Ｃ部門

　競技は、市販ロボットキット及び自作ロボットによる自律型ロボットを使用する。

１.スタート時のロボットの大きさは、200mm×200mm×300mm(長さ×幅×高さ)以内であること。

スタート後は、変形しても良い。

２.ロボットは、故意にコースに損傷を与えてはいけない。

３.ロボットはプログラム実装により制御される自律型とし、スタートしてからゴールまたはリタイヤするまで、ロボット本体以外からはいかなる物理的な方法によってもエネルギー、力、情報などを与えてはいけない。

４.ロボットの動力源となるバッテリーは、乾電池のみ使用する。

５.実装するプログラムは、競技者が作成し説明できるものであること。

６.スタート

審判の合図によりスタートする。

スタートの合図は以下とする。

１）「スタート位置についてください」→ロボットをスタート地点に置く。

２）「用意」

３）「ピー」（笛を鳴らす）　→　スタートボタンを押す。

７.リタイヤ

審判がリタイヤと認めた場合、競技者はすみやかに競技コースからロボットを撤収する。

リタイヤとする場合：

1）制限時間内（片道９０秒、往復１２０秒）にゴールできない場合。

２）競技ルールに違反していると審判が認めた場合。

３）ロボットが走行不能状態であると審判が認めた場合。

４）その他、審判が状況に応じて競技を中止すべきと判断した場合。

８.やり直し

　　　　不慮の事態により競技者に不利な状況が発生した場合等は、審判は競技のやり直しを命じる。

競技）ライントレース　　　 ラインに沿って速く走るロボット競技である

競技内容

＜Ｃ１＞スタートからゴールまで競技ライントをトレースし、できるだけ速く走行すること。

＜Ｃ２＞スタートから競技ラインをトレースし、ゴールラインを超えて壁に接触して、競技ラインをトレースしスタートまで戻る。

①ターン

壁に接触した後は、ターンゾーン内に限り、ロボットは競技ラインをはずれてもよい。

ターンゾーン内とは、ロボットの接地部分（タイヤ等）の一部がターンゾーン内にあることとする。

ターンゾーンを超えて競技ラインのトレースに復帰した場合は、リタイヤとはしないが、ペナルティとして走行時間に３．０秒が加算される。

②壁はコースに接着されており動かない。

１.ロボットは競技ラインをはずれてはいけない。はずれた場合、リタイヤとする。

競技ラインをはずれるとは、ロボットの接地部分（タイヤ等）を含んで、その間全てが競技ラインからはずれた場合とする。
２.競技ラインの幅は25mm。

３．競技は各チーム２回行われる。
４．着順の判定

ゴールしたロボットはその走行時間にペナルティ時間を加算した時間の小さい順を着順とする。

リタイヤした場合は、着順なしとする。

　　　　２回競技したうち、時間の小さいほうが採用される。

５．走行時間計測

　　　　走行時間はストップウォッチを使用した手動計測を行う。

６．スタートとゴール

　　　１）スタート

　　　　ロボットの先端がスタートラインを超えない位置からスタートする。

　　　２）ゴール

　　　　ロボットの先端がゴールライン(往復の場合はスタートライン)を通過した時点をゴールしたとする。

７. 参加チームは、テスト走行後、運営委員より指定された場所にとどまり、競技開始を待つこと。

車検内容

Ａ．ロボット（競技ルールに適合したロボットであること）

Ｂ．プログラム（プログラムをＦＤにて提出：自作の確認もある）

Ｃ．バッテリー（乾電池であることの確認を行う）

練習用コースの作り方

次のどちらかの方法で、拡大して使用するとほぼ原寸に近いコースを

作成することができます。

ライントレース：「linetrace-field.xls」

(1) Ａ３用紙に出力（印刷）し、Ａ０版に拡大コピーをする。

(2) ファイルを 280倍に拡大出力（印刷）する。
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