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co nejv2ce bodT. Robot mus?2 fungovat nez8visle, %
D8l kovg ovl &8d8&8n2 nejsou povolena.
Ve vgech southDg2ch sez-ny jsou po cel ®&m svDtN pou

ZpTsphkim je c2le dosagjesnou aVkoljyakpmn IpnoyS adrtej sou
StejnN tak roboti rTznTch tTmT vypadaj2 odlignhn,
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16DTl egit® zmDny pro sez-nu 2016/ 2017

2. ROBOTGAME FLL2015i AiZv2 Sec? spojenci

2.1 Obecn® nabbapehet FKtLaChkybaolz|ldlemFk a

PSehl ed Chyba! Z8logka nen?z
Um2stNDn2 hrac?2 podlogkiyba! Z&8l ogka8nan?
Konstrukce model T misChyba! Z8logka nen?
Dual Lock 13

PS2prava model T a | ejOhcytb anl a sZt§d voegrk?2a n e n 2
bdrgba pol e Chyba! Z8l ogka nen?

2.2 Nastaven?2 hrac2ho pole & rozl o@heynb2a,

MO1l. PPFEPRAGKA GRA Chyba! Z&§l ogka nen?2
MO2.AS| STE NENE Chyba! Z8l ogka nen?
MO 3. OCHRANA ZVETFAT Chybal Z8l ogka nen?
MO04. KRME N & Chyba! Z8l ogka nen?
MO5. BIOMIMETIKA Chybal Z8l ogka nen?z
MO 6 . AUTOMATI ZACE DOJCRN¢E a'! Z8l ogka nen?
MO7.VYPUGTh NEé PANDY Chyba! Z§l ogka nen?2
MO 8 . OBNOVENE¢ KAMERY Chybal! Z8l ogka nen?
MO9. TRENIAKVHhZKUM Chybal Z8l ogka nen?
M10.CHOV VL EL Chyba! Z§l ogka nen?2
M11. PROTE£ZA Chyba! Z§logka nen?2
M12. TULEG® Chyba! Z8l ogka nen?
M13. MLEKOLANBNZCK Chyballogla nenz defi
M14. MLEKO NA RAMPN Chyba! Z8logka nen?

M15. HNSJ
PENALIZACE
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1. PRAVIDLA

1.1 Prov8dhDc?2

GPLi VI 2dnT

z8sady

profefsionalismus

T Turnaj

FLL by duaéhifaibplay.

veden v

1 Bojujete@rtobd ®MhYys dal e zarcen8xekteem a

1T Jestlige
botickou

GP2171 Interpretace
TPokud

i Text Robotga me
MTPokud

GP3i1 VT hoda

MTPokud
pSesvindlivl

TToto

nen?2

nen?2

pSi
re2haédl| gye
asgkzg8vagygekt of pak z2sk§t

pravidlo

nNj akT

d

GP41 Odchylkyvsout Dgn2ch

T Nagi

n 8§

Gpil kov®

a

nNDjak® slovo d

pochyb8ch

se jedns§

obr® vTIe

podm2nk&ch

dodavatel ® a dobrov

identick8, ale vgdy

t T my

to maj?2 na

PS2 kodahglgkzahrnuj 2 t S2sky
z8hyby
T Ot&zky

toryt ur naj e,

(www.ceskaligarobotiky.cz).

na podlogce pol e.

podm2 nevk crha tjuyer dmddjitdic b Tt

kontaktn?2

efinovgno

|l askavost 2

pSesnhN znamers® jvemNDmt arv§g§d?2.

pdoettoami Inaz m2DMMDMmez 8§l eg? .

j seeF$§ RSTE&E LEGOBEY L s agaveyehpndBithIrgsi |
soutnNg, pak jste na gpatn®m m2st D!

hrou, pl at

0 nteM@&ko® @rno znhaojd?2ntu t 2 ¢

by nemDI o

e Avihodu p

bTt

soul §s

ol n2ci psoel eowpsrparv8d u s

byste mD

pambDt i p

I pol 2tat

Si navrhov§g

na mantinel ech, odl i

“Wdaj e mTgete

smNDr%H-vE&ny na

naj 2t na F

GP51 Priorita
T Pokud dojde ke konfliktu mezi dv Dma
nNco jasn®, tpakagbanenost je url|ena
v8hu).
1 = S o uwaktmlizacg& Robotgame
2 = FLL Mise a nastaven2 hrac2ho pol e
3 = Pravidla
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1.2 Definice

DO1

D02 i

DO3 1

1

D04 i

DO5 i

DO6 1

1T 4=Rozhodnut? m2stn2hoilvhayasdhbchopBddhdhboh
m2shhuavnz rozhdob? @uaBiSat p6ihb®dmavidle ms k

GP3.
T Obr8zky nebo videa nemaj ¥bodeghd2mebo3 §hu, kr omD
9 Emaily a diskuze ve f.-ru nemaj2 g8&8dnou v§8hu
Z8pas

f1zZg8pas e, kdy dprotisgbad tnlamyd vhorua jler ac2 c hs oppdd 2 ch, k-
postavenas evern2mi stranami .

TV8g robojezaharp8kl adn® aosm&kgmisé ,sklohi k j e n
1TZ8pas2tbvBhinuty a | asoval se nikdy bRDhem z8pa

Mise

TPSi misi mM&8grobsest pBskat body.

T Mi se |jsouvepofposr8my pogadavkT.

fVNDtgina mis? pkilr oz$8ejhad®ncizEpasu.

I NDktmise@us2 blt provedeny urlitTm zpTsobem, cc
kdy s.,eidjtz

fPokud m§ mise Av2g2iibiptogaglavBAy evngget Bnynj seebo
hodnocena 0 body.

Vybaven?

Aivybaven2zo je vge, co si op%iknedsvdtte ,s &kbtceu ®d & e
k misi.

Robot

TARoObot emodo LEESOMNDSTORMSOoV I adal a vegker® vybaven
s m moment 8 nD kombinov8no a kter® by nemdI o
Model mise

T Model mi se | e noEHGO svoyuloSsetnelk ,z kter® jsou ug
hrac2m poli, kdyg pSijdete.

f Modely mise nejsout 0o sam® jako Avybaven2zi.

Hrac?2 pol e

fHracteppe prost Sathetmapse s @@t §fe mi sgce na podl o
a je ohranileno mantinely (to vge na stole).

TAZ8kI| admwaliig§ §te2 sAhracNaetpokafi. pytee Vv
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DO7i Z8kl adna
fAzZs8kl adnafi se nach8z2 nadpoleRif ghot§patdnhmur &hu

TRozp2n8 se jihoz&kaédrkneddK a gnib@igesu, ale ni-
kam d8hem8. strop

TObr&§zky definuj?2 Azcelipruwyvrkiatg®fouz §k Inaadiny,b !l alsd
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Zg8kl adna Kcelafuvnits Asstel nBSuvn

Asstelnd uvnit$SA §stelnB uvnit ¢ Acelavenkufi

DO8i Spugt Nn?

T Kdykoliv dokon]lr2otbeo tneamm iap unleacchi§tse ho .jet, jedn§ s

D0O9-Zasahov§gn?

T Kdykoliv zas8hnete do |innostiagabhdits®nzpo Aspugt I

DI0i PSeprava

1 Pokud je robot v kontaktu sn | 2 m, olividnhD za %% el em uchopit t

viDci snebjo2 zbavit, pak robot tuto vRc ApSepravuj

1.3Vybaven?2, sof t war e, a | i d®

ROliVegker ® vybaven?

Vegker® vybaven2, %Xtet® ppudghesoezepnsveoud nd2sm ekt LEG
vzviroby. Kromh:

fLEGO provs§zky a trubilky mohou bit naSez&ny n
fPozn&§mky napsan® pnoasgpdakpi? Se j sou v

fPopisoval mTge bit poudgit pouze ve skrytich o

R0O271 Ovl adal e

1 Jepovolenpouzejeden typ ovladale. v jednom z8pase
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1 Mus?2 pSesnhD odp@®2gca tu vjeedd(mid mahm & .ybpalr v y )
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EV3 NXT RCX

Vgechny ostatn?toyploadeadhogbniyuzgp $4 prza vanii®
Jak®kolivov®hmy od8EBKEN2 a/ mmlywvs ovd tmMnry2 doakt| ass t

(vlietnhD bluetooth) jsou neleg8lnz,
T Toto pravidlopoeBgel  mdhohe hnhadi vijiadkw®&minélhiov r ol
z8pase.
RO3 7 Motory

1 Jsou cel kovhD pjogdnenlyi a® matydivy z\E@ alsteer ®mk o
f Kagdmi eh mus2? pSesnhD odpov2dat n2ge uvedenim
1 MTgete poug2t v2ce neg jeden kus jedwmoho typu
gitTch motorT knsjes§hnout | tySi
f VGECHNY dalmdsmoz foth&dt z8pAaSprza virkBZ VY-
J & MKY.

EV3 ALARGEO EV3 fAIME® NXT RCX

RO4TExtern2 Sensory
1 Pougijte tolikkolkehtgte2 ch sensor T
1 Kagdhmi eh mus?2 pSesnhD odpov2dat n2ge uvedenim
T MTgete poug2t v2ce neg jeden kus jednoho typu

EV3 TOUCH EV3 COLOR EV3 ULTRASONIC EV3 GYRO/ANGLE

E HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/17 | i An i ma R| FIAIRUlds & Robot Game 6



NXT TOUCH NXT LIGHT NXT COLOR NXT ULTRASONIC

RCX TOUCH RCX LIGHT RCX ROTATION

RO51 Ost atn2 elektrick®/ elektronick® vDci

1T Gg8dre®ektrick®/ el ektroni ckdutviDgEn 2 nddltlk@sut ip ow od ke

r® se tlTkaj2 misz2.
Kr omD:
1T LEGO dr8tky a konvertorov® kabely jsou

povol e

1 Povolen® zdr ojbheweepackfioyil @ djiad o nebo gest bateri?

RO6T Neel ektrick® soul| 8stky

T Pougdgijte tolik neelektricll oh ki EEG@®hokwl|l § vt sle,t

Kr omD:
T Tov8rnhD vyr 8bNDn® majdoapovoledyc2 mot or ky

1 Dal gpl/lidai t nreejsan pavaehyy

RO7 i Software

Y Robot mTge bTt naprogramovs§n pouze za pougdgit?
NXT, EV3, nebo RoboLab software (jaksg8koliyv

! G&8dnlT jinlT software nen2 povolen.
1 Vylepgen2, dopl Rky a nov® verze povolen®ho
Instruments jsou povoleny, ale souprava
nejsou.
RO8 1 Technici
f Pouze dva |lenov® tilfinu, majazv@$2s tAd edothay i cout NG
chva2li
Kr omnD:

f Ostatn?2 mohopuS2wsatdou plietstwmT ch nouzovich
opNt odstoup?

1 Zbytek tTmu mus2? st8&t vzadu podle potkkynT
nici jsou kdykoliv, dlepot Seby, pSipraveni vymBDnit si
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1.4 Robot Game

RO9T Neg se spust?2 | asom?2r a

1 Po pSi sthoruapce?nmdu kp ol i m8§te nej m®nNN jednu minut
T Pouze bRNhem t®t o doby mTgete tak® é
-pog8dat rozhod|2ho, aeabyg pasvadweoh:s diksuomodel n

-kalibrovat svDteln®/ barevn® sensory kdekoliyv

R10i Mani pul ace bhDhem z8pasu

1 Nen2 povoleno zasahovat do §g8dn® | 8sti.hrac2ho p
- KromMTgete kdykoliv pSerugit robota

- KronMiTgekdckekoliv a kdykoliv zvedhout vyb
nND odpadlo od robot a.

f Nen2 povoleno zap$2]init, aby se cokoliv pohnulo
| 8stel nn.

- KrondamozSejmhN mTget.e spustit robota

- KronmiTget e kdykoliv bmawatp,ul oklad @0 wathyv Dc
le.

- KromMokud nRco omylem pSekrol 2 hranice
vkl i du iz@gtnky probl ®m.

T Cokoliv robot ovlivn2 (v dobr®m,2Tstveanel ®alk, njedl
je, pokud to rMibotnereht§ra pTvodndmpPpoeti ei Azk akijte
znovua

R117 manipulace s modelem mise

T Nen2 povoleno rozkl 8dat. modely mise, ani dol| asnr
1 Pokud kombinujete model misesn D] 2 m (v| etnhD robota), taato kombi

telnnN voln8, tak,| oabnyo gnna® pnoogdS8edl§ nmMi sbhey zvednout, a
j i n®h2om.s
R1271 Skl adovgn?

f Cokoliv zcela na z8&kladnhD mTge bilt pSesu-nuto/ skl
stat na ol 2ch rozhodl| 2ho, na podstavci

TVge skladov8no mi mo pol eklsa@dmpP| 2t8 jako zcela na
R137T Spugt Nn?2

Spr8vn® zah8jen2 (nebo opRDtovn® zah8jen2) prob2hs§
1 SITUACE-PF I PRAVENHR

- V8§ robot a vge, co pat $2 pjreo nnaScshl yesdtu§ nroc 2d | ael
se

bosti a vge zcela nach8z2 uvnitS vymezene
- Rozhovdi|d?2, ge na z8kladnhD se nic nepohybuje
1 Start!
- Natg&8hnRDte se a dotknRDte se tlal2tka- nebo de
gramu.
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- Prvn?2 spugtnhDhédezigpapat Seba zcela pS:=sn® nal ¢
nTm momentegt Pmd spuzal §tek pwesdednz2th®Hyv $n20,v a
jako nap$S. APSipravit, pozor, start!f nebo A

Rl4i PSerugen?

 Pokudp Ser urghtoet a, mus2te ho okankgliitdu zzavse danvitte
a pSipravte na opRtovn@&dwg.ugt Nn2, pokud bude

f Cosestanesrobotem a jakTimkoliv modelem, kterl
tom,kdesecov t ® dobND: nach8zel oo
1 Robot

TZcela na z8kladnhD: opRtovn® spugtnDn?2.
iNe zcela na z8kladnD: opDRDtovn® spugthDnz + p
1 PSevg§genl pSedmnDt

iZcela adnB8kponechejte si ho.
TNe zcela na z8kladnhD: dejte ho rozhodl| 2 mu.
f Penalizace je pops8na v sekci Amisef.

R15TUv2 znut 2

1 PokudnepSer uapettrat?2 «kPBmzakktsrou pSevEgel , mu
stat, tam, kde je.

1T Pokud se to stanztrazgdre®2vDai ;pozi ci

1 PSepravovanl pSedmnDt :

-Zcela na z8kladnhRD: ponechejte si ho.
-L8§stelnN na z8klozdmi] 2dauj.t e ho
-Zcela mimo z8kladnu: nechte to, tak jak to

R16 1 Interference

fNesm2te negativnhD ovlivnit drutisi tTm, pokud n

fPokud vy nebo v8¢g robot ¥YumyslnD nebo n8hodnD
vat, budou body zmisep Si ps&§ny druh®mu tT mu.

R17i Pogkozen? hrac?2ho pol e
T Pokud robot oddDnl 2 Dual L oc k jenzjbend nroodzubdiejnea nmoedbeo
umognnhna, nelbtuidei tatok - rovat.

R18i Konec z8pasu

fKdyg z8pas skonl2, mus2 blt vge zachov&no, ta
-Pokud se v8g robot st&8le pohybuje, co nejryc
mst D (zmPDny po koncov®m sign8lu se nepol 2taj?

| Potom na nic nesahejte, dokudvé m r ozhod|l 2 neSekne aa-ned§ sig
staven?2 hrac?2ho pole.

RI9 TSk-rovg8n?2

1 zZ8znamovl arch sk-rov8§n2RozShoofdt|wa rdei spkadot usjke:,r ocve
l o a proBBmidheas? pol e, mi si za misz.

-Pokudsr ozhod| 2m ve vgem geudl as2namopbdapch a
uzavSeno.

-Pokud nesouhl as?2te, udnNDIlI &8 z8vNreln® rozhodnu

E HANDS on TECHNOLOGY e.V. | 2016/17 |A An i ma | FIAIRUlés & Robot Game 9



ZCVnR

fPouze vage NEJWYe@Qé& @&rkn-2rheo zz§pasu se pol 2t §.

NEROZHODBNXKE RE
TPSi nerozhodn®m sk-re je

TPSi vzg&cn® shodh u vgech
pSedst.avitel ®

1.5 Oy §tzT kaj 2c?2 s eame&Nawsitdeaelen ?
TDTl egit® ot8&8zky jsotwemkuwhl

pougirr.o druh® a poto
t Sech z&pasT, rozhod

Rohbatcg ho pol e
ipk @v &rgye cvh nAF A Qmyv

TPro ofici 8lan?2oto8dzpkoyv hcaipingt e emai |l Oona HANDS ON
GY:(fl@hands-on-technology.org) nebo napigte zpr&8vu pSes Fa

TOtg&8zky budou zodpovDzeny,

16DTl egi t ® 20061201y pr o

T Nyn2 neexistuje Abezpelng§ obl
| 8ra nem8§8 nyn2 DPBdnT vIiznam.

co nejrychleji to b

astfi. Cel 8 oblast |t

1 Byl odstranhDn strop z8kladny, takge@@aryn2z nenz |

TPSevsg§gen® pSedmNty, kt ad® Mjoshouk d & sjt e [gneddb mts e Fekrl u
mus2 vgdy odevzdat r@B&hodl|l 2mu, mimo hru

fUvaArt® pSedmNty, kter® jsou
mu, mimo hru. (R15)

Ne rj2ipagvolenos k1l adovg&n2 na pa(R10)
Neexistue penali zace za veteg.

= =4 -—a -—a -

| 8stelnhD na-z8kl adn

mi mo z8kl adnu

ZodpovihRDdnost hlavn2ho | ok8l n@GRO3 Ri9% zhod| 2ho je ny
Pravidlo Avihody pSi p¢PBBYybS§chi je nyn2 pos2leno
Skl adovgn?2 pSeéedmBteh® krabici

na podlaze je povol

na konci zS8paspakolAha z8&kladnhDiA. (R12)
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2. ROBOTGAME FLL 2016/17i izv 2 Se c 2

0spojenci

PSipravit, pozor, Svg§t! Nebo mTgete gthkat, kvégka
spojencifi je o vgech nagich chlupatichezw®peSenTich
Sata nebo potSebuj2 ony n8ameOdikawvi:e ANA! zTaotmek
skvRDlTch pS2bnNAWY dedeveSatl ysijtalnimreob®yz pnmedt &c 2?2 a
technologi2 umognily vimBnu zkugenws,t 2pawmadi ,| i dani
nzch pot Seb, ochrany, z8bavy a | 8sky. Uvidz2te, ge
pot Sebuj2 Segenz.
210becn® nastaven? hrac2ho pole & rozlogen?

PSehl ed

Na hrac2m poli se odehr 8p8dRoObky g dessbantiedlpd §d® se
model T mise, kter® jsou rozlogeny na fE@wrchu. Hr
konstrukci model T mise jsou soul 8st? vagéd& Soupray
ven?2 model T mi se nejsou slispozici§ anliné: wywofifstdego- al e j s o

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

N8vogdak postavit
Rozm2stNn2 model T mise na
Um2 st NDn?2 hproadcl2ohgok ypo |l e

KROK 1: Vysajte dTkladnhD po
robotovi linit probl ®my.
p2ru nebo piln2ku odstraR
KROK?2: Na vys8t®m povrchu
podl ogku na m2sthD, kde se
podl ogku potiskem nahoru
okr aj u severnithaoedwoj(ivijRdman

um2 st NDn?2 dvojit®ho mma2 ngt &i

vrch stol
Po

te

(ni kdy
mTge
tak,

ne
ug
aby
S i

zn8zornNn®m n8§lrtu stadu

TRNE, ABYSTE NEZKROUTI

( NEOHNULI J | V E D VNAIED-S Mh RECH
NOU).
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vys§t?
j a kp@vkclo Jydajte.

s t T-lego-Jeaguemmy/bn/ganeral/panticipation. hitnnl#gl.t
hrac2m polii

je vysvDiDtle

u. | nej meng?2 |
povrcé#u po niDn
nerovnost.i,

jte
inist) rozbalte
ayINjé"\j2 severn
k g&'®m
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Stavhb

KROK3: Podlogka je z&8mhDrnhD meng?2 neg hrac2 povrch.
zi jej2m jign2zm okrajeym aa njeizéem2am wayrstt iSreeNit eem proedd o
vichzo8pad (dbejte na dodrgen2 stejnich mezer vpr a\

KROK4: S pomoc?2 ostatn2ch rozt8&8hnhDte podl &Ngku tage

te vgechny nerovnosti smiDr em oald rsgeSne2d un aks toakvreanj2T np
Kroku 3. D8 se olek8vat, ge nhRjak® drobn® zvlnhn?
vyrovnat . NDkter® tTmy poug2vaj2 f®n na vlasy pro

KROK5: VOLI TTElbNh podl ogka dr gel a na nk?stpld,ounTedke tlee r|
p8§sky na vichodn2m a z8padn2m konci. Tame kde je
krTvat pouze |l ernou hranici podl ogky. Taem, kde j e
pena pouze k horizont8ln2mu povrchu a ne ke stDn§

KROK 6: Pro southNgn?2 nastaven?2 zajistDRhDte
dva stoly severn2mi stranami k sob

kovsg g2Se hranice mezi d
mn$it mezi 76 mm a 100 “mm.*Na
jsou dva stoly umst Dny z8dy k. .d:*B"I’J;,’,"aI e\*

vwoperuj ete jen na jedh\%f,ﬁ\‘"st'ole, Nt ge
vE&m na ktrs@milrf postavit jen jede\»\/;—\"\/‘f’

st Tl . N/

t}v.
mi s e

Cvil|l ng8VgedhnygaRenbaojt?
Asd?2 | en,oujfiejmigsimodel vy
| 8t el nD na vagem sto
stoledruh®@ho t T mu, kter M
stolem sever n2 stranou. e m
druhT Isd Tmus2ate post a .
| §st stolu druh®ho itl '
spr8§vnh um2sti-t modet‘_ y
Zde jsou pokyny pro s.."“a‘vbu
vietnhD cviln® zdi

a model T mise

Postavte modely mise-Pou gi jte LEGO soul 8stKgstzaveag2 Boheebni
vodzt ®t o str 8§nky:

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

Jedn® osobhN to bude trvkge ajsé mejyBhodmyNjpg?t thwtdd nl
jako tTmovou akci. Jestlige jsou v tTmu |lenov® s
LEGO soul §st ek, je konstrukce model T mise skvnIT
krok je tak® vel mirovhnoodvn® ul |peS®yl etglimuo,s tj2akp se sezn:
Modely mus?2 bit PERFEKTNN smestaMRaly@ myeomm$aper ps&l
staviDn2 model T chyby a celou dobu tr®nuj2 s nesp
soutNg2 na hrac?2ah poldedly,se obmrt§wrell ge. T my pak
j?2 robota, organiz8tory turnajT nebo smTlu za | ej
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Dual Lock

NDkter® modely mise jsou pSipevnhDny k podlogce, |j
na podlogce, kde je ,petSebal endeb?2 pBimpevwnetcem s

spojen? je zajigthDno opakovanhD pougitelnim pSipev
zip), ktepiThhpde®m vgelitov®m s8|l ku s LEGO soul §
stavenz pole. Duak, Lakck e daRrjggemo | §sti k sobD

kdyg jsou k sobhR pSitisknuty, ale z8&8rovesR aby je
port a skladovg8§n2. Aplikace materi@gdadDuial mdLheck |
bTt model yknaj pddbduge upevnhDny nebo z n2 odebr &n

Apl i kace materi 8l u Dual Lock:

KROK1-PSi |l epte jeden |tverec, lep2c2 | 8&§st2 dolT, n:
p2smenem fXo0.

KROK2-PSitisknhRDte druhl |tverec na kaéodjepkvesBbpSi |
|l ep2c?2 | 8st?2 nahoru. TIP: Nam2sto vagehor prstu, p
cT.

KROK3iVyrovnejte model pSesnhD na jeho znalku a pSi

Tipy-D§vejte Ndkzer ® modely vypadaj 22 snytjeatkrTi cskrgfr oavlT
rys model u. UjisthNDte se, ge um2st2te kagdl |tver
pSesnhN na jeho znalky. PSi zatlalen? na anodel t 1 ¢
m2sto tlaku na cellT model. Zdyghhbteozadhéiepudetek
bovat =z podlogky odstranit. U vel kTch a/nebo fle
dva sety najednou. Nen2? potSeba udRlat vge najedn

PS2prava model T a nastaven?

Znal ky na podtlexjtceem sgp cakriReptgaymev v 8 m poskytnou dost
informac?2 pro pS2pravu a nasitavemhr§ hedai ITy,( mkRseo®
nejsou zn8zornhNny na oExtBjzcédw hpordoh my nMaHlyodnN a
na nich nezg8leg?2.

bdrgba pol e

Mantinely

Odstr akRetkeo ljiav viditeln® tS2sky.a zakryjte jak®koli

Podl ogka pol e

Nepoug2vejte pro |igthRDn2 podlogky nic, co by zane
l'iv | 8stel ky, |l epkav® nebo kluzk®, ovliva2 vTkon
S na prach a smet2 (na povrchu i pod povrchem).

nebo sklsdogvsnNDte, ge ji nepSehnete do ostr ®ho ¥h
Ned8§vejte Dual Lock pod podl omka wp&wem@dglyeimnitee h
Tvizvl ge.

Modely mise

Udr gujt e provdoeding mv stavu neust &l Tm narovngvs&n2m a
se, ge se otoln® osy ot&|l2 volnhD a vymDRte ty, Kkt
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22Mise:Nast ave Ropan2es POpR s ,Wknelz&nHod n o c e n?

Z8kl adna

PSed zal 8§tkem se n8sleduj2c? pSedmhDty nach8z2 zce
1 N8§d&@Gr al ok

T Prot ®z a

T 10Vzor kT:M&pgveNdBRSed zah8jen2m z8pasu rozhodl 2 o

hnoje, kter® pougije jako penalizaln?2 body.
1B21T gekon

1 Pes&Cuv ite] i

1 Sob

Rockw
Automaﬂ:‘i‘\
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bl
HANDS ON
TECHNOLOGY

MO1.PF EPRAVA GRALOKA

Ve sv®m pSirozen®m prostSed?2 ¢ispimzpk Sat Gedizel ot
spoustu rp®logje Mudeme pSepfhaubvbt khhgdisamhail et a
pot Sebovat pregeeerti §hh2p®kravu, |listou vadu o spr
votn2z p®|i po celou dobu cesty! Nesm2 se rozrugit

Nastave&Ropm?et Dn?2

Obr.1:Samice ¢graloka je vyrovnan8dngi |l ern®8gbmdn®. ot

Mise

Popi s YkPcSleun2 st Nt e s amijcihog malvdkha dseditklast Dani g by
ngdr ge

Konec z:8pasu
VARIANTA1:N&8dr g a samice graloka jsou zcela v c2li
Body: 7

VARIANTA2:N8dr g a samice gra2zoka jsou zcela v c2li
Body: 10

BONUS:Po| 2t § zee vp B 2kpdayddd j e dosageimsoa nd2cleo vi@had oskla: rse
dotT k8§ poude dnakn§eha.
Body: 20

Konec varianty 1 Konec varianty 2 Bonus

Omeze&&Ho0dnocen?

fViditeln® na konci z8pasu
T Nic se nikdy nesm2okiat khoathDsagdcge gr al
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HANDS ON

TECHNOLOGY
MO2. AS| STENENE
Nevidom2 |id® se st8§vaj2 odborn2ky na to, kdy pSce
vozidlo. Atoj e pr 8ce pro asistenln2ho psa! Pokud se voz

a sedne si.

Nastaven 2 @E&d&log m2 st Dn?

Obr.1:Um2 st NDte asisten|ln2ho psa a osobu na podl ogku
dol T.

Obr.22Konec hTlky je.na | ern®m bodDhD
Obr.3:0chrannil .pl ot stoj?

Obr. 1

Mise
Popi s Rk @lj kol¢m pevidlom® osobyudallp8e ssvou pr 8ci
Konec z:8pasu

Ochrannl.plot leg?
Body: 15

Omeze&H20dnocen?

fViditeln® na konci z8pasu

f Ochrannlieypmldotr ovnD na pooltogecebbopSejelb- ze z8§pa
tomco projelmezibar i ®r a mi
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MO3.OCHRANA ZVET AT

Organi zace si |l astdTwydbDRbeghavwivéd S&ltm2 czh studi 2,
pS§telstv2 a kvTli zvigen2? n&§vgthDvnosti.eAle pSed
rTch zv2zSat! dSpclTump rtdcmepnt 8mds s @&mti ckTchazvzSat .
nT p&r znamen§ body pro oba tTmy, bez ohledu na t

Nastave&Ropmit et NDn?2

Krok : Tent o model je zajiegtn@n nRuazin al @ ekl d.ktlM2 st o
spr8vaeveroj isgred cpo Um2st NDte model me z i jeho | erven
ho vycentrujte se severnaseknant Aoei le m@nechtgichi o Na lot
spolinout | ervenou p8ku na jej?2 zar§gce.

Krok 2: D81 e s udhNlejte tugkakdenmBlegsoabpspbyhd pa
modelu.

Krok3:Po t Dcht o kr oaplkgtdDudl bokkd Idivaa @&ry pod kagdou pat

Krok 4: Rul nhD unédaot Ant8es | eduj 2c2ch zv?2Sat na podlogku
ochrany zv2Sat.

9 Sobil el em na z8pad

1 Gorilai | e | eanih

1 Net oipllel em na jih

9 Pl ameiRgkl em na vichod

1 G8§biyelem na jih & z8pad

Pouze tRchto pNt zv2Sat.je mogn® poug2t pro vIimidn

Krok5:Kdy g nakl §d8te zv2Seganhapvdl agkhSe(sc8veknh a
vichod/ z8§pad.

Krok6:Nakonec nechte | ervenou p8ku |l eget na jej2 zar ¢

Krok 1

i
2 il

Krok 4

Pokud um2st2te jin® zv2Se neg soba, dejte soba na

Mise

Popi s :BKidhleun zg8@hastnhNDnIsopbbotigezpi pl ogilDry vymDn:
na j e Yienpkidgyng8,l erven8 p8ka zpTsob2 zastaven?2 syst(
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pSem2stit obdrgen® zv2Se navinmbmwudi Rohwodé2nTonb o2

venz | erven® p8g8ky.

Konec z8pasu
DvhD idé&nzvtSata jsou z:cela na
Body: 20 za p8§8r

Konec

Omeze&kH20dnocen?

fViditeln® na konci z8pasu

1 Oba timy z2skaj?2 hody za vgechny
f Kagdl p&r mus2? blt vytvoSen rotac?

T *Strana = je kdoedkodymetzrcied ® qlc@amyl mevzl ea-n N

c2ch prostor pole.
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MO4. KRMENZE

ZodpovRDdnost, trpRlivost a organizaln?

Nastave&Ropmit et NDn?2
Obr.1:J2dl o pro zv2Sata

Obr.22Ledni | ka bez j2dl a
Obr.3:LtySi oblasti zv?2Sat

Obr. 1 Obr.3-G§ b
Obr.3-Pl ame R§ k Obr.3-Netoplr Obr. 3 - Gorila
Mise

schopnosti
neuvhNSiteln®! RTzn® druhygcizv3ig®@tvppscBse@bapdrioet @he
nebo exotick®hobj|leedrlsatnmu@&2 em®t muski t ou

Popis WoplriaviltedgAaidlbyzdo c2lovich obl ast?

Konec z:8pasu
Porce j 2dlca ljoev ® coebllaa svt i
Body: 10 za kus

OmezektH20odnocen?

fViditeln® na konci z8pasu
T Obl asti nezahrnuj?2 obd®l n2ky
T Pokud je vz?2cjeedknu® Tohl2adsitai ,v vgechny
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MO5. BIOMIMETIKA

Po mnoho let zv2Sata Seg? tNRGgk® probl ®my a vyvinu
moudr ® se od nich nnRcogenkaoun igtp.| hNga ppSo? khl | aaddpk @&nd,y ¢ e d
vichu, pSedstavuje fascinuj2c?2 mistrovstv?2 nanote

Nastave&Ropm? et Dn?2

Obr.1:Vycentrujte patky co nejblpagal grndinlRi&« almi o a U
metick® sthDny na jegi pobmpocal Puahal pocélog
Obr.1a2:Um2 s tzletleen®ho gekona pomoc? dr ¢ §¥zobrga jeho b
zek).

Obr.3:B21 T gekon .na z8kladnhn

T

P

2 P
Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3

Mise
Popis :BkRdITu (mechaniidni megekB®Nnaal/ neboppokuke tam ro

se tam mTge dostat.

Konec z8pasu
Varianta 1: Biomi met s tcl®®a udr g2 celou v8hu b2l ®ho gekona.
Body: 15

Varianta 2: Biomi metstc®®a udr g2 celou v8&8hu robota
Body: 32

S /

Konec varianty 1 Konec varianty 2

OmezektH20odnocen?

fViditel n® na konci z8pasu

1 Aby pSedmhDt mohl sk-rovat, nesm2 se ¢@bwing jeho
metistki®ny &P h@béaona. KromhD situace, k dw8 -se dva
jemdBtT kaj 2.
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M06. AUTOMATNADOJENC MLEKA

Jig stovky let 1id® na§rhwyj?i mpradicah| lirPam zva S2ez epnr2§,
ugitelnnjg?2 zaiSizzekdyg migej 6dns8 o dojenz2! Prol ob
vmi si dojen2 na hnTj ?vOdmbeu NNk u then|Trj ®vp2e§ at vyapteviy | u |
vikaly. Pokud vE&m zv2Sata pSipadaj?2 zaj2mavg a r
m8§ch, na gp2nu na | el n2zm oknh uvaduXbaaam&ibecem.a t o, co
MnozAS§s se pSi pSedstadP ©eaheusAmBjui! AinNklt e pro
hnTj vgdy v8gnou vizvou.

Nastave&Ropmi et NDn?2

Obr.1:Um?2 st Dt e mat n a jedozjneanrkaunmo dd o e? LoEku.a |
Obr.22Lerven8 p8ka je vyrovnan8 se svoj?2 znal kou.
Obr.3:Uvol nNDng ekrzs&vad a vytagen8 ven. D8vkovac?2 ramp
hnojem (druh vikalu).

)
Obr. 1
Mise
Popi s #Zkawleldt 8vu do automatu, potom ot§leajte zaS2
voln2. Pokud budete Tjlit pS$S21ig, uvolnz se i hn

Konec z:8pasu
Variantal: ml ®&alonTj] se uvolnily (vykutS8lely)
Body: 15

Varianta2:vgechno ml ®k o se wuvolnilo, ale hnTj ne.
Body: 20

Konec varianty 1

g8

Konec varianty 2

Omeze&kH0dnocen?

fViditel n® na konci z8pasu

T Robot mTge poRkyebno vaatnedbo hnojem jen pohybem | er v
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MO7Z.VYPUGTNnNE PANDY

Pota® je o zv2Sata postargno,
zv2 Sata samotn§.

Nastave&Ropm? et Dn?2

Obr.1:St anice pandy je um2stDna na
Obr.2:Na zal §tku je pos(pnd®tsekm@rzunandedndovich

Obr. 1 Obr. 2

Mise
Popis :Zknd)IRu e s c ®rochrapna@n dpy®|ze na

Konec z:8pasu

Posuvn§ sekce je zcela otevSen§g,

Body: 10

OmezektH20dnocen?

fViditeln® na konci z8pasu
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MOB.OBNOVENC KAMERY

NRDkter® modern? pSenobk®®akbhmbk®, | geumbhabamblit

ta. Tyto kamerryowni§mp aalmoggdRudgé ¢i vota zv?2 Sat,
do | aborato$Se kvTli %drgbn a obnoven2z dat.

Nastave&Ropmit et NDn?2

Obr.1: Kamerast ul ejn@dmum2 st Dna na&l agh@aé ce na po

Mise

Popis RIGdlvezte kameru na z8kl adnu

Konec zHmanewu a je zcela na z8kladnh
Body: 15

> - \\

Konec

OmezektH20odnocen?

T Viditeln® na konci z8pasu
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MOS. TRENI NK A VhZKUM

Pr§&ce se zv2SaayninTgeelbdzpel8bs, zaj 2 madndn napl Ru
Tren®r tr§v2 tis2ce hodin ulen?2m zv?2Sajednuz§bavnic
chvz2li mTge pom8hat tren®rovi a z8hy anatyzovat
c2ch a zdrav?2 zv?2Sat).

Nastave&Ropmit et NDn?2

Obr.:Tren®r, pes a hnJTj jsou na z8kladnhn
Obr.22zUm2 st Nte kagdl vzorek hnoje na jeho znalku na
Obr.3:Um2stNDte zoologku na znal ku na podlogce.
Obr.4:Tr ®ni mkodygkumng oblast jsou.jihovichodnhD na p:

Mise

Popis WosltiafRte a/nebo zoologku a/nebo vziorky hnoj
zkumn® obl asti

Konec z:8pasu

Variantal:Pes a tren®r | sou rz@reil mk owe® vd lzlkausmnni®. a t
Body: 12

Varianta2: Zool ogka je zcela ve vizkumn® a tr®ninkov® ¢
Body: 15

Varianta 3: Vzorky hnoje*j sou zcela ve vIizkumn® a tr®ninkov® o
Body: 5 za kus
*Pouze hnTj ve tvaru disku se pol|l2t8§ za vzorek

™ \ T
— . )

Konec varianty 1

Omeze&H0dnocen?

fViditeln® na konci z8pasu.

1 Pouze jeden vzorek hnoje mTge bit pSevezen na j ¢
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M10.CHOV VLEL

Kdyg vid2me v|elu, hned n&s napadne med,o-kvRtiny
m2 nat ,s vkiotloivKi ch z8sob j2dla z8&8vis2 na v]lel?2 popul
pom8haj 2.

Nastave&Ropm? et Dn?2

Obr.1:Um2stNDte v]el?2 % na znalku na podlogce
Obr.22Um2 st Nte v]|elu na.znalku na podlogce

Mise

Popi suWkdlst Dte v|elu na %W .a dostaRte med ven z ¥

Konec z:8pasu

Variantal: V| el a j e Yoau Yleun2a gv8dnl med

Body: 12

NEBO

Varianta2: V| el a je na % u a med je zcela na z8kladni
Body: 15

~

"

F2 N bt

Konec varianty 1 Konec varianty 2 Konec varianty 2

Omeze&H20dnocen?

fTViditeln® na konci z8pasu

T Pol2t8§8 se jen jedna varianta
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M11.PROTEZA

Technol ogie a odhodl 8§n2 poskytovat prot®zy nejsou

Nastave&Ropm? et Dn?2

Obr.1:Prot ®za je.na z8kladnn
Obr.22Um2stNte eTdev@szy2%a znalku na podlogce

Obr. 1 Obr. 2

Mise

Popi s ‘Wknlsu Nt e tap,rkate®zcuthy b2 nohy nageho mal ®ho don
poglete ho na jeho m2sto na farmh.

Konec z:8pasu
Variantal:Pr ot ®za je pSipevnDnag«krma zvéSlBodklu2m nen? zao

Body: 9

NEBO

Varianta2: Pr ot ®za je pSipevnhDna ke zv2$8§tku a zv2S$S8tkc
Body: 15

Konec varianty 1 Konec varianty 2

Omeze&H20dnocen?

fTViditel n® na konci z8pasu.

TJen jedna var.ianta se pol| 2t §

M12. TUL E ce
Ml §Nata tul aikdl, okltem& dgnusv® brhat keyachr §nhDna

Nastave&Ropmi et Dn?2

Obr.1:Tul eR je na sv® znalce na podlogce
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