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1 Introduktion

For att senare kunna fly scenen da heist:en ar utford behdver man sdklart trina pd att ta sig forbi
olika typer av hinder. Tdvlingen ar darmed indelad i 3 moment: drag-race, slalom, och hopp.
Mer information om varje moment hittas langre ner i dokumentet. Varje moment kommer att
ge en viss mingd podng baserat pa prestanda. Det hiar dokumentet ar specifikt for tdvling 2.
Allminna regler som géller for alla tdvlingar hittas pa tdvlingshemsidan (robot.tekniskfysik.se).

2 Komponenter

Lagen kommer 2 foljande av robotledningen:

- 212V Motor

- 1 Tvakanalsmotordrivare

- 1 180° Servo 15kg/cm

- 1 180° Mikroservo 9g

- 1 Romeo Mini ESP32 C3

- 1 Ardunio Nano ESP32

- 15V 5A DC-DC omvandlare
- 321700 sdkrade Li-ion batteri
- 1 Batterihéllare

- 1 Vippstrombrytare

- 1 Tradad Handkontroll

2.1 Andra Komponenter

Lagen fér inte anvénda annan elektronik &n det som é&r givet for tdvlingen. Utdver den elektronik som
ar tillgiven kan lag fa dispens for att anvdnda annan elektronik pa begér och konsensus med
robotledningen. Under fallet att ytterligare elektronik skulle bli tillatet for ett lag sa kommer de andra
lagen notifieras och dven dem f4 tillatelse till samma elektronik.

Déaremot elektronik som inte ger direkt fordel (resistorer, lysdioder, osv.) dr godkdnt och behover inte
fis dispens for. Om ni &r osdkra om en viss typ av elektronik é&r tilldten &r det bara att fraga.

Anvindning av annan handkontroll 4r tilldtet. Till exempel om laget skulle vilja anvénda en
trddlos handkontroll istédllet for den som é&r given.

3 Riktlinjer
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Roboten far inte overstiga varken 3 kg i vikt eller 40x40x40cm i storlek. Handkontrollen
kopplas enklast till en laptop (eller ekvivalent) dar kod kors for att skicka data till ena Romeo
kortet 6ver USB. Den trddlosa kommunikationen mellan korten (varav en dr pa roboten)
maste utforas genom ESP-NOW. Annan kommunikationsmetod é&r alltsd inte tilldtet.

Roboten ska transportera en 4x4x4cm kub med en vikt pd 20+- 5 g genom alla
tavlingsmoment. Kuben ska enkelt kunna placeras pa roboten ovanifran av funktionér innan
start. Det ar tillatet att halla fast eller stinga in kuben elektroniskt (inte for hand) men den ska
kunna avligsnas av funktionir efter att aktuella momentet genomforts. Om kuben inte &r pa
roboten 1 slutet av aktiva delmomentet sd tappas 3 poing av det delmomentets mdojliga poéng
(man kan alltsd inte g& minus fOr att testa ett visst moment).

4 Tavlingsmoment

Téavlingsbanan kommer grundas pad gummimattor och de kommer vara utformat pé olika sétt 1
de olika momenten. Lagen fir modifiera roboten mellan varje moment.

4.1 Dragrace

Forsta delmomentet utgér pa att kora sa snabbt som mojligt i en rak linje med inga hinder i
vigen. Banan kommer vara 1 meter bred och 8 meter ling. Lagens robotar placeras med
frimsta punkten pa startlinjen. Nér roboten borjar kora startas en timer och nar framsta
punkten ndr mallinjen avslutas den. Att klara detta moment ger 1 poéing och ytterligare poéng
beroende pa snabbast tid: #1 far 5 poing, #2 far 3 poing, och #3 far 1 poing.

4.2 Slalom

Andra delmomentet utgér pa att kora slalom runt ett antal koner som dr placerade i en rak linje
dir mellanrummet mellan dem dr 60cm. Roboten maste alltsa alternera mellan att kora pa
hoger och vénster sida av respektive kon, det ar fritt att vilja vilket hall man borjar slalomen.
Lagens robotar placeras med frimsta punkten i linje med startlinjen. Nér roboten borjar kora
startas en timer och nir frimsta punkten nér méllinjen avslutas den. Att klara detta moment
ger 3 poing och ytterligare podng beroende pd snabbast tid: #1 fir 3 podng, #2 far 2 poing,
och #3 far 1 podng. Om roboten kor pé koner kommer 0.5 podng dras bort per kon.

4.3 Hopp

Tredje delmomentet utgar pa att hoppa sa langt som mojligt. For detta moment fér lagen
forsoka upp till 6 ganger (minus antalet milstolpar som inte klaras) och far bestimma
avstandet mellan ramperna sjdlva. Horisontella avstandet fran kanten av ena rampen till den
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andra méts. Ett hopp lidngre én halva roboten ger 04
5 poing och ytterligare podng beroende pé

langst avstand: #1 far 6 poidng, #2 far 4 poing,

#3 far 2 poing och #4 far 1 poing. Rampen 02
kommer att vara 50cm bred och 30cm (£10%)
hog, se bild for mer specifik utformning.
Landningen kommer besta av en matta som

0 0.2 04 06 08

lutar med en vinkel pa 10° (£10%) och sedan
overgdr till ett antal mattor som ligger platt pd golvet. Se bild for fortydligande.

Det kommer att vara en linje 1 m ifrén slutet av rampen. Definitionen av en godkénd landning
ar att roboten kan fortsitta kora dnda fram till linjen.

0:2

02 04 06 08 1

5 Milstolpar

For att 6ka sannolikheten att lagen har en fungerande robot vid tivlingsstart ordnas tva
obligatoriska milstolpar innan deltdvling 2. Milstolparna hélls i 3D-labbet och syftar att testa
robotarnas grundfunktionalitet. Demonstrera er robots funktion for IT-amanuensen. For varje
milstolpe som inte klaras tappas ett forsok pa hoppet.

5.1 Tradlos kommunikation

Vid forsta milstolpen behdver lagen visa att de kan kommunicera trddlost med sin robot dver
ESP-NOW. Detta testas genom att visa att deltagaren kan fa sin robot att utféra en handling
(t.ex. blinka med LED) frén en laptop (eller ekvivalent) utan att ndgon kabel &r kopplad till
roboten (undantag kan vara stromkabel med tillatelse frdn funktiondr). Forsta milstolpen halls
ungefdr tvi veckor innan andra deltédvlingen. Exakt datum kommer senast 30/3 2026.

5.2 Grundliggande korning

Vid andra milstolpen behdver lagen visa att deras robot kan mandvrera. Detta demonstreras
genom att kora ett varv medurs och ett varv moturs runt bordet i 3D-Labbet. Under milstolpen
far roboten inte vara ansluten till ndgon annan enhet eller PSU med kabel. Andra milstolpen
halls ungefér en vecka innan andra deltdvlingen. Exakt datum kommer senast 30/3 2026.
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6 Byggkvillar

Under utvecklingsprocessen infor tivling 2 kommer robotgruppen att arrangera tva
byggkvallar. Syftet med dessa tillfédllen ar att ge lagen praktiskt stod 1 bdde konstruktion av
roboten och programmeringsarbetet. Det kommer finnas mojlighet att stilla fragor, fa
handledning samt samarbeta med andra lag for att komma vidare i utvecklingen.

Information om exakt tid och plats for byggkvillarna kommer att publiceras senare i
Discord-chatten.

Lagen kommer dven att ha tillgéng till 3D-labbet, dér det finns verktyg samt en 3D-skrivare
som kan anvindas i byggprocessen. For de som inte har direkt atkomst till labbet finns
mojligheten att fa hjdlp genom att anvdnda kanalen "#dorrklocka" 1 Discord-gruppen Teknisk
fysik robottdvling, sa att ndgon med behorighet kan 6ppna.

Utover detta kommer robotgruppen, tillsammans med ansvarig person for 3D-labbet, att halla
en introduktionsforeldsning om 3D-skrivaren. Foreldsningen ger en grundliaggande
genomgang av hur skrivaren fungerar och hur den anvinds pa ett sékert och effektivt sitt. De
lag som planerar att anvinda 3D-skrivaren behdver nérvara vid denna forelésning for att fa
tillgang till utrustningen.
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