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Destination Lune ! 

 

 
  

Nota : toutes les images présentes dans ce document sont communiquées à titre indicatif 
pour illustrer les différents paragraphes. En aucun cas, elles ne peuvent servir de référence. 

Seuls les dimensions, couleurs et matériaux indiqués en annexe sont à prendre en 
considération. 
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A.  Présentation des concours 

EurobotOpen et EurobotOpen Junior sont deux rencontres de robotique amateurs, ouvertes à des 
jeunes r®unis au sein dôun club, d'un groupe dôamis ou dans un cadre scolaire. EurobotOpen et 
EurobotOpen Junior ont pour objectifs communs de permettre aux jeunes d'être les acteurs de leur 
apprentissage et de mettre en pratique leurs savoirs, savoir-faire et savoir-être, en participant à un 
événement ludique et convivial. 

Sp®cificit®s dôEurobotOpen 

La limite dô©ge des participants pour la finale EurobotOpen est de 30 ans inclus, 
chaque équipe pouvant intégrer un encadrant auquel la limite d'âge ne s'applique pas. 
Les ®quipes ne respectant pas cette limite dô©ge ne pourront pas participer  à la finale 
européenne EurobotOpen. Le challenge technique consiste à construire un robot 
autonome ainsi quôun robot secondaire autonome dont la fabrication est facultative. 

Sp®cificit®s dôEurobotOpen Junior 

La limite dô©ge des participants pour la finale EurobotOpen Junior est de 18 ans 
inclus, chaque équipe devant intégrer un encadrant majeur. Le challenge 
technique consiste à construire un robot filoguidé ainsi quôun robot secondaire 
autonome dont la fabrication est facultative. 

Attention, en fonction de lôorganisation de la structure scolaire de votre pays, cette limite dô©ge 
peut °tre sensiblement diff®rente. Consultez bien les conditions dôinscriptions dispens®es par votre 
comit® dôorganisation local pour prendre connaissance de ces éventuelles tolérances. 

Une équipe est un groupe de jeunes ayant fabriqué un ou deux robots pour la rencontre.  

Un jeune ne peut faire partie que d'une seule équipe, même si plusieurs équipes peuvent 
appartenir à une même structure. Cependant, nous encourageons les échanges d'expériences 
entre les équipes. Le projet peut être encadré par un adulte (enseignant, parent, animateur, etc.) 
mais doit être entièrement conçu et réalisé par les jeunes de l'équipe. 

Une même structure (club, établissement scolaire, etc.) peut encadrer et inscrire plusieurs 
®quipes, en respectant les conditions dôinscription fournies par son comit® dôorganisation national. 
L'acceptation et le respect de ces conditions dôinscription sont indispensables pour valider votre 
inscription et votre participation. 

EurobotOpen et EurobotOpen Junior ont pour vocation de se dérouler dans un esprit amical, sportif et 
fair-play. Comme dans toute rencontre sportive, les décisions d'arbitrage sont sans recours, à 
l'exception d'un accord entre toutes les parties prenantes. 

Les finales europ®ennes dôEurobotOpen et dôEurobotOpen Junior rassemblent les équipes 
sélectionnées sur les finales nationales. Ces finales se déroulent en Europe, mais restent ouvertes 
à tous les pays. Les pays qui présentent plus de trois équipes doivent organiser une qualification 
nationale1 afin de sélectionner les équipes parmi celles qui sont inscrites. 
                                                
1Coupe nationale de robotique pour EurobotOpen ou Trophées nationaux de Robotique pour 
EurobotOpen Junior. 
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Comme chaque année, un certain nombre de paramètres ont été modifiés. En 
conséquence, relisez bien en détail tous les éléments des règlements EurobotOpen et 
EurobotOpen Junior même ceux qui vous paraissent familiers (dimensions des aires de 
jeux, des robots, des zones de départ, etc.) 

Les r¯glements dôEurobotOpen et EurobotOpen Junior sont pratiquement similaires. Le but de cette 
d®marche est dôoffrir un support quasi commun entre la rencontre EurobotOpen dédiée aux robots 
autonomes et EurobotOpen Junior d®di®e aux robots filoguid®s. Ainsi, un organisateur dôune 
rencontre EurobotOpen devient également en capacit® dôorganiser une rencontre avec les moins de 
18 ans dôEurobotOpen Junior et inversement. Pensez-y lorsque vous organisez une rencontre 
officielle ou amicale. 

ATTENTION ! Ce document comporte les versions EurobotOpen et EurobotOpen Junior du 
règlement 2017. Pour différencier les variantes, vous trouverez les informations propres à 

EurobotOpen en bleu et les informations propres à EurobotOpen Junior en jaune. Les informations 

communes aux deux règlements sont en noir.  
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B. Présentation du thème  

Depuis toujours la Lune a fascin® les hommes. Notre satellite naturel, m°me sôil est difficile ¨ 
atteindre car situé à 384 467 km de le Terre en moyenne, a une grande influence sur notre planète 
et nos modes de vie. Sans la Lune, nous nôaurions par exemple quasiment pas de marées.  

À ce jour 12 hommes ont eu la chance de fouler son sol. Le premier et le plus célèbre étant Neil 
Armstrong, accompagné par Buzz Aldrin, posant le pied sur la Lune le 21 juillet 1969. La dernière 
mission d'exploration du Programme Apollo remonte à décembre 1972 (il y a 44 ans !).  

Depuis de nombreux projets sont ¨ lô®tude et notamment depuis 2008, lôid®e de la construction 
dôune base lunaire permanente. Elle permettra une exploration scientifique plus approfondie de la 
Lune mais pourrait également servir de base de lancement pour aller vers Mars ou encore plus 
loin. La faible gravité lunaire, 6 fois moins importante que sur Terre, facilite les lancements de 
fusée.  

Une base lunaire permettra, par exemple, lôexploitation de minerais de titane alors quôils sont rares 
et difficiles à exploiter sur Terre. 

En mars 2016, lôESA (Agence Spatial Europ®enne) a d®voil® son projet de cr®ation dôun Moon 
Village qui serait r®alis® dôici 20 ans. Lôobjectif est de r®aliser une base avec les matériaux trouvés 
sur place en collaboration de tous les pays intéressés qui apporteront leurs connaissances dans 
différents domaines. Le projet Moon Village serait le premier pas vers lôinstallation des hommes 
dans lôespace. 

Côest dans cet objectif que vos robots vont partir à la conquête de la Lune.  

Vos missions seront :  
ǒ Récolter des minerais et des modules lunaires : de nombreuses ressources sont 

présentes sur la Lune, extraites de son sol ou rapportées de la Terre par fusée. 
ǒ Construire une base lunaire : à lôaide des modules lunaires apportées depuis la Terre et 

de ceux déjà présents sur la Lune, les robots doivent construire la base lunaire. 
ǒ Funny action : lancer un engin spatial pour préparer des vols vers Mars. 

 
Figure 1 : Vue g®n®rale de lôaire de jeu et de ses ®l®ments 

Attention :  

Toutes les actions sont ind®pendantes les unes des autres et aucun ordre nôest impos® pour les 
réaliser. 

Aucune action nôest obligatoire. Pensez ¨ bien d®finir votre strat®gie. 
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C. Détails de lôaire de jeu et des actions 

1. Note importante 

Les organisateurs sôengagent ¨ construire lôaire de jeu avec la plus grande exactitude possible. 
Néanmoins, des tolérances peuvent être observées en fonction des contraintes de fabrication.. 

Aucune réclamation concernant des écarts dimensionnels ne sera enregistrée. 

Les éventuelles modifications du cahier des charges seront, si nécessaire, indiquées dans un 
document complémentaire qui sera disponible sur le site Internet Eurobot (http://www.eurobot.org/) 
ou aupr¯s de votre comit® dôorganisation national. 

Les ®quipes sont averties que lô®tat de surface peut diff®rer dôune aire de jeu à une autre et peut 
également se dégrader au cours du temps. 

Des évolutions ou précisions au r¯glement peuvent °tre d®finies en cours dôann®e. Nous incitons 
fortement les équipes à consulter régulièrement notre site web (http://www.eurobot.org/) ainsi que 
le site Internet de son comit® dôorganisation local où des FAQ pourront être disponibles. Vous 
pouvez également suivre les discussions et les informations diffusées sur le forum 
(http://www.planete-sciences.org/forums/). 

Les réponses du forum ®manant dôun arbitre r®f®rent sont des r®ponses officielles prise en compte 
pour lôarbitrage des matchs et les ®tapes dôhomologations. 

2. L'aire de jeu  

L'aire de jeu est un plan rectangulaire horizontal de 3 000 mm par 2 000 mm avec des bordures 
sur chaque côté. En fonction des menuisiers, elle peut °tre compos®e dôun ou plusieurs morceaux 
(ex. : 3 morceaux de 1 000 mm par 2 000 mm). Les références et les plans sont en annexe.  

ATTENTION : cette ann®e, lôaire de jeu Eurobotopen Junior nôest pas inclin®e de 10% 
vers le public, mais est horizontale comme lôaire de jeu Eurobotopen. 

 
Figure 2 : Vue de lôaire de jeu sans les ®l®ments 

  

http://www.eurobot.org/
http://www.eurobot.org/
http://www.planete-sciences.org/forums/
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Toutes les dimensions de lôaire de jeu ainsi que le positionnement des ®l®ments mobiles, 
leurs couleurs et leurs références sont indiqués dans le cahier des charges en annexe de 
ce règlement. 

Dans le reste du document, la notion dôhorizontalité et de verticalité est à considérer par 
rapport au plan de lôaire de jeu. Et les notions de « gauche », « droite », « avant », « arrière » 
sont relatives au point de vue du public. 

3. Les zones de départ 

a. Description  

Arrivés sur la Lune, les robots sortent de leur navette spatiale. 

Chaque ®quipe dispose dôune zone de d®part, s®par®e en deux espaces distincts par une porte de 
navette spatiale, représentée par une bascule : 
ǒ Lôespace 1, situ® dans le coin arri¯re de lôaire de jeu 
ǒ Lôespace 2, situ® sur le fond de lôaire de jeu ¨ lôoppos® de la bascule par rapport ¨ lôespace 

1. 
 
La bascule nôa quôune seule position dô®quilibre : abaiss®e vers lôespace 1 de la zone de d®part. 

Chaque zone de d®part est de la couleur de lô®quipe. Les bordures de couleur sont incluses. 

 
Zones de départ de l'équipe A 

 
Zones de départ de l'équipe B 

Figure 3 : vues des zones de départ 

b. Contraintes  

Avant de démarrer, les robots ne doivent pas dépasser des limites de la zone de départ en 
projection verticale. Assurez-vous que vos robots puissent entrer entièrement dans la zone de 
départ. 

Attention, la bascule et le panier ne font pas partie de la zone de départ. 

Un robot peut °tre seul sur son espace ou accompagn® par lôautre robot. 

Si un robot est placé initialement dans lôespace 2, les éléments de jeu prévus à cette position sont 
retir®s d®finitivement de lôaire de jeu. Ces éléments peuvent aussi être retirés avant le début du 
match si lô®quipe le d®cide. 

Les robots ne sont pas autoris®s ¨ p®n®trer dans la zone de d®part de lô®quipe adverse.  
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4. Récolter des minerais et des modules lunaires 

En vue de construire une base lunaire, les robots ont besoin d'éléments pour effectuer leur travail : 
des ressources minières extraites de la Lune et des modules importés de la Terre. 

a. Description et disposition des éléments de jeu  

Minerais : ce sont des minerais de titane représentés par des boules blanches. 

 
Figure 4 : vue d'un minerai 

Roches lunaires : elles accompagnent les minerais et sont représentées par des boules noires. 

  
Figure 5 : vue d'une roche lunaire 

Cratères : ils sont délimités par de petites bordures disposées en arc de cercle ou par la bordure 
ext®rieure de lôaire de jeu. Ils accueillent les minerais et les roches lunaires. 

o Chaque cratère près des zones de départ contient cinq minerais. 
o Le long de la bordure avant de lôaire de jeu, chaque crat¯re contient cinq minerais et 

une roche lunaire. 
o Chaque cratère situé dans chacun des coins avant contient 20 minerais et huit 

roches lunaires. 

 
Figure 6 : vue d'un petit cratère 

 
Figure 7 : vue d'un grand cratère 
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Les fusées : les quatre fusées sont :  

¶ réparties ainsi : 
o Deux fus®es sont situ®es au fond de lôaire de jeu 
o Deux autres sont situées de chaque c¹t® de lôaire de jeu juste à côté des grands 

cratères. 

¶ constituées de tubes à demi ouverts surmont®s dôune coiffe. Elles accueillent, dans leur 
espace intérieur, des modules lunaires. 

 
Figure 8 : vue des fusées "remplies" 

 
Figure 9 : vue des fusées "vides" 

Modules lunaires : ils sont représentés par des tubes et se déclinent en plusieurs catégories : 

¶ Les modules monochromes, peints uniformément aux couleurs des équipes 

¶ Les modules polychromes, jaunes/bleus avec deux bandes de séparation de couleur 
neutre (blanche). La position et lôorientation des modules en position de départ sont fixées 
et décrites dans les annexes. 

Les modules sont initialement situés : 

¶ dans les fusées : 
o quatre modules dans chaque fusée 
o les deux fusées au fond de lôaire de jeu contiennent des modules monochromes 
o les deux fusées latérales contiennent des modules polychromes. 

¶ dans lôespace de d®part 2 : un module de la couleur de lô®quipe est plac® dans cette zone 
si, au d®part aucun robot nôy est plac® et si lô®quipe le souhaite. 

¶ sur le sol lunaire : deux bleus, deux jaunes et six polychromes. 

 
Figure 10 : vue d'un module lunaire monochrome 

 
Figure 11 : vue d'un module lunaire polychrome 
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La navette : elle est composée : 
o dôune soute repr®sent®e par un ç panier » 
o de la zone de d®part repr®sentant le sas dôacc¯s de la navette de lô®quipe. 

 
Figure 12 : vue de la navette d'une équipe 

b. Actions et contraintes 

Actions : 

Rapporter un maximum de ressources utiles (modules lunaires ou minerais de titane) dans la 
navette de lô®quipe. 

Contraintes : 
ǒ La zone de départ de chaque équipe ne peut accueillir plus de dix minerais ou roches 

lunaires au total.  
o Les roches lunaires seront comptabilisées avant les minerais. 
o Tous les minerais ou roches lunaires présents en excédent ne seront pas 

comptabilisés. 
ǒ Il nôy a pas de limite en nombre, de minerais ou de roches lunaires dans les soutes de la 

navette. 
ǒ Les robots ne sont pas autorisés à aller dans la navette adverse. Ils ne peuvent ni y 

déposer ni y retirer des éléments de jeux. 
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5. Construire la base lunaire 

Les robots doivent assembler une base lunaire à lôaide de modules lunaires, pour permettre 
lôaccueil des premiers occupants humains. Les modules lunaires sont plus utiles dans la base que 
dans leur espace de stockage ! 

a. Description et disposition des éléments de jeu  

ǒ Modules lunaires : tubes, tels que décrits précédemment  (partie C.4.a). 
ǒ Emplacements pour les modules lunaires : Ils représentent les lieux où doivent être 

assemblée la base lunaire. Ils sont délimités soit par des quarts de rond soit par la bordure 
de lôaire de jeu. 

 
Figure 13 : vue d'une base de construction latérale 

 
Figure 14 : vue de la base de construction centrale 

b. Actions et contraintes 

Actions : 

Les robots doivent mettre les modules lunaires dans leurs emplacements. Une fois un module 
lunaire dans son emplacement, les robots doivent sôassurer que la couleur de leur ®quipe est 
située sur la partie visible du module (en haut). 

Contraintes : 

Pour être validé, un module lunaire doit : 
ǒ Pr®senter la couleur de lô®quipe sur sa partie visible. 
ǒ Avoir son axe longitudinal ¨ lôhorizontale. 
ǒ ątre situ® dans un support de module et °tre en contact avec le sol de lôaire de jeu. 

ƺ Un module est considéré dans un support si au moins la moitié de sa longueur  est 
dedans. 

Une ®quipe nôa pas le droit de retirer un module de son emplacement mais peut le retourner dans 
son emplacement, pour modifier sa couleur. 

6. Lancer un engin spatial (funny action) 

Les robots ont construit avec succès la base lunaire. Leur dernière mission est de lancer un engin 
spatial en direction de Mars. 
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a. Description et disposition des éléments de jeu  

Engin spatial : élément fourni par les participants. Il est pré chargé sur le robot principal ou 
secondaire. 

b. Actions et contraintes 

Action : 

Le robot devra lancer un engin spatial à la verticale, après la fin du temps réglementaire dans un 
délai de 5 secondes. 

Contraintes : 
ǒ La masse de lôengin spatial ne devra pas exc®der 50 g. 
ǒ Durant le match, lôengin spatial ne doit pas d®passer des 350mm du robot. 
ǒ Lôengin spatial devra, visiblement et de nôimporte quel point de vue, se séparer du robot qui 
lôa lanc® (environ 10 cm au-dessus du point le plus haut du robot excepté le mat) et ne 
devra pas excéder 2 mètres de hauteur. 

ǒ Une seule action de lancer sera comptabilisée par équipe. 

Notes : 

ǒ De mani¯re ¨ renforcer le spectacle et lôoriginalit®, lôengin spatial pourra °tre muni dôun 
parachute, dôailerons ou dôautres am®liorations pouvant faire penser ¨ la fus®e ou ¨ un 
autre objet volant de vos rêves, dans la limite des contraintes imposées. 

ǒ Rappel : comme tout autre ®l®ment ou action du robot, le lancer de lôengin spatial ne devra 
pas être dangereux pour le public. Veillez donc à concevoir un système de propulsion et un 
engin spatial adaptés. 
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D. Présentation du projet 

Les rencontres EurobotOpen et EurobotOpen Junior sont avant tout des supports à la pratique ludique 
des sciences. Les principaux objectifs de ces rencontres sont de vous accompagner et de valoriser 
vos travaux et projets de lôann®e. Pour cela, nous vous demandons de r®aliser un dossier 
technique et un poster. 

Il est demandé de réaliser des robots esthétiques et si possible en phase avec le thème du 
r¯glement. Faire preuve de cr®ativit® et dôoriginalit® mettra en valeur votre travail autant quôavoir 
un robot efficace pendant ses matchs. Une grande valeur sera donnée à la communication de 
votre projet et au rendu visuel de vos robots ; tant pour les visiteurs qui viendront vous rencontrer 
que pour votre propre satisfaction dôavoir r®alis® quelque chose dôabouti esth®tiquement et 
fonctionnellement. 

1. Eurobot
Open

 poster technique 

Chaque ®quipe est tenue de fournir un poster technique au comit® dôarbitrage durant lôann®e ; la date 
étant spécifiée dans les conditions de participation. 

Ce poster présente les informations liées à la conception du robot (des dessins, des renseignements 
techniques, des détails de conception, des éléments de stratégie, etc.). Il doit être au moins au format A1 
(594 x 841 mm) et doit être apporté le jour de la rencontre. Le poster technique est destiné à promouvoir 
l'échange et la communication entre les équipes. 

Un effort particulier devra être fait pour rendre le poster compréhensible par un auditoire non technique. Le 
poster devra impérativement inclure des images et/ou des diagrammes pour aider à expliquer les concepts. 

Le poster doit aussi faire apparaître : 
ǒ le nom de lô®quipe, 
ǒ le nom des membres de l'équipe, 
ǒ la nationalité de l'équipe. 

Ce poster sera affich® sur le stand de lô®quipe sur les lieux des rencontres. Pour la finale internationale, il 
sera demandé une version en anglais. La résolution choisie doit garantir la lisibilité de tous les textes. Le 
fichier PDF résultant ne doit pas excéder 25 Mo. La version PDF du poster pourra être envoyée à 
lôorganisation avant la rencontre via votre comit® d'organisation national.  

De mani¯re g®n®rale, lôorganisation incite les ®quipes ¨ communiquer autour de leur projet, sur Internet, via 
les forums, etc. 

2. EurobotOpen Junior 

Comme les ann®es pr®c®dentes, la pr®sentation du projet de lô®quipe (travail sur toute la dur®e du 
projet, r®partition des t©ches, etc.), des robots (syst¯mes mis en place, strat®gie abord®e,é), est 
en place et fait partie intégrante de la rencontre. Les équipes devront présenter leur projet de 
fa­on ¨ ce quôil soit bien visible par les autres ®quipes participantes et le public. 

a. Contraintes 

Cette présentation devra être réalisée sur un panneau de taille A1 (594 x 841 mm) au minimum. Si 
vous souhaitez utiliser dôautres supports visuels que le papier côest tout ¨ fait possible. Laissez 
libre cours à votre imagination !  
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D'autre part, nous proposons aux équipes de tenir un blog expliquant au fur et à mesure 
l'avancement de la réalisation du robot (« carnet de bord »). La création de ce blog se fera 
automatiquement lors de l'inscription des équipes sur le logiciel Poolzor, et la procédure à suivre y 
sera expliqu®e en d®tail. La tenue dôun blog nôest en rien obligatoire pour valider lôinscription, mais 
nous encourageons fortement les ®quipes ¨ le faire afin de favoriser lô®change autour de leurs 
projets. 

b. Evaluation 

Le projet doit être exposé aux arbitres et/ou aux anges-gardiens lors de lôhomologation du robot 
pour permettre aux ®quipes de montrer lôensemble de leur travail. Cette présentation entrera en 
compte dans la feuille dôhomologation. 

Au cours des rencontres, un jury passera découvrir chaque panneau et discuter avec les équipes 
afin de décerner un prix spécial de la meilleure présentation. 
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E. Les robots 

1.  Généralités 

Chaque équipe peut homologuer au maximum deux robots appelés respectivement « robot 
principal » et « robot secondaire » de contraintes dimensionnelles différentes.  

Pour EurobotOpen Junior, le robot principal est filoguidé et le robot secondaire autonome.  

Pour EurobotOpen, les deux robots sont autonomes. 

La r®alisation dôun robot secondaire est facultative. Lôobjectif est de permettre aux ®quipes dont les 
membres sont nombreux de travailler sur un second projet. Il est par ailleurs recommandé aux 
®quipes d®butantes de se concentrer sur la r®alisation dôune seule machine fonctionnelle. Mieux 
vaut un robot qui fonctionne bien que deux qui ne bougent pas. 

Un robot secondaire ne peut concourir quôavec le robot principal avec lequel il a ®t® con­u et 
homologué, cependant il peut concourir seul si le robot principal ne peut pas participer. On ne peut 
pas le ré-homologuer avec un autre robot principal. 

Un robot principal ou secondaire dôune ®quipe ne doit pas bloquer les robots de lôautre ®quipe. En 
cas dôaction volontaire de ce type signal®e par lôarbitre, lô®quipe pourra °tre p®nalis®e. 

Un robot ne doit pas occasionner volontairement de d®g©ts aux robots adverses, ou ¨ lôaire de jeu 
et ses éléments. 

Seuls deux membres de lô®quipe sont autoris®s ¨ entrer dans lôarri¯re-scène et sur la scène. Le 
chemin menant aux aires de jeu peut comporter des escaliers, notamment lors de lôacc¯s ¨ la 
scène. Il est donc recommandé de concevoir des équipements facilement transportables. 

Le robot principal et le robot secondaire doivent être composés d'éléments solidaires les uns des 
autres (et ne peuvent donc pas contenir et d®poser de parties ou dô®l®ments sur lôaire de jeu) 
exception faite des éléments de jeu. 

Utiliser des objets de couleurs ou contenant des graphismes ressemblant à des éléments de l'aire 
de jeu afin de leurrer lôadversaire nôest pas fair-play. Ce d®tail sera contr¹l® lors de lôhomologation. 

Les robots ne doivent pas se fixer sur lôaire de jeu (par exemple une ventouse). 

Un robot ne doit pas empêcher lôadversaire de marquer des points. Si le robot reste statique (par 
exemple si il a fini une action), il doit autant que possible se déplacer vers un endroit ne gênant 
pas lôadversaire. Il est n®anmoins autoris® de bloquer lôacc¯s aux points d®j¨ marqu®s. 

Un élément de jeu peut être déplacé : 

¶ Dans le but de marquer des points avec 

¶ Si justifi® par la r®alisation dôune autre action de jeu (ex : si un élément de jeu commun est 
situ® sur le passage du robot). Le nombre dô®l®ments alors d®plac® (notamment de leur 
position de début de match) doit rester réduit. 

L'utilisation de souffleries pour déplacer les éléments de jeu situés à distance n'est pas autorisée. 

Faire d®lib®r®ment vibrer la table ou toute autre action irr®guli¯re expose lô®quipe ¨ un refus 
dôhomologation. En cas de doute, contactez le comit® dôarbitrage. 
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Faites preuve dôimagination ! Par exemple, ¨ titre dôinnovation mais aussi pour offrir au public et 
aux médias un spectacle attractif, votre robot peut utiliser des sons, afficher des expressions, etc. 

2. Dimensions  

Avertissement : les dimensions du robot principal et du robot secondaire dôEurobotOpen sont 
identiques à celles d'EurobotOpen Junior. Ainsi les participants dôEurobotOpen Junior peuvent plus 
facilement accéder aux rencontres EurobotOpen. Le robot dôEurobotOpen Junior ne nécessitera ainsi 
que des modifications afin de le rendre autonome. 

Dimensions du robot principal et du robot secondaire : 

On mesure le périmètre d'un robot en l'entourant comme le montrent les illustrations ci-dessous : 

Dimensions du robot principal : Dimensions du robot secondaire : 

      
        

Le périmètre du robot principal ne doit pas excéder 1 200mm au moment du départ. Le périmètre 
de ce robot principal totalement déployé ne doit pas excéder 1 500mm au cours du match. 

Le périmètre du robot secondaire est indépendant de celui du robot principal. Il ne doit pas 
dépasser 700mm au moment du départ et 900mm totalement déployé au cours du match. 

À tout instant au cours du match, la hauteur du robot principal et du robot secondaire ne doit pas 
d®passer 350mm. Cependant, il sera tol®r® que le bouton dôarr°t dôurgence d®passe de cette 
hauteur limite pour atteindre 375mm. 

Pour EurobotOpen, cette hauteur exclut le m©t du support de balise, dô®ventuels capteurs et circuits 
électroniques associés intégrés sous le mât du support de balise.  

Lors de la manipulation dôun objet par un robot, la hauteur de cet objet ne peut pas dépasser 350mm afin de 
ne pas perturber lôutilisation des balises.  

 

Au d®part, lôensemble (robot principal + robot secondaire) ne doit pas d®passer de 
la zone de départ. 

3. Sources dô®nergie 

Toutes les sources potentielles d'énergie stockées dans le robot sont autorisées (batteries, 
ressorts, air comprim®, ®nergie gravitationnelle,...), ¨ lôexception des sources dô®nergie mettant en 
îuvre des r®actions chimiques comme des combustions ou des procédés pyrotechniques, qui 
sont interdites pour des raisons de s®curit® ainsi que lôutilisation dô°tres vivants.  

Non déployé 
     Ò 1200mm 
Déployé 
 Ò 1500mm 

Non déployé 
     Ò 700mm 
Déployé 
 Ò 900mm 
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De plus, l'utilisation de produits corrosifs est interdite et les projections de liquide ne sont pas 
admises.  

Si vous avez le moindre doute sur une source dô®nergie inhabituelle, interrogez d¯s que possible 
le comité d'arbitrage, en fournissant les datasheets correspondantes. 

Afin dô®viter tout risque de feu, il est demand® de porter une attention particuli¯re au choix des fils 
conducteurs, en fonction de l'intensité des courants les traversant. Il est aussi fortement conseillé 
de prot®ger lôinstallation ®lectrique avec un fusible, c©bl® au plus proche des batteries. 

Batterie : 

Si lô®quipe fait le choix dôune alimentation par batteries, nous rappelons que seules des batteries 
étanches peuvent être utilisées.  

Les équipes doivent être en mesure de jouer trois parties de suite. A noter que cela inclut les 
délais nécessaires à la mise en place, pendant lesquels le robot sera alimenté et en attente du 
départ.  

En conséquence, nous recommandons fortement aux équipes de se munir de plusieurs jeux de 
batteries et de prévoir un accès aisé à ces dernières dans le robot pour leur changement. On 
rappelle aux ®quipes quôil est indispensable dôavoir un jeu de batteries de rechange, entièrement 
chargé et disponible à tout moment. 

Note concernant lôusage de batteries ¨ base de Lithium : 

Ce type de batterie est autorisé aux conditions suivantes : 
ǒ chargeur adapté à présenter aux homologations, 
ǒ batteries en permanence dans des sacs ignifuges certifiés et non modifiés (que ce soit 

dans le robot ou sur le stand, même en stockage), 
ǒ système pour détecter les sous-charges très fortement recommandé. 
ǒ Exception dans le cas des batteries à base de Lithium pour LEGO Mindstorm/ordinateur 
portable/t®l®phone portable qui tant qu'elles ne sont pas d®mont®es et quôelles sont 
utilisées pour l'usage prévu par le fabricant sont autorisées sans ces contraintes. 

Pour EurobotOpen Junior :  

Attention !, les syst¯mes dôalimentation doivent être facilement transportables. Les équipes 
peuvent avoir à monter/descendre des marches en se rendant vers la scène où se déroulent les 
matchs. 

La source dô®nergie transmise au robot par le c©ble est uniquement ®lectrique. La tension 
maximale autorisée est de 13,8 V (mesurée entre deux fils quelconques du câble et du robot). 
Cette source de tension nôest pas fournie le jour de la rencontre. En revanche, les ®quipes ont 
accès au secteur (230 V 50 Hz standard) et peuvent utiliser des batteries.  

Les bornes des câbles doivent être isolées.  
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4. Autres Contraintes de conception 

a. Communes aux deux rencontres 

1. Visibilité 

Deux espaces rectangulaires de 100 x 70 mm doivent être laissés libres sur au moins deux faces 
au choix du robot. Les équipes recevront des autocollants imprim®s par lôorganisation (num®ro 
dô®quipes, sponsors de lô®vènement), quôelles placeront sur ces espaces libres. 

Les équipes sont vivement encouragées à rendre toutes les manipulations d'éléments visibles 
depuis l'extérieur. Le but de ce conseil est de permettre au public et aux autres participants de voir 
comment fonctionne le transport des éléments dans le robot. 

2. Cordon de démarrage de robots autonomes 

Les robots doivent °tre ®quip®s dôun dispositif de d®part facilement accessible sur les robots. Ce 
dispositif sera d®clench® en tirant lôextr®mit® dôun cordon d'au moins 500 mm de long. Ce cordon 
ne restera pas attaché sur le robot après le départ.  

Aucun autre système de démarrage (télécommande, interrupteur à bascule activé manuellement, 
etc.) ne sera homologué.  

Le d®part dôun robot peut lancer lôautre robot. 

3. Bouton d'arrêt d'urgence de robots autonomes 

Les robots autonomes doivent °tre ®quip®s dôun bouton dôarr°t d'urgence dôau moins 20 mm de 
diamètre et de couleur rouge. Il sera placé sur le sommet du robot dans une position visible et 
dans une zone non dangereuse et immédiatement accessible par l'arbitre à tout moment.  

Le bouton, dans son état de repos, peut dépasser la hauteur réglementaire du robot de 25 mm.  

Le bouton d'arrêt d'urgence doit pouvoir être actionné par un simple mouvement vers le bas (par 
exemple, en le percutant avec le poing). 

L'appui sur ce bouton doit provoquer l'arrêt immédiat de tous les actionneurs du robot. 

4. Arrêt automatique (facultatif pour EurobotOpen Junior) 

Chaque robot sera ®quip® dôun syst¯me qui arr°te le d®placement du robot automatiquement ¨ la 
fin des 90 secondes que dure un match. Chaque robot doit ®galement °tre ®quip® dôun syst¯me 
qui arr°te lôensemble des actionneurs du robot automatiquement ¨ la fin des 5 secondes que dure 
la funny action. 
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5. Système d'évitement (facultatif pour EurobotOpen Junior) 

Les ®quipes sont tenues dô®quiper leur robot d'un syst¯me de d®tection des robots adverses. 

Le système est destiné à empêcher les collisions entre les robots pendant un match. Ce point sera 
syst®matiquement v®rifi® lors de lôhomologation. Les arbitres seront particuli¯rement attentifs aux 
équipes non fair-play qui d®sactivent d®lib®r®ment leurs syst¯mes dô®vitement apr¯s avoir franchi 
le stade de lôhomologation.  

La désactivation volontaire des syst¯mes dô®vitements des robots peut entra´ner la disqualification 
compl¯te de lô®quipe. 

Avertissement : la plupart des évènements sont filmés, il vous faut donc adapter vos systèmes 
dô®vitement afin quôils ne soient pas perturbés par les autofocus des caméras et appareils photo. 

b. Spécificités Eurobot
Open

 

Support de balise embarquée 

Il est fortement recommand® aux ®quipes dôinstaller un support sur leur(s) robot(s) autonome(s) afin 
dôaccueillir la balise de lô®quipe adverse.  

Si nécessaire, ce support peut être amovible, de telle sorte qu'il n'est installé que si l'adversaire en a besoin. 
Dans ce cas, il doit être conçu pour être rapidement installé avant le match. 

Une équipe peut cependant choisir de ne pas équiper son robot de support de balise embarquée. Dans ce 
cas, si lô®quipe adverse exige un support de balise, et en a lôutilit®, lô®quipe ou le robot concern® pourra °tre 
déclaré(e) forfait. 

Ce support devra à tout moment respecter les points suivants : 
ǒ avoir une surface de 80 x 80 mm positionnée à une hauteur de 430 mm du niveau de lôaire de jeu et 
permettant de placer la balise de rep®rage de lô®quipe adverse ;  

ǒ la surface de la plate-forme sera int®gralement recouverte sur sa partie sup®rieure de VelcroÊ (face 
crochets) ; 

ǒ cette surface devra être située le plus au centre possible du robot ; 
ǒ le mât portant cette plate-forme doit rester inclus dans la projection verticale de la plate-forme ;  
ǒ le mât ne peut accueillir que des systèmes de capteurs ;  
ǒ le mât doit être stable et doit pouvoir soutenir un poids minimum de 400 g. 

 
Spécificité 2017 : 
Lors du passage de la bascule et des bordures des cratères, le support balise sera temporairement autorisé 
à dépasser légèrement les 430mm de hauteur imposé. 

c. Spécificités Eurobot
Open

 Junior 

1. Système de commande  

Chaque ®quipe doit disposer, pour le robot principal, dôun pupitre de commande, actionn® par un 
seul pilote.  

Le système de commande est un boîtier permettant de contrôler les dispositifs électriques du 
robot. Il est relié au robot uniquement par le câble électrique. Tout autre système de 
communication du robot avec lôext®rieur pendant les matchs est interdit.  
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2. Le câble  

Le c©ble ®lectrique reliant le robot ¨ son syst¯me de commande nôest pas fourni : il doit être conçu 
et réalisé par chaque équipe, selon ses besoins.  

Cependant le câble doit avoir une longueur minimale de deux mètres entre la prise électrique et 
lôalimentation et de cinq m¯tres (minimum) entre le robot et le bo´tier de commande pour des 
raisons de mobilit® du robot sur lôaire de jeu. 

Le câble du robot doit sortir par le haut du robot afin de ne pas tra´ner sur lôaire de jeu. 

Il est maintenu en lôair par le copilote ¨ lôaide dôune perche fournie par les organisateurs.  

Pendant le match, le copilote ne doit pas intervenir dans le pilotage ni dans les réglages du robot 
(tension dôalimentation par exemple).  Ainsi, le départ du robot secondaire ne peut être déclenché 
que par le pilote. 

Le câble ne doit pas être utilisé pour guider le robot, ou le relever en cas de renversement sous 
peine de sanction.  

3. Le système de commande du robot secondaire autonome 

Les ®quipes peuvent utiliser nôimporte quelle sorte de syst¯me de contr¹le pour le robot 
(analogique, à base de microprocesseurs, de microcontrôleurs, dôordinateurs embarqu®s, de 
logique programmable, etc.)  

Ces systèmes doivent être entièrement intégrés dans le robot secondaire.  

Le syst¯me de contr¹le doit permettre au robot de jouer un match avec lôune ou lôautre des 
couleurs prévues. Idéalement, cela doit pouvoir être configuré simplement juste avant le match.  

5. Contraintes de sécurité 

a. Généralités 

Tous les systèmes (robots et balises) sont tenus de respecter les réglementations en vigueur en 
Europe et dans les pays organisateurs des rencontres. Entre autres, ils doivent respecter les 
réglementations en matière de sécurité et ne doivent en aucun cas mettre en danger les 
participants ou le public aussi bien pendant les matchs quôen arrière-scène ou dans les stands. 

Les robots ne doivent pas comporter de parties saillantes ou pointues susceptibles dô°tre 
dangereuses ou de provoquer des dégâts. 

Lôutilisation de produits liquides, corrosifs, pyrotechniques et dô°tres vivants est interdite. 

Tous les robots doivent se conformer aux réglementations standard en matière de « basse 
tension ». De ce fait, les tensions embarquées ne doivent pas dépasser 48 V. 

Des différences de potentiel sup®rieures ¨ 48 V peuvent exister, mais uniquement ¨ lôint®rieur de 
dispositifs commerciaux fermés (ex : lasers, rétro-®clairage dô®crans LCD, etc.) mais uniquement 
si ces dispositifs nôont pas ®t® modifi®s et sôils sont eux-mêmes conformes aux réglementations 
nationales et Européennes. 
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De fa­on g®n®rale, tout syst¯me estim® par le comit® dôarbitrage comme dangereux ne sera pas 
homologué, et devra être retiré du robot avant la rencontre pour pouvoir jouer. 

b. Lasers 

Seules les définitions de classe de laser (définies selon la norme internationale IEC60825) seront 
considérées. Les équipes utilisant des lasers devront impérativement fournir un document du 
constructeur mentionnant la classe du dispositif (cette information est normalement 
systématiquement disponible sur le système lui-même). 

Sur la base de cette classification, les lasers de classe : 
ǒ 1 et 1M sont acceptés sans restriction 
ǒ 2 sont tol®r®s si le rayon laser nôest jamais projet® en dehors de lôaire de jeu 
ǒ 2M, 3R, 3B et 4 sont formellement interdits. 

ATTENTION : démonter ou modifier des appareils utilisant des sources lasers entraîne souvent un 
changement de classe. Les appareils lasers doivent donc °tre utilis®s en lô®tat de leurs 
commercialisations (appareil lasers = source + optique + électronique). 

c. Sources lumineuses de forte puissance 

En cas dôutilisation dôune source lumineuse de forte intensit®, l'intensit® lumineuse ne doit pas °tre 
dangereuse pour lôîil humain en cas dôillumination directe. Notez que certains types de LED 
comportent des avertissements. Soyez responsables ! Vos machines évoluent devant un public 
non averti ! 

Au moindre doute, lôorganisation se r®serve le droit de demander les sp®cifications du constructeur 
afin de v®rifier la non dangerosit® du syst¯me dô®clairage utilis®. Sôil sôavère que le système est 
potentiellement dangereux, il pourra °tre refus® ¨ lôhomologation au m°me titre que les lasers de 
classe 2M et plus. 

d. Systèmes à air comprimé 

Aucun système à air comprimé ne doit dépasser 4 bars. 
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F. Système de repérage par balises (spécifique EurobotOpen) 

1. Généralités 

Le règlement prévoit un pré-équipement de type support de balise permettant aux équipes qui le 
souhaitent de développer un système de localisation absolu par balise. Les supports de balises sont 
dispos®s sur lôaire de jeu et sur les robots comme indiqué dans la partie « balises fixes ». Ils sont placés à 
lôext®rieur de lôaire de jeu. 

La face inf®rieure des balises doit °tre ®quip®e de VelcroÊ c¹t® velours de mani¯re ¨ pouvoir °tre 
accrochée au support associé.  

Les balises (balises fixes et balises embarquées) doivent rester en place sur leurs supports pendant toute la 
durée du match. 

Toutes les consignes de s®curit® concernant les robots sôappliquent de mani¯re ®quivalente aux balises. 

 
Figure 15 : Schéma de positionnement des balises sur les robots 

Légende : 
ǒ 1 : balise fixe (dimensions maximales L x l x h : 80 x 80 x 160 mm) 
ǒ 2 : balise embarquée (dimensions maximales L x l x h : 80 x 80 x 80 mm) 
ǒ 3 : mât du support (pouvant accueillir des capteurs et éléments associés uniquement, à condition de 
rester ¨ lôint®rieur de la projection verticale du support de balise) 

2. Balise de localisation du robot 

Une balise peut être placée sur le robot adverse, de manière à localiser ce dernier. Cette balise ne peut être 
fixée que sur le support prévu à cet effet.  

La taille maximale pour une balise de localisation embarquée est un cube de 80 mm dôar°te.  

Au nom du fair-play, les éléments utilisés pour cette balise doivent avoir une utilité réelle, toute balise 
« inutile è pourra °tre refus®e par lôorganisation.  

Une balise de localisation ne doit pas excéder 400g. 

La face sup®rieure de la balise embarqu®e doit °tre couverte de VelcroÊ face crochets afin de recevoir le 
rep¯re dôidentification du robot, ¨ la couleur de lô®quipe. 

    

  

1 2 

3 

350 
mm 

430 
mm 

510 
mm 
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3. Balises fixes 

Chaque ®quipe peut placer une balise sur chacun des supports fixes, attribu®s ¨ lô®quipe, plac®s autour de 
lôaire de jeu. 

Les balises fixes doivent être intégralement contenues dans une base carrée de 80 mm de côté et ne 
peuvent pas mesurer plus de 160 mm de hauteur. 

Les balises fixes peuvent être connectées par une liaison filaire. Cette connexion ne doit en aucun cas 
perturber le bon d®roulement du match. Lôinstallation de lôensemble du système doit pouvoir être réalisée 
pendant le d®lai de trois minutes accord® pour la pr®paration du match, et cela sans d®ranger lô®quipe 
adverse. 

Pendant la durée de préparation du match, une liaison filaire temporaire peut être établie entre le robot et 
une ou plusieurs balises, mais ¨ lôunique condition que cela ne constitue aucune g°ne pour lô®quipe adverse. 

 
Figure 16 : Positions des balises sur l'aire de jeu 

4. Signaux de communication 

Pour éviter des interférences entre les équipes, il est recommandé de coder les signaux de communication. 
Nous recommandons fortement aux équipes utilisant des dispositifs infrarouges de tenir compte de la forte 
lumière ambiante utilisée pendant les rencontres. De plus, cette luminosité peut varier pendant les 
rencontres, dans le temps et selon lôemplacement de lôaire de jeu dans la salle. 

Nous rappelons aussi que lô®quipe dôorganisation utilise des dispositifs radio ¨ haute fr®quence et quôen 
aucun cas, elle ne pourra être tenue pour responsable des dysfonctionnements rencontrés par les robots. 
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ATTENTION : Au-delà des bordures de l'aire de jeu, il peut y avoir des éléments pouvant perturber la 
détection de couleurs ou les signaux de communications tels que :  
ǒ éléments de décors de l'aire de jeu 
ǒ personnes (arbitres, équipes, etc.) 
ǒ des systèmes électroniques (micros, caméras ...) » 

En aucun cas il nôest possible de demander aux personnes et éléments de décors autour de lôaire de jeu de 
sôen ®carter. 

5. Identification du robot 

Lors de chaque match, les robots se voient attribuer un marquage de couleur sous la forme dôun petit 
module coloré. Ce marquage est destiné à aider le public à reconnaître quel robot appartient à quelle équipe 
à tout moment. 

La masse du module marqueur est négligeable. Il est plac® sur le support de balise du robot sôil en poss¯de 
un ou sur la balise embarquée. 
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G. Les matchs 

Les matchs ont une durée de 90 secondes + 5 secondes pour la funny action. 

Seules deux personnes par équipe sont autorisées à aller en arrière-scène et sur scène pour 
disputer les matchs. 

1. Mise en place  

Au d®part dôun match, les ®l®ments de l'aire de jeu et l'aire de jeu elle-même sont installés selon 
les indications données sur les schémas en annexe. 

À l'arrivée sur l'aire de jeu, chaque équipe dispose de trois minutes pour procéder à la mise en 
place des robots. 

Un robot qui nôest pas pr°t ¨ l'expiration de ce d®lai expose lô®quipe ¨ un forfait pour le match.  

Le robot de lôautre ®quipe jouera tout de m°me son match seul sur lôaire de jeu. Il devra marquer 
des points pour être déclaré vainqueur. 

Lorsque les deux équipes sont en place, l'arbitre demande aux participants s'ils sont prêts. À partir 
de ce moment, les équipes ne sont plus autorisées à toucher leurs robots. Aucune contestation ne 
peut être faite sur la disposition des éléments de jeu après le début du match. 

Si les deux équipes sont prêtes avant la fin des trois minutes, le match pourra démarrer 
directement. 

2. Le match 

Au signal de l'arbitre, chaque robot est mis en marche. En aucun cas il nôest permis de toucher aux 
robots, aux éléments de jeux et à l'aire de jeu durant le match. En cas d'absolue nécessité, l'arbitre 
peut cependant autoriser une action. Toute intervention manuelle sur un robot, un élément de jeu 
ou l'aire de jeu, sans autorisation explicite de lôarbitre, peut justifier lôapplication dôun forfait pour le 
match. 

Aucun élément sorti de l'aire de jeu ne pourra y être remis avant la fin du jeu et de la validation des 
scores. 

Au bout de 90 secondes, les robots doivent sôarr°ter et ®teindre lôensemble des actionneurs du 
robot, excepté les actionneurs nécessaires à la réalisation de la Funny action. 

Il leur reste 5 secondes pour réaliser la Funny Action. 

À la fin du match, personne sauf l'arbitre ne peut toucher aux robots et aux éléments de jeu. Les 
arbitres font le décompte des points ; ils donnent le résultat du match, y compris les points aux 
équipes. Si elles sont d'accord toutes les deux, elles signent la feuille de match, elles peuvent 
alors reprendre leur(s) robot(s) et rejoindre leur stand. Si les ®quipes ne sont pas dôaccord, elles 
en réfèrent calmement aux arbitres. Les robots restent en place tant que le litige n'est pas résolu. 
Les décisions d'arbitrage sont sans appel. 

En cas de situation difficilement jugeable, les arbitres se réservent la décision de faire ou non 
rejouer le match. 
































