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FLL ñHYDRODYNAMIKASMòïPRAVIDLA& ROBOT GAME 

V Robot Game soutŊģ² tĨmy pomoc² robotŢ, kter® vytvoŚily pŚedem ze souļ§stek LEGOÈa 

vlastn²mi silami naprogramovaly. BŊhem 2,5 minuty se na hern² ploġe o rozmŊru pŚibliģnŊ 

2 m2pokus² z²skat co nejv²ce bodŢ. Robot mus² jednat samostatnŊ, vġechny pohyby mus² 

vykon§vat nez§visle dle sv®ho naprogramov§n². D§lkov® ovl§d§n² nen² povoleno.  

BŊhem sez·ny se vġechny turnaje po cel®m svŊtŊ odehr§vaj² na stejnĨch hern²ch ploch§ch 

a pln² se stejn® ¼koly. ZpŢsoby, jakĨmi jsou ¼koly splnŊny a poŚad², v nŊmģ jsou Śeġeny, 

nejsou pŚedeps§ny. StejnŊ tak, roboti jednotlivĨch tĨmŢ, aļ jsou vytvoŚeni z 

LEGOÈsouļ§stek, jsou vzhledovŊ zcela odliġn². 
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1. PRAVIDLA 

1.1 Hlavn² z§sady  

GP01 ï Velkorys§ profesionalita 

¶ Turnaj FLL by se mŊl vģdy Ś²dit principem spravedlnosti. 

¶ Probl®my Śeġ²te r§znŊ, s lidmi jedn§te s ¼ctou a laskavost². 

¶ Pokud jste se do FIRSTÈ LEGOÈ League pŚhl§sili hlavnŊ kvŢli ñv²tŊzstv² v soutŊģi robo-

tŢ,ònejste na spr§vn® adrese! 

GP02 ï Interpretace 

¶ Pokud ¼daj nen² zm²nŊn, nez§leģ² na nŊm. 

¶ Text Robot Game znamen§ jen a pouze to, co jasnŊ Ś²k§.  

¶ Pokud slovo nem§ danĨ hern² vĨznam, pouģije se jeho bŊģnĨ konverzaļn² vĨznam. 

GP03 ï Pr§vo na pochybnost 

¶ Pokud se rozhodļ²mu zd§, ģe nŊco lze ñvelmi tŊģko rozhodnout,ò a nelze se v ģ§dn®m 

ohledu opŚ²t o ģ§dnĨ pevnĨ vĨklad v textu, m§te ñpr§vo na pochybnost.ò 

¶ Tento princip dobr® vŢle se nepouģ²v§ jako hern² strategie. 

GP04 ï Variabilita 

¶ Naġi partneŚi a dobrovoln²ci dŊlaj² vġe pro to, aby vġechny hern² plochy byly spr§vn® a 

stejn®, ale vģdy berte v potaz, ģe se mohou vyskytnout  drobn® chyby a odliġnosti. 

¶ Nejlepġ² tĨmy na tyto skuteļnosti berou ohled pŚi tvorbŊ robotŢ.  

¶ Mezi pŚ²klady uv§d²me tŚ²sky na hran§ch stŊn, zmŊny osvŊtlen² nebo zvlnŊnĨ povrch 

plochy. 

¶ Dotazy ohlednŊ podm²nek na konkr®tn²ch turnaj²ch by mŊly bĨt smŊŚov§ny na ofici§ln² 

z§stupce turnaje, jejichģ kontaktn² ¼daje nalznete na Region§ln²ch str§nk§ch FLL.  

GP05 ï NadŚazenost informac² 

¶ Pokud si dva ofici§ln² vĨklady protiŚeļ² nebo jsou matouc² ve spoleļn®m vĨkladu, zde 

je poŚad² jejich nadŚazenosti ( 1 m§ nejvyġġ² prioritu):  

- 1 = NejnovŊjġ² aktualizace Robot Game 

- 2 = Đkoly a nastaven² hern² plochy 

- 3 = Pravidla 

- 4 = M²stn² hlavn² rozhodļ² ï v nejasnĨch situac²ch mohou m²stn² hlavn² rozhodļ² s oh-

ledem na pravidlo GP3 po diskuzi uļinit rozhodnut² v dobr® v²Śe. 

¶ Fotografie a videa nejsou pravomocn®, s vĨjimkou kdyģ jsou zm²nŊny v bodech jedna, 

dva nebo tŚi. 

¶ Emaily a koment§Śe na f·rech nejsou pravomocn®.  

http://www.first-lego-league.org/en/fll/regions.html
http://www.first-lego-league.org/en/faq/fragen.html
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1.2 Definice 

D01 ï Z§pas 

¶ ñZ§pasò je situace, kdy proti sobŊ dva tĨmy soupeŚ² na dvou hern²ch ploch§ch um²stŊ-

nĨch ļelem k sobŊ. 

¶ Z§pasy trvaj², 2,5 minuty, ļasom²ra se v prŢbŊhu nikdy nezastavuje. 

¶ V§ġ robot vyj²ģd² jednou nebo v²cekr§t ze z§kladny a pokouġ² se splnit co nejvŊtġ² 

mnoģstv² ¼kolŢ. 

D02 ï Đkol 

¶ ñĐkolò je zpŢsob, jak mŢģe robot z²skat body.  

¶ Đkoly jsou zaps§ny formou poģadavkŢ. 

¶ VŊtġinou jde o vĨsledky, kter® mus² vidŊt rozhodļ² po skonļen² z§pasu. 

¶ NŊkter® z nich jsou akce, kter® mus² rozhodļ² vidŊt/schv§lit v okamģiku, kdy prob²haj². 

¶ Pokud m§ ¼kol nŊjak® ñdalġ²ò poģadavky, mus² bĨt splnŊny vġechny, jinak je celĨ ¼kol 

obodov§n nulovĨm hodnocen²m. 

D03 ï VĨbava 

¶ ñVĨbavaò je vġe, co si pŚinestete s sebou do z§pasu a z§roveŔ souvis² s plnŊn²m ¼kolŢ. 

D04 ï Robot 

¶ V§ġ ñrobotò je Ś²d²c² jednotka LEGOÈ MINDSTORMSÈa veġker§ vĨbava, kterou jste s n² 

manu§lnŊ zkombinovali  a kter§ se od jednotky nem§ oddŊlit, s vĨjimkou manu§ln²ho 

oddŊlen². 

D05 ï ĐkolovĨ model 

¶ ñĐkolovĨ modelò je jak§koli LEGOÈsouļ§stka nebo konstrukce, kter§ uģ je na hern² 

ploġe pŚ²tomna pŚed vaġ²m pŚ²chodem. 

¶ Đkolov® modely nejsou to sam® jako ñvĨbavaò. 

D06 ï Plocha 

¶  ñPlochaò je hrac² prostŚed² vaġeho robota, kter® se skl§d§ z ¼kolovĨch modelŢ na pod-

loģce obklopenĨch obvodovĨmi stŊnami, to cel® poloģen® na stole. 

¶ ñZ§kladnaò je souļ§st² plochy. 

¶ Veġker® Informace naleznete v kapitoleField Setup. 

D07 ï Z§kladna 

¶ ñZ§kladnaò je prostor v lev®m doln²m rohu hern² plochy vyznaļenĨ ļtvrtkruhem. 

¶ Rozkl§d§ se z lev®ho doln²ho rohu aģ ke vnŊjġ² kŚivcepo rohov® stŊny(nikoli dale) a 

nem§ ģ§dnĨ strop. 

¶ N²ģe zobrazen® diagram definuj² pojem ñzcela uvnitŚò pro z§kladnu, ale plat² I pro jak®-

koli jin® prostory. 
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D08 ï SpuġtŊn² 

¶ Kdykoli ukonļ²te  manipulaci s robotem a vypust²te ho, mluv²me o ñspuġtŊn².ò 

D09 ï PŚeruġen² 

¶ N§sledn§ manipulace s robotem po spuġtŊn² se nazĨv§ ñpŚeruġen².ò  

D10 ï PŚeprava 

Kdyģ je nŊco (cokoli) ¼myslnŊ/pl§novanŊ é 

¶ Vzato ze sv®ho m²sta a/nebo 

¶ PŚesunuto na nov® m²sto a/nebo 

¶ VypouġtŊno na nov®m m²stŊ, 

Mluv²me o ñpŚepravŊ.òProces pŚepravy konļ² v okamģiku, kdy se pŚepravovan§ vŊc pŚestane 

dotĨkat ļehokoli, ļ²m byla pŚepravov§na. 

1.3 VĨbava, Software a Lid® 

R01 ï Veġker§ vĨbava 

Veġker§ vĨbava mus² bĨt vytvoŚena ze stavebn²ch d²lŢ LEGOÈ v pŢvodn²m stavu, jak byly 

vyrobenyé 

¶ s vĨjimkou: Struny a potrub² LEGOÈ lze zkr§tit. 

¶ s vĨjimkou: Programov® pozn§mky na pap²Śe jsou povoleny (mimo plochu). 

¶ s vĨjimkou: Lze pouģ²t znaļku na skryt®m m²stŊ z dŢvodu identifikace. 

R02 ï ř²d²c² jednotky  

¶ V jak®mkolikonkr®tn²m z§pasu je povoleno pouģit² pouze jedn® samostatn® Ś²d²c² jed-

notky. 

¶ Ta mus² pŚesnŊ odpov²dat typu vyobrazen®mu n²ģe (s vĨjimkou barvy). 

 

 
 

 

EV3 NXT RCX 

 

¶ Vġechny ostatn² Ś²d²c² jednotky mus² bĨt bŊhem dan®ho z§pasu zanech§ny v Odkl§da-

c²m prostoru. 

¶ Jak®koli d§lkov® ovl§d§n² nebo vĨmŊna dat (vļetnŊ Bluetooth) je v prostor§ch z§pasu 

nepŚ²pustn§. 

¶ Toto providlo v§s omezuje na pouze jednoho individu§ln²ho robota v jak®mkoli kon-

kr®tn²m z§pasu. 

R03 ï Motory 

¶ Sm²te pouģ²t aģ ļtyŚi samostatn® motory v jak®mkoli konkr®tn²m z§pasu. 
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¶ KaģdĨ z nich mus² pŚesnŊ odpov²dat typu vyobrazen®mu n²ģe. 

¶ Sm²te pouģ²t rŢzn® typy motorŢ, ale stale plat², ģe dohromady jich nesm² bĨt vice neģ 

ĻTYřI. 

¶ VĠECHNY dalġ² motory mus² bĨt bŊhem dan®ho z§pasu zanech§ny v Odkl§dac²m 

prostoru, bez vĨjimek. 

 

 
 

  

EV3 ñLARGEò EV3 ñMEDIUMò NXT RCX 

R04 ï VnŊjġ² senzory 

¶ Poļet vnŊjġ²ch senzorŢ nen² nijak omzen. 

¶ KaģdĨ z nich mus² pŚesnŊ odpov²dat typu vyobrazen®mu n²ģe. 

¶ MŢģete pouģ²t vice senzorŢ stejn®ho modelu. 

 

    

EV3 TOUCH EV3 COLOR EV3 ULTRASONIC EV3 GYRO/ANGLE 

    

 
 

  

NXT TOUCH NXT LIGHT NXT COLOR NXT ULTRASONIC 

 
 

  

 

 
 

 

RCX TOUCH RCX LIGHT RCX ROTATION  

R05 ï Dalġ² elektrick®/elektronick® souļ§stky 

¶ Ģ§dn® dalġ² elektrick®/elektronick® souļ§stky bŊhem vġech ļinnost² spojenĨch s plnŊ-

n²m ¼kolŢ na hern² ploġe nejsou povoleny. 

¶ s vĨjimkou:LEGOÈveden² a pŚevodn² kabely jsou povoleny dle potŚeby. 

¶ s vĨjimkou: Povolen® zdroje energie jsou jeden nap§jec² zdroj Ś²d²c² jednotky nebo ġest 

AAA bateri². 
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R06 ï Neelektrick® d²ly 

¶ Lze pouģ²t libovoln® mnoģstv² neelektrickĨch LEGOÈd²lŢ z jak®koli sady. 

¶ s vĨjimkou:Tov§rnŊ vyroben® nav²jec²/taģn® ñmotoryò nejsou povoleny. 

¶ s vĨjimkou:Dodateļn®/duplicitn² ¼kolov® modely nejsou povoleny. 

R07 ï Software 

¶ Robot mŢģe bĨt naprogamov§n poze prostŚednictv²m LEGOÈ MINDSTORMSÈ RCX, 

NXT, EV3, nebo softwarem RoboLab (v jak®koli vydan® verzi). 

¶ Ģ§dnĨ jinĨ software nen² povolen. 

¶ Patche, rozġ²Śen² a nov® verze povolen®ho software od vĨrobcŢ (LEGOÈ a National In-

struments) jsou pŚ²pustn®, ale sady n§strojŢ, vļetnŊ sady n§strojŢ LabVIEWnejsou po-

voleny. 

R08 ï Technici  

¶ V jednom okamģiku mohou bĨt v soutŊģn² z·nŊ maxim§lnŊ dva ļelnov® tĨmu, nazĨva-

n² ñtechniciò. 

¶ S vĨjimkou: Ostatn² mohou vstoupit v prŢbŊhu z§pasu kvŢli opravdu nal®havĨm opra-

v§m, pak mus² z·nu opŊt opustit. 

¶ Zbytek tĨmu se mus² zdrģovat v prostoru urļen®m pokynem poŚadatelŢ turnaje s t²m, 

ģe ļerstv² technici jsou pŚipraveni kdykoli nahradit a vymŊnit si m²sta se st§vaj²c²mi 

techniky. 

1.4 Robot Game 

R09 ï Neģ se spust² odpoļet z§pasu 

¶ Pot®, co se vļas dostav²te do soutŊģn² z·ny, m§te minim§lnŊ jednu minutu na pŚ²pra-

vu. 

¶ Pouze bŊhem tohoto speci§ln²ho ļasov®ho ¼seku mŢģete tak®... 

- ujistit se u rozhodļ²ho, ģe je ¼kolovĨ model ļi nastaven² v poŚ§dku, a/nebo 

- zkalibrovat svŊteln®/barevn® sensory, kdekoli chcete. 

R10 ï Manipulace bŊhem z§pasu 

¶ Pouze robot sm² manipulovat s jakoukoli ļ§st² hern² plochy, kter§ nen² KOMPLETNŉ v 

z§kladnŊ. 

- S vĨjimkou:Vy mŢģete ļinnost robota pŚeruġit kdykoli. 

- S vĨjimkou:MŢģete sebrat vĨbavu, kter§ nechtŊnŊ odpadla od robota, kdekoli, kdykoli. 

¶ Nesm²te zpŢsobit, aby se cokoli pohlo nebo pŚekroļilo hranici z§kladny, ani ļ§steļnŊ. 

- S vĨjimkou:MŢģete samozŚejmŊ vypustit robota. 

- S vĨjimkou:MŢģete kdykoli pŚesouvat/pouģ²vat/ukl§dat pŚedmŊty mimo hern² plochu. 

- S vĨjimkou:Pokud nŊco n§hodnŊ pŚekroļ² hranici z§kladny, v klidu to dejte zpŊt ï v 

pohodŊ. 

¶ Cokoli je ovlivnŊno ļinnost² robota (v dobr®m i ve zl®m!) nebo je posunuto zcela mimo 

z§kladnu, zŢstane tak, jak je, pokud to robot nezmŊn². Nic nikdy nesm² bĨt posunuto, 

abyste to mohli ñzkusit znovu.ò 
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R11 ï Manipulace s ¼kolovĨm modelem 

¶ Nesm²te nijak rozdŊl§vat ¼kolovĨ model, a to ani doļasnŊ. 

¶ Pokud s nŊļ²m zkombinujete ¼kolovĨ model (vļetnŊ robota), kombinace mus² bĨt do-

stateļnŊ voln§, ģe pokud byste byli poģ§d§ni, lze ¼kolovĨ model zdvihnout tak, ģe s 

n²m nezdvihnete nic dalġ²ho. 

R12 ï Ukl§d§n² 

¶ Cokoli, co je zcela v z§kladnŊ, sm² bĨt pŚesunuto/uloģeno mimo hern² plochu, ale mus² 

zŢstat v dohledu rozhodļ²ho, na stole. 

¶ Cokoli mimo hern² plochu ñse poļ²t§ò, jako by bylo zcela v z§kladnŊ. 

R13 ï SpuġtŊn²  

Spr§vn® spuġtŊn² (nebo znovuspuġtŊn²) vypad§ n§sledovnŊ: 

¶ Situace pŚed startem 

- V§ġ robot a vġe v z§kladnŊ, co se m§ pohnout nebo pouģ²t je vlastnoruļnŊ v§mi na-

staveno dle libosti, vġe mus² bĨt zcela uvnitŚ z§kladnya nesm² m²t na vĨġku vice neģ 

12"(30,5 cm). 

- Rozhodļ² se pŚesvŊdļ², ģe s niļ²m na ploġe nen² pohybov§no ani manipulov§no. 

¶ Start! 

- Dotykem stisknete tlaļ²tko nebo dejte sign§l senzoru, abyste aktivovali program. 

¶ Prvn² spuġtŊn² v z§pasu ï zde je nutnĨ pŚesnĨ a spravedlivĨ odpoļet ļasu, takģe pŚes-

nĨ moment spuġtŊn² je zaļ§tek posledn²ho slova/zvuku pouģit®ho pŚi odpoļtu, jako 

napŚ. ñPŚipravit, pozor TEń!ò neboPĉĉĉP! 

R14 ï PŚeruġen² 

¶ Pokud pŚeruġ²te robota, mus²te ho okamģitŊ zastavit, *pak ho opatrnŊ vezmŊte a pŚi-

pravte na znovuspuġtŊn² (*pokud ho m§te v pl§nu). 

¶ N²ģe je uvedeno, co se stane s robotem a s ļ²mkoli, co pŚev§ģel, v z§vislosti na tom, 

kde se oboje nach§zelo v danou chv²li nach§zelo: 

¶ Robot 

- Zcela na z§kladnŊ: znovuspuġtŊn². 

- NE zcela na z§kladnŊ: znovuspuġtŊn² + penalizace. 

¶ PŚev§ģen§ vŊc 

- Zcela v z§kladnŊ: ponech§te si ji. 

- NE zcela v z§kladnŊ: odevzdejte ji rozhodļ²mu. 

¶ ñPenalizaceò je pops§na u jednotlivĨch ¼kolŢ. 

R15 ï Zanech§n² 

¶ Pokud nepŚeruġenĨ robot ztrat² nŊco, co pŚev§ģel, je tŚeba poļkat, dokud nen² tato vŊc 

zcela v klidu. 

¶ Jakmile se nehĨbe, to. Co se s touto vŊc² stane, z§leģ² na tom, kde tato vŊc zŢstala le-

ģet... 

¶ PŚev§ģen§ vŊc 

- Zcela v z§kladnŊ: ponech§te si ji. 

- Ļ§steļnŊ v z§kladnŊ: odevzdejte ji rozhodļ²mu. 

- Zcela mimo z§kladnu: nechte ji, jak je. 
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R16 ï VmŊġov§n² 

¶ Negativn² ovlivŔov§n² ostatn²ch tĨmŢ nen² dovoleno s vĨjimkou pŚ²padŢ popsanĨch v 

¼kolu. 

¶ Đkoly, kter® se jinĨm tĨmŢm nepodaŚ² splnit z dŢvodu nepovolen®ho z§sahu v§s nebo 

vaġeho robota, se jim zapoļ²taj² jako splnŊn®. 

R17 ï Poġkozen² plochy 

¶ Pokud robot ¼kolovĨ model oddŊl² od Dual Lockunebo jej rozbije, pak ¼koly, kter® by 

se zjevnŊ daly splnit nebo se staly snazġ²mi kvŢli tomuto poġkozen² nebo ļinnosti, jeģ 

jej zpŢsobily, nebudou bodovŊ hodnoceny. 

R18 ï Konec z§pasu 

¶ Jakmile z§pas skonļ², vġe mus² zŢstat pŚesnŊ ve stavu jak je.  

- Pokud se v§ġ robot pohybuje, zastavte ho, jak nejrychleji to jde, a nechte ho na m²stŊ. 

(ZmŊny po ukonļen² se nepoļ²taj².) 

- Hned pot® uģ se nesm²te niļeho dotknout, dokud rozhodļ² neschv§l² zresetov§n² her-

n² plochy. 

R19 ï Bodov§n² 

¶ Bodovac² tabulka/Bodovac² software: Rozhodļ² s v§mi prodiskutuje, co se stalo a pro-

jde s v§mi hern² plochu ¼kol za ¼kolem. 

- Pokud se vġ²m souhlas²te, podep²ġete bodovac² tabulku, a bodovac² tabulka je uza-

vŚena. 

- Pokud s nŊļ²m nesouhlas²te, hlavn² rozhodļ² vynese koneļn® rozhodnut². 

¶ VĨsledek: Pouze v§ġ nejlepġ² vĨsledek z Ś§dn®ho z§pasu se zapoļ²t§v§ do od-

mŊn/postupu. 
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1.5 Ot§zky tĨkaj²c² se pravidel, Robot Game a pŚ²pravy hern² plochy 

¶ DŢleģit® ot§zky jsou pro vġechny tĨmy publikov§ny v sekci ñĻasto kladen® ot§zkyò.  

¶ Ofici§ln² odpovŊdi na vaġe ot§zky z²sk§te, pokud je zaġlete na emailovou adresu 

HANDS on TECHNOLOGYe.V. fll@hands-on-technology.org. 

¶ Ot§zky budou zodpovŊzeny vļas. 

1.6Z§vaģn® zmŊny v roce 2017/18 

¶ Slovo ñobjektyò bylo nahrazeno slovem ñvŊciò pro shodnost s term²nem ñcokoli.ò 

¶ Definice ñpŚepravyò je otevŚena i pro situace, kter® pŚ²mo nezahrnuj² robota. (D10) 

¶ Maxim§ln² vĨġka vĨbavy PřI SPUĠTŉNĉ je nyn² omezena. (R13) 

mailto:fll@hands-on-technology.org
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2. ROBOT GAME FLL 2017/18 ï ñHYDRODYNAMIKASMò 

Zaj²mali jste se nŊkdy o to, odkud se bere vġechna ta voda, kterou dennŊ pouģ²v§me? Vodu 

potŚebuj² vġichni ï na ļiġtŊn² zubŢ, k pit², k vaŚen² nebo kdyģ si chcete zaplavat! Poch§z² z 

podzemn²ch z§sob, z Śeky nebo z jezera? Jak si mŢģete bĨt jist², ģe voda, co pijete, je ļist§, 

a co se s vodou stane, kdyģ vteļe do kan§lu? V Robot Game HYDRODYNAMIKASM vġech-

ny tyto ot§zky prozkoum§te a dozv²te se o neuvŊŚitelnĨch technologi²ch, kter® n§m pom§ha-

j² naġi vodu chr§nit! 

2.1 Obecn® nastaven² a um²stŊn² FLL plochy 

N§hled  

 

 

 

 

 

Plochou se rozum² prostor, kde se uskuteļŔuje FLL Robot Game. Sklad§ se z hern² podloģ-

ky na stole, na n²ģ jsou um²stŊny ¼kolov® modely. Podloģka a d²lky LEGOÈslouģ²c² k vytvo-

Śen² ¼kolovĨch modelŢ jsou souļ§st² vaġ² ¼kolov® sady. Instrukce pro tvorbu ¼kolovĨch mo-

delŢ nejsou souļ§st² ¼kolov® sady, ale jsou k dispozici online:  

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

Instrukce na sestaven² turnajov®ho stolu jsou k dispozici online: 

www.first-lego-league.org/en/general/participation.html#4. 

 

Jak uspoŚ§dat ¼kolov® modely na hern² ploġe je vysvŊtleno v tomto dokumentu. 

Um²stŊn² hern² podloģky 

Krok 1:OdstraŔte vġechny zŚeteln® tŚ²sky a zakryjte vġechny zŚeteln® otvory. Vyluxujte stŢl 

velmi opatrnŊ. Dokonce i nejmenġ² ļ§stice pod podloģkou by mohly robotovi zpŢsobit pro-

bl®my. Po vys§t² pŚiloģte ruku k povrchu a ohlaŅte smirkovĨm pap²rem nebo jinak odstraŔte 

veġker® nedokonalosti, kter® najdete. Potom znovu pouģijte vysavaļ. 
 

Krok 2:Podoģku poloģte na hladkĨ povrch 

(napŚ.na stŢl FLL) a zŚetelnŊ jej oznaļte odpov²-

daj²c²mi hranicemi rozteļe (p§sma), jak je to ob-

vykl® na FLL turnaj²ch. Na vyļiġtŊn®m povrchu 

(nikdy nerozbalujte podloģku na m²stŊ, kde by se 

na ni mohly nachytat neļistoty), rozbalte podloģku 

tak. Aby byl obr§zek navrchu a jej² severn² okraj je 

u severn²/dvojit® hraniļn² stŊny (vġimnŊte si um²s-

http://www.first-lego-league.org/en/fll/robot-game/buildinginstruction.html
http://www.first-lego-league.org/en/general/participation.html#4


 

 
12 

 

12 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V.|2017/2018|ĂHYDRO DYNAMICSñ|FLL Rules & Robot Game 

 

 

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

 

tŊn² dvojit® stŊny na obr§zku n²ģe). BuŅte velice opatrn², aby se v§m podloģka nezvlnila pŚi 

ohĨb§n² ve dvou smŊrech najednou. 
 

Krok 3:Podloģka je z§mŊrnŊ menġ² neģ hern² plocha. PosuŔte a zarovnejte podloģku tak, 

aby mezi jej²m jiģn²m okrajem a jiģn² hraniļn² stŊnou nebyla mezera. Vycentrujte podloģku 

ve smŊru vĨchod-z§pad (ovŊŚte, ģe mezery vlevo a vpravo jsou stejn®).  

 

Krok 4:S pomoc² druhĨch napnŊte podloģku na protilehlĨch konc²ch a vytlaļte smŊrem od 

stŚedu ven jak®koli zvlnŊn² a znovu zkontrolujte poģadavek tŚet²ho kroku. Oļek§v§ se, ģe 

urļit® zvlnŊn² zŢstane, ale to by mŊlo ļasem zmizet. NŊkter® tĨmy pouģ²vaj² vysouġeļ vlasŢ, 

aby zvlnŊn² zmizelo rychleji.  

 

Krok 5ïNEPOVINNħ:Aby podloģka l®pe drģela na sv®m m²stŊ, mŢģete pouģ²t pruh ļern® 

lepic² p§sky na z§padn²m a vĨchodn²m okraji. P§ska sm² zakrĨvat  podloģku pouze pŚes jej² 

ļern® okraje. Na stŢl se sm² p§ska pŚilepit pouze na jeho horizont§ln² plochy, nikoli na hra-

niļn² stŊny.K upevnŊn² podloģky mŢģete pouģ²t tak® oboustranou lepic² p§sku, kterou nale-

p²te pod podloģku a t²m ji upevn²te ke stolu. 

 

 

 

Krok 6:Pro soutŊģn² uspoŚ§d§n² zajistŊte dva stoly sever-sever. Celkov§ mezera mezi hra-

nicemidvou stolŢ mus² mŊŚit od 76 mm do 100 mm. Na turnaji jsou k sobŊ spojeny dva stoly 

(sever k severu), ale vy pracujete pouze na jednom stole, takģe v§m staļ² postavit jen jeden 

stŢl, na kter®m budete tr®novat. The total span of border between two tables must measure 

between 76 mm and 100 mm. 

 

Faleġn§ zeŅ:VŊtġina Robot Game m§ "spoleļnĨ" ¼kol pro oba tĨmy, jejichģ ¼kolovĨ mo-

del(y) leģ² ļ§steļnŊ na vaġem stole a ļ§steļnŊ i na stole druh®ho tĨmu, kterĨ je pŚipojen k 

vaġemu stolu na severn² stranŊ. Nemus²te stavŊt druhĨ stŢl, ale potŚebujete sestavit potŚeb-

nou ļ§st stolu druh®ho tĨmu, aby sd²len® ¼kolov® modely mohly bĨt um²stŊny spr§vnŊ. Na 

fotografii mŢģete vidŊt, jak mŢģe faleġn§ zeŅ vypadat. V tomto roļn²ku nen² faleġn§ zeŅ po-

vinn§. 
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Sestaven² ¼kolov®ho modelu 

Sestavte ¼kolov® modely. Pouģijte d²lky LEGOÈz vaġ² ¼kolov® sady a postupujte dle instruk-

c² na t®to str§nce: 

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

Jednomu ļlovŊku to zabere tak 4ï5 hodin pr§ce, takģe je lepġ² pracovat na tom ve skupinŊ. 

Pro ļleny tĨmu, kteŚ² se sestavov§n²m z d²lkŢ LEGOÈnemaj² ģ§dn® nebo jen mal® zkuġe-

nosti, je konstrukce ¼kolovĨch modelŢ skvŊlĨ zpŢsob jak se to nauļit. Tento krok je tak® 

dobrou pŚ²leģitost² pro nov® ļleny tĨmu k sezn§men² s ostatn²mi. 
 

Modely mus² bĨt postaveny PERFEKTNŉ. "Skoro perfektn²" NENĉ dost dostateļn®. Mnoho 

tĨmŢ udŊl§ nŊkolik konstrukļn²ch chyb a cviļ² po celou sez·nu ġpatnĨmi modely. Kdyģ tyto 

tĨmy pozdŊji soutŊģ² na pol²ch se spr§vnĨmi modely, robot selģe. TĨm pak kvŢli ne¼spŊchu 

neopr§vnŊnŊ obviŔuje robota, organiz§tory turnajŢ nebo vlastn² smŢlu. Nejlepġ²m postupem 

je ovŊŚit spr§vnost nŊkolika lidmi. NEPODCEœUJTE TO PROSĉM! 

 

Dual Lock 

NŊkter® modely jsou "zajiġtŊn®" na podloģce, jin® jsou prostŊ na n² "um²stŊn®". Kaģd® m²sto 

na podloģce, kde m§ bĨt model zajiġtŊn, je vyobrazeno jako b²lĨ r§meļek s oznaļen²m X. 

ZajiġtŊn² se prov§d² pomoc² opŊtovnŊ pouģiteln®ho upevŔovac²ho materi§lu od 3M tzv. Dual 

Lock, kterĨ je v ploch®m ļir®m balen² souļ§st² vaġ² ¼kolov® sady s d²lky LEGOÈ. Dual Lock 

je navrģen tak, aby se drģel u sebe neboli se "uzamkl", kdyģ k sobŊ pŚitlaļ²te dvŊ ļeln² plo-

chy, ale mŢģete je zase odemknout z dŢvodu snadnŊjġ² pŚepravy a skladov§n². PŚ²prava k 

pouģit² Dual Locku je nutn§ pouze jednou. N§slednŊ lze modely jednoduġe zamknout na 

podloģku nebo odemknout. Chcete-li Dual Lock pŚipravit k pouģit², postupujte vģdy po jed-

nom modelu dle n§sleduj²c²ch pokynŢ: 
 

Krok 1: Nalepte jeden ļtvereļek lepivou stranou DOLš, na kaģdĨ viditelnĨ r§meļek na podloģce 

oznaļenĨ ñXò. 

Do poloviļn²ch r§meļkŢ pŚestŚihnŊte ļtvereļek napŢl. 
 

Krok 2:PŚitlaļte druhĨ ļtvereļek shoran a jiģ nalepen® lepivou stranou NAHORU, Ś²mģ je do 

sebe ñuzamkneteò. Nepouģ²vejte k pŚitlaļen² prsty, pouģijte ¼trģek voskov®ho pap²ru, na 

nŊmģ byly ļtvereļky dod§ny. 
 

Krok 3:Zarovnejte model pŚesnŊ na jeho znaļku a pŚitlaļte ho na ļtvereļky. 

Tipy:D§vej pozor. NŊkter® modely vypadaj² symetrick®, ale maj² oznaļenu smŊrovou orien-

taci. UjistŊte se, ģe um²st²te kaģd® ļtvereļek pŚesnŊ do jeho r§meļku a kaģdĨ model pŚesnŊ 

na jeho znaļky. PŚi pŚitlaļen² modelu zatlaļte dolŢ na nejmenġ² pevnou strukturu nam²sto 

tlaku na celĨ model. StejnŊ tak tahejte za stejnou ļ§st, pokud budete pozdŊji potŚebovat od-

dŊlit model od podloģky. 

U velkĨch a/nebo flexibiln²ch modelŢ pouģijte pouze jeden nebo dva p§ry najednou. Nen² 

tŚeba dŊlat vġe najednou. 

   

   

Step 1 Step 2 Step 3 

http://www.first-lego-league.org/en/fll/robot-game/buildinginstruction.html
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UspoŚ§d§n² modelŢ a nastaven² 

Znaļky na podloģce spolu s textem a obr§zky v sekci Robot Game poskytuj² vŊtġinu infor-

mac², kter® potŚebujete k uspoŚ§d§n² a nastaven² modelŢ (m²sto/nastaven² podle obr§zku). 

Jak®koli detaily, kter® nejsou zobrazeny v obr§zc²ch nebo zm²nŊny v textu, jsou ponech§ny 

n§hodnŊ a ofici§lnŊ na nich  nez§leģ². 

 

Đdrģba plochy 

Hraniļn² stŊny 

OdstraŔte vġechny zŚeteln® tŚ²sky a zakryjte vġechny zŚeteln® otvory. 

 

Hern² podloģka 

UjistŊte se, ģe se podloģka dotĨk§ jiģn² hraniļn² stŊny a je vycentrovan® ve smŊru od vĨ-

choduk z§padu. 

VyhnŊte se ļiġtŊn² podloģky ļ²mkoli, co by zanechalo zbytky. Jak®koli zbytky, lepkav® nebo 

kluzk®, ovlivn² vĨkon robota. Pouģijte vysavaļ a/nebo vlhkĨ hadŚ²k na prach a drobn® neļis-

toty (nad a pod podloģkou). PŚi pŚem²sŠov§n² podloģky pŚi pŚepravŊ a skladov§n² dejte po-

zor, abyste ji neohnuli do zlomu, kterĨ by mohl ovlivnit pohyb robota. Nepokl§dejte Dual 

Lock pod rohoģ, ani jej nepouģ²vejte k niļemu jin®mu neģ k zajiġtŊn² ¼kolovĨch modelŢ, jak 

je pops§no. 

 

Đkolov® modely 

Udrģujte ¼kolov® modely v pŢvodn²m stavu t²m, ģe opakovanŊ a ļasto srovnat® a pŚitlaļ²te 

pevn® spoje. UjistŊte se, ģe ot§ļej²c² se osy se volnŊ ot§ļej² t²m, ģe zkontrolujete jejich po-

hyb od zaļ§tku do konce.
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2.2 Đkoly: Um²stŊn² & nastaven² plochy, Popis zad§n², Omezen² & Vyhodnocen² 

ZĆKLADNA 

Ļtvrtkruh v jihoz§padn²m rohu je z§kladna. 

PŚes startem jsou volnŊ uvnitŚ z§kladny tyto pŚedmŊty: 

¶ Studna 

¶ Stativ 

¶ Voliteln§smyļka 

¶ 2 nov® trubky 

¶ 3 velk® barely vody 

¶ PrakosazenĨ 1 deġŠovou kapkou a 1 ġpinavou vodou 

Vġechny tyto pŚedmŊty mŢģete um²stit kdekoli v z§kladnŊ nebo v jin®m schv§len®m ¼loģiġti 

mimo stŢl. 

 

 

 

 

 

 

 

PLOCHA 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Z§kladna 
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END 

 

 

BARI£RY: ZajistŊte kaģdou pomoc² Dual Locku na znaļk§ch na podloģce hladkou stranou 

smŊrem na z§pad (jak je vidŊt na obr§zku). Celkem je 6 bari®r. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

OBRUBY: ZajistŊte obruby na podloģce tak, aby z§Śezy smŊŚovaly ke kruhŢm (jak je vidŊt 

na obr§zku). Celkem jsou 2 obruby. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Bari®ra 

 

 

Obruba 
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M01. ODSTRANŉNĉ POTRUBĉ 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr. 1: Um²stŊte volnŊv nastaven²opravy potrub² dle detailŢ n²ģe (srovnejte s  M10). 

 

 

 

 

 

 

 

 

ĐKOL 

PŚesuŔte rozbit® potrub² tak, aby bylo zcela v z§kladnŊ. 

KONEC ZĆPASU 

Rozbit® potrub² je zcela v z§kladnŊ. 

Body: 20 

 

 

 

 

 

 

 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

 

 

Obr. 1 

 

 

Konec 
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M02.PRšTOK 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr.1:Um²stŊte p§ry Dual LockŢ pŚesnŊ a pouze na vyobrazenĨch m²stech. 

Obr. 2:UpevnŊte model na severn² stŊnu na dan® znaļky. 

Obr. 3:Naloģte na model velkĨ barel vody. 

ĐKOL 

PŚesuŔte velkĨ barel vody (maxim§lnŊ jednou) na plochu druh®ho tĨmu pouze otoļen²m 

ventilu(Ţ) ļerpac²ho syst®mu. 

KONEC ZĆPASU 

VelkĨ barel vody je um²stŊn na ploġe druh®ho tĨmu. 

Body: 25 

 

 

 

 

 

 

 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ Pouze jeden velkĨ barel vody sm² bĨt um²stŊn na plochu druh®ho tĨmu. 

¶ PŚesuŔte velkĨ barel vody na plochu druh®ho tĨmu pouze otoļen²m ventilu(Ţ) ļerpac²ho 

syst®mu. 

 

   

   

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

 

 

Konec 
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M03. DOPLNŉK PUMPY 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr. 1:Um²stŊte volnŊ na odpov²daj²c² znaļky na ploġe. 

Obr. 2:C²lov§ plocha pro doplnŊk pumpy dosahuje k severn² stŊnŊ. 

ĐKOL 

PŚesuŔte doplnŊk pumpy tak, aby se dotĨkal podloģky, tento dotek mus² bĨt zcela v c²lov® 

ploġe pro doplnŊk pumpy. 

 

KONEC ZĆPASU 

DoplnŊk pumpy se dotĨk§ podloģky, tento dotek je zcela v c²lov® ploġe pro doplnŊk pumpy. 

Body: 20  

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

  

  

Obr. 1 Obr. 2 
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M04. D£Ġş 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr. 1: UpevnŊte na znaļky na podloģce tak, aby ļ§st s mraky m²Śila na vĨchod.  

Obr. 2 a 3:PosuŔte ģlutou tyļ na sever a souļasnŊ rovnomŊrnŊ rozm²stŊte 8 deġŠovĨch ka-

pek na vrġek. Dokonale rovnomŊrn® rozm²stŊn² nen² vyģadov§no. 

ĐKOL 

Dos§hnŊte toho, aby alespoŔ jedna deġŠov§ kapka vyġla z deġŠov®ho mraku. 

KONEC ZĆPASU 

AlespoŔ jedna deġŠov§ kapka vyġla z deġŠov®ho mraku. 

Body: 20 

 

 

 

 

 

 

 

 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

   

   

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

 

 

Konec 
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M05. FILTR 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr. 1: UpevnŊte model na na dan® znaļky na podloģce. 

Obr. 2:ZvednŊte z§padku z§mku (ļerven§ ġipka na obr. 2) a vyt§hnŊte ģlutĨ p²st s b²lĨm fil-

trem na jihna jeho znaļku. 

ĐKOL 

PosuŔte filtr na sever, aģ z§padka z§mku poklesne. 

KONEC ZĆPASU 

Z§padka z§mku filtru poklesla. 

Body: 30 

 

 

 

 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

  

  

Obr. 1 Obr. 2 

 

 

Konec 
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M06. ĐPRAVA VODY 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

 

Obr.1:CelkovĨ pohled. 

Obr. 2: UpevnŊtez§chod na odpov²daj²c² znaļky na podloģce, k nŊmu pŚipojenou vĨchodn² 

osu. 

Obr. 3:PŚipojte stŚedovou osu, mus² bĨt zcela nad jej² znaļkou, a zajistŊte z§padn² loģisko. 

Obr.4:UpevnŊte dvŊ vod²tka modelu ¼pravy vody pomoc² Dual Locku na znaļky na podloģ-

ce. Pak vod²tka odstraŔte. 

Obr.5:PŚipojte z§padn² osu k modelu ¼pravy vody a um²stŊte model co nejpŚesnŊji, ale vol-

nŊ na jeho znaļku (Obr. 5 ho zobrazuje v pozici a naplnŊnĨ). 

Obr.6:UpevnŊte vod²tka na Dual Locky.  UjistŊte se, ģe osy jsou pŚesnŊ um²stŊny nad znaļ-

kami a zkontrolujte, ģe se spojovac² souļ§sti neot²raj² o loģiska. 

Obr. 7aïc:ZdvihnŊte b²lou n§drģ (Obr. 7a),zat²mco zatlaļujte ġedou tyļ na z§pad (obr§zek 

7b), pak naplŔte kal a velkĨ barel vody, ļ²mģ dokonļ²te um²stŊn² (ļerven® ġipky na obr§zku 

7c). 

TESTOVĆNĉ:StisknŊte ģlutou p§ļku toalety dolŢ a drģte ji tam. Tlak by mŊl bĨt velmi slabĨ a 

mŊlo by zpŢsobit, ģe model na ¼pravu vody vysune velkĨ barel vody a kal. Pokud to nŊkde 

drhne, zopakujte opatrnŊ kaģdĨ krok. 

ĐKOL 

PouhĨm pŚesunut²m p§ļky toalety, mus² model ¼pravy vody vysunout velkĨ barel vody. 

   

   

Obr. 1 Obr. 2 Obr. 3 

 

 

  

Obr. 4 Obr. 5 Obr. 6 

   

Obr. 7a Obr. 7b Obr. 7c 
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KONEC ZĆPASU 

Model ¼pravy vody vysunul velkĨ barel vody. 

Body: 20 

 

 

 

 

 

 

 

 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ PouhĨm pŚesunut²m p§ļky toalety, model ¼pravy vody vysune velkĨ barel vody. 

 

 

Konec 



 

 
24 

 

24 

É HANDS on TECHNOLOGY e.V.| 2017/2018|ñHYDRO DYNAMICSSMò|FLL Rules & Robot Game 

 

 

 

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

M07. FONTĆNA 

UMĉSTŉNĉ & NASTAVENĉ PLOCHY 

Obr. 1: UpevnŊte font§nu pomoc² Dual Lockuna znaļky na podloģce. 

 

 

 

 

 

 

 

 

ĐKOL 

Dos§hnŊte toho, aby se prostŚedn² patro font§ny viditelnŊ zvĨġilo a zŢstalo tak, pouze za 

pomoci velk®ho barelu vody v ġed® n§drģi. 

KONEC ZĆPASU 

ProstŚedn² patro font§ny se viditelnŊ zvĨġilo a zŢstalo tak. 

Body:20 

OMEZENĉ & VYHODNOCENĉ 

¶ Viditeln® na konci z§pasu. 

¶ ProstŚedn² patro font§ny viditelnŊ se zvĨġilo pouze za pomoci velk®ho barelu vody v ġe-

d® n§drģi. 

 

 

Obr. 1 

  

  

Bez bodŢ Konec 






























