D by prvni poruSeni ze strany tymu mélo byt zaznamenano jako mensi poruseni, pokud neni poruseni zavazné
(napf. zacatek zapasu o vice nez 1-2 sekundy dfive), a jakakoli dal3i poruSeni v této soutéZi by méla byt zaznamenana
jako zavazna poruseni a diskvalifikace.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2144 - Predbézné zatizeni se mUze dotykat vnitrku a/nebo vnéjsku robota, ale nemuZze robota primét, aby prekrodil
limity velikosti

* 2146 - Robot nemdZe pfi spousténi (nebo resetovani) precnivat pres obvod pole
pozice

+ 2157 - PfredbéZné zatiZeni neni soucasti robota a nemusi byt v rdmci startu
velikostni limit

+ 2159 - Neexistuje pravidlo proti prodluzovani do Pickup zény, ale Roboti
by nemél ziskavat micky ze sbérné zény

Obrazek SG-1: Roboti v legalni
predzapasové vychozi pozici.

8
g.
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<SG2> Rozsifeni robota je omezené. Roboti se nesmi kdykoli béhem zapasu roztahnout nad limity 23" x 73" horizontaIni nebo 15" vertikalni. 15"

vySkovy limit je “virtualni strop”, coZ znamena, Ze zadna ¢ast robota nesmi prekrocit 15" nad podlahou, bez ohledu na orientaci robota .

Pozndmky k poruseni: O¢ekava se, Ze mdze dojit k chvilkovym drobnym porusenim, napfiklad kdyZ robot
prejizdi paprsky VEX IQ, které oznacuji Startovni zény. Ty budou mit pravdépodobné za nasledek pouze verbalni varovani a nebudou
zaznamenany jako poruseni, pokud nedojde k Zadné herni vyhodé.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2268 - Robot mlze ménit tvary a orientaci tak dlouho, jak by se veslo do a

Krabice 23"x73"x15" v kazdém bodé zapasu

+ 2287 - Neexistuje zadné pravidlo proti dotyku vnéjsi stény hristé po zacatku zapasu

<SG3> Udrzujte mice v poli. O¢ekava se, Ze nékteré mice mohou opustit hfiSté , aniz by byly skérovany.
Kdyz k tomu dojde, musi byt mi¢ vyzvednut ¢lenem Drive Teamu nebo rozhod¢im, pfedan nakladaci a znovu nabit.

A. ,Opusténi hfiSté” znamena, Ze mic je mimo obvod hFisté a jiz neni v kontaktu s hristém, prvky pole, jinymi mici nebo roboty. Mi¢, ktery
je skérovan pres terc, neni povazovan za mic, ktery opustil hfiSté .

b. Pokud je mic odstranén z robota béhem interakce <G10>, je povazovan za ,mimo pole”.
jakmile prestane byt v kontaktu s Zadnymi roboty.

C. Pokud je mi¢ na cesté ze hristé (jak urci hlavni rozhodci), ale je odrazen zpét do hristé clenem tymu Drive, monitorem pole, stropem/
sténou nebo jinym externim faktorem, bude stale platit <SG3>. Tento mi¢ by mél byt povazovan za ,mimo hfisté “, odstranén hlavnim
rozhod¢im a predan nakladadi.

i.  Pokud k pfesmérovani doslo kvali kontaktu s ¢lenem tymu Drive, bude na uvazeni hlavniho rozhod¢iho, zda se pouzije
<G9> nebo <5G3>.

<SG4> Pomoci nakladaci stanice. Mice nakladané pres nakladaci stanici musi splfiovat nasledujici kritéria:

A. Najednou nesmi byt ve hre vice nez dva (2) mice (tj. dalSi mi¢ by nemél byt nabijen , dokud predchozi mi¢ neni skérovan nebo neopusti hfisté).

b. Nabije¢ musi byt poslednim ¢lovékem, ktery se dotkne mice pFed jeho vypusténim.

C. Ruka nakladace nesmi v Zzadném okamzZiku prejit do objemu nakladaci stanice .
d. Zadny robot(i) nesmi byt v zéné zatizeni v dobé&, kdy je mi¢ vypustén nakladacem .

E. Pokud je mi¢ nespravné zaveden pres nakladaci stanovisté, hlavni rozhod¢i to slovné upozorni

vyzvedne a znovu legalné nabije .

F. Pokud je mi¢ nespravné zaveden mimo nakladaci stanovisté (napf. do stfedu hfisté pred periodou rychlého nalozeni), musi mic ziskat zpét
¢len hnaciho tymu nebo rozhod¢i a poskytnout jej nakladaci.
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Obrézek SG-4: Tento robot rozbiji rovinu nakladaci zény, zatimco se do mice vstupuje. Tento mi¢ by musel
byt odstranén z nakladaci zény a legalné znovu zaveden.

Poznamky k poruseni:

« VétSina poruseni, kterd nemaji vliv na skore (tj. kdyZ robot nikdy neziska nelegainé nabity micek), jsou povazovana za méné
zavazna poruseni, a to i po opakovanych vyskytech. Primarni penalizaci je zamysleny ¢as zapasu, ktery je ztracen pfi ziskavani
a opétovném zavedeni mice.

* Tymy jsou odpovédné za své vlastni €iny. PoruSeni bude vzdy udéleno tymu nakladace.
Poruseni bodu D, kde jsou nakladac a robot z rGznych tym(, budou udélena obéma tymim.

+ Kontakt robota s nakladaci stanici pFi nakladani mice je povaZovan za hrubé poruseni bodu D pro tym robota a je vyjimkou ze
vSech predchozich pozndmek. Opakované vyskyty stejného robota, i kdyZ neovliviiuji skére, mohou podle uvazeni hlavniho
rozhodc¢iho eskalovat k zavaznému poruseni pro tym robota.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2014 - Neexistuje zadny limit drzeni

+ 2032 - Nakladace mohou hazet micek ze sbérné zény do nakladaci zény

+ 2052 - Pokud se lidsky nakladac jiz nedotyka mice, ktery je (nebo byl)
Nabity, je pro robota legalni vstoupit do nakladaci zény

+ 2083 - Nabije¢i mohou nahrat novy mic ihned po vstreleni aktudlniho mice

+ 2168 - Ruka nakladace muZze prejit do nakladaci zény, ale ne do nakladaci stanice

+ 2428 - Pravidla nezakazuji pokusy ovliviiovat, kterym smérem mic pada, pokud nenf
Nakladaci stanice je poSkozena nadmérnou silou
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<SG5> Nacitani béhem periody rychlého nacitani. BEhem poslednich patnacti (15) sekund zadpasu maji nakladaci moznost zavést
micky pfimo do startovni zény (tj. bez pouziti nakladaci stanice).

A. Kapitoly ,A" a ,,B" <SG4> musi byt béhem periody rychlého zatiZzeni stale spInény.

b. Rapid Load Balls musi byt umistény ve stacionarni poloze a musi byt uvolnény naklada¢em
pFimo na podlahu ve startovni z6né pred tim, neZ je kontaktovan robotem .

C. Mice nesmi byt nikdy v kontaktu s robotem i lidskym nakladacem soucasné.

d. Kuli¢ky rychlého nabijeni mohou byt odstranény ze startovni zény pouze akci robota (napf. sebrany vstupem, tlaceny pohybujicim
se robotem atd.). Rapid Load Balls musi byt umistény na hfisti a nemohou byt odraZeny nebo vrzeny nakladacem ). Viz poznamka
2 nize.

E. Rapid Load Balls nemaji narok na ziskani kreditu za Passy.

F. Lidsky nakladac se pfi zavadéni odpovidajici zatéZe nesmi dotknout podlahy (napf. nemuze
vstoupit nebo polozit ruku na podlahu, abyste dosahli stfedu pole).

G. Pokud je mi€ nespravné rychle nabit, musi byt mi¢ vyzvednut ¢lenem tymu nebo rozhod¢im, pfedan nakladaci a znovu
legalné nabit, neZ jej mGZe ziskat robot.

Pozndmka: Ackoli to neni vyZadovano, diirazné se doporucuje, aby roboti zUstali v ur€ité vzdalenosti od koule, dokud nebude ruka
nakladace zietelné odstranéna. Tim budou klauzule ,B" a ,,C" dostatecné jasné pro hlavni rozhod¢i a pomUze jim to ovéfit klauzule
A"a.D".

Pozndmka 2: Revidovanym zdmérem tohoto pravidla je, Ze lidsky naklada¢ by nemél udélovat Zadny pohyb kouli Rapid Load Ball.
ProtoZe jsou v3ak koule kulaté, je mozné, Ze se po umisténi nakladat¢em mohou mirné pohnout. Tento ndhodny a nelimysiny pohyb
je prijatelny a v tomto scénafi neni nutné mic¢ znovu nacitat a nabijet.

Poznamky k poruseni:

» Tymy jsou odpovédné za své vlastni Ciny. Poruseni, ktera se tykaji nakladace a robota z opacnych tym{, budou udélena obéma
tymam.
Ocekava se, ze vétSina poruseni tohoto pravidla bude nahodna. V nahodnych pfipadech, které nakonec ovlivni skore (tj. nelegalné

nabity mi¢ vstreli gél), mlze byt prvni vyskyt béhem kvalifikacniho zapasu povazovan za mensi poruseni a ,kone¢né varovani” pro
jakékoli budouci poruseni.

+ Skére ovliviujici poruseni béhem finalového zapasu (ndhodné a Umysiné) musi byt povazovano za
Zavazné poruseni.

+ Opakovand, imyslna nebo hruba poruseni mohou podle uvaZeni hlavniho rozhod¢iho prerdst v zavazné poruseni. Jednim
prikladem zavazného poruseni by bylo umisténi mice pfimo na robota, aniz by se kdy dotkl podlahy.

DulezZité otazky a odpovédi:

+ 2414 - Rapid Load Ball mdZe opustit startovni zénu, do které vstoupil, pouze prostiednictvim robota
akce
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<SG6> Ziskavani mickd ze shérné zény. Jakmile je vstfelen gél, mi¢ propadne brankovou zdi a do sbérné zény. Toto pravidlo plati .
také pro mice, které dopadnou do sbérné zény .
bez bodovani. .

A. Jakmile se mi¢ dotkne podlahy sbérné zény , nakladac jej mize ziskat. Mozna ne S
sdhnout do pole, dokud se mi¢ nedotkne podlahy.

b. Mi¢, ktery byl skérovan pres terc, nesmi byt pouzit k dodate¢nému skérovani, prihravce nebo vymazani spinace , dokud
nebude znovu ziskan nakladacem a legalné znovu nabit. e

Poznamka: I kdyZ to neni vyslovné poZadovano, diirazné se doporucuje, aby nakladaci méli urené ,misto predvadéni”, kde si
mohou odpocinout rukama pfi ¢ekani na mic¢ (jako je vnéjsi strana obvodu pole). To pomUzZe dat hlavnimu rozhod¢imu jasné
najevo, Ze bod A nenf porusen.

Poznamky k poruseni:

* Nahodné poruseni bodu A, jako je nataZeni pres hristé, ale nedotknuti se mice,
by mélo byt povazovano za varovani / mensi poruseni. Zavazna nebo opakovana poruseni, ktera vedou k odebrani mice dFive,
nez se dotkne podlahy sbérné zény, maiji ze své podstaty vliv na skére a podle uvazeni hlavniho rozhod¢iho budou eskalovat
do zavazného poruseni.

« U¢elem bodu B je zabranit robot(im v ziskavani mickd ze sbérné zény. Poruseni tohoto pravidla by mélo byt vzacné, protoze
roboti by k tomu nikdy neméli byt navrzeni.

.
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Robot

Popis

Kazdy robot musi projit Uplnou kontrolou, neZ bude povolen k Ucasti v soutézi VEX IQ Robotics Competition. Tato kontrola
zajisti, Ze jsou splnéna v3echna pravidla a predpisy tykajici se robota . Pocatecni inspekce se obvykle uskutecni béhem prihlaseni
tymu / tréninku. Kazdy tym by mél pouZzit nize uvedena pravidla jako voditko k pfedbé&zné kontrole svého robota a ujistit se, Ze
splfiuje vSechny poZadavky.

Uplny seznam legélnich a nelegélnich dil(i soutéZe VEX IQ Robotics Competition Ize nalézt v pfiloh&ch VEX IQ Robotics Competition

Legal Parts a VEXIQ Robotics Competition Illegal Parts . Tyto dokumenty jsou aktualizovany podle potfeby, pokud/kdyz budou
vydany nové dily VEX IQ, a nemusi se shodovat s planovanymi aktualizacemi herni pFirucky.

Kontrolni rad

<R1> Jeden robot na tym. Na dané akci se bude moci zUcastnit pouze jeden (1) robot za tym .

I kdyZ se ocekava, Ze tymy na akci udélaji zmény na svych robotech , tym je omezen pouze na jednoho (1) robota a daného
robota mlze pouZivat pouze jeden (1) tym. Systém VEX IQ ma byt platformou pro navrh mobilni robotiky. Soutézni robot VEX IQ
Robotics jako takovy ma pro Ucely soutéZe robotiky VEX IQ nasledujici podsystémy:

* Subsystém 1: Mobilni roboticka zakladna vcetné kol, past nebo jakéhokoli jiného mechanismu, ktery umoZnuje robotovi
pohybovat se po vétSiné rovného povrchu hristé . U staciondrniho robota by robotickd zédkladna bez kol byla
povazovana za podsystém 1.

* Subsystém 2: Napdjeci a fidici systém, ktery obsahuje legalni baterii VEX IQ, ovladani VEX IQ
systém a souvisejici Smart Motors pro mobilni robotickou zakladnu.

* Subsystém 3: DalSi mechanismy (a souvisejici inteligentni motory), které umoznuji manipulaci s
Mice nebo navigace/manipulace s prvky pole.

Vzhledem k vySe uvedenym definicim musi minimalni robot pro pouZiti v jakékoli soutéZi VEX IQ Robotics Competition (vCetné
vyzev dovednosti) sestavat z vyse uvedenych podsystém 1 a 2. Pokud tedy vyménujete cely subsystém 1 nebo 2, vytvorili jste nyni
druhého robota a jiZ nejste legalni.

A. Tymy nesmi soutéZit s jednim robotem, zatimco druhy je upravovan nebo sestavovan v a
soutéz.
b. Tymy nesmi mit po ruce sestaveného druhého robota na soutézi, ktera se pouziva k opravé

nebo vymeénit dily s prvnim robotem.

C. Tymy nesmi béhem soutéZe prepinat tam a zpét mezi vice roboty . To zahrnuje pouZivani rdznych robott pro vyzvy dovednosti,

kvalifikacni zapasy a/nebo finalové zapasy.

d. Vice tymU0 nesmi pouZivat stejného robota. Jakmile robot soutézi pod danym tymem
Cislo na akci, je to ,jejich” Robot; po dobu trvani soutézni sezény s nim nesmi soutézit zadné jiné tymy .
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Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2183 - Vyména kol se nepovazuje za nahradu subsystému

<R2> Roboti musi predstavovat Uroven dovednosti tymu. Robota musi navrhnout, postavit a naprogramovat ¢lenové
tymuU . Dospéli maji povoleno mentorovat a ucit dovednosti v oblasti designu, stavby a programovani studentd v
tymu, ale nesméji navrhovat, stavét nebo programovat robota tymu.

<R3> Roboti musi projit kontrolou. Robot tymu musi projit inspekci, nez se mu umozni zicastnit se jakéhokoli zapasu.
Nedodrzeni jakéhokoli pravidla pro navrh nebo konstrukci robota bude mit za nasledek vylouceni robota ze zapasu
nebo diskvalifikaci robota na akci, dokud nebude robot znovu uveden do souladu, jak je popsano v nasledujicich

odstavcich.

A. Vyznamné zmény na robotu, jako je ¢astecna nebo Uplna vymeéna subsystému 3, musi byt znovu zkontrolovany
nez muzZe robot znovu soutézit.

b. VSechny mozné funkéni konfigurace robotd musi byt pred pouZitim v soutézi zkontrolovany.

C. Tymy mohou byt pozadany, aby se podrobily namatkové kontrole ze strany hlavnich rozhod¢ich. Vysledkem bude odmitnuti odeslani
v Diskvalifikaci.

d. Pokud se pred zacatkem zapasu zjisti, Ze robot neni legalni, bude odstranén z hristé. Jezdec muze zlstat, aby
tym nebyl hodnocen jako ,no-show” (za <T5>).
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E. Roboti, ktefi neprosli kontrolou (tj. ktefi porusuji jedno nebo vice pravidel pro roboty ), projdou

nesméji hrat v zadnych zapasech, dokud tak neucini. <T6> bude platit pro vSechny shody , ke kterym dojde, dokud robot
neprojde kontrolou.

F.. Pokud robot pro3el kontrolou, ale pozd&ji bylo zjist&no, Ze béhem zapasu nebo bezprostfedné po ném porusuje pravidlo
robota , bude z tohoto zapasu diskvalifikovan a bude platit <R3d>/<T6>, dokud nebude poruSeni napraveno a tym nebude
znovu zkontrolovan.

G. V3echna kontrolni pravidla musi byt uplatfiovana podle uvazeni hlavniho rozhod¢ciho v rdmci dané akce.
Legalnost robota na jedné akci automaticky neznamena zakonnost na budoucich akcich. Roboti, ktefi se spoléhaji na
.okrajové” vyklady subjektivnich pravidel, jako je napfiklad to, zda je dekorace ,nefunkéni” ¢i nikoli, by méli béhem
kontroly ocekavat dalsi kontrolu.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2130 - Soucasti robota Ize mezi zapasy odstranit

<R4> Spusténi konfigurace. Na za¢atku kaZzdého zadpasu musi byt robot schopen splnit nasledujici omezeni:

A. Dotknéte se pouze podlahy a vnitfni strany obvodu pole.

b. Vejde se do objemu pocatecni zény.

C. Nesmi byt vys$si nez 15" (tj. zhruba vyska Zlutych paprskd VEX IQ nad spodnimi dvéma
Cile).

d. Pocatecni konfigurace robota na zacatku zapasu musi byt stejnd jako u robota
konfigurace zkontrolovana na shodu.

i. Tymy pouZivajici vice nez jednu moznou konfiguraci robota na zac¢atku zapast musi informovat inspektora (inspektory)
a nechat robota zkontrolovat ve vSech konfiguracich. Pravidlo <R3c> bude platit, pokud je robot umistén v
nezkontrolované konfiguraci (tj. nebude mu povoleno hrat, dokud nebude znovu zkontrolovan, ale nebude povazovan
za ,no-show").

Poznamka: Tyto rozméry (tj. vejde se do pocatecni zény a vyskového limitu 15") jsou také maximalnimi limity rozsifeni
béhem zapasu.

Obrazek R4-1: Limit vySky 15" robota zhruba odpovida horni ¢asti spodni sady cilG.
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<R5> Zakazané polozky. Nasledujici typy mechanism( a komponent NEJSOU povoleny:

A. Ty, které by mohly potencialné poSkodit Field Elements nebo Balls.
b. Takové, které by mohly potencialné poSkodit nebo zamotat ostatni roboty.
C. Mazivo, olej, grafit a/nebo jakékoli jiné mazivo nebo aditivum do plastd.

d. Paska a/nebo jakykoli jiny material, ktery se drzi nebo méni pravni ¢ast, kromé nefunkéni
dekorace podle <R8>.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2172 - Ovladace nelze upravovat, véetné maziva (které nemaiji legalni pouZziti
VEX 1IQ)

<R6> Produktova fada VEX IQ. Roboti mohou byt postaveni POUZE z oficidlnich komponent robotl z produktové fady VEX IQ, pokud
neni v téchto pravidlech vyslovné uvedeno jinak.

A. Oficialni produkty VEX IQ jsou dostupné POUZE od VEX Robotics. Chcete-li zjistit, zda je produkt ,oficialni” a legalni pro
soutézni pouZiti, nahlédnéte do nasledujicich zdroja:

i. Dodatek k pravnim ¢dstem soutéZe VEXIQ Robotics Competition
iD Inim dilk %36 VEXIO F ics C i,
ii. www.vexig.com
b. Pokud se inspektor nebo Urednik akce ptd, zda je néco oficidlni komponentou VEX IQ,

tym bude muset poskytnout inspektorovi dokumentaci, ktera prokaze zdroj komponenty. Takova dokumentace mdze
zahrnovat Uctenky, ¢isla dild nebo jinou tisténou dokumentaci.

C. Povoleny jsou pouze komponenty VEX IQ speciadlné navrzené pro pouziti pfi konstrukci robotd . PouZivani dalSich soucasti
mimo jejich typicky Gcel je v rozporu se zdmérem pravidla (tj. nepokousejte se na soutéZnim robotu VEX IQ Robotics
pouZzivat obleceni VEX IQ, materidly pro podporu tymu nebo akce, obaly, prvky pole nebo jiné produkty nez robot ).

d. Produkty z produktovych Fad VEX 123, VEX V5, VEX CTE, VEX EXP, Cortex nebo VEXpro nelze pouZit pro konstrukci robotd .
Produkty z produktové Fady VEX V5, které jsou rovnéz kfizové uvedeny jako soucast produktové fady VEX IQ, jsou vSak
legalni. ,KFiZové uvedeny” produkt je produkt, ktery Ize nalézt v sekcich VEX IQ a VEX V5 na webu VEX Robotics.

E. Mechanické/konstrukéni komponenty z produktové rfady VEX Robotics by HEXBUG* jsou pro konstrukci robotd legalni.
Elektrické komponenty z produktové Fady VEX Robotics by HEXBUG* jsou v3ak pro konstrukci robot( nezakonné.

F. Mechanické/konstrukéni komponenty z produktové fady VEX GO jsou legéini pro konstrukci robotd .
Elektrické komponenty z produktové fady VEX GO jsou vsak pro konstrukci robotl nelegalni.

G. Oficidlni komponenty Robotics z produktové fady VEX IQ, které byly ukonceny, jsou stéle legalni pro pouZiti robotl . Tymy si
vSak musi byt védomi <R6b>.

h. Funkéni 3D tisténé komponenty, jako jsou repliky legalnich dil(i VEX IQ nebo zakazkové navrhy, jsou
neni legalni pro pouZiti robota .
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i. Dal3i produkty VEX IQ, které jsou uvedeny na trh béhem sezdny, jsou legalni k pouziti, pokud neni uvedeno jinak na jejich
produktovych strankach a/nebo v pfiloze VEX IQ Robotics Competition Legal Parts Appendix.

j. Inteligentni kabely VEX IQ Ize pouZivat pouze pro pfipojeni legalnich elektronickych zafizeni k VEX IQ
Roboticky mozek.

Poznadmka: Uplny seznam pravnich &asti Ize nalézt v pfiloze pravnich ¢asti soutéZe VEX IQ Robotics, jak je uvedeno vy3e. Tato
pfiloha je aktualizovana podle potfeby, pokud/kdyz budou vydany nové dily VEX IQ, a nemusi se shodovat s planovanymi
aktualizacemi herni pFirucky.

* Znacka HEXBUG je registrovana ochranna znamka spolecnosti Spin Master Corp

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2098 - Paprsek 3x20 je povolen pro soutézni pouZziti
<R7> Komponenty bez VEX IQ. Roboti mohou pouZzivat nasledujici dalSi komponenty ,non-VEX 1Q":

A. Gumicky, které maji stejnou délku a tloustku jako ty obsazené v produktové Fadé VEX IQ (#32, #64, #117B & #170).

b. %" kovové hfidele z produktové fady VEX V5.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2087 - Za ¢tvercovy silikonovy pasek VEX IQ 2x20 neexistuje legalni ndhrada

<R8> Dekorace jsou povoleny. Tymy mohou pridat nefunkéni dekorace za predpokladu, Ze Zadnym vyznamnym zplsobem neovlivni vykon
robota nebo neovlivni vysledek zapasu . Tyto dekorace se musi nést v duchu soutéZe. Inspektofi a hlavni rozhod¢i budou mit kone¢né slovo
v tom, co je povazovano za ,nefunkéni”. Pokud neni nize uvedeno jinak, nefunkéni dekorace se fidi vdemi standardnimi pravidly Robota .

A. Dekorace se musi nést v duchu vzdélavaci soutéze.

b. Aby byla jakakoli dekorace povazovana za ,nefunkcni”, musi byt podloZena zakonnymi materialy, které
poskytuji stejnou funkcionalitu. Napfiklad obfi obtisk nelze pouZit k tomu, aby zabranil vypadnuti kouli z robota, pokud neni
podloZen materidlem VEX IQ. Jednoduchym zplsobem, jak to zkontrolovat, je urcit, zda by odstranéni dekorace néjakym
zplsobem ovlivnilo vykon robota .

C. PoufZiti netoxické barvy je povazovano za legalni nefunkéni dekoraci. Jakakoli barva pouzita jako lepidlo nebo k ovlivnéni toho,
jak tésné k sobé dily zapadaiji, by v3ak byla klasifikovana jako funkéni.
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<R9> Oficialné registrovana Cisla tyma musi byt uvedena na SPZ robota. Pro U¢ast na oficidlni soutéZi VEX IQ Robotics Competition se tym
musi nejprve zaregistrovat na robotevents.com a obdrzet ¢islo tymu VEX IQ Robotics Competition .

Toto &islo tymu musi byt ¢itelné uvedeno na nejméné dvou (2) SPZ VEX IQ Robotics Competition na protilehlych stranach robota . Tymy
se mohou rozhodnout pouZivat oficidlni poznavaci znacku soutéZe VEX IQ Robotics Competition (VEX Part Number 228-7401), nebo si
mohou vytvofFit své vlastni pozndvaci znacky.

A. SPZ musi spliiovat vSechna kontrolni pravidla.

b. SPZ musi byt vzdy jasné viditelné. Napfiklad SPZ nesmi byt v poloze, kterd by mohla byt snadno zablokovdana mechanismem
robota béhem standardni hry Match .

C. Jakékoli pouZzité SPZ vyrobené na zakazku musi mit stejnou délku a vySku jako oficialni
SPZ (3,5" x 1,5"[88,9 mm x 38,1 mm]). Nesmi presdhnout Sirku oficidlni poznévaci znacky (0,25" [6,35 mm)]).

d. Na zakazku vyrobené SPZ jsou povaZzovany za nefunkéni dekorace, a proto musi splfiovat vSechna kritéria uvedena v <R8>. Proto

jsou v radmci téchto pravidel povoleny 3D tiSténé SPZ .

/2345

&

——

-

Obrazek R9-1: SPZ VEX IQ Robotics Competition s €islem tymu VEX IQ Obrazek R9-2: Priklad legalni vlastni SPZ.
Robotics Competition.

<R10> Nechte to byt, az zdpas skonci. Roboti musi byt navrZzeni tak, aby umoziiovali snadné odstranéni micku z jejich robota, aniz by po
skonceni zapasu vyZadovali, aby mél robot napajeni nebo dalkové ovladani .

<R11> Roboticky mozek. Roboti jsou omezeni na jeden (1) VEX IQ Robot Brain.

A. Robotické mozky, mikrokontroléry a dalsi elektronické soucastky, které jsou soucasti produktovych Fad VEX Robotics od
HEXBUG, VEX GO, VEX EXP, VEX V5, VEX 123 nebo VEXpro, nejsou povoleny.

i. Roboticky drzak baterie AA (228-3493) je jedinou vyjimkou z tohoto pravidla podle <R13>.

b. Pokud roboti pouZivaji prvni generaci VEX IQ Brain, musi pouZivat jedno (1) rddio VEX IQ 900 MHz, VEX
IQ 2,4 GHz radio nebo VEX IQ Smart Radio ve spojeni s jejich VEX IQ Robot Brain. VEX IQ Brain a VEX IQ Controller nemusi byt
bé&hem zapasu fyzicky propojeny a mohou komunikovat pouze prostfednictvim radia.
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. C. Jediny legalni zpUsob Fizeni robota béhem Teamwork Challenge Match a Driving Skills Match je VEX IQ Controller.

i. Nastavce, které pomahaji ridicim drZzet nebo manipulovat s tlacitky / joysticky na ovladaci VEX IQ, jsou povoleny za predpokladu,
Ze nezahrnuji pfimou fyzickou nebo elektrickou Upravu samotného ovladace.

d. Viz <RSC8> a <RSC9>, kde najdete dalsi informace o ovladani robota béhem zapast dovednosti autonomniho kddovani.

E. Na robotu nelze pouzit dalSi robotické mozky (ani robotické mozky, které nejsou pripojeny)

<R12> Motory. Roboti mohou pouZivat az Sest (6) inteligentnich motord VEX IQ.

A. Na robotu nelze pouzit dalSi motory (ani motory, které nejsou pripojeny).

<R13> Baterie. Jedinymi povolenymi zdroji elektrické energie pro robota VEX IQ Robotics Competition Robot je jedna (1) baterie robota
VEX IQ (prvni nebo druhd generace) nebo Sest (6) baterii AA prostfednictvim robota.
Drzak baterie AA (228-3493).

A. V robotu nelze pouzit dalSi baterie (ani baterie, které nejsou pripojeny).

b. Tymy mohou mit externi zdroj energie (jako je dobijeci baterie)
zapojené do jejich VEX IQ Controlleru béhem zdpasu za predpokladu, Ze tento zdroj energie je pfipojen bezpecné a neporusuje
Zadna jina pravidla (jako je <G8>).

Poznamka: I kdyZ je to legalni, drzak na baterie Robot AA (228-3493) se nedoporucuje pouzivat v soutéZi VEX IQ Robotics Competition.

<R14> Firmware. Tymy musi pouZivat VEXos verze 2.2.1 nebo novéjsi na Gen1 Brains nebo VEXos verze 1.0.8 nebo novéjsi na Gen2 Brains.

Nejnoveéjsi firmware najdete na https://link.vex.com/firmware. Vlastni Upravy firmwaru nejsou povoleny.

A. Pozadavek na minimalni verzi VEXos se v priibéhu sezény miize zménit.

b. Po aktualizaci minimaIni verze maji tymy dvoutydenni (14 kalendarnich dni) obdobi odkladu od okamZiku zmény minimaini verze, aby

aktualizovaly svij firmware na nejnovéjsi minimalni verzi.

C. Spolecnost VEX si vyhrazuje pravo povaZzovat jakoukoli aktualizaci firmwaru za kritickou a odstranit pfipustnou Ihttu
obdobi.

<R15> Upravy dild. Dily NESMI byt upravovéany, pokud nejsou vyslovné uvedeny jako vyjimka v tomto pravidle. P¥iklady modifikaci zahrnuiji,
ale nejsou omezeny na ohybani, Fezani, brouseni, lepeni nebo taveni. Nasledujici vyjimky jsou legalni:

A. Rezéni kovovych hrideli VEX IQ nebo VEX V5 na vlastni délky.
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b. Ohebné ¢asti, které maji byt ohebné, jako jsou provazky, gumicky nebo tenké plasty .
listy. .

C. Rezéni pneumatickych hadic VEX 1Q na vlastni délky.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2161 - Je legélni vazat uzly na lané VEX IQ, ale neni legalni stfihat lano VEX IQ

<R16> Pneumatika. Roboty pouZzivajici dily ze sady VEX IQ Pneumatics Kit (228-8795) musi splfiovat nasledujici kritéria:

A. Ne vice nez dvé (2) vzduchové nadrze, vcetné v3ech, které nejsou pfipojeny.
b. Ne vice nez (1) vzduchové Cerpadlo, v€etné vSech, které nejsou pfipojeny.
C. Zadné dalsi dily, které nejsou souéasti sady VEX IQ Pneumatics Kit (nap¥. neoficialni hadi¢ky nebo

armatury).

Poznamka: Pocet pneumatickych valcd nebo pneumatickych solenoidd, které Ize pouzit, neni omezen za predpokladu, Zze nebudou
porusena 7adné jina pravidla. Neexistuji Zddna omezeni pro provoz vzduchové pumpy pred (nebo béhem) zapasu.

<R17> Je rozdil mezi nahodnym a imyslnym porusenim pravidla robota. Jakékoli poruseni pravidel robota , ndhodné nebo imysiné, bude mit
za nasledek, Ze tym nebude moci hrat, dokud neprojde kontrolou (za <R3d>).

Nicméné tymy , které umysiné a/nebo védomé obchazeji nebo porusuji pravidla, aby ziskaly vyhodu nad svymi konkurenty, porusuji
ducha a étos soutéze. Jakékoli poruSeni tohoto druhu by mélo byt povazovano za poruSeni <G1> a/nebo Kodexu chovani REC Foundation.
Tym .
ktery obchazi pravidlo robota kvlli konkurenéni vyhodé by mél byt okam?Zité diskvalifikovan

pro aktudlni zapas a bude nahlasen partnerovi akce k projednani s regionalnim manazerem podpory nadace REC. V disledku této
diskuse mdZze byt tym diskvalifikovan z akce.

PoruSeni by mélo byt také nahlaSeno Vyboru pro pravidla a chovani nadace REC po udalosti.

.
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SoutéZ VEX IQ Robotics Competition zahrnuje jak Teamwork Challenge , tak Robot Skills Challenge. Tato ¢ast urcuje, jak se méa tymova

vyzva a vyzva robotickych dovednosti hrat na dané akci. Informace o pozadavcich na turnaje, které kvalifikuji tymy na mistrovstvi, naleznete
v tomto ¢lanku v knihovné REC.

Ceny mohou byt udéleny nejlepsim tymam v kazdém formatu, podle potieby. Ocenéni mlze byt udéleno také za celkovy vykon v
posuzovanych kritériich. Dal3i podrobnosti naleznete v ¢lanku Privodce posuzovani: Ceny v knihovné REC .

Definice turnaje

Partner akce - dobrovolnicky koordinator turnaje VEX IQ Robotics Competition, ktery slouZi jako celkovy manaZer pro dobrovolniky,

misto konani, materidly pro akci a vSechny dal3i aspekty akce. Event Partners slouZi jako oficidlni prostfednik mezi REC Foundation,
dobrovolniky a Ucastniky akce.

Finalovy zapas - Tymovy zapas pouzivany k urceni vitéz( Teamwork Challenge .

Hlavni rozhod¢i - certifikovany nestranny dobrovolnik odpovédny za prosazovani pravidel v této prirucce tak, jak jsou napsana. Hlavni
rozhodc¢i jsou jedini lidé, ktefi mohou s tymy na akci diskutovat o vykladu rozhodnuti nebo bodovani . Velké akce (napf. podpisové akce,
mistrovstvi svéta atd.) mohou zahrnovat vice hlavnich rozhod¢ich podle uvazeni partnera akce .

Cas ukonceni zapasu - Zbyvajici ¢as (tj. zobrazeny na ¢asomite nebo na displeji publika) ve findlovém zapase tiebreaku , kdy? aliance
pred¢asné ukonéi zapas poloZenim svych ovladact na zem. Cas ukonéeni zapasu se zaokrouhluje dol& na nejbliZ$i sudé &islo. Pokud
jsou napriklad ovladace odstaveny, kdyz je zobrazeny €as 13 sekund, ¢as ukonceni zdpasu se zaznamena jako 12 sekund. Pokud Aliance

nedokonci zapas drive, obdrZi vychozi ¢as zastaveni zapasu 0 sekund.

Tréninkovy zdpas - Neskdérovany zapas slouZici k tomu, aby se tymy sezndmily s oficidlnim hristém .

Kvalifikagni zapas - Zapas tymové prace pouzivany k urceni pofradi udélosti.

Robot Skills Challenge - C4st robotické sout&Ze VEX IQ. Robot Skills Challenge
sestava ze shod fidi¢skych dovednosti a shod autonomniho kédovani, jak je popsdno v obecnych definicich.
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Rozhod¢i zapisovatele - Nestranny dobrovolnik zodpovédny za scitani skére na konci zapasu .
Rozhod¢i zapisovatele neprovadéji vyklad rozhodnuti a méli by presmérovat jakékoli dotazy tymu tykajici se pravidel nebo skére na
hlavniho rozhodciho.

Teamwork Challenge - Cést sout&Ze VEX IQ Robotics Competition. Vyzva tymové prace
sestava z Teamwork Challenge Match. Teamwork Challenge zahrnuje kvalifika¢ni zapasy a findlové zapasy a miZe zahrnovat cvi¢né zapasy.

Pravidla turnaje

<T1> Hlavni rozhod¢i maji kone¢nou a kone¢nou pravomoc nad vSemi hernimi a robotickymi rozhodnutimi béhem soutéze.

A. Zapisovatel Rozhod¢i hodnoti zapas a mohou slouZit jako pozorovatelé nebo poradci pro vedouciho
Rozhod¢i, ale nesmi pfimo urcovat Zadna pravidla nebo prestupky.

b. PFi udélenf diskvalifikace nebo poruseni pro tym by se o to mél pokusit hlavni rozhod¢&i
upozornit tym, jakmile dojde k poruSeni, a po zapase musi poskytnout ¢islo pravidla konkrétniho pravidla, které bylo poruseno,
a zaznamenat poruseni do protokolu anomalii zapasu.

C. Zavazna poruseni Etického kodexu nadace REC a dalSich pravidel souvisejicich s Kodexem chovani vyZaduji dalsi eskalaci nad rdmec
puvodniho rozhodnuti hlavniho rozhod¢iho , véetné (mimo jiné) vySetfovani zastupci REC Foundation. Pravidla <S1>, <S2>, <G1>,
<G2>, <G4> a <R17> jsou pravidla, pro kterd mlze byt tato eskalace vyzadovana.

d. Partnefi akce nesméji pfehlasovat rozhodnuti hlavniho rozhod¢iho .

E. Kazdy kvalifikaéni zapas a findlovy zapas musi sledovat certifikovany hlavni rozhod¢i. Hlavni rozhod¢i mohou sledovat vzdy pouze
jeden zéapas ; pokud se na samostatnych hristich odehrava vice zapasu soucasné, kazdé hristé musi mit svého hlavniho rozhodciho.
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. <T2> Hlavni rozhod¢i musi byt kvalifikovani. Hlavni rozhod¢i VEX IQ musi mit nasledujici kvalifikaci:

.
A. Mit alespon 16 let.

b. Schvéleni partnerem akce.

C. Starite se hlavnim rozhod¢im VIQRC certifikovanym REC Foundation pro aktualni sezénu. Navstivte RECF

Knihovna pro vice podrobnosti.

d. NemUzZe byt partnerem akce ani poradcem rozhod¢iho pro akci.

Poznamka: Rozhod¢i zapisovatele musi byt star3i 15 let a musi byt schvaleni partnerem akce.

<T3> Clenové tymu Drive se mohou okam?Zité odvolat proti rozhodnutf hlavniho rozhodéiho.

Pokud si ¢lenové Drive Teamu preji zpochybnit skére nebo rozhodnuti, musi zlstat na stanovisti fidice, dokud s nimi nepromluvi hlavni
rozhod¢i . Hlavni rozhod¢i se mlze rozhodnout setkat se s €leny tymu Drive

na jiném misté a/nebo pozdéji, aby mél hlavni rozhod¢i ¢as na materialy nebo zdroje, které mu pomohou s rozhodnutim. Jakmile hlavni

rozhod¢i ozndmi, Ze jejich rozhodnuti je konecné, zaleZitost je u konce a nelze se jiz odvolavat (viz pravidlo <T1>).

A. Hlavni rozhod¢i nesmi pFi urovani skore prohlizet zadné fotografie ani videozaznamy ze zapasu

nebo vladnouci.

b. Hlavni rozhod¢i jsou jedinymi jednotlivci, ktefi mohou tym@m vysvétlit pravidlo, diskvalifikaci nebo poruseni . Tymy by nikdy nemély
konzultovat s ostatnimi pracovniky v poli, véetné rozhodcich zapisovateld, ohledné vyjasnéni rozhodnuti.

Komunikaéni dovednosti a dovednosti pro Feseni konfliktd jsou pro studenty dleZitou Zivotni dovednosti, kterou si mohou procvi€ovat
a udit se. V soutéZich robotiky VEX IQ ocekdvame, Ze studenti procvici spravné reseni konfliktli pomoci spravného retézce veleni. Poruseni
tohoto pravidla mlZe byt povazovano za poru3eni <G1> a/nebo Kodexu chovani.
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<T4> Partner akce ma kone€nou pravomoc ohledné vSech rozhodnuti, kterd se netykaji hry b&hem akce.

Herni manudl ma poskytnout soubor pravidel pro Usp&3né hrani VIQRC Rapid Relay; neni zamysleno jako vycerpavajici souhrn
pokyn( pro poradani akce VEX IQ Robotics Competition.

Pravidla, jako jsou mimo jiné nasleduijici pfiklady, jsou na uvazeni partnera akce a mélo by se s nimi zachazet se stejnym
respektem jako s herni pfiruckou:

* Pfistup do mista konani

« Prostory v boxech a pfistup do box
* Zdravi a bezpecnost
* Registrace tymu a/nebo zplsobilost k soutézi

* Tymové chovani mimo soutézni pole

<T5> Budte na svém zapase vcas. Pokud Zadny ¢len tymu nenfi pfitomen na stanovisti fidiCe na zac¢atku zapasu, je tento tym
povazovan za ,no show" a obdrzi nula (0) bodd. Druhy tym v Alianci
bude stale hrat a ziskavat body za zapas.

Dulezité otazky a odpovédi:

2124 - Pravidla a bodovani se neméni pro zapas, ve kterém je robot ,No Show"
<T6> Roboti na hristi musi byt pFipraveni ke hie. Pokud tym pfivede svého robota na hfiSté, musi byt pfipraven ke hre
(tj. nabité baterie, velikost v ramci omezeni poc¢atecni velikosti atd.)

A. Roboti musi byt na hFisté okamzité umisténi. Pokud tak neucinite, mdZe to mit za nasledek poruseni <G1> a/nebo odstranéni robota z
aktualniho zédpasu podle uvazeni hlavniho rozhod¢iho .

b. Pokud robot neni umistén na hristé pred za¢atkem zapasu , nemUze byt umistén na hristé
bé&hem toho zapasu.

<T7> Pfehrani zapasu jsou povoleny, ale zfidka. Zaznamy ze zapasu (tj. pfehrani zdpasu znovu od jeho zacatku) jsou na uvazeni
partnera akce a hlavniho rozhod¢iho a budou vydany pouze za nejextrémnéjSich okolnosti. Nékteré priklady, které mohou
vyzadovat pfehrani zapasu , jsou nasledujici:

A. Skére Ovliviuje problémy ,chyba pole”.
i. Spinace nejsou resetovany pred zacatkem zapasu .
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. ii. Elementy pole se oddéluji nebo pohybuji za normalni tolerance, nikoli v disledku robota

. interakce.
.

b. Skére Ovliviiuje problémy s pravidly hry.

L]
[ ]
L]
L]
. ()
L] L
¢ o i. Pole je resetovano pred urcenim skoére .
. [

L
——

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2094 - Seznam pfikladd pFehravani neni Gplny

<T8> Diskvalifikace. Tym , kterému byla udélena diskvalifikace v kvalifikagnim utkani, obdrZzi za zapas nula (0) bod( . Druhy tym ve své
alianci stale ziska body za zapas.

A. Ve findlovych zdpasech se diskvalifikace vztahuji na celou alianci, nejen na jeden tym. Aliance
ktery obdrzi diskvalifikaci ve findlovém zapase, obdrzi nula (0) bod(.

b. Tym, ktery obdrZi diskvalifikaci v zdpase dovednosti robota, obdrzi skére nula (0).

<T9> Casové limity. V turnajich VIQRC nejsou 7adné timeouty.

<T10> Budte pfipraveni na mensi odchylky pole. Tolerance polnich prvk se mohou lisit od nominalnich aZ o +0,5” [25,4 mm], pokud neni
uvedeno jinak. Hmotnost koule se mize lisit od nominalni az o +5 gramu.

Kuli¢ky Rapid Relay se vyrabéji s toleranci +2/-13 mm pro primér dokonale kulaté koule.

Vzhledem k tomu, Ze jsou mékké a plySové, skutecné rozméry se mohou lisit a neni mozné zarucit pfesné specifikace/rozméry/tolerance
v jakékoli dané shodé. Tymy by mély byt pfipraveny na odchylky v mici

tvar/velikost a oCekava se, Ze mice zméni tvar v priibéhu zapasu a /nebo udalosti.

Zaméstnanci akce se mohou pravidelné nebo na Zadost tymu pokouSet o zménu tvaru kouli, ale neni to po nich poZzadovano.

Tym0m se doporucuje, aby podle toho navrhovaly své roboty . Ujistéte se, Ze si prostudujte Pfilohu A, kde najdete konkrétnéjsi jmenovité
rozméry a tolerance.

Vyznamné otézky a odpovédi

+ 2298 - Navrhy na posouzeni vySek a Urovni poli

+ 2302 - Tolerance velikosti kulicky

<T11> Pole a prvky pole mohou byt opraveny podle uvazeni partnera akce. VSechna soutéZni pole a dal3i prvky pole na akci musi byt
nastaveny v souladu se specifikacemi v Pfiloze A a/nebo jinymi pFislusnymi podptrnymi materialy. Drobné estetické Gpravy nebo
opravy jsou povoleny za predpokladu, Ze neovlivni hru (viz <T4>).

Priklady povolenych Gprav zahrnuji, ale nejsou omezeny na:

A. Vyména poSkozené nebo chybéjici soucasti VEX IQ Field za identickou soucast jakékoli barvy.
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b. Zvednuti hfiSté z podlahy (b&Zné vysky jsou 10" az 24" [254 mm aZ 609,6 mm]).

C. Pouziti béZného PVC k vyméné poSkozené nebo chybéjici trubky sbérné zény .

d. Oprava rozparaného mice seSitim zpét k sobé.

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2019 - EP by nemély zdobit koule, aby bylo snazsi je rozlisit

*+ 2241 - Malé znacky oznacujici vlastnictvi mice jsou v pofadku

<T12> Zapasy tymové prace. BEhem Teamwork Challenge Match vytvori dva (2) tymy alianci, ktera bude hrat na hristi.

A. Kvalifikacni zapas Aliance jsou vybirany nahodné.
b. Findlovy zapas Aliance se pridéluji nasledovné:

i. Prvni a druhy tym tvofi alianci.

ii. Tymy na tfetim a Ctvrtém misté tvori alianci.

iii. A tak dale, dokud vSechny tymy Ucastnici se findlovych zapast nevytvofi alianci.

<T13> Predcasné ukonceni zapasu. Pokud chce aliance pfedcasné ukoncit kvalifikacni nebo findlovy zapas , musi oba tymy signalizovat
rozhod¢&imu tim, Ze zastavi veSkery pohyb robota a poloZi své ovladace na zem.

Rozhod¢i poté signalizuje tymlm , Ze zapas je u konce a zacne scitat skore. Pokud je zapas tiebreakovy findlovy zapas, zaznamena se
také cas ukonceni zapasu .

<T14> Tréninkové zapasy lze hrat na nékterych akcich, ale nejsou vyZzadovany. Pokud se konaji cvicné zapasy , vynaloZime veskeré Gsili k
vyrovnani tréninkového ¢asu pro vSechny tymy.

<T15> Kvalifikacni zapasy probéhnou podle oficidlniho rozpisu zapasu. Tento plan bude uvadét alianc¢ni partnery, ¢asy kvalifikacnich
zapasl, a pokud ma udalost vice poli, na kterém poli se bude kaZzdy kvalifikani zapas hrat.

Pozndmka: Oficialni rozpis zapasu podléhd zménam dle uvézeni partnera akce.

<T16> Kazdy tym bude mit naplanované kvalifika¢ni zapasy nasledovné.

A. V turnaji musi mit turnaj minimalné Sest (6) kvalifikacnich zapast na tym v mistnich kvalifikacnich zdvodech a osm (8) v pripadé
mistrovstvi.

b. KdyZ jste v lize, musi prob&hnout alespon tfi (3) relace hodnoceni ligy s alespor jednim (1) tydnem mezi sezenimi. Kazda relace musi mit
minimalné dva (2) kvalifikacni zapasy na tym.
Doporuceny pocet kvalifika¢nich zdpasd na tym pro standardni ligové hodnoceni jsou Ctyfi (4). Partnefi akce se mohou rozhodnout, Ze

budou mit kvalifika¢ni zapasy jako soucast svého finale ligy.
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<T17> Tymy jsou sefazeny podle primérného skdre kvalifikatniho zapasu.

A.V turnaji bude kazdy tym hodnocen na zakladé stejného poctu kvalifikaci
Zapasy.

i. U turnajl, které maji vice neZ jednu (1) divizi, budou tymy zafazeny mezi viechny tymy
v jejich specifickém rozdéleni. Kazda divize bude mit vlastni sadu finadlovych zapasu. Vitézové kazdé divize budou mit celkové
findle. Jakakoli akce s vice divizemi musi byt pred akci schvalena regiondinim manaZerem podpory REC Foundation a divize
musi byt pfifazeny v stfidavém poradi podle ¢isla tymu .

b. V lize bude kaZdy tym hodnocen podle po¢tu odehranych zapast . Tymy, které se Gi¢astni méné neZ 60 % z celkového poctu dostupnych
zapasUl , budou zarazeny pod tymy , které se ztcastni alespon 60 % z celkového poctu dostupnych zdpast (napf. pokud liga
nabizi 3 hodnoceni se 4 kvalifikatnimi zapasy na tym, tymy, které se Gcastni 8 nebo vice zdpasl, budou hodnoceny vy3se nez tymy,
které se Ucastni 7 nebo méné zapasu). To, Ze se tym nedostavi na zapas , ve kterém je naplanovan, stale predstavuje Gcast v téchto
vypoctech.

poradi zaloZené na poctu kvalifika¢nich zapas(, které kazdy tym odehraje. Vyloucené skére neovliviiuje Gcast v ligach.

Pocet kvalifikagnich zapasti na tym Pocet vyloucenych skére zépasu

8-11 2
12-15 3
16+ 4

d. V nékterych pfipadech bude tym pridélen k odehrani dalsiho kvalifikacniho zapasu. Zapas navic
budou oznaceny v rozpisu zapast hvézdickou a nebudou mit vliv na umisténi tymu (nebo Gcast v ligach). Tymim pFipominame,
7e <G1> je vzdy v platnosti a od tymU se ocekava, Ze se budou chovat, jako by se dalsi kvalifikacni zapas pocital.

E. Remizy v Zebricku tymU jsou rozdéleny podle:

skore).

iii. Pokud jsou tymy stale nerozhodné, budou tymy sefazeny ndhodnym elektronickym losovanim.

<T18> Tymy hrajici ve finalovych zdpasech. Pocet findlovych zapasu, a tedy pocet tymU , které se zG&astni findlovych zapasu, urcuje partner
akce. Akce musi mit minimalné pét (5) findlovych zapasu, pokud se Gastni deset (10) nebo vice tyma .

jednoho (1) findlového zapasu. Aliance s nejvy$sim findlovym zdpasem
skoére je vitéz Teamwork Challenge .
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A. Aliance jsou sefazeny podle skére finalového zapasu . Aliance s nejvy3sim skore je na prvnim misté
druha nejlépe hodnocena aliance je na druhém misté atd.

b. Remizy o prvni misto povedou k sérii findlovych zapast tiebreaku, pocinaje alianci s niz§im nasazenim . Aliance s nejvyssim skore ve
findlovém zapase v tiebreaku bude vyhlaSena Sampionem Teamwork Challenge .

I Pokud jsou skére findlového zépasu v tiebreaku nerozhodné, bude vitézem prohlasena Aliance s vy$sim ¢asem zastaveni .
zapasu .

ii. Pokud je také nerozhodny as ukonceni zapasu , bude se hrat druha série finalovych zapasu tiebreaku. Pokud bude tato druha série

findlovych zapasu tiebreaku rovnéz nerozhodna, bude vitézem prohlasena vy3e nasazena aliance .

iii. Pokud je nerozhodny vysledek o misto jiné nez prvni, vySe nasazena aliance obdrzi vySsi
poradi.

.
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V této vyzvé se tymy utkaji v Sedesatisekundovych (1:00) zapasech ve snaze ziskat co nejvice bodu. Tyto zapasy se skladaji ze zapasu Fidi¢skych

& dovednosti, které jsou pIné Fizeny Fidi¢em, a zdpast autonomnich dovednosti kédovani, které jsou autonomni s omezenou lidskou
L]

0 interakci. Tymy budou sefazeny na zakladé jejich kombinovaného skére ve dvou typech zapast robotickych dovednosti.

Definice vyzvy robotickych dovednosti

V8echny definice z ¢asti ,Hra" pFirucky plati pro Robot Skills Challenge, pokud neni uvedeno jinak.

Zapas ridi¢skych dovednosti - Zapas fidic¢skych dovednosti se sklada z Sedesatisekundové (1:00) periody Fizené Fidicem.
Neexistuje Zzadné autonomni obdobi. Tymy se mohou rozhodnout ukon¢it zapas Fidi¢skych dovednosti dfive, pokud chtéji
zaznamenat Cas zastaveni dovednosti.

Shoda dovednosti autonomniho kédovani - Shoda dovednosti autonomniho kédovani se sklada z Sedesatisekundové (1:00) autonomni
periody. Neexistuje Zaddna doba Fizena ovladacem. Tymy se mohou rozhodnout ukoncit zdpas dovednosti autonomniho kédovani drive,

pokud chtéji zaznamenat ¢as zastaveni dovednosti.
Robot Skills Match - Zapas fidi¢skych dovednosti nebo zadpas dovednosti autonomniho kédovani.

Cas zastaveni dovednosti - Cas zbyvajici do zapasu dovednosti robota , kdy? tym pred¢asné ukonéi zépas .

A. Pokud tym neukonci zapas predcasné, obdrzi vychozi ¢as zastaveni dovednosti 0.

b. Okamzik, kdy zapas predcasné skondi, je definovan jako okamzik, kdy robot a koule
odpocivali a jezdec poskytne rozhod¢imu dohodnuty vizudini a zvukovy signal. DalSi podrobnosti viz <RSC10>.

C. Pokud se pro ovladani pole pouziva displej Tournament Manager, pak Skills Stop Time je ¢as zobrazeny na displeji, kdyz je zapas
predcasné ukoncen (tj. v 1sekundovych krocich).

d. Pokud se pouziva ru¢ni ¢asovac, ktery odpocitava do 0 s vétsi pfesnosti nez 1 sekunda
prirUstcich, pak by mél byt ¢as zobrazeny na ¢asovaci zaokrouhlen nahoru na nejblizsi sekundu. Pokud je napfiklad robot

deaktivovan a ¢asovac ukazuje 25,2 sekundy, pak je ¢as zastaveni dovednosti
je tfeba zaznamenat jako 26.
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Pravidla vyzvy robotickych dovednosti

<RSC1> Ve vétsiné pripadl plati standardni pravidla. Pro zdpasy robotickych dovednosti plati vSechna pravidla z predchozich sekci, pokud nenf
uvedeno jinak.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2256-Tymy mohou bé&hem Driving Skills Challenge spoustét autonomni programy
Zapasy

<RSC2> Bodovani zapast dovednosti robota. Bodova hodnota za gél je uréena na konci zapasu na zakladé toho, kolik vyhybek bylo do konce
daného zapasu vymazano . Podrobnosti naleznete v nasledujici tabulce.

Kazdy vymazany prepinac 1 bod

Kazdy cil - 1 vymazany spinac 4 body

Kazdy gol - 2 vymazané vyhybky znamenaji 8 podu

Kazdy cil - 3 vymazané vyhybky znamena 10 Hodd

Kazdy gdl - 4 vymazané vyhybky znamenaji 12 bod

<RSC3> Nastaveni pole dovednosti robota. Pole je nastaveno stejné jako Teamwork Challenge Match (tj. pro <SG1>), s nasledujicimi Upravami:

A. Kromé predbézného nabiti mohou tymy umistit druhy mi¢ kdekoli ve startovni z6né 1 (tj. ten, ktery je nejblize k odbérové zéné), aby zahjil
zapas.

b. Roboti musi zacinat ve startovni zéné 2 (tj. v té, ktera je nejbliZze nakladaci stanici).

Dilezité otazky a odpovédi:
* 2109-2..mi¢ nemusi byt predem umistén

+ 2346- Objasnéni pouziti prednastaveni v zdpasech dovednosti autonomniho kédovani

<RSC4> Rozdily pfi nacitani. VSechna kritéria uvedena v <SG4> a <SG5> plati tak, jak jsou napsana (napf. ne vice nez dva micky na hfisti, roboti
nesmi byt b&hem nacitani v z6né zatiZeni atd.). Rychlé nacitani je v8ak upraveno nasledovné:

A. Startovni zéna 2 (tj. ta nejbliZe k nakladaci stanici) je jedina startovaci zéna , kterou lze pouZit
pro rychlé nacitani.

b. V zépasech ridi¢skych dovednosti je perioda rychlého zatiZzeni definovana jako kdykoli po skoncenf jezdce uprostfed zépasu
dojde k prepnuti.

C.V zépasech dovednosti autonomniho kédovani je cely zdpas povazovan za obdobi rychlého nacitani (tj. neni vyZzadovano pouZziti nakladaci
stanice).
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Poznamka: Jak v zapasech ridi¢skych dovednosti, tak v zdpasech dovednosti autonomniho kédovani mdze kazdy Fidic, ktery

pravé neobsluhuje robota, slouZit také jako nakladac (tj. tym mudZe mit dva nakladace

v kteroukoli danou dobu).

Dulezité otazky a odpovédi:

+ 2021 - VSichni 3 ¢lenové tymu Drive mohou slouZit jako nakladace v autonomnim kédovani
Zapasy dovednosti

+ 2125 - Mice Ize rychle nabijet kdykoli po pfepnuti Fidice pfi jizdé
Shoda dovednosti

* 2137 - Rapid Load Ball musi byt ziskan robotem ze stejné Startovni zény
je nacten do

* 2192 - Rapid Load Ball nemusi byt cely v ramci objemu Startingu
Zéna

+ 2415 - Robot musi mit neustale aktivniho Fidice a tento aktivni fidi¢ nem0ze soucasné slouZit jako nakladac v
zapase fidi¢skych dovednosti

+ 2417 - Robot nemUzZe fungovat ve 2. poloviné zapasu fidi¢skych dovednosti, pokud je pouze jeden
Ridi¢ je pFitomen

<RSC5> Hodnoceni dovednosti na akcich. Za kazdy zapas dovednosti robotd se tymim udéluje skére na zakladé pravidel dovednosti a

pravidel pro bodovéani dovednosti. Tymy budou sefazeny na zakladé nasledujicich skére a tiebreakd:

A. Soucet nejvySsiho skére shody dovednosti autonomniho kédovani a nejvyssiho skére shody Fidi¢skych dovednosti .
b. Nejvy3si skére shody dovednosti autonomniho kédovani .
C. Druhé nejvy3si skére shody dovednosti autonomniho kédovani .
d. Druhé nejvy3si skére zapasu Fidi¢skych dovednosti .
E. Nejvyssi soucet Casl zastaveni dovednosti z nejvyssiho zdpasu dovednosti autonomniho kédovani tymu a
nejvyssi shoda fidi¢skych dovednosti (tj. shody v bodé a).
F. Nejvy3Si €as zastaveni dovednosti z nejvyssiho zapasu dovednosti autonomniho kédovani tymu (tj. zapasu
v bodé b).
G. Treti nejvyssi skore shody dovednosti autonomniho kédovani .
h. Treti nejvy3si skore zapasu Fidi¢skych dovednosti .

i.  Pokud nerozhodny vysledek nelze prolomit po viech vyse uvedenych kritériich (tj. oba tymy maji pfesné stejné skére a €asy
zastaveni dovednosti pro kazdy zapas dovednosti autonomniho kédovani a zapas fidi¢skych dovednosti), pak se k urceni, ktery
tym mél ,nejlepSi” zapas dovednosti autonomniho kédovani, pouziji nasledujici usporadana kritéria :

i. Body za vymazané spinace
ii. Body za vstrelené goly

j. Pokud se nerozhodny stav stale nepodafi prolomit, stejny postup jako v pfedchozim kroku se pouZije na zapasy nejvyssich
jezdeckych dovednosti tymU .

k. Pokud remiza stale neni prerusena, partner akce se mdze rozhodnout povolit tymam mit jesté jednu
rozhodujici zapas, nebo oba tymy mohou byt prohlaseny za vitéze.

vExra 52

Copyright 2025, VEX Robotics Inc.
Verze 3.0 - Vydano 28. ledna 2025


https://www.robotevents.com/VIQRC/2024-2025/QA/2137
https://www.robotevents.com/VIQRC/2024-2025/QA/2192
https://www.robotevents.com/faqs/40/questions/2021
https://www.robotevents.com/VIQRC/2024-2025/QA/2417
https://www.robotevents.com/VIQRC/2024-2025/QA/2125
https://www.robotevents.com/VIQRC/2024-2025/QA/2415

W
KIS NI IS I 11000,

vExr1a

COMPETITION
VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

/AT
VSSRTRT AT

<RSC6> Globalni hodnoceni dovednosti. Tymy jsou globalné sefazeny na zakladé jejich skére v zapasech robotickych dovednosti

pomoci nasledujicich nerozhodnych vysledka:
A. Nejvyssi skére robotickych dovednosti (kombinace shody autonomnich dovednosti kédovani a shody fidi¢skych dovednosti
z jedné udalosti).
b. Nejvy3si skére shody schopnosti autonomniho kédovani (z jakékoli udalosti).
C. Nejvyssi soucet Casu zastaveni dovednosti ze zapast dovednosti robota pouzitych pro bod a.
d. Nejvy3Si Cas zastaveni dovednosti ze shody dovednosti autonomniho kédovani pouzité pro bod b.
E. NejvysSi skére shody Fidi¢skych dovednosti (z jakékoli akce).
F. Nejvys3i Cas zastaveni dovednosti ze skoére zapasu Fidicskych dovednosti pouZzitého v bodé e.
G. Nejcasngjsi zverejnéni nejvyssiho skére zapasu dovednosti autonomniho kédovani .

i. Tym, ktery jako prvni zaznamena skoére, se Fadi pred ostatni tymy , které zaznamenaji stejné skére pozdéji
Cas, vSe ostatni je stejné.

h. Nejcasnégjsi zverejnéni nejvyssSiho skére zapasu fidi¢skych dovednosti .

i. Tym, ktery jako prvni zaznamena skoére, se Fadi pfed ostatni tymy , které zaznamenaji stejné skére pozdéji
Cas, vSe ostatni je stejné.

<RSC7> Rozpis zapasU dovednosti. Tymy hraji zapasy robotickych dovednosti na principu ,kdo dfiv prijde, ten dfiv mele”. Kazdy tym
dostane pfilezitost odehrat presné tfi (3) zapasy fidicskych dovednosti a tfi (3) zdpasy autonomnich dovednosti kédovani.

Tymy by si mély prostudovat agendu akce a svUj rozvrh zépast , aby urcily, kdy je nejlepsi moZny ¢as dokoncit jejich zapasy dovednosti
robota. Pokud se oblast Vyzvy robotickych dovednosti uzavie drive, nez tym dokonci viech Sest (6) zadpast dovednosti robotd, ale je
rozhodnuto, Ze byl k dispozici dostatek ¢asu, tym tyto nevyuzité zapasy automaticky propadne .

<RSC8> Manipulace s roboty béhem zapasu dovednosti autonomniho kédovani. Tym mlze manipulovat se svym robotem
tolikrat, kolikrat je potfeba béhem zapasu dovednosti autonomniho kédovani.

A. Po manipulaci s robotem musi byt okamzité pfenesen zpét do startovni zény 2.

i. Clenové Fidiciho tymu mohou z této pozice robota podle potFeby resetovat nebo upravit , véetné stisknuti tla¢itek na
mozku robota nebo aktivace senzor(.

ii. VSechny koule musi byt odstranény z robota a z pole a mohou byt vraceny zpét
Nakladaci stanice nebo Rychlé nakladani.

iii. Jak je popsano v pravidle <S1>, studenti nemohou vstoupit do pole kdykoli béhem zapasu. Pokud se ¢lenové hnaciho tymu
nemohou dostat k robotovi, protoZe je robot ve stfedu pole , mohou pozadat hlavniho rozhod¢iho , aby robota vyzvedl| a
predal jej clendm hnaciho tymu k umisténi podle vy3e uvedenych podminek.
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b. Béhem zapasu dovednosti autonomniho kédovani se mohou fidic¢i volné pohybovat po hfisti a jsou
nejsou omezeni na stanovisté fidice , kdyZ nemanipuluji se svym robotem.

i. Zbytek <G8>, ktery uvadi, Ze ¢lenové tymu Drive nesméji pouZivat Zddnou komunikaci
zafizeni béhem jejich zapasu, stale plati.

— ii. Zdmérem této vyjimky je umoznit Fidicdim, ktefi chtéji ,nastavit” manipulaci s robotem béhem zapasu dovednosti autonomniho
kédovani, aby tak ucinili bez nadmérného pobihani tam a zpét na stanovisté ridice.

Dulezité otazky a odpovédi:

* 2141 - Robot musi byt vracen do legalni vychozi pozice, v€etné kontaktovani
vnitfek stény Field Perimeter pokazdé, kdyz je resetovan

+ 2232 - VSechny koule musi byt vraceny naklada¢m bé&hem resetovani robota v autonomnim rezimu

Shoda kédovacich dovednosti

* 2338 - Robot mUze zlstat v poli béhem resetovani v autonomnim kédovani
Shoda dovednosti

* 2406 - ZmeSkané vystrely v zapase dovednosti autonomniho kédovani Ize ziskat pouze pomoci
Clovék b&hem resetovani robota

+ 2423 - Ru¢ni spousténi senzoru je povoleno pouze v dovednostech autonomniho kédovani
Spojenim restartujte robota po resetu

<RSC9> Spusténi zapasu dovednosti autonomniho kédovani. Ridi¢i musi spustit rutinu Autonomous Coding Skills Match robota
stisknutim tlacitka na mozku robota nebo ruc¢ni aktivaci senzoru.

ProtoZe nedochazi k pfedavani ovladace VEX IQ, je pro zdpas dovednosti autonomniho kédovani vyZzadovan pouze jeden (1) fidic
(i kdyZ tymy mohou mit stale dva (2), pokud si to preji).

A. Kalibrace senzoru pred zadpasem je povazovana za soucast standardniho ¢asu nastaveni pred zapasem (tj. ¢as, kdy tym obvykle zapina
robota, presouva jakékoli mechanismy do poZadované legaini vychozi pozice atd.).

b. Stisknuti tlacitka na ovladaci VEX IQ pro zahdjeni rutiny neni povoleno. Aby se predeslo jakémukoli zmatku, tymdm se doporucuje, aby
do zapasl dovednosti autonomniho kédovani nepritahovaly ovladace .
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<RSC10> Dovednosti Stop Time. Pokud si tym preje ukoncit svlj zdpas dovednosti robota predcasné, mdze se rozhodnout
zaznamenat ¢as zastaveni dovednosti. To se pouZivé jako nerozhodny vysledek pro hodnoceni Robot Skills Challenge. Cas zastaveni
dovednosti neovliviiuje skére tymu pro dany zapas dovednosti robota. Jezdci a pracovnici v poli se musi pfed zapasem dohodnout na
signalu, ktery bude pouzit k pred¢asnému ukonceni zapasu .

A. Jak je uvedeno v definici Skills Stop Time, okamzik, kdy zapas predfasné skondi, je definovan jako okamZzik, kdy se robot a micky
zastavily a fidi¢ poskytne dohodnuty vizualni a zvukovy signal rozhod¢imu zapisovatele.

b. Tymy, které se chté&ji pokusit o zastavku dovednosti, se musi ,pFihlasit” Gstnim potvrzenim rozhod¢imu zapisovatele pfed utkanim
dovednosti robotl. Pokud pred za¢atkem zapasu nedojde k Zddnému upozornéni , tym ztraci moznost zaznamenat ¢as
zastaveni dovednosti pro dany zapas.

C. Tato konverzace by méla zahrnovat informovani rozhod¢iho zapisovatele, ktery jezdec bude signalizovat
zastavka. Zapas mU(ze predcasné ukoncit pouze jezdec pro dany zapas.

d. Dohodnuty signal k zastaveni zapasu musi byt jak slovni, tak vizudini, jako je prejezd jezdcl
jejich paze do X" nebo umisténi ovladace VEX IQ na zem.

E. Doporucuje se, aby Fidi¢ také slovné oznamil, Ze se bliZi ¢as zastaveni dovednosti, jako je odpocitavani ,3-2-1-stop”.

F. Pokud tym spusti vice zapas(i robotickych dovednosti za sebou, musf znovu potvrdit sv(ij ¢as zastaveni dovednosti
vybér s rozhod&im zapisovatele pred kazdym zapasem.

G. Jakékoli otazky tykajici se ¢asu zastaveni dovednosti by mély byt prezkoumany a vyreSeny okamzité poté
zapas. <T1> a <T3> plati pro zapasy robotickych dovednosti.

<RSC11> Robotické dovednosti na ligovych udalostech. Na ligovych udalostech, ve kterych mohou tymy zasilat skére Robot Skills
Challenge ve vice relacich, budou skére Robot Skills (kombinovana nejvy3si skére v autonomnim kédovani a v fidi¢skych

dovednostech ) pouZitad pro hodnoceni vypocitana ze zapasu.
v ramci stejné relace.

Zvazte napriklad nasleduijici skére pro hypoteticky tym ve dvou ligovych udalostech:

Autonomni kédovani

Shoda dovednosti Z&pas Fidi¢skych dovednosti Skére robotickych dovednosti
Relace 1 100 100 200
Relace 2 150 40 190

Tento tym by mél skére Robot Skills 200 pro hodnoceni této udalosti a jeho skére z relace 1 by se pouZilo pro udalosti a globalni
tiebreaky uvedené ve vy3e uvedenych dvou ¢astech.
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VEX IQ Robotics Competition Rapid Relay - Herni manual

Pomoci tohoto dodatku

Ahoj déti!

Vitejte v robotické soutézi VEX IQ! Jsme radi, Ze chcete byt v tymu! Kazdy rok se objevi nova hra s novym souborem pravidel a
hrét poctivé podle téchto pravidel je velmi dileZité. Vime, Ze ucit se nové véci mlze byt tézké a ze ,prirucka k velké hre” mlze byt
hodné. TakZe jsme tu, abychom vam pomohli!

Vly a vasi spoluhraci mizZete zacit zde a spolupracovat na tom, abyste se dozvédéli o dlleZitych ¢astech hristé, jak ziskavat
body, nastudovat si zakladni pravidla a podivat se na rdzné zptsoby hrani hry.

Ale to jsou jen nékterd z pravidel letoSni hry a budete je muset znat vSechna! TakZe poté, co zde vSemu porozumite, a nez
pujdete na svou prvni akci, zamitte do oficidlniho herniho manuélu, abyste se ujistili, Ze rozumite vSsem pravidldm.

Hodné Stésti v této sezéné a doufame, Ze se budete bavit, navaZete spoustu pratel a spole¢né postavite svého nejlepSiho robota
vSech dob!

Vasi pratelé z robotiky,
Viybor pro navrh her VEX Robotics Competition

“

Ahoj dospéli!

Tato neoficidlni verze pfirucky VEX IQ Robotics Competition je tisténym zdrojem pro vas a vase tymy , ktery studentlim pomdze
predstavit letoSni hru Rapid Relay.

NENI to nahrada za precteni celého navodu; doporu¢ujeme vam pouZit tento dodatek k podpofre €lend tymu, ktefi mohou byt
ohromeni Uplnym hernim manualem, a poufzit jej k vytvoreni zakladniho porozuméni hre. Studenti se mohou pomoci této
pfilohy naucit terminologii specifickou pro hry (€asto psano velkymi pismeny jako vlastni podstatné jméno), pochopit zaklady
bodovani a vytvaret strategie.

Jakmile se studenti seznami s timto dodatkem a zde uvedenymi pravidly, méli byste je pFevést na cteni a pouzivani uplného
navodu ke hre, kde do hloubky porozumi soutézi VEX IQ Robotics Competition.

V rdmci prechodu na vas vyzyvame, abyste studentlim poskytli kfizovy odkaz na tato pravidla s Gplnym manudlem hry a porovnali
to, co znaji, s tim, co se uci. Pokud ma vas tym konkrétni dotaz k pravidlu v tomto dokumentu, podivejte se pfed odeslanim

do oficialniho systému otézek a odpovédi VEX IQ pro objasnéni Gplného navodu ke hie. Cisla souvisejicich pravidel z Gplného
herniho manualu jsou uvedena za kazdou odrazkou v této pfiloze (uvedena jako <SG#>, <G#> atd.), aby vam pomohla srovnavat.

Doufame, Ze vam tato prirucka bude uzitena a Ze se vice studentd bude citit vitdno, podporovano a zmocnéno k tomu, aby se
pripojili k vasim tymUm. UZijte si skvélou sezénu!
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Jak hrajete rychlou Stafetu?

Hlavni cile:

+ Pfedavejte si koule mezi roboty .

* Vyhodnotte mice prostrednictvim cild.

* Vymazat pfepinace.

« Lidské nakladace prinaseji koule zpét a znovu je pridavaji do hry prostfednictvim nakladaci stanice.

Prehled poli

o el 7 N~ 7 .
Dulezité casti pole
* Mice: Ve hie se pouZivaji tfi micky .
2 Dva mice zacinaji u robotd.
1 Jeden mic zacina mimo hristé a mlze byt pouzit nakladacem .

Na hFisti mohou byt sou¢asné pouze dva mice .
« Cilova zed: Tato zed ma cile a spinace.

Cty¥i cile pro ziskani mica.

Ctyri spinace, které je tfeba vymazat tim, Ze do nich zasédhnete micky.
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+ Nakladaci stanice: Zde zacinaji mice a nakladaji se do pole.

. .
@

—

s

* Pickup Zone: Zde jdou micky po skdrovani. Nakladace sbiraji koule z této zény.

« Starting Zones: Zde zacinaji roboti hru. 1 robot na zénu.

Starting Load
Zone2 = Zone
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Verze hry

Vyzva tymové prace

Vyzva tymové prace je, kdyZ dva roboti spolupracuji, aby ziskali co nejvice bodd za 1 minutu (60 sekund) zapasu.

Vyzvy v oblasti robotickych dovednosti

Robot Skills Challenge je specialni ¢ast soutéZe, kde se jeden robot snazi sém ziskat co nejvice bodU. Existuji dva typy Robot Skills Challenge:
Driving Skills a Autonomous Coding Skills.

* Vyzva fidi¢skych dovednosti: V této vyzvé ovladate robota pomoci ovladace ke skérovani
body.

* Vyzva pro dovednosti autonomniho kédovani: V této vyzvé se robot pohybuje a ziskava body
pomoci vdmi napsaného programu. Nelze jej ovladat ovladacem.

Jak ziskavat body

VSechny body se sectou na konci zapasu. <SC1>

Body se mezi tymovymi zapasy a zapasy robotickych dovednosti lisi .

1. PFedavani mickd: Pfesurite mi¢ z jednoho robota na druhého. <SC5>
2. Bodovani cilG: Dostanite mi¢ pres terfe. <SC3>

3. Vymazaéni spinacli: Zasahnéte spinace micky . <SC4>

Shrnuti bodovani: <SC1-7> <RSC2>

Vyzva robotickych dovednosti
Vyzva tymové prace (Autonomni kédovani a
fidi¢ské dovednosti)

Kazdy prichod - 1 spina¢ vymazan 4 body
Kazdy priichod - 2 spinate vymazany 8 bod( Z4dné predavani robotickych dovednosti
Kazdy prdchod - 3 spinace vymazany 10 bodd Vyzva
Kazdy prachod - 4 spinae vymazany 12 bodt

Kazdy cil - 1 pfepina¢ vymazan 1 bod 4 body
Kazdy cil - 2 prfepinace vymazany 1 bod 8 bodl
Kazdy cil - 3 spinace vymazany 1 bod 10 bodU
KaZdy cil - 4 pfepinace vymazany 1 bod 12 bodl

Kazdy vymazany prepinac 1 bod 1 bod
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¥ DileZitd pravidla bodovani

* Goly: GOl je vstrelen , kdyZ mic projde ter¢em a pfistane ve sbérné zéné.

* Prihravky: Pfihravka se pocita, kdyZ se oba roboti dotknou mice pre tim,

nez opusti hfi

Ve vyzvé tymové prace Ize pfihrdt mi¢ na body pouze jednou za cil. <SC6>

Pravidla

Obecna pravidla

« ZGstante v bezpedi: Budte vZdy opatrni a neposkodte pole. <S1> <G7>
+ Budte ohleduplni: Chovejte se ke vSem hezky. <G1>

* Zdravy rozum: PouZivejte mozek a délejte spravna rozhodnuti. <G3>

* Velikost robota:

1 Robot nesmi byt nikdy vétsi nez 23 palcd na 73 palcl. <G5> <SG2>

2 Robot nesmi byt nikdy vyssi nez 15 palcl. <G5><SG2>
+ UdrZujte to pohromadé: Roboti by se béhem zapasu neméli rozpadat ani ztracet figurky . <G6>
* Pravidla FidiCe: BEhem zapasu mohou robota ovladat pouze fidici . <G8>
+ Z4dné ruce: B&hem zépasu se nedotykejte h¥isté ani robotl . <G9>

« Stridani jezdcl: BEhem tymovych zapasl a zapas fidi¢skych dovednosti jsou dva jezdci na kazdy
Robot. Jezdci si musi zménit, kdo Fidi robota , kdyZ do konce zapasu zbyva 0:35 az 0:25 sekund . <G11>
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R Specificka pravidla hry

* Nastaveni: <SG1> <R4>

1 Roboti musi zahajit zapas dotykem stény a zcela uvnitF jedné ze startovacich zén. 2 Pouze jeden robot na startovni zénu.

2 Kazdy robot mUze zacit s jednim mi¢em predem vloZenym do jeho robota.
Bé&hem zapast robotickych dovednosti <RSC3>
Robot musi zacit ve Startovni zéné 2

Druhy micek Ize umistit kdekoli ve Startovni z6né 1

+ Nacitani kouli: <SG4>
2 Mice jsou vkladany do pole nakladacem
Na hfiSti mohou byt soucasné pouze dva mice .
VSechny koule musi byt nabity na nakladaci stanici (pokud se nejednd o rychlé nabiti).
Z&dni roboti nesmi byt v z6né zatiZeni sou€asné s vypusténim mice nakladacem.

Naklada¢ nemusi pfi nakladani mic¢e zasahovat do nakladaci zény .

* Vyzvedaci zéna: Nakladace mohou sbirat micky ze sbérné zény. <SG6>

« Rychlé nabijen: Mi¢e Ize nabijet rychle v zavislosti na tom, kolik €asu zbyva v zapase. Casy najdete v tabulce nize. <SG5>
2 Rychlé nabijeci koule musi spadnout na podlahu startovni zény, neZ se jich dotkne robot,
a neda se kutalet ani odrazet.

2 Rapid Load Balls neziskava body za prihravky.

Lidsky nakladac se pfi pokladani rychlého nakladu nesmi dotknout podlahy (pfiklad: nemUze $lapnout).
do nebo polozte ruku na podlahu, abyste dosahli stfedu pole).

* Rychlé casy nacitani: <SG5> <RSC4>

Vyzva tymové prace Autonomni kédovani +nas Fiditskvch doved i
Zapas Shoda dovednosti Zapas fidicskych dovednosti
. Poslednich 15 sekund o ) . i .
Cas spusténi rychlého nacitani Zapas Cely zapas (1 minuta) Po prepnuti ovladace
Z6ny rychlého zatizeni Obgé startovaci zény Pouze startovaci zéna 2 Pouze startovaci zéna 2
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