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Scénario

Le terrain est trop dangereux pour que les humains atteignent les victimes. Votre
équipe a recu une mission difficile. Le robot doit étre capable de mener une mission
de sauvetage de maniére entierement autonome, sans aide humaine. Le robot doit
étre suffisamment robuste et intelligent pour naviguer sur un terrain dangereux avec
des collines, des zones irréguliéres et des débris sans se coincer. Lorsqu’il atteint les
victimes, il doit les transporter avec précaution jusqu’au point d’évacuation sécurisé,
ou les humains peuvent prendre le relais. Le robot doit quitter la zone d’évacuation
aprés un sauvetage réussi et poursuivre sa mission jusqu’a ce qu’il ait quitté la zone
sinistrée. Le temps et les compétences techniques sont essentiels !

Résumeé

Un robot autonome doit suivre une ligne noire tout en surmontant des obstacles dans un terrain
modulaire composé de tuiles de différents motifs. Le sol est blanc et les tuiles sont a différents
niveaux, reliées par des rampes. Les équipes ne sont pas autorisées a fournir au robot des
informations préalables sur le terrain, car il est censé reconnaitre la zone de lui-méme.

Le robot obtient des points de la maniére suivante :
e 10 points pour suivre correctement le chemin sur une tuile & une intersection ou a une

impasse.
e 20 points pour naviguer sur une tuile en bascule.
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e 20 points pour franchir chaque obstacle (briques, blocs, poids, et autres objets
volumineux).

e 10 points pour retrouver la ligne aprés une tuile avec un ou plusieurs espaces (coupure
de lignes).

e 10 points pour chaque tuile de rampe franchie avec succes.

e 10 points pour négocier une tuile avec un ou plusieurs dos d'ane.

Si le robot se retrouve bloqué sur le terrain, il peut étre redémarré au dernier point de contréle
visité. Le robot gagnera des points lorsqu'il atteindra de nouveaux points de contréle. Quelque
part sur le chemin, il y aura une zone rectangulaire avec des murs (la zone d'évacuation). La
zone d'évacuation est délimitée a l'entrée par une bande de ruban argenté réfléchissant
attachée au sol et a la sortie par une bande de ruban noir.

Une fois dans la zone d'évacuation, le robot doit localiser et transporter les victimes vers les
points d'évacuation désignés. Les victimes sont représentées par des sphéres, d'un diametre
de 4 & 5 cm. Les victimes vivantes sont argentées et réfléchissantes, et elles sont
électriquement conductrices, tandis que les victimes mortes sont noires et non conductrices.

L'équipe peut obtenir des multiplicateurs pour I'évacuation des victimes en fonction de l'ordre
de sauvetage. Soyez préts a affronter des obstacles, des dos d'ane et des débris dans la zone
d'évacuation. Cependant, le robot ne marquera pas de points en négociant ces difficultés ici.
Le robot devra ensuite quitter la zone d'évacuation et suivre la ligne jusqu'a atteindre la tuile
d'arrivée du parcours.

Changements par rapport aux regles RoboCupJunior
Rescue Line 2025 :

e Suppression de la régle "Le robot doit transporter des kits de premiers secours qui
peuvent étre maintenus des le début du sauvetage ou récupérés sur le chemin des
victimes."

e Suppression de la mention "avec le kit de sauvetage.”

e Modification du nombre de points de "15" a "20."

e Modification du terme "espace" en "tuile avec un ou plusieurs espaces."”

e Augmentation des points pour les obstacles de "15" a "20."

o Ajout de la régle "Les points d'évacuation sont des triangles rouges et verts avec des
murs de 6 cm et un centre creux."

e Suppression des niveaux pour les points d'évacuation.

e Modification de certaines régles liées aux obstacles, aux dos d'ane, et a d'autres
éléments du terrain.

Adaptation des régles : Laurent CABANNES, membre du comité de pilotage IDF



Table des matieres

ST ot= T - T LRSS 2
RESUIME ...t et sttt et e bt e s bt e s ae e sat e e bt e bt e beesbeesaeeeaseenbeenbeesanenas 2
Changements par rapport aux régles RoboCupJunior Rescue Line 2025 :..........ccccueueee. 3
Table dES MALIEIES .....eeieeieeieieie ettt sttt se et e e se e beste st et entenaeneeseeseesessesan 4
1. REQIES GENETAIES ...ttt ettt st n et 6
1.1. EXIENCES POUN €S EUUIPES ...c..cueiiirieiirieirieieieiete ettt ettt sttt se e saene s 6
1.2, EXIJENCES POUN 1E€S FODOLS .....oiuiieiciectieesteeeee ettt sttt st et e sae s 6
1.3. DOCUMENLAtiION €1 PAMAGE ...c.eecvieeeeiecteeteste ettt ettt s sa e s re e e s teeree b e saeenes 7
1.4. ESPrit €t COMPOITEMENT......eiviriiititeieiei ettt ettt b e st b e b sne e 8
P Lo o [0 L= o0 [0 111 =SS 9
% R = o] 1| SO SRS RPTRR 9
A - 1] o] = Y OO SRS PP 9
PG B O 01 0 o To (=70 0 =] o SO PSR 9
P Y =T o | (o] £ USSP 10
2.5 EthiQUE ELINTEGIIIE........cvevecveceececeeeeeeee ettt seesens 10
A G = U = T [ SR PURRPP 10
T =1 = 1 [OOSR 11
T =T o] (o] o [OOSR 11
3.2 SO0ttt et b s b at b e st b et et e e be s se s ese et ere st eneateneeteneas 11
G 70 7 1 T | 1SS 11
3.4 POINtS 08 CONMIOIE ..ottt sttt aesse b es 12
3.5 D0S d'Ane, DS 1 ODSIACIES .....oooeeeeeeeeeeeeeee e et e e e et e e s eeaeee s 12
3.6 INtErSECtiONS €L IMPASSES ...ueiviieieiireeeereetee ettt e et e ste e e tesreessesteeseensesseenes 13
T A <= 0] 012 TSP 13
BiB BASCUIE ...ttt a bbb 14
3.9 Z0NE A'EVACUALION ..ottt sttt et sttt e e e et eneeneesensesbees 14
.10 VICHMES .ttt ettt st st et et e et e st e seebesae st et et et e st eneeneesenaentenes 15
3.11. Conditions eNVIrONNEMENTAIES ........ccueieiririiereree et 15
A, RODOTS ...ttt h et b ettt h e bbbt b ettt n e a e ae b e nen 16
4.1. Termes €t DEFINITIONS ..ocuueiiiie et e e rtee e st e e e e snte e ereeesaree s 16
N @0 ] 11 7] =SSR 16
G T 0 =1 1 U ox 1 o] o SRS 16
B4, EQUIPE ..ottt s st st ess s ss s s et s s et n st s ese et eneesanens 17
T 1 1S o 1T 1o o ST 17
ST T ] =4[] 1= USRS 18

Adaptation des régles : Laurent CABANNES, membre du comité de pilotage IDF



5.1. Pratique @vant |€ JEU .......ccuciiiiirireeiereeee ettt 18
5.2, HUIMAINS ...ttt b ettt b bt 18
5.3, DEDUL AU FUN ..ttt ettt 19
5.4, SCOME TU FUN ...ttt ettt b ettt b et b et se et n et e 19
5.5. ECNEC 0€ PrOGIESSION. ......vuveeecvececeeeeeeeteeeeeee sttt saesans 19
5.6. SYStEME U8 POINES ...viuiiiiiiiieiirieiee ettt sttt ettt sttt st 20
T T o [V =T TSRS 22
LT L0 01 o1=3 1] 1T o ISP 22
6.1. Manches & SYStEME d€ POINS ......ceevviiiieieeceeece et aeas 22
7. Evaluation tECNNIQUE QUVETTE .........coiiuiriiieieieeeieee sttt nnens 23
7.1 DESCIIPLION ..ttt sb ettt ettt be bbb e et et es e st e besbeneenan 23
7.2. ASPECLS A€ 'EVAIUALION ...ttt e 23
A0S T = U= T [ USRS 23
8. RESOIULION AES CONFIILS.....ccuiiiiiieiiicee e 23
8.1. Arbitre et ASSISTANT ATDITIE ......c.ooiiirieeeee s 23
8.2. ClarifiCation deS FEQIES .......covuiirieirie et 24
8.3. CircoNStaNCES SPECIAIES ......cceceeiieeieieceeece ettt et st aa et e sre et e reeanas 24
9. Contacts RODOCUP IAF & ..cvieeeeeceeeeeeee ettt ettt s anas 24

Adaptation des régles : Laurent CABANNES, membre du comité de pilotage IDF



1. Regles générales

Ces régles s’appliquent a la compétition internationale RoboCupJunior IDF.

Si les équipes ont des doutes concernant certains aspects des Régles Générales ou
des regles spécifiques a une ligue, elles sont encouragées a demander des
clarifications via le Forum officiel RoboCupJunior

1.1. Exigences pour les équipes
1.1.1. Taille de I’équipe

e Taille minimale : Les équipes doivent étre composées d’au moins 2
membres.
o Taille maximale :
o Ligues Soccer et Rescue : 4 membres
o Ligue OnStage : 5 membres
« Membres et robots partagés : Aucun membre d’équipe ni robot ne peut étre
partagé entre différentes équipes.

1.1.2. Exigences d’age

« Membres étudiants Juniors : Doivent avoir entre 9 et 19 ans au ler juillet de
'année de la compétition.

e Mentors Juniors et parents/accompagnateurs : Doivent avoir au moins 19
ans a la date de début de la compétition.

1.1.3. Membres de I’équipe

o Rodles techniques : Chague membre doit avoir un réle technique défini
(mécanique/design, électricité/capteurs, logiciel, etc.) et doit pouvoir expliquer
son réle lors du jugement technique.

1.2. Exigences pour les robots
1.2.1. Communication des robots

« Communication autorisée : La communication entre robots pendant le jeu
est permise a condition d’utiliser le spectre 2,4 GHz et que la puissance ne
dépasse pas 100 mW EIRP en toutes circonstances.

« Responsabilité : Les équipes sont responsables de la gestion de la
communication de leurs robots. La disponibilité du spectre n’est pas garantie.

« Communication entre composants : La communication entre composants
d’'un méme robot est autorisée selon les directives générales.
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o Adaptabilité par ligue : Chaque ligue peut modifier les regles de
communication des robots pour répondre a ses exigences spécifiques.

1.2.2. Sécurité et alimentation

e Alimentation électrique :

o Les robots ne doivent pas utiliser le courant secteur.

o Tension maximale autorisée : 48V DC ou 25V AC RMS.

o Latension doit pouvoir étre facilement mesurée lors des inspections, et
les points de mesure doivent étre couverts ou congus avec des
mesures de sécurité.

e Sécurité des batteries :

o Les batteries lithium doivent étre stockées dans des sacs de sécurité et
leur charge supervisée par des membres de I'équipe dans les zones de
compétition.

o Les équipes doivent suivre les protocoles de sécurité, y compris la
gestion des incendies de batterie et les procédures d’évacuation.

e Conception sécurisée du robot :

o Gestion de I’alimentation : Batteries sécurisées, cablage sar, fonction
d’arrét d’'urgence.

o Sécurité mécanique : Pas de bords tranchants, de points de
pincement ou d’autres dangers. Les actionneurs doivent étre adaptés a
la taille et a la fonction du robot.

o Comportement dangereux : Les équipes doivent signaler tout
comportement potentiellement dangereux du robot au moins deux
semaines avant I'événement.

1.3. Documentation et partage
1.3.1. Posters d’équipe RCJ

o Objectif : Les posters permettent de partager les conceptions et les idées des
robots avec les juges, les équipes et le public. lls seront affichés dans les
zones publiques de la compétition et des copies numérigues ou
photographiques seront partagées par RCJ aprés I'événement.

o Format : Les posters ne doivent pas dépasser le format A1 (60 x 84 cm).

o Contenu : Les posters doivent résumer les documents de conception et
présenter les capacités du robot de maniere attrayante.

1.3.2. Vidéo de description technique (voir
documentation de laligue)

o Contenu:
o Démonstration robotique : montrer le robot pleinement fonctionnel pour
mettre en avant les aspects techniques.
o Processus de conception : expliquer les choix de conception et les
méthodes de résolution de problémes de I'équipe.
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o Présentation : claire et de haute qualité, mettant en valeur des
techniques innovantes ou inhabituelles.
o Innovation et durabilité : mettre en avant les nouvelles technologies et
pratiques durables.
e Soumission : Les directives préciseront la durée de la vidéo et les dates
limites par ligue.

1.3.3. Partage des ressources d’équipe

o Crédit : Les équipes doivent créditer les créateurs des travaux externes et
respecter les régles de licence. L'objectif principal reste 'apprentissage
personnel.

1.3.4. Directives sur le plagiat

o Utilisation de code externe : Les équipes peuvent utiliser du code externe
mais doivent créditer les créateurs originaux.

« Priorité a 'apprentissage : Les équipes doivent privilégier 'apprentissage et
ne pas utiliser de solutions complétes d’autrui. Respecter toujours les regles
de licence.

1.3.5. Liste des composants (BOM)

e Soumission : Les équipes doivent fournir une BOM listant les composants et
matériaux principaux utilisés.
o Détails : La BOM doit inclure :
o Nom/description du composant (ex : numéro de piece)
o Fournisseur/source (y compris PCB/composants usinés)
o Statut (neuf/recyclé)
o Kit ou fabrication maison
o Prix
o Modeéle : Un modéle standardisé de BOM sera fourni avec la documentation
de la ligue

1.4. Esprit et comportement
1.4.1. Comportement

Tous les participants doivent se comporter de maniére correcte, respectueuse et
polie, notamment (mais pas uniquement) envers les autres participants, bénévoles,
arbitres, organisateurs de toutes les ligues Junior et Major, ainsi qu’envers le lieu
d’accueil.

Adaptation des régles : Laurent CABANNES, membre du comité de pilotage IDF



1.4.2. Mentorat, parrainage et réutilisation de
composants

L’aide d’autres équipes, mentors, enseignants, parents, sponsors, communautés
Internet, etc. est essentielle pour I'apprentissage et la progression des équipes. Pour
garantir une compétition équitable et un apprentissage maximal, aucun soutien ne
doit réaliser le travail de compétition a la place de I'équipe. Un bon indicateur est la
capacité de I'équipe a expliquer non seulement ce que font les composants du robot,
mais aussi comment ils fonctionnent.

1.4.3. Aide sur place

Les équipes ne peuvent recevoir de 'aide d’autres équipes que pendant la
compétition. Seuls les membres étudiants sont autorisés dans I'espace de travail
étudiant, sauf autorisation temporaire de I'organisateur. Toute autre personne est
interdite de toucher aux robots ou a leur code, notamment pour les réparations,
modifications ou programmation.

1.4.4. Violations

Les équipes qui adoptent de maniere répétée un comportement inacceptable
peuvent étre disqualifiées du tournoi et priées de quitter le lieu de la compétition.

2. Code de conduite

2.1 Esprit

1. Il est attendu que tous les participants (étudiants et mentors) respectent les objectifs et
idéaux de RoboCupJunior, comme indiqué dans notre déclaration de mission.

2. Les bénévoles, arbitres et officiels agiront dans I'esprit de 'événement pour assurer
gue la compétition soit compétitive, équitable et surtout amusante.

3. Ce qui compte, ce n’est pas de gagner ou de perdre, mais combien vous apprenez !

2.2 Fairplay

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

2. Les humains qui causent des interférences intentionnelles avec les robots ou qui
endommagent le terrain seront disqualifiés.

3. Il est attendu que toutes les équipes visent une participation juste et équitable.

2.3 Comportement

1. Chaque équipe est responsable de vérifier la derniére version des régles et les
clarifications/corrections publiées avant la compétition.
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2. Les participants doivent faire attention aux autres personnes et a leurs robots lorsqu'ils
se déplacent dans le lieu du tournoi.

3. Les participants ne sont pas autorisés a entrer dans les zones d’installation
d’autres ligues ou d’autres équipes, sauf s’ils y sont explicitement invités par les
membres de ces équipes.

4. Les équipes sont responsables de consulter régulierement les informations mises
a jour (horaires, réunions, annonces, etc.) pendant 'événement.

5. Les participants et leurs accompagnateurs qui adoptent un comportement
inapproprié pourront étre invités a quitter les lieux et risquent d’étre disqualifiés du
tournoi.

6. Les arbitres, officiels, organisateurs du tournoi et les autorités locales
appliqueront ces régles de maniére équitable a tous les participants.

2.4 Mentors

1. Les personnes n’appartenant pas a I’équipe (mentors, enseignants, parents et
autres membres de la famille, accompagnateurs, traducteurs ou autres adultes liés a
I'équipe) ne sont pas autorisées a entrer dans la zone de travail des éleves.

2. Les mentors ne sont pas autorisés a participer a la construction, la réparation
ou la programmation des robots de leur équipe avant ou pendant la compétition.

3. En cas d’interférence d’un mentor sur un robot ou sur une décision d’arbitre, un
avertissement sera donné. En cas de récidive, 'équipe concernée pourra étre
disqualifiée du tournoi.

4. Les robots doivent étre le fruit du travail des éléves eux-mémes. Tout robot
semblant identique a un autre pourra faire I'objet d’'une nouvelle inspection.

2.5 Ethique et intégrité

1. Lafraude et les comportements inappropriés ne sont pas tolérés. Les actes frauduleux
peuvent inclure les éléments suivants :
a. Les mentors travaillant sur le logiciel ou le matériel des robots des étudiants
pendant la compétition.
b. Des groupes d’étudiants plus expérimentés/avancés peuvent donner des
conseils, mais ne doivent pas réaliser le travail pour d'autres groupes. Sinon, I'équipe
risque d’étre disqualifiée.

2. RoboCupJunior se réserve le droit de retirer un prix si un comportement frauduleux est
prouvé aprés la cérémonie de remise des prix.

3. Siun mentor viole intentionnellement le code de conduite en modifiant ou en travaillant
sur les robots des étudiants pendant la compétition, il sera banni de toute participation
future aux compétitions RoboCupJunior.

4. Les équipes qui enfreignent le code de conduite peuvent étre disqualifi€ées du tournoi.
Il est également possible de disqualifier un membre de I'équipe de toute participation
ultérieure a la compétition.

5. Les arbitres, les officiels, les organisateurs de tournois et les autorités locales feront
respecter ces régles de maniére égale pour tous les participants.

2.6 Partage

1. L'esprit des compétitions RoboCup est que les équipes doivent partager leurs
développements technologiques et pédagogiques avec les autres participants apres le
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tournoi. Le partage favorise la mission de RoboCupJunior en tant qgu'initiative
éducative.

2. Le comité RoboCupJunior Rescue peut publier des développements sur le site officiel
de RoboCupJunior aprés I'événement.

3. Les participants sont fortement encouragés a poser des questions a leurs concurrents
afin de favoriser une culture de curiosité et d’exploration dans les domaines des
sciences et des technologies.

3. Terrain
3.1 Description

1. Le terrain est composé de tuiles modulaires que les organisateurs peuvent utiliser pour
créer une infinité de parcours pour les robots a traverser.

2. Le terrain sera constitué de tuiles de 30 cm x 30 cm avec différents motifs. Les
organisateurs ne révéleront pas la sélection finale des tuiles ni leur disposition avant le
jour de la compétition. Les tuiles peuvent étre montées sur un support rigide d’'une
épaisseur quelconque.

3. Il'y aura au minimum 8 tuiles sur un terrain de compétition, & l'exclusion des tuiles de
départ et d'arrivée.

4. 1l existe plusieurs types de motifs de tuiles (les équipes peuvent en trouver des
exemples a la section 2.3).

3.2 Sol

1. Le sol est blanc. Il peut étre lisse ou texturé (comme du linoléum ou de la moquette) et
peut présenter des écarts de niveau allant jusqu'a 3 mm entre les tuiles. En raison de
la nature des tuiles, il peut y avoir des écarts ou des fentes dans la construction du
terrain.

2. Les concurrents doivent étre conscients que les tuiles peuvent étre montées sur des
supports épais ou étre surélevées, ce qui peut rendre difficile le retour sur une tuile si
le robot en sort. Aucun dispositif ne sera prévu pour aider les robots qui quittent une
tuile & revenir dessus.

3. Les robots doivent étre congus pour passer sous des tuiles formant des ponts au-
dessus d’autres tuiles. Ces tuiles seront soutenues par des piliers a chaque coin,
mesurant 25 mm x 25 mm, ce qui crée une entrée et une sortie de 25 cm. La hauteur
minimale (entre le sol et le plafond) sera de 25 cm.

3.3 Ligne

1. La ligne noire, d'une largeur de 1 & 1,5 cm, peut étre faite de ruban isolant standard ou
imprimée sur du papier ou d’autres matériaux. La ligne noire forme un chemin sur le
sol. (Les lignes quadrillées indiquées dans les dessins sont uniquement a titre de
référence, et les concurrents peuvent s'attendre a ce que des tuiles soient ajoutées ou
omises.)

2. Les sections droites de la ligne noire peuvent comporter des espaces, avec au moins
5 cm de ligne droite avant chaque espace. La longueur d’un espace ne dépassera pas
20 cm.

3. L'agencement des tuiles et des chemins peut varier d’un tour a 'autre.

4. La ligne sera située a au moins 10 cm de tout bord du terrain, des murs, des piliers
supportant les rampes, des bascules et des obstacles qui ne se trouvent pas
directement sur le chemin du robot.
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5. La ligne se termine par une tuile d'arrivée avec une bande de ruban rouge de 25 mm
x 300 mm au centre de la tuile, perpendiculaire a la ligne.

L1 N
N L]

MMl T

3.4 Points de contréle

1. Un point de contréle est une tuile ou un robot peut étre replacé manuellement en cas
de mangue de progression.

2. Les points de contréle ne seront pas situés sur des tuiles comportant des éléments de
score.

3. Latuile de départ est un point de contrdle ou le robot peut redémarrer.

4. Un marqueur de point de contréle indique aux humains quelles tuiles sont des points
de contrdle. Un disque de 5 mm a 12 mm d'épaisseur et jusqu'a 70 mm de diametre
est souvent utilisé, bien qu'il puisse étre différent selon 'organisateur.

5. Les concepteurs du terrain détermineront a I'avance le nombre de marqueurs de points
de contrdle et leur emplacement.

3.5 Dos d'ane, débris et obstacles

1. La taille maximale des dos d’anes peut étre celle d'un carreau (30 cm x 30 cm) et
auront une hauteur maximale de 1 cm et seront blancs. Lorsque le dos d'ane est placé
sur une ligne noire, la partie du dos d'ane qui recouvre la ligne sera colorée en noir.
Les dos d'ane seront fixés au sol par les organisateurs.

2. Des dos d'ane peuvent également étre placés n'importe ou dans la zone d'évacuation.
Toutefois, les dos d'ane situés dans la zone d'évacuation ne seront pas comptabilisés
pour les points.

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

4. Les obstacles peuvent inclure des briques, des blocs, des poids, et d'autres objets
volumineux et lourds. Les obstacles auront une hauteur minimale de 15 cm et peuvent
étre fixés au sol.

5. Un obstacle ne pourra pas occuper plus d’'une ligne ou d’une tuile.

6. Un robot est censé naviguer autour des obstacles. Le robot peut déplacer des
obstacles, mais ceux-ci peuvent étre trés lourds ou fixés au sol. Les obstacles resteront
a I'endroit ou ils ont été déplacés, méme si cela empéche le robot de continuer.

7. Les obstacles ne seront pas placés a moins de 25 cm du bord du terrain (y compris les
bords des tuiles qui sont surélevées par des rampes) et des tuiles inclinées.

8. Dans la zone d'évacuation, les obstacles peuvent étre placés n'importe ou avec un
dégagement minimal de 10 cm par rapport au mur. Les obstacles situés dans la zone
d'évacuation ne seront pas comptabilisés pour les points.
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3.6 Intersections et impasses

1. Les organisateurs peuvent placer des intersections n'importe ou, sauf dans la zone
d'évacuation.

2. Les marqueurs d'intersection sont verts et mesurent 25 mm x 25 mm. lIs indiquent la
direction que le robot doit suivre.

3. Le robot doit continuer tout droit s'il n'y a pas de marqueur vert a une intersection.

4. Une impasse est signalée par deux marques vertes avant une intersection (une de
chaque coté de la ligne), indiquant que le robot doit faire demi-tour.

5. Les intersections sont toujours perpendiculaires, mais peuvent avoir 3 ou 4 branches.

6. Les marqueurs d'intersection seront placés juste avant l'intersection. Consultez les
images ci-dessous pour voir des scénarios possibles
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3.7 Rampes

1. Les tuiles seront utilisées comme rampes pour permettre aux robots de monter et
descendre différents niveaux.

2. Les rampes n'auront pas une inclinaison supeérieure a 25 degrés par rapport a
I'horizontale.

3. Plusieurs tuiles peuvent étre utilisées pour construire une seule rampe. Malgré le
nombre de tuiles utilisées dans la construction, la rampe sera comptabilisée comme
une seule entité, car elle fait passer d’un niveau a un autre.
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4. Les points seront attribués pour chaque tuile de rampe individuelle plutét que pour la
rampe dans son ensemble.

5. Laligne le long des rampes peut contenir des espaces, des dos d'ane, des
intersections, des obstacles et des débris.

6. Larampe ne doit PAS présenter une descente immédiatement aprés une montée,
créant ainsi une structure en forme de ligne de créte, ou vice versa

3.8 Bascule
1. Une bascule est une tuile qui peut pivoter autour d'une charniére au centre d'une tuile
réguliére.
2. La bascule aura une inclinaison inférieure a 20 degrés lorsqu'elle sera basculée d'un
cote.

3. Latuile bascule aura une ligne droite sans €léments de score présents.

y

3.9 Zone d'évacuation

La ligne noire se termine a l'entrée de la zone d'évacuation.

La ligne noire recommence a la sortie de la zone d'évacuation.

La zone d'évacuation mesure 120 cm par 90 cm et est entourée de murs sur ses quatre

cbtés, d'une hauteur minimale de 10 cm, peints en blanc.

4. Alentrée de la zone d'évacuation, il y a une bande réfléchissante argentée de 25 mm
x 250 mm fixée au sol.

5. Ala sortie de la zone d'évacuation, il y a une bande de ruban noir de 25 mm x 250 mm
fixée au sol.

6. Les organisateurs peuvent placer un obstacle a l'intérieur de la zone d'évacuation. Cet
obstacle peut étre placé n'importe ou dans la zone d'évacuation, avec un dégagement
minimum de 10 cm par rapport aux murs. Les obstacles situés dans la zone
d'évacuation ne comptent pas pour les points.

7. Les zones d'évacuation sont définies par des triangles rectangles de 30 cm x 30 cm de
cote.

a) Il y aura un point d'évacuation rouge ou la victime morte devra étre placée par le
robot

b) Il'y aura un point d'évacuation vert ou les victimes vivantes devront étre placées par
le robot.

8. Les points d'évacuation sont des triangles creux rouges et verts avec des murs de 6
cm

9. L'arbitre peut placer les points d'évacuation dans n'importe quel coin non relié a I'entrée
ou a la sortie dans la zone d'évacuation.

10. Aprées une situation de manque de progression, l'arbitre peut repositionner les points
d'évacuation dans de nouveaux coins.

11. Les points d'évacuation seront fixés au sol par les organisateurs, mais les équipes
doivent étre prétes a des déplacements mineurs des points d'évacuation.

12. Aprés un manque de progression, l'arbitre peut placer les points d'évacuation dans

de nouveaux coins de la zone d'évacuation.

wN e
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3.10 Victimes

1.

2.

3.

Les organisateurs peuvent placer les victimes n'importe ou sur le sol de la zone
d'évacuation.

Une victime représente une personne et est sous forme de sphere d'un diametre de 4
a 5 cm et un poids maximal de 80 g.

Il existe deux types de victimes : a. Les victimes mortes sont noires et ne sont pas
électriguement conductrices. b. Les victimes vivantes sont argentées, réfléchissent la
lumiére et sont électriquement conductrices.

Les organisateurs placeront les victimes de maniére aléatoire dans la zone
d'évacuation. Il y aura exactement deux victimes vivantes et une victime morte placées
dans la zone d'évacuation.

3.11. Conditions environnementales

wnN

Les conditions environnementales lors d'un tournoi peuvent différer de celles a
domicile. Les équipes doivent se préparer a ajuster leurs robots en fonction des
conditions du lieu.

Les conditions d'éclairage et magnétiques peuvent varier sur le terrain de sauvetage.
Le terrain peut étre affecté par des champs magnétiques (par exemple, cablage sous
le sol et objets métalliques). Les équipes doivent préparer leurs robots a gérer ce type
d'interférence.

Le terrain peut étre affecté par des interférences lumineuses inattendues (par exemple,
les flashes des spectateurs). Les équipes doivent préparer leurs robots a gérer ce type
d'interférence.

Toutes les mesures dans les regles ont une tolérance de +10 %.
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4. Robots
4.1. Termes et Définitions

1. Le terme "outil" est un concept global qui englobe a la fois les composants matériels et
logiciels essentiels au fonctionnement des robots. Cela peut inclure des composants
physiques tels que des capteurs, des actionneurs ou des contréleurs, ainsi que des
éléments logiciels comme des algorithmes ou des bibliotheques.

2. La calibration se réfere au processus dans lequel une équipe intervient pour ajuster ou
affiner les paramétres d'un outil.

3. Le développement se réfere aux activités visant a créer de nouvelles solutions,
technologies ou systemes, ainsi qu'a améliorer ceux existants par l'innovation et la résolution
créative de problemes. Dans ce cas, par exemple, la calibration n'est pas considérée comme
du développement puisqu'elle implique le réglage fin ou la configuration d'un systéme
existant sans introduire de nouvelles fonctionnalités, avancées technologiques ou
innovations.

4. Les outils sont autorisés tant qu'ils sont développés par I'équipe ou lorsqu'ils ne peuvent
pas accomplir indépendamment une tache, ou une partie d'une tache, qui permet au robot
de gagner des points en envoyant un signal au contréleur sans développement
supplémentaire (par exemple, des capteurs de couleur, des caméras ou des bibliotheques
nécessaires au fonctionnement des capteurs).

5. Les outils qui ne sont pas développés par I'équipe, qui peuvent accomplir
indépendamment une tache, ou une partie d'une tache, permettant au robot de gagner des
points en envoyant un signal au contréleur sans développement supplémentaire (par
exemple, des capteurs de suivi de ligne, des caméras IA, des bibliothéques OCR) sont
interdits.

4.2 Controle

1. Les robots doivent étre controlés de maniere autonome. L'utilisation d'une
télécommande, d'un contréle manuel ou la transmission d'informations (par des
capteurs externes, des cables, sans fil, etc.) au robot est interdite.

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

3. Tout type de navigation prédéfinie (déplacements préprogrammés basés sur des
emplacements connus ou des caractéristiques du terrain) est interdit.

4. Les robots ne doivent en aucun cas endommager le terrain.

4.3. Construction

1. Tout kit de robot ou tout matériel de construction, gu'il soit disponible sur le marché ou
construit a partir de matériel brut, peut étre utilisé tant que la conception et la
construction du robot sont principalement et substantiellement le travail original des
étudiants.

2. Les équipes ne sont pas autorisées a utiliser des kits de robots ou des composants de
capteurs produits commercialement, spécialement congus ou commercialisés pour
accomplir une tache principale du RoboCupJunior Rescue. Les robots qui ne
respectent pas cette regle seront immédiatement disqualifiés du tournoi. En cas de
doute, les équipes doivent consulter le comité RoboCupJunior Rescue avant la
compétition.
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3. Seuls les lasers de classe 1 et 2 sont autorisés pour la sécurité des participants et des
spectateurs. Les organisateurs vérifieront cela lors de l'inspection. Les équipes utilisant
des lasers doivent disposer de la fiche technique du laser et la soumettre avant la
compétition, ainsi que pouvoir la présenter pendant la compétition.

4. Les robots peuvent subir des dommages en tombant du terrain, en entrant en contact
avec un autre robot ou des éléments du terrain. Le comité RoboCupJunior Rescue
ne peut pas anticiper toutes les situations potentielles ou des dommages au robot
pourraient survenir. Les équipes doivent s'assurer que tous les éléments actifs du robot
sont suffisamment protégés par des matériaux résistants. Par exemple, les circuits
électriques doivent étre protégés contre tout contact humain et contre le contact direct
avec d'autres robots et éléments du terrain.

5. Lors du transport, du déplacement ou de la recharge des batteries, il est fortement
recommandé d'utiliser des sacs de sécurité. Des efforts raisonnables doivent étre faits
pour éviter les courts-circuits et les fuites chimiques ou d'air.

6. Les robots doivent étre équipés d'une poignée pour les soulever pendant I'exécution
du parcours.

7. Les robots doivent étre équipés d'un interrupteur ou bouton physigque unique (a
I'exception des boutons faisant partie d'un contrbleur commercial), clairement visible
par l'arbitre, pour démarrer le robot au début du parcours et lors d'une défaillance
(LoP). Seule cette procédure peut étre effectuée aprés une défaillance, en plus d'un
interrupteur pour couper l'alimentation. L'équipe doit informer l'arbitre de cette
procédure avant chaque parcours.

8. Les robots tels que les drones ou les aéroglisseurs sont interdits dans le défi pour des
raisons de sécurité.

4.4. Equipe

1. Chaque équipe ne doit avoir qu'un seul robot sur le terrain.

2. Chaque équipe doit se conformer aux régles générales de RoboCupJunior
concernant le nombre de membres et I'4ge de chague membre.

3. Chaque membre de I'équipe doit expliquer son travail et avoir un role technique
spécifique.

4. Un étudiant ne peut étre inscrit qu'a une seule équipe dans toutes les ligues/sous-
ligues de RoboCupJunior.

5. Une équipe ne peut participer qu'a une seule ligue/sous-ligue dans toutes les
ligues/sous-ligues de RoboCupJunior.

6. Les membres de I'équipe peuvent concourir deux fois dans la Rescue Line (dans des
événements internationaux). Aprés avoir participé deux fois, ils doivent se déplacer
vers une autre sous-ligue RoboCupJunior.

4.5. Inspection

1. Un panel d’arbitres examinera les robots avant le début du tournoi et a d'autres
moments pendant la compétition pour s'assurer qu'ils respectent les contraintes
décrites dans ces régles.

2. L'utilisation d’'un robot similaire a celui d’'une autre équipe, qu’elle soit de I'année en
cours ou d’une année précédente, est illégale.

3. Il est de la responsabilité de I'équipe de faire réinspecter son robot s’il a été modifié a
tout moment pendant le tournoi.

4. Les étudiants devront expliquer le fonctionnement de leur robot afin de vérifier que sa
construction et sa programmation sont leur propre travail.
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4.6.

Les étudiants devront répondre a des questions sur leurs efforts de préparation. Le
comité RoboCupJunior Rescue pourra leur demander de répondre a des enquétes
et de participer a des interviews filmées a des fins de recherche.

Toutes les équipes doivent remplir un formulaire en ligne avant la compétition afin que
les arbitres puissent mieux se préparer aux interviews. Le comité RoboCupJunior
Rescue fournira des instructions aux équipes concernant la soumission du formulaire
au moins quatre semaines avant la compétition.

Toutes les équipes doivent soumettre un fichier Poster avant la compétition et apporter
une version physique du poster sur le lieu de la compétition. Le poster est un document
public qui sera partagé avec la communauté pendant la session de présentation des
posters au lieu de la compétition. Un modeéle pour le poster et des rubriques sont
disponibles sur le site officiel de RoboCupJunior.

Violations

Toute violation des régles d'inspection empéchera le robot fautif de participer jusqu'a
ce que des modifications soient effectuées et que le robot passe l'inspection.

Les équipes doivent effectuer les modifications dans le cadre de 'emploi du temps du
tournoi. Les équipes ne peuvent pas retarder la compétition pour effectuer ces
modifications.

Si un robot ne répond pas a toutes les spécifications (méme aprés modifications), il
sera disqualifié pour cette manche (mais pas pour le tournoi).

Aucune assistance des mentors n’est autorisée pendant la compétition (voir section 2).
Toute violation des régles peut étre sanctionnée par une disqualification du tournoi ou
du jeu, ou entrainer une perte de points, a la discrétion des arbitres, des officiels ou du
comité RoboCupJunior Rescue.

5. Jeu

5.1.

5.2.
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Pratique avant le jeu

Dans la mesure du possible, les équipes auront acces aux terrains d'entrainement pour
la calibration et les tests pendant toute la durée de la compétition.

Chaque fois qu'il existe des terrains indépendants dédiés a la compétition et a
I'entrainement, il appartient aux organisateurs de décider si les tests sont autorisés sur
les terrains de compétition.

Humains

Les équipes doivent désigner un de leurs membres comme « capitaine » et un autre
comme « co-capitaine ». Tous les membres de I'équipe auront accés aux terrains de
compétition, sauf indication contraire de I'arbitre. Seul le capitaine peut interagir avec
le robot pendant une manche de points.

Le capitaine ne peut déplacer le robot que lorsque l'arbitre I'y autorise.

Personne n'est autorisé a toucher intentionnellement le terrain pendant une manche
de points.

Toute activité de pré-cartographie disqualifiera immédiatement le robot pour cette
manche. La pré-cartographie consiste a fournir au robot des informations sur le terrain
(par exemple, I'emplacement des obstacles, I'entrée de la zone d'évacuation, le
nombre de tuiles aprés la zone d'évacuation, etc.) avant le jeu.
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5.3. Début du run

1. Chaque équipe dispose d'un maximum de 8 minutes pour un jeu. Le jeu inclut le temps
de calibration et la manche de points.

2. La calibration consiste a prendre des relevés de capteurs et a modifier la
programmation du robot pour adapter ces relevés. La calibration ne compte pas
comme une pré-cartographie.

3. La manche de points est définie comme le moment ou le robot se déplace de maniére
autonome pour naviguer sur le terrain, et I'arbitre enregistre les scores.

4. Un jeu commence a I'heure de départ prévue, que I'équipe soit préte ou non. Les
horaires de départ seront affichés dans le lieu de la compétition.

5. Une fois le jeu commenceé, le robot n’est pas autorisé a quitter la zone de compétition.

6. Les équipes peuvent calibrer leur robot dans autant d’endroits qu’elles le souhaitent
sur le terrain, mais le chronométre continuera de tourner. Les robots ne sont pas
autorisés a se déplacer seuls pendant la calibration.

7. Une fois que I'équipe est préte a commencer la manche de points, elle doit en informer
I'arbitre. Pour commencer la manche, le robot est placé sur la tuile de départ du
parcours, comme indiqué par l'arbitre. Une fois la manche commencée, aucune
calibration supplémentaire n'est permise, y compris la modification du code ou la
sélection de code.

8. Les équipes peuvent choisir de ne pas calibrer le robot et de commencer
immédiatement la manche de points.

9. Des tuiles individuelles, des obstacles et d'autres éléments de score peuvent étre
retirés, ajoutés ou modifiés lorsque le robot commence a se déplacer pour empécher
les équipes de faire une pré-cartographie du terrain. Ces modifications peuvent avoir
lieu en fonction d’'un dé lancé par l'arbitre ou d'une autre méthode de randomisation
annoncée par les organisateurs. Pour un terrain particulier pendant une manche,
I'arbitre s’assurera que la difficulté du terrain reste similaire et que le nombre de points
maximum reste constant.

5.4. Score du run

1. Les robots commenceront derriére la jonction de la tuile de départ et de la tuile suivante
le long du parcours. L'arbitre vérifiera le placement correct.

2. |l est interdit de modifier le robot pendant une manche de points, ce qui inclut le
remontage de piéces qui seraient tombées.

3. Toute piéce gue le robot perd, intentionnellement ou non, restera sur le terrain jusqu'a
la fin de la manche. Les membres de I'équipe et les arbitres ne peuvent pas déplacer
ou retirer des éléments du terrain pendant une manche de points.

4. Les équipes ne peuvent fournir aucune information a leur robot sur le terrain. Le robot
doit reconnaitre les éléments du terrain par lui-méme.

5. Le robot doit suivre complétement le parcours pour entrer dans la zone d’évacuation,
puis en sortir pour rejoindre la tuile d'arrivée.

6. Le robot atteint une tuile lorsque plus de la moitié du robot se trouve sur cette tuile vue
d'en haut, et que le robot suit activement la ligne a ce moment-la.

5.5. Echec de progression

1. Un échec de progression survient lorsque :
a. Le capitaine de I'équipe déclare un échec de progression.
b. Le robot perd la ligne noire sans la retrouver & la tuile suivante de la séquence (voir
les figures a la fin de la section).
c. Le robot atteint une ligne qui ne fait pas partie de la séquence prévue.
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2. En cas d'échec de progression, le robot doit étre repositionné sur la tuile de contrdle
précédente, face au chemin menant a la tuile d'arrivée, et vérifié par I'arbitre.

3. Aprés un échec de progression, seule la procédure expliquée a I'arbitre avant le début
de la manche peut étre effectuée.

4. 1l n’y a pas de limite au nombre d’échecs de progression dans une manche.

5. Apreés trois tentatives infructueuses pour atteindre une tuile de contréle, le robot peut
passer a la tuile de contréle suivante. a. Le capitaine de I'équipe peut faire d'autres
tentatives sur le parcours pour gagner des points supplémentaires pour des éléments
de score qui n'ont pas encore été obtenus avant d'atteindre la tuile de contrdle suivante.

6. Si un échec de progression se produit dans la zone d’évacuation, toutes les victimes
(y compris celles qui ont roulé) resteront dans leur position actuelle. Les victimes que
le robot transporte seront placées approximativement a I'endroit ou I'échec de
progression s'est produit. Si un échec de progression survient alors que le robot quitte
la zone d’évacuation avec des victimes, celles-ci seront placées aléatoirement dans la
zone d’évacuation.

7. Les bascules se trouvant sur le chemin du robot peuvent étre déplacées dans une
direction favorable lorsque I'échec de progression est déclaré.
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5.6. Systeme de points
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1. Unrobot se voit attribuer des points pour avoir franchi chaque tuile avec des obstacles
(écarts dans la ligne, dos d'ane, intersections, impasses, rampes, obstacles, et
bascules). Les points sont attribués par obstacle lorsque le robot atteint la tuile suivante
dans la séquence. Une rampe compte pour toutes les tuiles inclinées qui composent
une seule rampe. L'attribution des points est la suivante : 10 points par tuile avec un
ou plusieurs écarts, 10 points par tuile avec un ou plusieurs dos d'ane, 10 points par
intersection ou impasse, 10 points par rampe, 20 points par obstacle, et 20 points par
bascule.

2. Les tentatives infructueuses pour franchir des obstacles sur le terrain sont définies
comme un échec de progression (voir la section 4.5).

3. Lorsqu’un robot atteint une tuile de contrdle ou s’arréte sur la tuile d’arrivée, il gagnera
des points pour chaque tuile qu’il a franchie depuis la tuile de contréle précédente. Les
points par tuile dépendent du nombre de tentatives effectuées :

o lére tentative = 5 points/tuile

o 2e tentative = 3 points/tuile

o 3etentative = 1 point/tuile

o Au-dela de la 3e tentative = 0 point/tuile
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4. Chaque écart, dos d'ane, intersection, impasse, rampe, obstacle et bascule ne peut
étre marqué qu'une seule fois dans la direction prévue du parcours. Les points ne sont
pas attribués pour les tentatives ultérieures sur le parcours.

5. Les arbitres ne comptabiliseront aucun obstacle dans la zone d'évacuation pour des

points supplémentaires.

6. Sauvetage réussi des victimes (SVR) : Les robots se voient attribuer des
multiplicateurs pour avoir réussi a sauver des victimes. Un sauvetage réussi se produit
lorsque la victime est complétement déplacée vers le point d'évacuation désigné, et
gu'aucune partie du robot n’est en contact avec la victime. Lorsque l'arbitre détermine
qgu’il y a eu un sauvetage réussi, il retire la victime du point d’évacuation pour permettre
d’évacuer d'autres victimes. Les multiplicateurs sont attribués comme suit :

o (SLVR) = x 1,4 par sauvetage réussi d’une victime vivante.
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o (SDVR)=x 1,4 par sauvetage réussi d’'une victime décédée si les deux victimes
vivantes ont déja été évacuées avec succes.

7. Seules les victimes placées par le robot au point d’évacuation approprié se verront
attribuer des multiplicateurs.

8. Lorsqu’un échec de progression survient entre des tuiles de contrdle (ou entre une tuile
de contrdle et le but) contenant une zone d’évacuation, chaque multiplicateur (SVR)
obtenu sera déduit :

o (EZLP) =-0,05 x (nombre d’échecs de progression dans la zone contenant une
zone d’évacuation).

9. Les multiplicateurs obtenus pour le sauvetage réussi des victimes ne seront jamais
inférieurs a 1,25.

10. Le multiplicateur de la zone d'évacuation est ainsi combiné comme suit :

e (MULTIPLICATEUR DE LA ZONE D'EVACUATION) = ((SLVR) + (EZLP))_1 |
Sauvetage réussi de la premiére victime vivante
x ((SLVR) + (EZLP))_2 | Sauvetage réussi de la deuxieme victime vivante
x ((SDVR) + (EZLP)) | Sauvetage réussi de la victime décédée

11. Un bonus de sortie est attribué lorsque le robot atteint la tuile d’arrivée et s’arréte
completement pendant plus de 5 secondes (ce temps est inclus dans les 8 minutes
totales). Le bonus de sortie est un nombre non négatif donné par :

e (BONUS DE SORTIE) =60 - 5 x (nombre total d’échecs de progression)

12. Les multiplicateurs provenant des évacuations réussies sont multipliés par le score
obtenu sur le parcours de suivi de ligne.

» (SCORE DU PARCOURS) = (SCORE DE SUIVI DE LIGNE + BONUS DE SORTIE) x
(MULTIPLICATEUR DE LA ZONE D'EVACUATION)

5.7. Fin du jeu

1. Une équipe peut décider d'arréter le jeu a tout moment. Dans ce cas, le capitaine de
'équipe doit indiquer a I'arbitre son intention de terminer le jeu. L’équipe recevra tous
les points obtenus jusqu’a l'arrét du jeu. L’arbitre arrétera le chronométre a la fin du
jeu, qui sera enregistré comme le temps de jeu.

2. Le jeu se termine lorsque :

o Les 8 minutes de temps de jeu autorisé sont écoulées.
o Le capitaine de I'équipe appelle la fin du jeu.
o Le robot atteint la tuile de but et s’arréte complétement pendant 5 secondes.

6. Compétition
6.1. Manches & Systeme de points
1. La compétition comprendra deux passages, I'addition des deux passages sera pris
pour le score final.

2. Le score de I'équipe sera la formule suivante : Score des 2 passages + Score de
I'entretien + Score de I'affiche.
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/. Evaluation technigue ouverte

7.1.

7.2.

7.3.

Description

Les organisateurs évalueront l'innovation technique de votre robot pendant une
période dédiée.

Les juges circuleront et interagiront avec les équipes. L'évaluation technique est
censée étre une conversation décontractée dans une atmosphere de questions et
réponses.

L’'objectif principal de I'évaluation technique est de mettre en avant l'ingéniosité de
l'innovation. L'innovation peut signifier des avancées techniques par rapport aux
connaissances existantes ou une solution simple mais ingénieuse a des taches
existantes.

Aspects de I’évaluation

Un systéme de rubriques standardisé sera utilisé, se concentrant sur :

o la créativité

o lingéniosité

o la simplicité

o lafonctionnalité
Votre « travail » peut inclure (mais ne se limite pas) a I'un des aspects suivants :

o création de votre propre capteur au lieu d’'un capteur préfabriqué

o création dun « module de capteur » comprenant divers composants

électroniques formant un module autonome pour fournir une fonctionnalité
spécifique

o création d'une invention mécanique fonctionnelle mais hors du commun

o création d'un nouvel algorithme logiciel pour résoudre un probléme
Les équipes doivent fournir des documents expliquant leur travail. Chaque invention
doit étre soutenue par une documentation concise mais claire. Les documents doivent
montrer les étapes précises menant a la création de l'invention.
Les documents doivent inclure un poster. Les équipes doivent étre prétes a expliquer
leur travail.
Le poster doit inclure, sans s'y limiter : le nom de I'équipe, la ligue, la description du
robot, les capacités du robot, le contrbleur, le langage de programmation utilisé, les
capteurs inclus, la méthode de construction, le temps de développement, le colt des
matériaux, et les récompenses gagnées par I'équipe dans son pays, etc. Le format
attendu est minimum A2.

Partage

Les équipes sont encouragées a examiner les posters des autres équipes.

8. Résolution des conflits

8.1.

Arbitre et Assistant Arbitre

Toutes les décisions pendant le jeu sont prises par l'arbitre ou I'assistant arbitre, qui
sont responsables du terrain, des personnes et des objets environnants.
Pendant le jeu, les décisions de l'arbitre ou de l'assistant arbitre sont finales.
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3. Aprés le jeu, l'arbitre demandera au capitaine de signer la feuille de score. Les
capitaines auront un maximum d'une minute pour examiner et signer la feuille de score.
En signant la feuille de score, le capitaine accepte le score final au nom de toute
I'équipe. En cas de clarification supplémentaire, le capitaine de I'équipe doit écrire ses
commentaires sur la feuille de score et la signer.

8.2. Clarification des regles

1. En cas de besoin de clarification d'une régle, veuillez contacter le Comité
RoboCupJunior Rescue IDF

2. Sinécessaire, méme pendant un tournoi, une clarification des regles peut étre faite
par les membres du Comité RoboCupJunior Rescue IDF

8.3. Circonstances spéciales

1. Sides circonstances particulieres surviennent, telles que des problemes imprévus ou
des capacités particulieres d'un robot, les regles peuvent étre modifiées par le
responsable du Comité RoboCupJunior Rescue en consultation avec les membres
du comité disponibles, méme pendant un tournoi.

2. Siles capitaines/mentors d'équipe ne participent pas aux réunions d'équipe pour
discuter des problemes et des modifications des régles résultantes décrites en 7.3.1,
les organisateurs considerent qu'ils ont accepté et sont au courant des modifications.

9. Contacts Robocup Idf :
Chef de projet IDF : Laurent CABANNES

Icabannes@ac-creteil.fr

Responsable de ligue Rescue Line IDF : Christophe NOULLEZ

christophe.noullez@ac-creteil.fr

Equipes académiques Robocup IDF:
Paris : robocup@ac-paris.fr
Versailles : robocup@ac-versailles.fr

Creteil : robocup@ac-creteil.fr
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Magistere Robocup 2026 TCHAP Robocup junior IDF
https://edurl.fr/Magistererobocup https://edurl.fr/tchaprobocupidf
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