תחרות: רובוט מלצר
תמצית חוקי התחרות והנחיות לשיפוט
מטרת העל של התחרות: עידוד תלמידים לרכוש ידע של טכנולוגיות רובוטיות כאשר  הרובוטים משמשים כלי חינוכי להשגת המטרה.
תחרות RoboWaiter מאתגרת צוותים  ליצור רובוט שיכול לאחוז בצלחת של מזון הנמצאת על מדף ולהעביר אותה לשולחן באופן אמין ויעיל.
1. הגדרות כללית ומשימות
התחרות מציגה אדם עם צרכים מיוחדים, סבא - היושב על יד שולחן במטבח בכיסא גלגלים או בכסא. הרובוט צריך להעביר צלחת אוכל הנמצאת על המדף אל השולחן. סביבת התחרות היא זירה המייצגת מטבח ביתי, עם סבתא, כיסא שני, כיור ושולחן. 
המשימה שעל הרובוט לבצע היא: להגיע אל המדף, להרים את הצלחת עם או בלי האוכל (תלוי ברמת הקושי שנבחרה) ולהביאה אל השולחן ולמקם אותה על השולחן. כמובן שכל פעולת הרובוט חייבת להיות אוטונומית באופן מלא.
השופט ימדוד ויתעד את הזמן מרגע הינתן האות עד שהרובוט מניח את הצלחת על השולחן.
2. הזירה:
התחרות מתקיימת בזירה מרובעת המדמה מטבח (ראו תמונה). עיגול  לבן בקוטר  של 30 ס"מ מסמן את נקודת ההתחלה של הרובוט (START). עיגול זה לא מקובע לרצפת הזירה. על השופטים להניח את הרובוט על העיגול הלבן בכיוון המדף עליו מונחת הצלחת.  
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תרשים הזירה:
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· ישנם שני כסאות בזירה ויש להציבם ע"פ התרשים  כאשר גב הכסאות פונה לדופן הזירה. הסבא יושב על הכסא הממוקם ע"י השולחן. 
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בובת הסבתא ממוקמת כפי שמוצג בתרשים.
3. ציוד הזירה
3.1.   צלחת
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הצלחת נמצאת על המדף. דסקית פלדה המודבקת לבסיס הצלחת מוסיפה לצלחת משקל.
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כמו כן בתחתית הצלחת קבועות ארבע רגליים מפלסטיק, אשר מסייעות למנוע החלקה של הצלחת על המדף.

הערה  חשובה:  אסור לרובוט להשתמש בגלאי מתכות!
3.2.   מדף
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המדף  עליו ממוקמת הצלחת (40 ס"מ X 45 ס"מ) בגובה שבין 20 ס"מ ל- 24 ס"מ מעל הרצפה.
גובה המדף ישתנה מריצה לריצה,  ולכן הרובוט חייב להתמודד עם גובה המדף שאינו ידוע מראש.

בחזית המדף, במרכזו של החלק הקדמי ממוקמים שלושה לדים אדומים במרחק של 2 ס"מ זה מזה.
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שולחן
השולחן (70 ס"מ X 50 ס"מ) בחזית השולחן במרכז, נמצא LED  אדום. חלקו העליון של השולחן הוא בגובה שבין 20 ס"מ ל- 24 ס"מ מעל הרצפה.

[image: image9.jpg]



3.4. כיור
הכיור משמש לפינוי הצלחת  מהשולחן. הכיור הוא  בגבוה 25 ס"מ מהרצפה.

3.5. כיסא.
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בזירה ישנם שני כיסאות בגודל 20ס"מ X 20 ס"מ.

4. רובוט
4.1. ממדים חשובים
· החלקים הפונקציונליים של הרובוט חייבים להיכנס לתוך תיבה שמידותיה 30 ס"מ  אורך, 30 ס"מ רוחב, ו- 50 ס"מ  גובה לאורך כל הריצה למעט המנגנון המשמש לאחיזת הצלחת והובלתה – רק כאשר הוא בשימוש.
· אסור לרובוט לפרוס חיישן כלשהו מעבר למידות הרובוט למעט חיישני מנגנון אחיזת הצלחת.
· אסור לרובוט לפרוס את מנגנון אחיזת הצלחת לפני  שהוא עומד מול הצלחת. 
· רובוט אשר יחרוג מהתיבה לא יורשה להשתתף בתחרות. לעומת זאת, פריט דקורטיבי שאינו פונקציונלי יכול לחרוג ממגבלות הגובה המרבי. וזאת רק בתנאי שהרובוט יכול לפעול גלבצע את המשימה ללא חלק זה. השופטים יכולים לאסור שימוש בפריט אם לדעתם הוא חלק פונקציונלי של הרובוט. 
4.2. לחצן הפעלה: 
לכל הרובוטים חייב להיות לחצן הפעלה  במקום הכי גבוה של הרובוט.
לחצן הפעלה חייב להיות מוקף בצבע ירוק ומסומן במילה START.
                  [image: image12.png]



5. נהלי שיפוט
5.1. הרצת הרובוט
5.1.1. השופט יעמיד את הרובוט בזירה עם הפנים לכיוון המדך עליו מונחת הצלחת. 
5.1.2. השופט יפעיל את הרובוט ויתחיל למדוד את הזמן.
5.1.3. הרובוט חייב לאסוף את הצלחת מהמדף. הרובוט חייב להביא את הצלחת אל השולחן ולהניחה על משטח השולחן, ולשחרר את הצלחת לחלוטין. הצלחת חייבת להיות אך ורק על השולחן ולא תלויה מעל קצה השולחן, אך היא אינה חייבת להיות במרכזו של השולחן.
5.1.4. השופט יפסיק את מדידת הזמן רק כאשר הרובוט הפסיק לזוז לאחר שחרור הצלחת.

5.2. אופני פעולה  OM) OPERATING MODES)
הקבוצה יכולה לבחור אופני פעולה נוספים אשר הופכים את ריצת הרובוט לקשה יותר, אך יחד עם זאת מקנים לקבוצה יתרונות בניקוד – "בונוסים". אופני פעולה אלו נקראים באנגלית OPERATING MODES בקיצור OM היכולים להשפיע על התוצאה הסופית.  לכן יש להקפיד למלא בדף השיפוט במדויק את מצבי הפעולה שנבחרו. בכל ריצה יכול להיות שילוב שונה של OM
5.2.1.  בונוס "התחלה אקראית"  OM=0.85
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אם המתמודדים בחרו בבונוס זה, השופט יבחר את נקודת ההתחלה ואת הכיוון בו יונח באופן אקראי וימקם את מעגל הבית במקום זה. מיקום התחלה שרירותי זה לא יהיה קרוב יותר פיזי לצלחת על המדף מאשר מיקום ההתחלה הסטנדרטי. בתרשים מופעים אזורים אפשריים בהם ניתן להניח את הרובוט.
5.2.2.  בונוס "מזון"   OM=0.8  
במידה והמתמודדים בחרו בבונוס "מזון", הרובוט יקבל בונוס זה במידה ויצליח להעביר את הצלחת אל משטח שולחן האוכל מבלי להפיל או לשפוך את האוכל המונח עליו. האוכל הוא יבש כגון פסטה או דגנים, הוא אינו נדבק לצלחת ואינו מוסיף משקל משמעותי לצלחת. בכל מקרה בו הרובוט יפגע בצלחת ויפיל את האוכל המונח עליה אף לאחר שהונחה, הרובוט יאבד בונוס זה.
5.2.3. בונוס הסבתא  OM = 0.75
אם המתמודדים בחרו באשפרות זו, השופטים ימקמו את בובת הסבתא כפי שמוצג בתרשים. במקרה בו הרובוט נוגע בבובת הסבתא, הרובוט לא יקבל את הבונוס. 
5.2.4. בונוס חזרה להתחלה   OM = 0.80  
הרובוט חייב לחזור לנקודת ההתחלה, אל העיגול שבו הוא התחיל את הריצה. הרובוט לא צריך להיות  באותו כיוון שבו התחיל את הריצה. זמן הריצה של הרובוט (AT) הוא הזמן הנדרש כדי להעביר את הצלחת לשולחן, לא כולל הנסיעה חזרה. עם זאת,  הרובוט חייב לחזור למקום ההתחלה שלו תוך 2 דקות, אחרת, בונוס זה לא ייחשב. 
5.2.5. בונוס "ניקיון"  OM = 0.7 
אחרי שהרובוט חזר לעיגול הבית והפסיק את כל התנועה, השופט יפעיל מחדש את הרובוט באמצעות ביפר של 3.8 קילוהרץ. הרובוט יהיה חייב לחזור לשולחן, להרים את הצלחת, להעביר אותה לכיור, ואז לחזור למעגל הבית שוב.

אלגוריתם של ניקיון לא יתוכנן לפי מיקום מדויק של הצלחת השופטים לא ימקמו  את הצלחת אחרי שהרובוט משחרר אותה אלא היא תישאר באותו מקום שהרובוט השאיר אותה. 
עם זאת, לרובוט אסור להפיל מזון על הרצפה תוך כדי העברת  הצלחת לכיור על מנת להשלים את פעולת ניקוי בהצלחה. 
אם הרובוט לא מצליח להשלים את פעולת "הניקיון", כל ריצת הרובוט תיפסל.
טבלת מצבי פעולה : Operating Modes
	Operating Modes – תאור אופני הפעלה האפשריים
	MF

	Arbitrary Starting Location- התחלה במקום אקראי
	0.85

	Food Premiun – בונוס ה"מזון"
	0.8

	Grandma - בונוס הסבתא
	0.75

	Return Trip- חזרה לעמדת ההתחלה
	0.8

	Clean up- "נקיון"
	0.7


5.3. תיעוד ביצוע משימות שונות ללא ניקוד
השופט יתעד את מהלך הפעולה של הרובוט ואת המשימות שהצליח לבצע  במהלך שלוש הריצות. תיעוד זה ישמש לדירוג הרובוטים שלא הצליחו להשלים את אחת הריצות בהצלחה.
1. הרובוט הגיע למדף.
2. הרובוט  הרים את הצלחת.
3. הרובוט  נע עם צלחת עליו  20 ס"מ לפחות.
4. הרובוט מצא את השולחן.
6. ניקוד
כל רובוט יתחרה בשלוש ריצות, כאשר בכל ריצה השופט ימדוד את הזמן שנדרש לרובוט להשלים את הריצה. כדי להיות מועמד לפרס הרובוט חייב להצליח לפחות בריצה אחת.
דוגמה לחישוב ניקוד 
ריצה 1:
הרובוט יתחיל בנקודת מוצא, יאתר את הצלחת ויעביר אותה אל משטח השולחן ויניח אותה שם. הצלחת תיהיה ריקה מאוכל. הריצה לא כוללת בונוסים.
זמן שנמדד = 78 שניות
הצלחה = 1
זמן = זמן שנמדד = 78 שניות
מטלות שהושלמו = 4
ריצה 2
הרובוט מתחיל בנקודת מוצא, מאתר את הצלחת עם האוכל בתוכה ומעביר אותה אל השולחן ומניח אותה שם וחוזר להתחלה. 
זמן שנמדד = 56 שניות
הצלחה = 1
זמן (עם בונוסים) = זמן שנימדד x בונוס אוכל x בונוס חזרה 
כלומר זמן: 56 * 0.8 *0.8 = 35.84 s
מטלות שהושלמו = 4
ריצה 3:
הרובוט מתחיל בנקודת מוצא שרירותית, מעביר את הצלחת עם האוכל לשולחן וחוזר לנקודת ההתחלה ומשלים את פעולת הניקוי.
זמן שנמדד = 109 שניות
הצלחה = 1
זמן (עם בונוסים) = זמן שנמדד x בונוס התחלה x בונוס אוכל x בונוס חזרה 
כלומר: 109 * 0.85 * 0.8 * 0.8 * 0.7 = 41.507 s
מטלות שהושלמו = 4
תוצאה:
הצלחה = 3

סה"כ זמן =  78 s+ 35.84 s + 41.507 s= 155.347 s
סה"כ משימות שהושלמו = 12
