
 

 
1 

 

1 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/2017 | ñAnimal Alliesñ | FLL Rules & Robot Game 

 

 

 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2014 | ĂFLL World Classñ | Dokumentname  

FLL 2016/17 ñZVĉřECĉ SPOJENCIñ ï ROBOTGAME & 

PRAVIDLA & NASTAVENĉ HRACĉHO POLE 

V Robotgame tĨmy soutŊģ² s roboty, kter® si pŚedem postavily z LEGO souļ§stek a samy je 

naprogramovaly. V ļasov®m intervalu 2,5 minuty se tĨmy snaģ² na rozloze asi 2 m
2
 z²skat 

co nejv²ce bodŢ. Robot mus² fungovat nez§visle, vġechny pohyby jsou Ś²zeny programem. 

D§lkov§ ovl§d§n² nejsou povolena. 

Ve vġech soutŊģ²ch sez·ny jsou po cel®m svŊtŊ pouģ²v§na stejn§ hrac² pole a stejn® ¼koly. 

ZpŢsob, jakĨm je c²le dosaģeno a v jak®m poŚad² jsou ¼koly plnŊny, nejsou pŚedeps§ny. 

StejnŊ tak roboti rŢznĨch tĨmŢ vypadaj² odliġnŊ, i kdyģ jsou postaven² z LEGA. 
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2. ROBOTGAME FLL 2015 ï ñZv²Śec² spojenciò 

2.1 Obecn® nastaven² hrac²ho pole FLL & rozloģen²   Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

PŚehled Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

Um²stŊn² hrac² podloģky Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

Konstrukce modelŢ mise Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

Dual Lock 13 

PŚ²prava modelŢ a jejich nastaven² Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

Đdrģba pole Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

2.2 Nastaven² hrac²ho pole & rozloģen², popis ¼kolŢ, omezen² & hodnocen²  Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M01. PřEPRAVA ĢRALOKA   Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M02. ASISTENĻNĉ PES Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M03. OCHRANA ZVĉřAT Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M04. KRMENĉ Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M05. BIOMIMETIKA Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M06. AUTOMATIZACE DOJENĉ Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M07. VYPUĠTŉNĉ PANDY Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M08. OBNOVENĉ KAMERY Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M09. TR£NINK A VħZKUM Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M10. CHOV VĻEL Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M11. PROT£ZA Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M12. TULEœ  Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M13. ML£KO NA ZĆKLADNŉ Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

M14. ML£KO NA RAMPŉ Chyba! Z§loģka nen² definov§na. 

 M15. HNšJ  

 PENALIZACE  
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1. PRAVIDLA 

1.1 Prov§dŊc² z§sady  

GP1 ï Vl²dnĨ profesionalismus
È
 

¶ Turnaj FLL by mŊl bĨt veden v duchu fair-play.  

¶ Bojujete tvrdŊ s probl®my, ale s lidmi zach§z²te s respektem a laskavost². 

¶ Jestliģe jste se do soutŊģe FIRSTÈ LEGOÈ League pŚihl§sili s c²lem vyhr§t ro-

botickou soutŊģ, pak jste na ġpatn®m m²stŊ! 

GP2 ï Interpretace 

¶ Pokud nen² nŊjakĨ detail zm²nŊn, potom na nŊm nez§leģ². 

¶ Text Robotgame pŚesnŊ znamen§ jen, to, co se v nŊm uv§d². 

¶ Pokud nen² nŊjak® slovo definov§no hrou, plat² jeho bŊģn§/slovn²kov§ definice. 

GP3 ï VĨhoda pŚi pochyb§ch 

¶ Pokud rozhodļ² c²t², ģe se jedn§ o tŊģk® rozhodnut² a nikdo nen² schopen naj²t 

pŚesvŊdļivĨ a z§vaģnĨ ofici§ln² text, pak z²sk§te ĂvĨhodu pŚi pochyb§chñ. 

¶ Toto pravidlo dobr® vŢle by nemŊlo bĨt souļ§st² ģ§dn® strategie. 

 

GP4 ï Odchylky v soutŊģn²ch podm²nk§ch 

¶ Naġi dodavatel® a dobrovoln²ci se opravdu snaģ², aby byla vġechna pole spr§v-

n§ a identick§, ale vģdy byste mŊli poļ²tat s urļitĨmi odliġnostmi. 

¶ Ġpiļkov® tĨmy to maj² na pamŊti pŚi navrhov§n². 

¶ PŚ²klady odchylek zahrnuj² tŚ²sky na mantinelech, odliġn® svŊteln® podm²nky a 

z§hyby na podloģce pole. 

¶ Ot§zky podm²nek na jednotlivĨch turnaj²ch by mŊly bĨt smŊrov§ny na organiz§-

tory turnaje, kontaktn² ¼daje mŢģete naj²t na FLL Regional Website 

(www.ceskaligarobotiky.cz). 

GP5 ï Priorita 

¶ Pokud dojde ke konfliktu mezi dvŊma zdroji informac² nebo v§m pŚi ļten² nen² 

nŊco jasn®, pak priorita/nadŚazenost je urļena v tomto poŚad² (1 m§ nejvŊtġ² 

v§hu). 
 

¶ 1 = Souļasn§ aktualizace Robotgame 

¶ 2 = FLL Mise a nastaven² hrac²ho pole 

¶ 3 = Pravidla  
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¶ 4 = Rozhodnut² m²stn²ho hlavn²ho rozhodļ²ho ï v nejasnĨch pŚ²padech mŢģe 

m²stn² hlavn² rozhodļ² udŊlat v dobr® v²Śe rozhodnut², s pŚihl®dnut²m k pravidlu 

GP3. 

¶ Obr§zky nebo videa nemaj² ģ§dnou v§hu, kromŊ tŊch v bodech 1, 2 nebo 3. 

¶ E-maily a diskuze ve f·ru nemaj² ģ§dnou v§hu.  

 

 

1.2 Definice 

D01 ï Z§pas 

¶ Z§pas je, kdyģ dva tĨmy hraj² proti sobŊ na dvou hrac²ch pol²ch, kter§ jsou k sobŊ 

postavena severn²mi stranami. 

¶ V§ġ robot zahajuje na z§kladnŊ a snaģ² se splnit tolik mis², kolik je moģn®. 

¶ Z§pas trv§ 2,5 minuty a ļasovaļ se nikdy bŊhem z§pasu nevyp²n§. 

D02 ï Mise 

¶ PŚi misi m§ robot pŚ²leģitost z²skat body. 

¶ Mise jsou pops§ny ve formŊ poģadavkŢ. 

¶ VŊtġina vĨsledkŢ mus² bĨt pro rozhodļ² zŚejm§ na konci z§pasu. 

¶ NŊkter® mise mus² bĨt provedeny urļitĨm zpŢsobem, coģ mus² rozhodļ² ve chv²li, 

kdy se dŊj², vidŊt. 

¶ Pokud m§ mise Ăv²ceñ poģadavkŢ, mus² bĨt splnŊny vġechny, nebo je cel§ mise 

hodnocena 0 body. 

D03 ï Vybaven²  

¶ ñVybaven²ò je vġe, co si pŚinesete sebou do z§pasu pro aktivity, kter® se vztahuj² 

k misi.  

D04 ï Robot 

¶ ñRobotemò se rozum² LEGO MINDSTORMS ovladaļ a veġker® vybaven², kter® je 

s n²m moment§lnŊ kombinov§no a kter® by nemŊlo bĨt oddŊleno jinak neģ ruļnŊ. 

D05 ï Model mise 

¶ Model mise je model vyrobenĨ z LEGO souļ§stek, kter® jsou uģ pŚipraveny na 

hrac²m poli, kdyģ pŚijdete. 

¶ Modely mise nejsou to sam® jako Ăvybaven²ñ. 

D06 ï Hrac² pole 

¶ Hrac² pole je prostŚed²m pro Robotgame a sest§v§ se z  modelŢ mise na podloģce 

a je ohraniļeno mantinely (to vġe na stole).  

¶ ĂZ§kladnañ je souļ§st² Ăhrac²ho poleñ. V²ce v Nastaven² pole. 
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D07 ï Z§kladna 

¶ ĂZ§kladnañ se nach§z² nad vŊtġ² ļtvrtinou kruhu hrac²ho pole v jihoz§padn²m rohu. 

¶ Rozp²n§ se jihoz§padnŊ od vnŊjġ² zakŚiven® linie ke kaģd®mu mantinelu, ale ni-

kam d§l, a nem§ strop. 

¶ Obr§zky definuj² Ăzcela uvnitŚñ z§kladny, ale plat² i pro kaģdou jinou oblast. 

 

D08 ï SpuġtŊn² 

¶ Kdykoliv dokonļ²te manipulaci s robotem a nech§te ho jet, jedn§ se o ĂspuġtŊn².ò 

D09 - Zasahov§n² 

¶ Kdykoliv zas§hnete do ļinnosti robota po ĂspuġtŊn²ñ, jedn§ se o Ăzasahov§n²ñ. 

D10 ï PŚeprava 

¶ Pokud je robot v kontaktu s nŊļ²m, oļividnŊ za ¼ļelem uchopit to, zmŊnit tak pozici t®to 

vŊci nebo se j² zbavit, pak robot tuto vŊc ĂpŚepravujeñ.  

1.3 Vybaven², software, a lid® 

R01 ï Veġker® vybaven² 

Veġker® vybaven², kter® pouģ²v§te, mus² bĨt vyrobeno ze souļ§stek LEGO v pŢvodn²m sta-

vu z vĨroby. KromŊ: 

¶ LEGO prov§zky a trubiļky mohou bĨt naŚez§ny na poģadovanou d®lku. 

¶ Pozn§mky napsan® na pap²Śe jsou v poŚ§dku. 

¶ Popisovaļ mŢģe bĨt pouģit pouze ve skrytĨch oblastech, pro identifikaci majitele. 

 

R02 ï Ovladaļe 

¶ Je povolen pouze jeden typ ovladaļe v jednom z§pase. 

   

 

 

  

Z§kladna ĂZcela uvnitŚñ ĂĻ§steļnŊ uvnitŚñ 

 

 

  

ĂĻ§steļnŊ uvnitŚñ Ă Ļ§steļnŊ uvnitŚ ñ ĂZcela venkuñ 
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¶ Mus² pŚesnŊ odpov²dat jednomu z n²ģe uvedenĨch typŢ (kromŊ barvy). 

 

 

 

 

EV3 NXT RCX 

 

¶ Vġechny ostatn² ovladaļe mus² bĨt ponech§ny v dobŊ z§pasu v pŚ²pravn® z·nŊ. 

¶ Jak®koliv formy d§lkov®ho ovl§d§n² a/nebo vĨmŊny dat s roboty v soutŊģn² oblasti 

(vļetnŊ bluetooth) jsou neleg§ln². 

¶ Toto pravidlo v§s limituje na pouze jednoho individu§ln²ho robota v jak®mkoliv 

z§pase. 

R03 ï Motory 

¶ Jsou celkovŊ povoleny aģ ļtyŚi jednotliv® motory ve kter®mkoliv z§pase. 

¶ KaģdĨ z nich mus² pŚesnŊ odpov²dat n²ģe uvedenĨm typŢm. 

¶ MŢģete pouģ²t v²ce neģ jeden kus jednoho typu, ale i zde nesm² celkovĨ poļet pou-

ģitĨch motorŢ pŚes§hnout ļtyŚi kusy. 

¶ VĠECHNY dalġ² motory mus² zŢstat v dobŊ z§pasu v pŚ²pravn® z·nŊ, BEZ VY-

JĉMKY. 

 

 
 

  

EV3 ñLARGEò EV3 ñMEDIUMò NXT RCX 

R04 ï Extern² Sensory 

¶ Pouģijte tolik vnŊjġ²ch sensorŢ, kolik chcete. 

¶ KaģdĨ z nich mus² pŚesnŊ odpov²dat n²ģe uvedenĨm typŢm. 

¶ MŢģete pouģ²t v²ce neģ jeden kus jednoho typu. 

 

    

EV3 TOUCH EV3 COLOR EV3 ULTRASONIC EV3 GYRO/ANGLE 
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NXT TOUCH NXT LIGHT NXT COLOR NXT ULTRASONIC 

 
 

  

 

 
 

 

  RCX TOUCH RCX LIGHT RCX ROTATION  

R05 ï Ostatn² elektrick®/elektronick® vŊci 

¶ Ģ§dn® elektrick®/elektronick® vŊci nejsou povoleny v soutŊģn² oblasti u aktivit, kte-

r® se tĨkaj² mis². 

KromŊ: 

¶ LEGO dr§tky a konvertorov® kabely jsou povoleny dle potŚeby. 

¶ Povolen® zdroje energie jako Ăpower packñ ovladaļŢ nebo ġest bateri² AA. 

R06 ï Neelektrick® souļ§stky 

¶ Pouģijte tolik neelektrickĨch LEGO souļ§stek, kolik chcete z kter®hokoliv setu. 

KromŊ: 

¶ Tov§rnŊ vyr§bŊn® natahovac² motorky nejsou povoleny. 

¶ Dalġ²/duplicitn² modely nejsou povoleny. 

R07 ï Software 

¶ Robot mŢģe bĨt naprogramov§n pouze za pouģit² LEGO MINDSTORMS RCX, 

NXT, EV3, nebo RoboLab software (jak§koliv edice). 

¶ Ģ§dnĨ jinĨ software nen² povolen.  

¶ Vylepġen², doplŔky a nov® verze povolen®ho softwaru od vĨrobce LEGO a National 

Instruments jsou povoleny, ale souprava n§strojŢ Labview a podobn® povoleny 

nejsou.  

R08 ï Technici  

¶ Pouze dva ļlenov® tĨmu, nazvan² Ătechniciñ, maj² pŚ²stup na soutŊģn² pole v jednu 

chv²li. 

KromŊ:  

¶ Ostatn² mohou vstoupit v pŚ²padŊ ļestnĨch nouzovĨch oprav bŊhem z§pasu a pak 

opŊt odstoup². 

¶ Zbytek tĨmu mus² st§t vzadu podle pokynŢ turnajovĨch pŚedstavitelŢ. Ļerstv² tech-

nici jsou kdykoliv, dle potŚeby, pŚipraveni vymŊnit si pozici se souļasnĨmi techniky. 
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1.4 Robot Game 

R09 ï Neģ se spust² ļasom²ra 

¶ Po pŚistoupen² k hrac²mu poli m§te nejm®nŊ jednu minutu na pŚ²pravu.  

¶ Pouze bŊhem t®to doby mŢģete tak® é 

- poģ§dat rozhodļ²ho, aby potvrdil, ģe model nebo nastaven² jsou v poŚ§dku. 

- kalibrovat svŊteln®/barevn® sensory kdekoliv chcete.  

R10 ï Manipulace bŊhem z§pasu 

¶ Nen² povoleno zasahovat do ģ§dn® ļ§sti hrac²ho pole, kter§ nen² ZCELA na z§kladnŊ.   

- KromŊ:  MŢģete kdykoliv pŚeruġit robota. 

- KromŊ: MŢģete kdekoliv a kdykoliv zvednout vybaven², kter® ne¼mysl-

nŊ odpadlo od robota. 

¶ Nen² povoleno zapŚ²ļinit, aby se cokoliv pohnulo nebo rozġ²Śilo pŚes hranice z§kladny, ani 

ļ§steļnŊ. 

- KromŊ: SamozŚejmŊ mŢģete spustit robota. 

- KromŊ: MŢģete kdykoliv manipulovat, pohybovat, skladovat vŊci z po-

le. 

- KromŊ: Pokud nŊco omylem pŚekroļ² hranice z§kladny, vezmŊte to 

v klidu zp§tky ï ģ§dnĨ probl®m. 

¶ Cokoliv robot ovlivn² (v dobr®m ļi ve zl®m) nebo odstran² ze z§kladny, zŢstane tak, jak 

je, pokud to robot nezmŊn². Nic nen² d§no zpŊt na pŢvodn² pozici, takģe to mŢģete Ăzkusit 

znovuò. 

R11 ï manipulace s modelem mise 

¶ Nen² povoleno rozkl§dat modely mise, ani doļasnŊ. 

¶ Pokud kombinujete model mise s nŊļ²m (vļetnŊ robota), tato kombinace mus² bĨt dosta-

teļnŊ voln§, tak, aby na poģ§d§n² bylo moģn® model mise zvednout, aniģ by ġlo cokoliv 

jin®ho s n²m. 

R12 ï Skladov§n² 

¶ Cokoliv zcela na z§kladnŊ mŢģe bĨt pŚesunuto/skladov§no mimo hrac² pole, ale mus² zŢ-

stat na oļ²ch rozhodļ²ho, na podstavci. 

¶ Vġe skladov§no mimo pole se poļ²t§ jako zcela na z§kladnŊ. 

R13 ï SpuġtŊn² 

Spr§vn® zah§jen² (nebo opŊtovn® zah§jen²) prob²h§ takto: 

¶ SITUACE - PřIPRAVENħ 

- V§ġ robot a vġe, co patŚ² pro n§sleduj²c² autonomn² obdob², je nachyst§no dle li-

bosti a vġe se zcela nach§z² uvnitŚ vymezen®ho prostoru z§kladny. 

- Rozhodļ² vid², ģe na z§kladnŊ se nic nepohybuje a vy se niļeho nedotĨk§te. 

¶ Start! 

-  Nat§hnŊte se a dotknŊte se tlaļ²tka nebo dejte povel sensoru pro aktivaci pro-

gramu. 
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- Prvn² spuġtŊn² z§pasu ï Zde je potŚeba zcela pŚesn® naļasov§n², takģe pŚes-

nĨm momentem pro spuġtŊn² je zaļ§tek posledn²ho slova / zvuku odpoļ²t§v§n², 

jako napŚ. ĂPŚipravit, pozor, start!ñ nebo ĂP²pnut²ñ.  

R14 ï PŚeruġen²  

¶ Pokud pŚeruġ²te robota, mus²te ho okamģitŊ zastavit, potom ho v klidu zvednŊte 

a pŚipravte na opŊtovn® spuġtŊn², pokud bude n§sledovat.  

¶ Co se stane s robotem a jakĨmkoliv modelem, kterĨ robot pŚev§ģ², z§leģ² na 

tom, kde se co v t® dobŊ nach§zelo: 

¶ Robot  

ï Zcela na z§kladnŊ: opŊtovn® spuġtŊn². 

ï Ne zcela na z§kladnŊ: opŊtovn® spuġtŊn² + penalizace. 

¶ PŚev§ģenĨ pŚedmŊt 

ï Zcela na z§kladnŊ: ponechejte si ho. 

ï Ne zcela na z§kladnŊ: dejte ho rozhodļ²mu. 

¶ Penalizace je pops§na v sekci Ămiseñ. 

R15 ï Uv²znut² 

¶ Pokud nepŚeruġenĨ robot ztrat² kontakt s vŊc², kterou pŚev§ģel, mus² ta vŊc zŢ-

stat, tam, kde je.  

¶ Pokud se to stane, z§leģ² na pozici ztracen® vŊci: 

¶ PŚepravovanĨ pŚedmŊt: 

- Zcela na z§kladnŊ: ponechejte si ho. 

- Ļ§steļnŊ na z§kladnŊ: dejte ho rozhodļ²mu. 

- Zcela mimo z§kladnu: nechte to, tak jak to je.  

R16 ï Interference 

¶ Nesm²te negativnŊ ovlivnit druhĨ tĨm, pokud nen² jinak pops§no v misi. 

¶ Pokud vy nebo v§ġ robot ¼myslnŊ nebo n§hodnŊ zabr§n²te druh®mu tĨmu sk·ro-

vat, budou body z mise pŚips§ny druh®mu tĨmu. 

 

R17 ï Poġkozen² hrac²ho pole 

¶ Pokud robot oddŊl² Dual Lock nebo rozbije model a mise t²m je zjednoduġena nebo 

umoģnŊna, nebude tato aktivita sk·rovat. 

R18 ï Konec z§pasu 

¶ Kdyģ z§pas skonļ², mus² bĨt vġe zachov§no, tak, jak to je. 

- Pokud se v§ġ robot st§le pohybuje, co nejrychleji ho zastavte a nechte ho na 

m²stŊ (zmŊny po koncov®m sign§lu se nepoļ²taj²). 

¶ Potom na nic nesahejte, dokud v§m rozhodļ² neŚekne a ned§ sign§l pro nov® na-

staven² hrac²ho pole. 

R19  ï Sk·rov§n² 

¶ Z§znamovĨ arch sk·rov§n²/ Software pro sk·rov§n²: Rozhodļ² diskutuje, co se sta-

lo a prohl²dne s v§mi hrac² pole, misi za mis². 

- Pokud s rozhodļ²m ve vġem souhlas²te, podep²ġete z§znamovĨ arch a sk·re je 

uzavŚeno. 

- Pokud nesouhlas²te, udŊl§ z§vŊreļn® rozhodnut² hlavn² rozhodļ². 

 



 

 
10 

 

10 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/17 | ñAnimal Alliesñ | FLL Rules & Robot Game 

 

 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2014 | ĂFLL World Classñ | Dokumentname  

 

ZĆVŉR 

¶ Pouze vaġe NEJVYĠĠĉ sk·re z regul®rn²ho z§pasu se poļ²t§. 

 

NEROZHODN£ SKčRE 

¶ PŚi nerozhodn®m sk·re je pouģito druh® a potom tŚet² nejvyġġ² sk·re. 

¶ PŚi vz§cn® shodŊ u vġech tŚech z§pasŢ, rozhodnou o dalġ²m postupu turnajov² 

pŚedstavitel®. 

 

1.5 Ot§zky tĨkaj²c² se Pravidel, Robotgame & Nastaven² hrac²ho pole 

¶ DŢleģit® ot§zky jsou publikov§ny v ĂFAQñ v sekci pro vġechny tĨmy.  

¶ Pro ofici§ln² odpovŊdi na ot§zky napiġte email na HANDS ON TECHNOLO-

GY:(fll@hands-on-technology.org), nebo napiġte zpr§vu pŚes Facebook. 

¶ Ot§zky budou zodpovŊzeny, co nejrychleji to bude moģn®. 

 

1.6 DŢleģit® zmŊny pro 2016/2017 

¶ Nyn² neexistuje Ăbezpeļn§ oblastñ. Cel§ oblast ļtvrtiny kruhu je z§kladna. VnitŚn² zahnut§ 

ļ§ra nem§ nyn² ģ§dnĨ vĨznam. (D07) 

¶ Byl odstranŊn strop z§kladny, takģe nyn² nen² limit, jak vysokĨ mŢģe bĨt robot. (D07) 

¶ PŚev§ģen® pŚedmŊty, kter® jsou ļ§steļnŊ na z§kladnŊ v dobŊ, kdy je robot pŚeruġen, se 

mus² vģdy odevzdat rozhodļ²mu, mimo hru. (R14) 

¶ Uv²znut® pŚedmŊty, kter® jsou ļ§steļnŊ na z§kladnŊ, se mus² vģdy odevzdat rozhodļ²-

mu, mimo hru. (R15) 

¶ Nen² jiģ povoleno skladov§n² na poli, mimo z§kladnu. (R10) 

¶ Neexistuje penalizace za veteġ. 

¶ ZodpovŊdnost hlavn²ho lok§ln²ho rozhodļ²ho je nyn² pos²lena. (GP05, R19) 

¶ Pravidlo ĂvĨhody pŚi pochyb§chñ je nyn² pos²leno. (GP03) 

¶ Skladov§n² pŚedmŊtŢ v pŚinesen® krabici na podlaze je povoleno. Tyto pŚedmŊty se 

na konci z§pasu poļ²taj² jako Ăna z§kladnŊñ. (R12) 

 

 

mailto:fll@hands-on-technology.org
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2. ROBOTGAME FLL 2016/17 ï ñZv²Śec² spojenciò  

PŚipravit, pozor, Śv§t! Nebo mŢģete ġtŊkat, kv§kat nebo piġtŊt, protoģe sez·na 2016 ĂZv²Śec² 

spojenciñ je o vġech naġich chlupatĨch, opeŚenĨch a ġupinatĨch pŚ§tel²ch. PotŚebujeme zv²-

Śata nebo potŚebuj² ony n§s? OdpovŊŅ: ANO! Tato Robotgame ukazuje jen zlomek naġich 

skvŊlĨch pŚ²bŊhŢ se zv²Śaty. Aģ budete plnit mise, vġimnŊte si, jak mnoh® zpŢsoby inovac² a 

technologi² umoģnily vĨmŊnu zkuġenost² mezi lidmi a zv²Śaty vļetnŊ pŚ§telstv², pomoci, den-

n²ch potŚeb, ochrany, z§bavy a l§sky. Uvid²te, ģe je st§le mnoho z§bavnĨch probl®mŢ, kter® 

potŚebuj² Śeġen². 

2.1 Obecn® nastaven² hrac²ho pole & rozloģen² 

PŚehled 

  

 

 

 

 

 

Na hrac²m poli se odehr§v§ Robotgame. Skl§d§ se z podloģky pole na stole s mantinely a 

modelŢ mise, kter® jsou rozloģeny na povrchu. Hrac² podloģka a souļ§stky LEGOÈ pro 

konstrukci modelŢ mise jsou souļ§st² vaġ² Soupravy pro nastaven² pole. Pokyny pro posta-

ven² modelŢ mise nejsou souļ§st² pole, ale jsou k dispozici online: www.first-lego-

league.org/en/fll/robot-game/buildinginstructions.html.  

 

N§vod  jak postavit stŢl je online: www.first-lego-league.org/en/general/participation.html#4. 

Rozm²stŊn² modelŢ mise na hrac²m poli je vysvŊtleno v tomto dokumentu. 

Um²stŊn² podloģky hrac²ho pole 

 

KROK 1: Vysajte dŢkladnŊ povrch stolu. I nejmenġ² ļ§stice pod povrchem podloģky mŢģe 

robotovi ļinit probl®my. Po vys§t² povrchu po nŊm pŚejeŅte rukou a pomoc² smirkov®ho pa-

p²ru nebo piln²ku odstraŔte jak®koliv nerovnosti, kter® objev²te. OpŊt povrch vysajte. 

 

KROK 2: Na vys§t®m povrchu (nikdy nerozbalujte 

podloģku na m²stŊ, kde se mŢģe uġpinit) rozbalte 

podloģku potiskem nahoru tak, aby byl jej² severn² 

okraj u severn²ho dvojit®ho mantinelu (vġimnŊte si 

um²stŊn² dvojit®ho mantinelu na kaģd®m n²ģe 

zn§zornŊn®m n§ļrtu stolu). BUńTE VELMI OPA-

TRNĉ, ABYSTE NEZKROUTILI PODLOĢKU 

(NEOHNULI JI VE DVOU SMŉRECH NAJED-

NOU). 
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KROK 3: Podloģka je z§mŊrnŊ menġ² neģ hrac² povrch. PosuŔte a vyrovnejte ji tak, aby me-

zi jej²m jiģn²m okrajem a jiģn²m mantinelem nebyla mezera. VystŚeŅte podloģku ve smŊru 

vĨchod-z§pad (dbejte na dodrģen² stejnĨch mezer vpravo i vlevo) 

 

KROK 4: S pomoc² ostatn²ch rozt§hnŊte podloģku taģen²m na protilehlĨch konc²ch a vyhlaŅ-

te vġechny nerovnosti smŊrem od stŚedu k okrajŢm, zkontrolujte dodrģen² nastaven² podle 

Kroku 3. D§ se oļek§vat, ģe nŊjak® drobn® zvlnŊn² bude pŚetrv§vat, ale mŊlo by se ļasem 

vyrovnat. NŊkter® tĨmy pouģ²vaj² f®n na vlasy pro rychlejġ² vyrovn§n² zvlnŊn². 

 

KROK 5: VOLITELNħ ï aby podloģka drģela na m²stŊ, mŢģete pouģ²t tenkĨ prouģek ļern® 

p§sky na vĨchodn²m a z§padn²m konci. Tam, kde je p§ska pŚilepena k podloģce, mŢģe pŚe-

krĨvat pouze ļernou hranici podloģky. Tam, kde je p§ska pŚilepena ke stolu, mŢģe bĨt pŚile-

pena pouze k horizont§ln²mu povrchu a ne ke stŊn§m mantinelu. 

 

KROK 6: Pro soutŊģn² nastaven² zajistŊte 

dva stoly severn²mi stranami k sobŊ. Cel-

kov§ ġ²Śe hranice mezi dvŊma stoly mus² 

mŊŚit mezi 76 mm a 100 mm. Na turnaji 

jsou dva stoly um²stŊny z§dy k sobŊ, ale 

vy operujete jen na jednom stole, takģe 

v§m na tr®nink staļ² postavit jen jeden 

stŢl.  

 

Cviļn§ zeŅ: Vġechny Robotgame maj² tzv. 

Ăsd²lenouñ misi, jej²ģ modely mise spoļ²vaj² 

ļ§steļnŊ na vaġem stole a ļ§steļnŊ na 

stole druh®ho tĨmu, kterĨ je spojen s vaġ²m 

stolem severn² stranou. Nemus²te stavŊt 

druhĨ stŢl, ale mus²te postavit nezbytnou 

ļ§st stolu druh®ho tĨmu, tak abyste mohli 

spr§vnŊ um²stit model/y spoleļn® mise. 

Zde jsou pokyny pro stavbu cviļn®ho stolu, 

vļetnŊ cviļn® zdi. 

 

 

Stavba modelŢ mise 

Postavte modely mise - Pouģijte LEGO souļ§stky z vaġ² Stavebnice Nastaven² Pole a n§-

vod z t®to str§nky: 

www.first-lego-league.org/en/fll/robot-game/buildinginstruction.html.  

Jedn® osobŊ to bude trvat asi ļtyŚi aģ pŊt hodin, takģe je nejvhodnŊjġ² tuto ļinnost prov®st 

jako tĨmovou akci. Jestliģe jsou v tĨmu ļlenov® s malou nebo ģ§dnou zkuġenost² s pouģit²m 

LEGO souļ§stek, je konstrukce modelŢ mise skvŊlĨm zpŢsobem, jak se to nauļit. Tento 

krok je tak® velmi vhodnou pŚ²leģitost² pro nov® ļleny tĨmu, jak se sezn§mit s ostatn²mi. 

Modely mus² bĨt PERFEKTNŉ sestaveny. T®mŊŚ perfektnŊ nestaļ². Mnoh® tĨmy dŊlaj² pŚi 

stavŊn² modelŢ chyby a celou dobu tr®nuj² s nespr§vnĨmi modely. Kdyģ tyto tĨmy pozdŊji 

soutŊģ² na hrac²ch pol²ch se spr§vnĨmi modely, robot selģe. TĨmy pak neopr§vnŊnŊ obviŔu-

j² robota, organiz§tory turnajŢ nebo smŢlu za jejich selh§n². 

http://www.first-lego-league.org/en/fll/robot-game/buildinginstruction.html
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Dual Lock 

NŊkter® modely mise jsou pŚipevnŊny k podloģce, jin® jsou tam jen poloģeny. Kaģd® m²sto 

na podloģce, kde je potŚeba model pŚipevnit, je oznaļeno b²lĨm ļtvercem s ĂXñ uvnitŚ. Toto 

spojen² je zajiġtŊno opakovanŊ pouģitelnĨm pŚipevŔovac²m materi§lem 3M Dual Lock (suchĨ 

zip), kterĨ najdete v prŢhledn®m igelitov®m s§ļku s LEGO souļ§stkami v SoupravŊ pro na-

staven² pole.  Dual Lock je navrģen tak, aby se dvŊ jeho ļ§sti k sobŊ pŚilepily ñuzamkly seò, 

kdyģ jsou k sobŊ pŚitisknuty, ale z§roveŔ aby je bylo moģn® znovu oddŊlit pro snadnĨ trans-

port a skladov§n². Aplikace materi§lu Dual Lock je potŚebn§ pouze jednou ï pozdŊji mohou 

bĨt modely na podloģku jednoduġe upevnŊny nebo z n² odebr§ny. 

Aplikace materi§lu Dual Lock: 

KROK 1 - PŚilepte jeden ļtverec, lep²c² ļ§st² dolŢ, na kaģd® pol²ļko na podloģce oznaļen® 

p²smenem ñXò.  

KROK 2 - PŚitisknŊte druhĨ ļtverec na kaģdĨ prvnŊ pŚilepenĨ ļtverec, ñzamknŊteò je k sobŊ, 

lep²c² ļ§st² nahoru. TIP: Nam²sto vaġeho prstu, pouģijte kousek voskov®ho pap²ru ze ļtver-

cŢ. 

KROK 3 ï Vyrovnejte model pŚesnŊ na jeho znaļku a pŚitisknŊte dolŢ na ļtverce. 

Tipy - D§vejte pozor.  NŊkter® modely vypadaj² symetricky, ale naznaļuj² nŊjakĨ smŊrovĨ 

rys modelu. UjistŊte se, ģe um²st²te kaģdĨ ļtverec pŚesnŊ na jeho pol²ļko a kaģdĨ model 

pŚesnŊ na jeho znaļky. PŚi zatlaļen² na model tlaļte na jeho nejspodnŊjġ² pevnou ļ§st, na-

m²sto tlaku na celĨ model. Zat§hnŊte za stejnou ļ§st modelu, kdyģ ho pozdŊji budete potŚe-

bovat z podloģky odstranit. U velkĨch a/nebo flexibiln²ch modelŢ aplikujte jen jeden nebo 

dva sety najednou. Nen² potŚeba udŊlat vġe najednou. 

PŚ²prava modelŢ a nastaven² 

Znaļky na podloģce spolu s textem a obr§zky v sekci Robotgame v§m poskytnou dostatek 

informac² pro pŚ²pravu a nastaven² modelŢ (m²sto/nastaven² viz obr§zek). Detaily, kter® 

nejsou zn§zornŊny na obr§zc²ch nebo zm²nŊny v textu, jsou ponech§ny n§hodŊ a ofici§lnŊ 

na nich nez§leģ². 
 

 

Đdrģba pole 

Mantinely 

OdstraŔte jak®koliv viditeln® tŚ²sky a zakryjte jak®koliv viditeln® d²ry. 

Podloģka pole 

Nepouģ²vejte pro ļiġtŊn² podloģky nic, co by zanechalo na podloģce nŊjak® zbytky. Jak®ko-

liv ļ§steļky, lepkav® nebo kluzk®, ovlivn² vĨkon robota. Pouģijte vysavaļ a/nebo vlhkĨ had-

Ś²k na prach a smet² (na povrchu i pod povrchem). PŚi pŚem²sŠov§n² podloģky kvŢli pŚepravŊ 

nebo skladov§n², se ujistŊte, ģe ji nepŚehnete do ostr®ho ¼hlu, coģ by ovlivnilo pohyb robota. 

Ned§vejte Dual Lock pod podloģku a nepouģ²vejte ho jinak, neģ pro upevnŊn² modelŢ mise 

ï viz vĨġe. 

Modely mise 

Udrģujte modely v pŢvodn²m stavu neust§lĨm narovn§v§n²m a utahov§n²m spojŢ. UjistŊte 

se, ģe se otoļn® osy ot§ļ² volnŊ a vymŊŔte ty, kter® jsou ohnut®. 

 



 

 
14 

 

14 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/17 | ñAnimal Alliesñ | FLL Rules & Robot Game 

 

 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2014 | ĂFLL World Classñ | Dokumentname  

 

2.2 Mise: Nastaven² pole & Rozm²stŊn², Popis ¼kolŢ, Omezen² & Hodnocen² 

Z§kladna 

PŚed zaļ§tkem se n§sleduj²c² pŚedmŊty nach§z² zcela a volnŊ na z§kladnŊ: 

¶ N§drģ & Ģralok 

¶ Prot®za 

¶ 10 VzorkŢ hnoje: N§povŊda: PŚed zah§jen²m z§pasu rozhodļ² odebere pŊt vzorkŢ 

hnoje, kter® pouģije jako penalizaļn² body. 

¶ B²lĨ gekon 

¶ Pes & Cviļitel 

¶ Sob 
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M01. PřEPRAVA ĢRALOKA 

Ve sv®m pŚirozen®m prostŚed² jsou zv²Śata velmi odoln§. Ale v ciz²m prostŚed² potŚebuj² 

spoustu p®ļe. Protoģe budeme pŚepravovat naġi samici ģraloka kladivouna letadlem, bude 

potŚebovat preventivn² p®ļi, speci§ln² stravu, ļistou vodu o spr§vn®m tlaku a teplotŊ a zdra-

votn² p®ļi po celou dobu cesty! Nesm² se rozruġit.  

Nastaven² pole & Rozm²stŊn²  

Obr. 1: Samice ģraloka je vyrovnan§ na ļern® gumov® oblasti v n§drģi na z§kladnŊ. 

Mise 

Popis ¼kolu: PŚem²stŊte samici ģraloka do jej²ho nov®ho domova, aniģ by se dotkla stŊn 

n§drģe. 

Konec z§pasu:  

VARIANTA 1: N§drģ a samice ģraloka jsou zcela v c²li 1. 

Body: 7 

VARIANTA 2: N§drģ a samice ģraloka jsou zcela v c²li 2. 

Body: 10 

BONUS: Poļ²t§ se pouze v pŚ²padŊ, kdyģ je dosaģeno c²lov®ho sk·re ï samice ģraloka se 

dotĨk§ pouze dna n§drģe a ne jej²ch stŊn. 

Body: 20 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Nic se nikdy nesm² dotknout samice ģraloka, kromŊ n§drģe!  

  

 

   

 

 

  

Obr. 1   

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2 Bonus 
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M02. ASISTENĻNĉ PES  

Nevidom² lid® se st§vaj² odborn²ky na to, kdy pŚej²t ulici, ale je tŊģġ² rozpoznat, kdy se bl²ģ² 

vozidlo. A to je pr§ce pro asistenļn²ho psa! Pokud se vozidlo bl²ģ², asistenļn² pes se zastav² 

a sedne si. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Um²stŊte asistenļn²ho psa a osobu na podloģku, paģe osoby a hlava psa smŊŚuj² 

dolŢ. 

Obr. 2: Konec hŢlky je na ļern®m bodŊ. 

Obr. 3: OchrannĨ plot stoj². 

Mise 

Popis ¼kolu: ProjeŅte kolem nevidom® osoby a pes udŊl§ svou pr§ci. 

Konec z§pasu:  

OchrannĨ plot leģ². 

Body: 15 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu 

¶ OchrannĨ plot leģ² vodorovnŊ na podloģce, protoģe robot jej zcela pŚejel ze z§padu, po-

tom co projel mezi bari®rami.  

   

 

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

   

 

 

  

Konec   
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M03. OCHRANA ZVĉřAT 

Organizace si ļasto vymŊŔuj² zv²Śata z dŢvodu behavior§ln²ch studi², zdrav², efektivnosti, 

pŚ§telstv² a kvŢli zvĨġen² n§vġtŊvnosti. Ale pŚedstavte si, jak tŊģk§ mŢģe bĨt pŚeprava nŊkte-

rĨch zv²Śat! Spolupracujte s druhĨm tĨmem na sp§rov§n² identickĨch zv²Śat. KaģdĨ sp§rova-

nĨ p§r znamen§ body pro oba tĨmy, bez ohledu na to, kdo na sp§rov§n² pracoval. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Krok 1: Tento model je zajiġtŊn Dual Lockem, ale ne na znaļce ĂXñ. M²sto toho najdŊte 

spr§vnou severo-jiģn² pozici. Um²stŊte model mezi jeho ļerven® znaļky na podloģce. Pak 

ho vycentrujte se severn²m mantinelem vaġeho stolu a sekc² Ăcviļn® zdiñ. Nakonec nechte 

spoļinout ļervenou p§ku na jej² zar§ģce. 

Krok 2: D§le si udŊlejte tuģkou znaļky, aby bylo jasn®, kde pŚesnŊ jsou spodn² patky 

modelu.  

Krok 3: Po tŊchto kroc²ch lokalizace aplikujte Dual Lock ï dva p§ry pod kaģdou patku .   

Krok 4: RuļnŊ um²stŊte jedno z n§sleduj²c²ch zv²Śat na podloģku (t§cek) modelu mise 

ochrany zv²Śat.  

¶ Sob ï ļelem na z§pad  

¶ Gorila ï ļelem na jih  

¶ NetopĨr ï ļelem na jih 

¶ PlameŔ§k ï ļelem na vĨchod 

¶ Ģ§by ï ļelem na jih & z§pad 

Pouze tŊchto pŊt zv²Śat je moģn® pouģ²t pro vĨmŊnu. 

Krok 5: Kdyģ nakl§d§te zv²Śe na podloģku (t§cek), zatlaļte zv²Śe severnŊ  a vycentrujte jej 

vĨchod/z§pad. 

Krok 6: Nakonec nechte ļervenou p§ku leģet na jej² zar§ģce. 

Pokud um²st²te jin® zv²Śe neģ soba, dejte soba na podloģku toho zv²Śete ļelem na z§pad. 

Mise 

Popis ¼kolu: BŊhem z§pasu z¼ļastnŊn² roboti zpŢsob², ģe si ploġiny vymŊn² m²sto. VĨmŊ-

na je ¼spŊġn§, jen kdyģ ļerven§ p§ka zpŢsob² zastaven² syst®mu. Roboti pak maj² moģnost 

   

 

 

  

Krok 1 Krok 2 Krok 3 

 

 

  

Krok 4 Krok 5 Krok 6 
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pŚem²stit obdrģen® zv²Śe a nahradit ho jinĨm zv²Śetem na vĨmŊnu. Rozhodļ² obnov² nasta-

ven² ļerven® p§ky. 

Konec z§pasu 

DvŊ identick§ zv²Śata jsou zcela na stejn® stranŊ*. 

Body: 20 za p§r 

 

 

 

 

 

 

Konec 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Oba tĨmy z²skaj² body za vġechny p§ry. 

¶ KaģdĨ p§r mus² bĨt vytvoŚen rotac² modelu mise ochrany zv²Śat.   
 

¶ *Strana = je kdekoliv zcela jiģnŊ od symetrick® ļ§ry mezi hrac²mi poli, vļetnŊ skladova-

c²ch prostor pole. 
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M04. KRMENĉ 

ZodpovŊdnost, trpŊlivost a organizaļn² schopnosti, kter® prokazuj² oġetŚovatel® zv²Śat, jsou 

neuvŊŚiteln®! RŢzn® druhy zv²Śat potŚebuj² ve dne v noci sv® vlastn² porce vz§cn®ho, ļist®ho 

nebo exotick®ho j²dla, kter® mus² bĨt ļerstv® a mus² m²t urļitou teplotu. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: J²dlo pro zv²Śata  

Obr. 2: Ledniļka bez j²dla  

Obr. 3: ĻtyŚi oblasti zv²Śat  

Mise 

Popis ¼kolu: Dopravit j²dlo z ledniļky do c²lovĨch oblast² zv²Śat. 

Konec z§pasu:  

Porce j²dla je zcela v c²lov® oblasti. 

Body: 10 za kus 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Oblasti nezahrnuj² obd®ln²ky. 

¶ Pokud je v²ce kusŢ j²dla v jedn® oblasti, vġechny se mus² shodovat.  

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 - Ģ§by 

 

 

  

Obr. 3 - PlameŔ§k Obr. 3 - NetopĨr Obr. 3 - Gorila 

   

 

 

  

Konec   
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M05. BIOMIMETIKA 

Po mnoho let zv²Śata Śeġ² tŊģk® probl®my a vyvinuly se u nich skvŊl® schopnosti, tak by bylo 

moudr® se od nich nŊco nauļit. NapŚ²klad, kdyģ gekon ġplh§ po hladk®m, jednotv§rn®m po-

vrchu, pŚedstavuje fascinuj²c² mistrovstv² nanotechnologie. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Vycentrujte patky co nejbl²ģe se znaļkami a udrģujte je paralelnŊ. Um²stŊte biomi-

metick® stŊny na jejich znaļky na podloģce pomoc² Dual locku. 

Obr. 1 a 2: Um²stŊte zelen®ho gekona pomoc² drģ§ku na jeho bŚiġe na stŚed zdi (viz. obr§-

zek). 

Obr. 3: B²lĨ gekon na z§kladnŊ.                           

Mise 

Popis ¼kolu: B²lĨ (mechanickĨ) gekon na biomimetick® stŊnŊ, a/nebo je tam robot, pokud 

se tam mŢģe dostat. 

Konec z§pasu:  

Varianta 1: Biomimetick§ stŊna udrģ² celou v§hu b²l®ho gekona. 

Body: 15 

Varianta 2: Biomimetick§ stŊna udrģ² celou v§hu robota. 

Body: 32 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Aby pŚedmŊt mohl sk·rovat, nesm² se ģ§dn§ jeho ļ§st dotĨkat niļeho jin®ho neģ biomi-

metick® stŊny a/nebo b²l®ho gekona. KromŊ situace, kdy se dva sk·ruj²c² pŚedmŊty vz§-

jemnŊ dotĨkaj². 

 

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2  
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M06. AUTOMAT NA DOJENĉ ML£KA 

Jiģ stovky let lid® navrhuj² inovativn² zaŚ²zen², kter§ by jim ulehļila pr§ci. Ļ²m v²ce pr§ce, t²m 

uģiteļnŊjġ² zaŚ²zen² mŢģe bĨt ï i kdyģ se jedn§ o dojen²! Proļ obrac²me svoji pozornost 

v misi dojen² na hnŢj? OdpovŊŅ: hnŢj je typem vĨkalu a ve skuteļn®m ģivotŊ zv²Śata vyluļuj² 

vĨkaly. Pokud v§m zv²Śata pŚipadaj² zaj²mav§ a roztomil§, nezapomeŔte na z§pach na far-

m§ch, na ġp²nu na ļeln²m oknŊ auta nebo na to, co ġtŊnŊ dok§ģe udŊlat s vaġ²m kobercem. 

Mnoz² z n§s se pŚi pŚedstavŊ hnoje smŊj², nŊkteŚ² Śeknou ĂFuj!ñ, ale pro chovatele zv²Śat je 

hnŢj vģdy v§ģnou vĨzvou. 

 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Um²stŊte automat na dojen² na jeho znaļku na podloģce pomoc² Dual Locku. 

Obr. 2: Ļerven§ p§ka je vyrovnan§ se svoj² znaļkou. 

Obr. 3: UvolnŊn§ kr§va je zcela vytaģen§ ven. D§vkovac² rampy jsou naloģeny ml®kem a 

hnojem (druh vĨkalu). 

Mise 

Popis ¼kolu: ZaveŅte kr§vu do automatu, potom ot§ļejte zaŚ²zen²m, dokud se ml®ko neu-

voln². Pokud budete toļit pŚ²liġ, uvoln² se i hnŢj. 

Konec z§pasu:  

Varianta 1: ml®ko a hnŢj se uvolnily (vykut§lely). 

Body: 15 

Varianta 2: vġechno ml®ko se uvolnilo, ale hnŢj ne. 

Body: 20 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Robot mŢģe pohybovat ml®kem a/nebo hnojem jen pohybem ļerven® p§ky. 

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2  



 

 
22 

 

22 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/2017 | ĂAnimal Alliesñ | FLL Rules & Robot Game 

 

 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2014 | ĂFLL World Classñ | Dokumentname  

 

M07. VYPUĠTŉNĉ PANDY 

Pot®, co je o zv²Śata postar§no, jsou prostudov§ny a respektov§ny, jsou navr§ceny do jejich 

pŚirozen®ho prostŚed². To je vŊtġinou to nejlepġ² pro ģivotn² prostŚed², zv²Śec² populaci a pro 

zv²Śata samotn§. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Stanice pandy je um²stŊna na sv® znaļce na podloģce. 

Obr. 2: Na zaļ§tku je posuvn§ sekce zavŚen§ (proti smŊru hodinovĨch ruļiļek).  

Mise 

Popis ¼kolu: ZmŊŔte sc®nu pandy z ochrann® p®ļe na volnou divoļinu. 

Konec z§pasu:  

Posuvn§ sekce je zcela otevŚen§, po smŊru hodinovĨch ruļiļek. 

Body: 10 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2  

   

 

 

  

Konec   
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M08. OBNOVENĉ KAMERY 

NŊkter® modern² pŚenosn® kamery jsou tak mal® a lehk®, ģe mohou bĨt upevnŊny na zv²Śa-

ta. Tyto kamery n§m umoģŔuj² novĨ pohled do ģivota zv²Śat, ale obļas se mus² dostat zp§tky 

do laboratoŚe kvŢli ¼drģbŊ a obnoven² dat. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Kamera s tulenŊm je um²stŊna na znaļce na podloģce.  

Mise 

Popis ¼kolu: PŚivezte kameru na z§kladnu. 

Konec z§pasu: Kamera je zcela na z§kladnŊ. 

Body: 15 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

  

Obr. 1   

   

 

 

  

Konec   
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M09. TR£NINK A VħZKUM 

Pr§ce se zv²Śaty mŢģe bĨt z§bavn§, nebezpeļn§, zaj²mav§, naplŔuj²c². To vġe v jednom. 

Tren®r tr§v² tis²ce hodin uļen²m zv²Śat z§bavnĨch a uģiteļnĨch kouskŢ. Zooloģka v jednu 

chv²li mŢģe pom§hat tren®rovi a z§hy analyzovat vĨkaly (vĨkaly obsahuj² informace o zvy-

c²ch a zdrav² zv²Śat).  

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Tren®r, pes a hnŢj jsou na z§kladnŊ. 

Obr. 2: Um²stŊte kaģdĨ vzorek hnoje na jeho znaļku na podloģce. 

Obr. 3: Um²stŊte zooloģku na znaļku na podloģce. 

Obr. 4: Tr®ninkov§ a vĨzkumn§ oblast jsou jihovĨchodnŊ na podloģce. 

 

  

Obr. 3                                     Obr. 4  

Mise 

Popis ¼kolu: DostaŔte psa a/nebo zooloģku a/nebo vzorky hnoje do tr®ninkov® a vĨ-

zkumn® oblasti. 

Konec z§pasu:  

Varianta 1: Pes a tren®r jsou zcela ve vĨzkumn® a tr®ninkov® oblasti. 

Body: 12 

Varianta 2: Zooloģka je zcela ve vĨzkumn® a tr®ninkov® oblasti. 

Body: 15 

Varianta 3: Vzorky hnoje* jsou zcela ve vĨzkumn® a tr®ninkov® oblasti. 

Body: 5 za kus 

*Pouze hnŢj ve tvaru disku se poļ²t§ za vzorek. 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Pouze jeden vzorek hnoje mŢģe bĨt pŚevezen na jednou. 

   

 

 

  

Obr. 1 

 

Obr. 2 Obr. 2 

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2  
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M10. CHOV VĻEL 

Kdyģ vid²me vļelu, hned n§s napadne med, kvŊtiny (a moģn§ bolest!). Ale nesm²me zapo-

m²nat, kolik svŊtovĨch z§sob j²dla z§vis² na vļel² populaci. Kdyģ vļelaŚi pom§haj², i vļely 

pom§haj². 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Um²stŊte vļel² ¼l na znaļku na podloģce.  

Obr. 2: Um²stŊte vļelu na znaļku na podloģce. 

Mise 

Popis ¼kolu: Um²stŊte vļelu na ¼l a dostaŔte med ven z ¼lu.  

Konec z§pasu:  

Varianta 1: Vļela je na ¼lu a v ¼lu nen² ģ§dnĨ med. 

Body: 12 

NEBO 

Varianta 2: Vļela je na ¼lu a med je zcela na z§kladnŊ. 

Body: 15 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Poļ²t§ se jen jedna varianta. 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2  

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2 Konec varianty 2 
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M11. PROT£ZA 

Technologie a odhodl§n² poskytovat prot®zy nejsou jen pro lidi. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: Prot®za je na z§kladnŊ. 

Obr. 2: Um²stŊte rŢģov® zv²Śe (prase) na znaļku na podloģce. 

Mise 

Popis ¼kolu: Um²stŊte prot®zu tam, kde chyb² nohy naġeho mal®ho dom§c²ho zv²Ś§tka, a 

poġlete ho na jeho m²sto na farmŊ. 

Konec z§pasu:  

Varianta 1: Prot®za je pŚipevnŊna ke zv²Ś§tku a nen² zadrģena rozhodļ²m. 

Body: 9 

NEBO 

Varianta 2: Prot®za je pŚipevnŊna ke zv²Ś§tku a zv²Ś§tko je zcela na sv®m m²stŊ na farmŊ.  

Body: 15 

Omezen² & Hodnocen² 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Jen jedna varianta se poļ²t§. 

 

M12. TULEœ 

Ml§Ņata tuleŔŢ, kter§ byla odlouļena od sv® matky, mus² bĨt zachr§nŊna. 

Nastaven² pole & Rozm²stŊn² 

Obr. 1: TuleŔ je na sv® znaļce na podloģce. 

   

 

 

  

Obr. 1 Obr. 2  

   

 

 

  

Konec varianty 1 Konec varianty 2  

   


