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Robot Merkur byl postaven jako soutežní robot na soutež ISTROBOT 2005. Název robota 
vnikl ze jména nejrychlejší planety Slunecní soustavy Merkura, v rímské mytologii byl 

Merkur považován za ochránce cestovatelu, obchodníku, ale i zlodeju. 

Rídící elektronika: 
Pro snímání cerné cáry jsou použita UV cidla z inkoustových tiskáren (puvodne urcená pro 
merení kvality papíru), cidlo na prekážku (predpokládá se cihla) je prumyslový LED senzor 
urcený na pocítání výrobku na bežícím pásu. 
Cidla jsou prímo pripojena na mikroprocesor PIC16F88, ten rídí pohyb robota pomocí H 
mustkového regulátoru napojeného na stejnosmerné motory a prevodovku, jeho zapojení je 
prevzato z konstrukce cínských autícek na dálkové ovládání.  

Mechanická konstrukce: 
Kostra robota  je postavena z nekolika dílu stavebnice MERKUR, ke kostre je pripevnena 
rídící elektronika ze stavebnice MLAB, dobrá elektrická vodivost kovové kostry je využita 
k rozvodu záporného pólu napájecí baterie, k pohonu jsou i pres velké potíže se spolehlivostí 
použity originální merkurácké motory (behem vývoje bylo treba každý motor nekolikrát 
rozebrat a prilepit utržený pastorek zpet na motor). 
Pro správnou dynamicnost pohybu robota bylo treba zjistit správnou vzdálenost mezi senzory 
na snímání cáry a osou kol, tato vzdálenost odpovídá dvojnásobku predpokládaného stredního 
rádiusu zatácky na trati. Duležitý je také rozchod kol, tady platí že cím je vetší, tím méne 
musí robot v zatácce zpomalovat, zároven je ale treba brát v úvahu rozmery tunelu 
umísteného na trati.  
 

 
 

Popis programu: 
Program pracuje na následujícím principu. Pokud robot vidí cáru, zaznamená si, pod kterým 
cidlem ji vidí a jede rovne. Pokud cáru nevidí, tak jede tam, kde ji videl naposled. Pokud 
zatácí již príliš dlouho, znamená to, že cáru ztratil. Potom zacouvá, popojede rovne vpred a 
snaží se cáru nalézt pomocí velmi mazané rutiny „cikcak“. 

Objetí prekážky je založeno na predpokladu, že cára za prekážkou pokracuje ve stejném 
smeru jako pred ní. Robot po nárazu na prekážku couvne a vycentruje se na cáru. Potom 
prekážku slepe objede. Po znovunalezení cáry se prepokládá, že cáru prejel a otocí se ve 
smeru objíždení, aby se znovu vycentroval na cáru. 



Propozície kategórie Stopár 

Sútažná úloha  

Zostrojit elektronicky riadeného autonómneho mobilného robota, ktorý prejde po urcenej 
dráhe a v casovom limite do ciela. Smer a trasa je daná namalovaným tmavým pruhom, 
na dráhe sú umiestnené rozlicné prekážky.  

Toto zadanie prestavuje reálnu úlohu napríklad pre automatické skladové manipulátory a 
podobne.  

Dráha 

Podklad dráhy bude svetlý (biely) s tmavou (ciernou) vodiacou ciarou šírky 15+/-1 mm. 
Celková dlžka dráhy nepresiahne 20 m. Materiál bude papier, drevo, linoleum alebo 
podobné materiály.  

Najmenší polomer oblúkov na trati bude 10 cm. Celkové prevýšenie nepresiahne 3 cm, 
maximálne stúpanie a klesanie je 5%. Na dráhe, podobne ako v reálnom svete, sa môžu 
vyskytovat náhodné prekážky (prerušená vodiaca ciara, prekážka na vodiacej ciare, 
zmena osvetlenia ciary a iné).  

Úlohou robota nie je nájst správnu cestu (nebudú žiadne križovatky a odbocky), ale 
výhradne sledovat namalovanú ciaru. Na dráhe sa môže vyskytnút aj tunel s minimálnym 
prierezom 25x25 cm. Dráha sa pocas sútaže nemení, takže robot sa môže ucit a napr. 
rovné úseky pri dalšej jazde prechádzat rýchlejšie.  

Robot vyštartuje z pomysleného kruhu o polomere 30 cm (štart), za ktorým nasleduje asi 
50 cm dlhý priamy úsek, na ktorom musí nájst stopu a nastavit sa na nu. Za týmto 
úsekom sa nachádza pomyslená štartovacia ciara, po prerušení svetelného lúca (10 mm 
nad povrchom dráhy) lubovolnou castou robota sa zacne merat cas. Dráha bude uzavretá 
a v priestore štartu (a teda aj ciela) bude cez ciernu ciaru nalepený kolmý pásik dlhý cca 
10cm, ktorý bude znamenat zaciatok a koniec dráhy. Sútažiaci, ktorým by pásik vadil, 
môžu robota na dráhu postavit až za ním. Tak môžu roboty lepšie využit znalosti získané 
z predošlých kôl.  

Casomiera sa zastaví po prerušení podobného lúca na konci dráhy.  

Cinnost robota 

Po umiestnení robota do štartovacieho kruhu a jeho zapnutí sútažiaci nesmie do jeho 
cinnosti nijakým spôsobom zasahovat. Robot musí byt riadený výlucne vstavanými 
elektronickými obvodmi.  

Po prekrocení štartovacej ciary robot nesmie opustit dráhu vyznacenú tmavou ciarou s 
výnimkou obchádzania prekážky. Pri pohybe nesmie zanechávat žiadne stopy a znacky. 
Na dráhe nesmie ostat ani žiadna jeho súcast.  

Pri poškodení sútažnej dráhy je robot diskvalifikovaný.  



Rozmery a velkost robota 

Rozmer robota nesmie v žiadnom smere presiahnut 25cm. Uvedomte si aj obmedzenia 
dané tunelmi a polomermi oblúkov na dráhe.  

Minimálne rozmery nie sú obmedzené. Hmotnost nie je obmedzená.  

Konštrukcia a materiály 

Na konštrukciu sa nekladú žiadne obmedzenia. Jedinou požiadavkou je to, aby robot bol 
výrobkom sútažiaceho (sútažiacich). To nevylucuje komercné stavebnice (LEGO, 
Fischertechnik), iba hotové výrobky.  

Senzorika 

Nie sú kladené žiadne obmedzenia na typ, pocet a rozmery použitých snímacov, ak 
neporušujú iné pravidlá.  

Sútažiaci nesmú použit žiadne vonkajšie pomôcky na zlepšenie navigácie (nálepky, 
znacky, zrkadielka,...)  

Elektronika 

Žiadna cast robota nesmie pracovat s väcším napätím ako je 24V. Celková spotreba by 
nemala byt viac ako 20A. Výnimky z tohto pravidla schvaluje porota. Všetky riadiace 
obvody musia byt súcastou robota, nie je možné riadit jeho pohyb napríklad z externého 
PC pripojeného ci už káblom, alebo bezdrôtovo.  

Na použité elektronické súciastky nie je žiadne obmedzenie.  

Zdroje energie sú problém sútažiacich.  

Poradie úcastníkov a priebeh sútaže 

Poradie sútažiacich bude vylosované tesne pred sútažou. Úcastníci musia absolvovat 
predpísanú dráhu v poradí urcenom losovaním. Každý sútažiaci robot môže prejst dráhu 
trikrát vo vylosovanom poradí. Cas medzi pokusmi môže úcastník využit na lubovolné 
opravy a úpravy. Ak sa však nedostaví do 1 minúty po výzve na štart, stráca právo 
absolvovat pokus. V prípade, že sa prihlási vela sútažiacich, porota môže znížit pocet 
pokusov, prípadne vyhlásit kvalifikacné kolo.  

Casové limity 

Na prejdenie dráhy je stanovený casový limit 5 minút. Po piatich minútach sa meranie 
casu zastaví a pokus sa zruší. Aj napriek tomuto handicapu však nie je diskvalifikovaný. 
Zastavenie merania casu nemá nijaký vplyv na ostatné pokusy.  

Hodnotenie a ceny 



Každý prihlásený robot, ktorý prejde stanovenú dráhu, dostane diplom. Vítazom sa stane 
robot s najnižším dosiahnutým casom zo všetkých pokusov. Okrem toho môže porota 
udelit cenu za najlepšiu konštrukciu a najelegantnejšiu konštrukciu (kapotáž).  

Diskvalifikácia 

Vo všeobecnosti platí, že pri každom porušení pravidiel je robot zo sútaže vylúcený. To 
platí najmä v týchto situáciach:  

• nebezpecné správanie, ohrozenie bezpecnosti,  
• poškodenie dráhy,  
• ak sa robot pocas jazdy rozpadne.  

Bezpecnost 

Tri zákony robotiky:  

1. Robot nesmie ublížit cloveku alebo svojou necinnostou dopustit, aby bolo 
cloveku ublížené.  

2. Robot musí poslúchnut príkaz cloveka, s výnimkou prípadov, ked je taký 
príkaz v rozpore s prvým zákonom.  

3. Robot musí chránit sám seba pred znicením, s výnimkou prípadov, ked je 
to v rozpore s prvým a druhým zákonom.  

Isaac Asimov: The Complete Robot, Nightfall Inc., 1982.  

V prípade, že zariadenie nebude splnat základné bezpecnostné predpisy, porota ho 
nesmie pripustit k sútaži a nesmie dovolit jeho prevádzkovanie.  

Každý robot, ktorý by mohol ohrozit úcastníkov, divákov, alebo zariadenie, bude 
vypnutý.  

Sútažná dráha nemá mantinely. Okolo ciary je na každej strane bezpecný pás široký 26 
cm, ale napriek tomu sa odporúca vo vlastnom záujme robota vybavit bezpecnostným 
zariadením proti pádu zo stola.  

 

 

Klimatické podmienky 

Sútaž bude prebiehat v bežných klimatických podmienkach (T = 270 - 310 K, p = 90 - 
120 kPa, 0 - 90% RH).  

Skutocnú úroven osvetlenia scény nie je možné vopred urcit. Pred sútažou bude 
vyhradený cas, ktorý môžu sútažiaci využit na optimálne nastavenie citlivosti snímacov. 
Organizátor nemôže zarucit, že diváci nebudú vrhat na dráhu tiene.  

Upozornenie: Konštruktéri si musia uvedomit, že moderné filmové a fotografické prístroje 
používajú zábleskové zariadenia a infracervené vysielace na zaostrovanie. Pretože 
priebeh sútaže bude zaznamenávaný, pri konštrukcii treba pocítat aj s takýmito 
poruchovými signálmi.  



Dokumentácia 

Každý sútažiaci musí odovzdat pred sútažou dokumentáciu popisujúcu elektroniku, 
konštrukciu a riadiaci algoritmus. Najlepšia forma je html, organizátor poskytne priestor 
na jej uverejnenie na svojom serveri.  

Porota 

Nad priebehom sútaže a dodržiavaním pravidiel bdie porota.  

Porota je najmenej trojclenná, skladá sa zo zástupcov fakulty, študentov a sponzorov.  

Výroky poroty sú záväzné vo všetkých sporných bodoch i v otázkach výkladu pravidiel.  

Kedy a kde? 

Sútaž bude prebiehat v priestoroch Fakulty elektrotechniky a informatiky na Ilkovicovej 3 
v Bratislave 27. apríla 2005. Úcastníci budú mat možnost otestovat dráhu (pravdaže nie 
jej sútažný tvar) v stanovených termínoch a den pred sútažou.  

Registrácia a prihlášky 

Sútaže sa môžu zúcastnit jednotlivci a tímy (max. 5-clenné) bez ohladu na vek ci 
zamestnanie.  

 


