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4 Le ROBOT

Cette section du ManueldejeudelaFRCH nMH SELX AljdzS £ Sa NB3ItSYSyida LI N
robot pour la Compétition de robotique FIRST® (FIRST® Robotics Competition 2013 ¢ FRC®) de 2013. Avant
RQsiNB FTRYAE t fI O2YLISiAldAz2ys tSa NRoFRAlya RS NEREydaNE
leur conformité 3 la section 5.5.2 du Manuel de jeu de la FRC 2012 - Le tournoi; Eligibilité et inspection).

4.1 Lesreglements surle ROBOT

Plusieurs des reéglements listés ci-dessous traitent explicitement des matériaux admis et la facon de les

dzi A £ A & SNIp [ &0 NHzOGdzNE RS OSa NB3IESYSyda Fdzi Sil
ONBI dy2 RSRG RS O2yOSLIiA2Y NIA&A2YYlIofST RQFRKS&AAZ2Y
compétition, de compatibilité avec la TROUSSE DE PIECES (KOP), etc. En lisant les réglements, veuillez faire

preuve de bon sens technique (ingéniosité) plutdt que de légaliser leur interprétation et couper les cheveux

en quatre sur la formulation exacte pour tenter de trouver des failles. Il faut plutét comprendre le

raisonnement derriére chaque réglement.

5S L dzax fF ONBIUGA2Y RS O0Sa NB3IfSYSyidha LISNXYSG RQl
mise en marche des ROBOTS (tels que les piles, compresseurs, moteurs, servomécanismes, cylindres et

f SdzNAR O2y (i Nb f SdzNB O LINPvnd&iyie/ Noys dousRssuctmyé Sinsi §us tlteSles R Q 2 LJIG A
EQUIPES aient accés aux mémes ressources de mise en marche, et que les INSPECTEURS puissent juger

' 9SO LINBOAAAZRQBHE St QRBRYVEA S0 KIE NI §Odzf A SN

Les EQUIPES pourront devoir remettrelad2 OdzY Sy G GA 2y ySOSaal ANB LINRBdzOF y i
LINE GASYYSYy(d LIa RS fI ¢wh! {{9 5 %desrrkgledstuleumelintte paudzNI y
les pieces admises (par exemple une composante pneumatique, les limites de courants, électroniques COTS,

etc.).

Plusieurs des reglements indiquent des mesures impériales anglaises pour certaines pieces. Pour toute question

surf QF RYARQdp 3 f WKNSOS SljdA @ SyiS R2yG £Sa RAYSyaizy
f Qrdssk de courriel freparts@usfirst.org. Pour suggérer un mécanisme qui pourrait &tre utilisé lors de saisons

futures de la FRC®, veuillez contacter frcparts@usfirst.org enindiquantt Sa A LISOAFAOF A2y a R

[ Sa ; v! Lt 9{ R S3BdligheSekdutied dffdrtpak dis\biithidaires corporatifs et mentors en
exposant bien leur école et les noms de tous les commanditaires avec les logos (2 dz f S drgasmddd&  Q
jeunesse, le cas échéant).
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4.1.1 Design général du ROBOT

R1 Chaque EQUIPE enregistrée a la FRC® ne peut A Y & ONA NB  |j dzQ dejC® 2013.dzfROB@Thdoith ¢ L
SUNB O2yaidNHzZA G LI NI fQ;v!Lt9 RS I @ropfefaujtS 7Tl ce2
fQ {/9b{LhB Whe¢ha9o®R2AG O2YLINBYRNB {(2dza fSa aea
comme un participant actif au jeu; courant, communication, contréles, mobilité, et actuation. Le ROBOT
doit bien sir étre congu selon les spécificall A 2y &4 S0 s UONB | LIS HunebdiwzaeNI f C
LIAS§OSa y2y laaSvyofsSa &dz2NJ €S ¢9ww! LbX 2dz dzy wh
considérée comme étant apte a participer a la compétition selon cette définition).

R2 [ S wh.h¢ R2AG I @2ANI dzy /!5w9 t; wLtl;wLv! 9 O2yi
O2YLINBY Iyl G2dzi St SYSyd RS &aiNHzOGdzNB ZFpgobdm)Si vy
telled 1ljdzS8 RS& (siSa&a RS 02dz defsshesonRoSs@onsiiadédziordime RQ 1 G 4 |
faisant partie du CADRE PERIPHERIQUE.

Afin de déterminer le CADRE PERIPHERIQUE du robot, entourezf S R Qdzy S T

YADSI dz Rdz t ! w9/ IRRS/LafieeGe@Nde i polygonk duICADREA O f
PERIPHERIQUE.

Note: afin de simplifier la définition du CADRE PERIPHERIQUE et encourager une
connexion étroite et robuste entre le PARECHOCS et le CADRE PERIPHERIQUE, des
protubérances mineures, telled 1j dzZ8 RS& (siS& RS 02dz 2
rivets, etc., sont exclus de la définition du CADRE PERIPHERIQUE

R3 Le ROBOT doit satisfaire aux mesures suivantes :
A. lalongueur totale de tous les cotés du CADRE PERIPHERIQUE ne doit pas dépasser 112
po (2,9 m) (voir Image 4-1 pour des exemples),

B. les dimensions horizontales de la CONFIGURATION DE JEU ne doit jamais dépasser le
diamétre de 54 po (1,4 m)R Q dzy’ Crérificaht (YoRR BB et G23-1), et

C. la hauteur ne peut jamais dépasser 84 po (2,1 m).

D

E
p| ROBOT FRAME ROBOT FRAME
PERIMETER PERIMETER
D

B
FRAME PERIMETER LENGTH = A+B+C+D FRAME PERIMETER LENGTH = A+B+C+D+E+F

Image 4-1: Calcul de la longueur du cadre périphérique
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Lors de la conception et de la construction de votre ROBOT, veuillez vous référer a

f QI M2 Judréstseint la hauteur du ROBOT lors de diverses parties du TERRAIN
durant le MATCH.

Vous devrez étre prét a démontrer que le ROBOT respecte les dimensions inscrites
RdzNI yi f QAyalLlSOiAzyd [Sa O2yiGNIrAyidSa
étre calculéesavS O f QS dZA LISYSy i 2dz £ Sa f 23AOA ¢

Dans sa CONFIGURATION DE DEPART, aucune partie du ROBOT ne peut étre déployée au-dela de la
LINE2SOGA2Yy @GSNILIAOIFE Rdz /!'5w9 t; wLtl;wLv!9 £t fQ
1] S 1Sa RS 0 2atzchdsyrises, etd. 2 dzida RQ

{ A fS wh. h¢ Sai OQY(Ede]Sf deZQS)/GS)/ﬁdZ
CONFIGURATION DE DEPART et lorsque le PARECHOC est retiré), seul le cadre

périphérique doit étre en contact avec le mur.

Le poids du robot ne doit pas dépasser 54.4 kg (120 Ib). La structure de base du robot, ainsi que tous
les éléments mécaniques additionnels qui seront utilisés selon différentes configurations du ROBOT,
doivent étre pesés ensembles.

Afin de vérifier la conformité du poids et-destimitations-de-volume, les items énumérés ci-dessous ne
sont pas inclus dans la mesure du poids :

A. La pile du ROBOT en incluant la paire de branchement/débranchement rapide du
connecteur Anderson (incluant tout au plus 30 cm ou 12 po de cable par branche, les poles
F3a20ASax 02dzZ 2yad RQIYONI3IS SG tQrazflaAazy
B. Le PARECHOCS (incluant les couvre PARECHOCS, le cas échéant).
[ S4& YSOFyAayYySa RS GNIXOGA2Y yS R2A@GSyd LI a siNB
sablé, goujons de plastique rigide, taquets, ou autres accessoires similaires. Les mécanismes de

traction incluent toutes les parties du ROBOT servant a transmettre une force de propulsion et/ou de
freinage entre le ROBOT et le tapis du TERRAIN.

Les ROBOTS doivent étre congus de facon a permettre leur retrait du terrain ainsi que le retrait des
DISQUES du ROBOT une fois le ROBOT désactivé.

Les ROBOTS ne seront pas réactivés aprés le MATCH. Les EQUIPES doivent donc
& Ql &adzNB NJ |j ddss RABSTA pelvent{étvelreSirés rafidement et de facon

sécuritaire. LT aS LISdzi ljdzS t€Sa ;v!Lt9{ IASyl
FNGAOES t2NB RS f QAyalLISOitA2y

Sécurité et pré vention des dommages

Les pieces du ROBOT ne doivent pas étre fabriquées a partir de matieres dangereuses, elles doivent

SUNB aSOdzNRGFANBazZ SiG yS LI a LIR2dz@2AN) OF dzaSNJ RS
autres ROBOTS.
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5Sa SESYLX Sa RQAUSYa | dzAr8zg zaytuy at uf2QA1yY
incluent :

A. des boucliers, rideaux ou tout autre mécanisme ou matériel utilisé pour
20480NHzZSNI 2dz f ACONRDEDRISH [k 2 @BNIRAIREHR, ok Q d2
encore perturber leur capacité a controler leur ROBOT de facon sécuritaire.

des haut-parleurs, sirénes, klaxons, ou tout autre mécanisme qui produit des
sons a un niveau suffisamment élevé pour créer une distraction

toute composante ou décorationdontf QAY 1Sy A2y Said R
de fagon intentionnelle les capacitésRS RSGSOGA2Y Lt RA&
incluant les systemes de vision, capteurs de portée acoustique, sonars,
détecteurs de proximité a infrarouge, etc. (par exemple inclure les fonctions
RiRaget @20GNB wh. h¢s ljdzA T | dzE @& SdzE

f QFraLSOod RS fI OAo0tS RS GAaAzyo

les lasers a découvert autres que des ©lasse 1O
des gaz inflammables

tout mécanisme dont la fonction est de produire des flammes ou de la
LB NRGSOKYAS 6FSdzE RQIFNIAFTAOSAL
G. des fluides ou des composantes hydrauliques
Les EQUIPES doivent soumettre les fiches signalétiques - SIMDUT (Material Safety Data

Sheets ¢ MSD) pour tous les matériaux utilisés pouvant étre considérés comme étant
R2dzi SdzE t 2NA RS f QAyalLlSOiGAz2y Rdz wh. h

Toute protubérance, saillie ou surface exposée sur le ROBOT ne doit poser aucun risque pour les
St SYSyia RS tQ!'w: b9 2dz £fSa 3ASya

Sa
2.6)

o0 w®p

apartirdeleurROBOT. [ S& LRAyiGa RQIGHFOKS R2A

Si le ROBOT contient des éléments protubérants qui faconnent sa « technologie de
pointe » lors de son fonctionnement et que ceux-ci couvrent une surface moindre de 1

po’ (2,5 cm?) une inspection minutieuse sera requise. Par exemple, des bras ou des

chariots élévateurs, ou encore des grappins, seront minutieusement inspectés.

S dezktiond H 0
yi siNB

v Lt 9{ R2AQSYy({ F2dz2NYyANI I dz Y2AY&A R
35S

facilement accessibles aprés que le ROBOT ait GRIMPE a la PYRAMIDE,

des cotés opposés du ROBOT,

f20FfA4S4 LINBa Rdz LAYyl RQSIldAfAONB Rdz wh.
fait a partir des composantes structurelles exposées qui permettront aune cordeR Q& s (i NB
enroulée ou deux dZA f {MBMiaster PN3014T45 ou semblable) fixés au cadre. [ Q 2 dz@ S NJi dzN.
dZA £ £ S & R2 A (#ps(liotd) deRi@mhedz. Y2 Ay a
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4.1.3 Contraintes budgétaires

R11 Le co(it total de tous les items inclus sur le ROBOT ne doit pas excéder $4000.00 USD. Tous les colits
doivent étre déterminés a partir de la Section 4.1.3: Contraintes budgétaires. Sauf pour les
exceptions suivantes:

A. Attaches individuelles, adhésifs, et lubrifiants R Q dzy’ S ChtoihsSezN0 SihSque, et

B. Les items de la TROUSSE DE PIECES (Kit of Parts).

Les EQUIPES devront étre prétes a présenter aux INSPECTEURS une preuve du co(t de
tout item qui ne fait pas partie de la TROUSSE DE PIECES, ainsi que le co(t total du
ROBOT.

¢ St IjdzS & ( A7 0sfQPIPES doife® btidEn &dreSie présenter une LISTE
DES MATERIAUX (Bill of MaterialsouBOM) I dzE L b{t 9/ ¢ 9! w{ .LRdz
LISTE DES MATERIAUX peut étre imprimée ou en version électronique.

R12 Aucun item individuel ne peut avoir une valeur qui dépasse 400.00 $. Le co(t total des composantes
achetéesengrospeut RS LI aaSNI nandnn b Sy Fdzilyd 1jdzS €S O3
dépasse pas 400.00 S.

R13 La valeur non dépréciée des COMPOSANTES ou MECANISMES individuels qui ne sont pas exclus de
f QI RILXWdord récupérés de ROBOTS des saisons passées et utilisés sur les ROBOTS de la
saison 2013, doitétreinclusS £ €I [L{¢9 59{ a! ¢; wL!! .- wnnmo Si
colts.

R14 La valeur de chaque item qui ne fait pas partie de la TROUSSE DE PIECES indiquée a la LISTE DES
MATERIEUX doit &tre calculée par rapport a sa valeur sur le marché actuel, et ce autant pour le matériel

A A

j dzS LJ2 dzNZdz@NBa FAdyT RRY y a dAzo®mBE, ARSS LHNJI YiFSAay YR 6 NB
6AYyOfdzyidi tS& SyLfz28sa RSa O2YYIyRAGI ANBA | dzA
RQSELISRAGAZY

Exemple: Une EQUIPE commande un support fait sur mesure selon les spécifications de
f Q; v !elkoitYedmafériauxS G RS fdidzdwicompaBn@ utilisée pour
FLEONRIdAzZSNI t QAGSY aQl LILIX AljdzsSy i @

Exemple : Une EQUIPE regoit en cadeau un détecteur. En temps normal, la compagnie
vendrait cet item au co(t de 52.00 S, ce qui est donc sa valeur marchande.

Exemple : Des rabais spéciaux sont offerts a toutes les équipes de FIRST® par National
Instruments et Texas Instruments® [ S LINAE RQI OKIF G NBRA
calcul comptable des pieces additionnelles.

Exemple: | YS SljdzA LIS F6 A NNBE QRQOK DA S Ritggs@Nar v
dzy ' 0StASRIORDEAAYVIQHE St ASNI yQSad LI a

© FIRST Manuel de jeu de la FRC 2013, Section 4 ¢ Le ROBOT, Rev 08/02/13 Page 6 de 32



Ly

Fi
QUEBEC

R15

© FIRST

Révision du 13-02-08
Toujours vous référer a la version officielle http://frc-manual.usfirst.org/viewltem/3

mais fait tout de méme le don des deux heures de main-R Q dzdz@ NB ySOS
f QI 2dza[i S;Y\5ybliiiteRire le colt normal estimé de la main-R Q dzdz@ NB
FdzNF Ad RH siNB LI &S t tQFiStASNE Si

Exemple:! yS SIljdzA LIS FIFAdG £ QF OKSG RQdzyS ol
dzy I G4SftASNI RQdzAAY Il IS f 200yidz RjSdzAf CBSaljlidzA
machinistes sont considérés comme étant des membresde f Q; v, |eslcd(it3 de main-
RQdzdz&NB yS aQl LK AljdzSyd LI aod [ S O2HI

Lf Sad RIya f QAY(dSNE HRSR & créeftpsliehslaiechutantA
ROSYGNBLINAaSa Si RQ2NHIyA&aYSa L}R2aairo
RQ2NHBIyAalGA2ya L2aaArof S t iFexpbshhBde plds dd
L dza RS ISy a FRIG. IReS ikRhdntyecdurdgd de retonnaitre les
O2YLJ AyArASa O02YYS O2YYIYyRAGFANBaASZ 2dz
du commanditaire se fait uniquement par un don de main-R Q dzdz@ NB

Exemple:dzy S SljdzA LIS FlL A G f QlF OKI i R®MdE&AS YT H
YIAd yQSy dziAtAaS 1jdzQdzy Y2NOSIdz RS
[ QSljdzA LIS GNRdz@S dzy SYRNRAG ljdzA OSyR
MQU ® [ QSljdzA LIS LISdzi O2 Y LI I 60A faAdaNS NI &
FSdzAt €S RS on OY LINIon OY o6mMQ LI NI wm
FSdAftS | OKSGSS ldz LINAE RS 3INRAOD [ Q
SYGASNBE RS MZIH Y LINIMZIH Y 6nQ LI NI n

{A f QAGSRQMRY Adie 48 NYGIS SY2 Rdzf F ANB ljdzA LISdzi s iNB |
possible, le prix de chague module individuel doit faire partie des contraintes budgétaires définies ala
régle R12.

{A t£Sa&a Y2RdzZ Sa az2yid 02y ocedz L2 dzZNJ Yy Qs G NB | 44 SY«
assemblage ne peut que fonctionner selon cette configuration, le montant total du co(t de

f QF 84S Yo fttod Bs mbayil€ HottAaing partie des contraintes budgétaires définies a la régle

R12.

En résumé, si un fournisseur vend un systéme ou une troussS = £ QS |j dzA LIS
valeur marchande de la COMPOSANTE au complet et non seulement le co(t des pieces
qui le/la compose.

Exemple 1: Un FOURNISSEUR A vend une boite de vitesses qui peut étre utilisée avec
plusieurs ensembles de vitesses, et cette boite de vitesses peut étre jumelée a deux

Y2030Sd2NE @SyRdza LI NEQUETYSVS t R2 @Y Aia RS
un ensemble de vitesses, et un moteur (qui sont tous vendus séparément et non comme

assemblage), puis elle assemble ces composantes. Chaque piéce est comptée séparée
ddzNJ £ fAaiGS RS&a YIFGSNALdzE Lizh 41j dz§ O
selon des configurations variées.
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Exemple2:' Yy Ch! wbL{{9'w . @SyR dzy BYIBESeGtO f
dziAf AASNY / SLISYRIy(GzZ Af O2HUOS Tnndnn
leur vend la « main », un « poignet » et un « bras » séparément au prix de 200.00 S

OKI Ij dzS @ [ QSljdzA LIS @Sdzi FFANB f QbsOKI i
FaaSYoft SN /S aSNIAG AYGdSNRAG LidzA alj dz
complet qui a une valeur marchande de 700.00S.

4.1.4 Horaire de construction

R16

© FIRST

Les éléments du ROBOT, incluant les logiciels, qui sont congus ou créés avant le lancement ne sont

I OOS LI Ss&oiert disoRitley @ pubjlida@aitie lancement officiel.

Notez que cela implique que les items provenant des robots fabriqués lors de
compétitions antérieures de FIRST® ne peuvent étre utilisés sur les robots de la FRC®
2013. Avant le début officiel de la saison de construction du robot, il est recommandé
ldzE ; v! Lt9{ RS LISyaSNIt fSdz2NJ Neo62G |
développer des prototypes, créer des modeles justifiant la preuve de création de leur

robot, et mener des exercices de conception. Les EQUIPES peuvent accumuler tous les
YI GSNR I dzE o NXzia Sd fSa /hat h{!b¢o{ /

Exemple 1: Une EQUIPE congoit et construit une transmission a deux vitesses durant

f QI dzi 2 YY S LJ2 dghad l&llSy Q. INY SiyA dj XzSENEBys les! plintip8s  dzi
RQIFaaSyofl 3SRz Fiif § QI ddlil RININIS A LI2 AfiNd O 2
RQ2LIIAYAASNI £ S RSaA3Iy RS I GNIryavYia
vitesses de transmission et réduit la grosseur, et construit deux nouvelles transmissions

j dzQSttS LI OS &dzNJ €S wh. he¢d ¢2dziSa ¢

Exemple2:Laméme EQUIPEA S NBY R O2YLXiS jdzS € (N
O2y &0 NHA GS RdzNI yi f QI delfed bes6id pos articuleSldbrad
du ROBQT. Elle construit une réplique exacte de la transmission a partir des dessins
originaux. Ceci serait interdit puisque la transmission, méme si elle fut construite
durant la compétition, fut construite a partir des plans congus avant le lancement de la
compétition.

Exemple 3: Une équipe a développé un systeme de conduite omnidirectionnelle pour la
compétitionde2012. 5dzNJ yi f QSUGS wHnmHI Afa 2yi

(écriten langage C)afiyy R QIF 22 dzii SNJ LJX dza RS LINBOA aA
RQdzGAf A&ASNI dzy a@aisyYS aaAi . YisobttopidBgrahdgsdzN
sections de code non modifié au logiciel de contréle du nouveau robot (également écrit
en langage C). Ceci serait une violation des contraintes horaires et ne serait pas permis.

Exemple 4: Laméme EQUPERS OA RS RQdziAf AaSNJ [ F0+AS
programmation pour 2013. Apres le lancement, elle utilise le langage C utilisé
auparavant en tant que référence pour les algorithmes et les calculs requis pour
implanter sa solution de contréle de direction omnidirectionnelle. ; G yi R2Yy
utilisé LabView pour intégrer les algorithmes, ceci serait permis.
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Exemple 5: Une équipe différente développe une solutioy’ & A YA f I ANB R
compte utiliser le logiciel ainsi développé sur son ROBOT de compétition. Apres avoir
complété le programme, celui-ci est posté sur un forum Internet accessible au public, et

f EQUIPE rend le codage disponible a toutes les élj dzA LIS & ® t dzA & |j dzS
LIN2INF YYS | O0SaaArAofS Fdz Lzt AO | @ y.i

Le ROBOT (en incluant tous les items qui seront utilisés durant la compétition sous des

configurations de rechange du robot, et excluant les items permis selon la régle R21) doit étre mis

Sy al O 2dz LX I OS RlIya dzyS OFA&aasS 06aSft arstde QSAOSY S
construction, le 19 février 2013 (@2 dzda NB FSNBNJ | dz al ydzSt RQFRYAY A&
LJ2 dzNJ LJ dzda RQAYTF2NXI A2y &0

Les EQUIPES ne pourront pas toucher a leur ROBOT durant les périodes suivantes :
A. Apartirdeladate RQI NNk (i R S2 d2lydmONIFCRideENIyLINSE YA § NB 02 Y
B. Durant la(les) période(s) entre les compétitions, et
C. 9y RSK2NBA RSa KSdzZNB& | dz Lddzada t.2NEIjdsS fQ: v
Du temps additionnel est alloué selon les critéres suivants:
D. L fya 30&ane restriction par rapport a quand le(s) logiciel(s) est(sont) développé(s).

E. Lorsdes jours durant lesquels une EQUIPE ne participe pas & un événement, elle peut continuer
a développer tout item permis sous la régle R21, mais elle doit le faire sans étre connectée au
ROBOT.

F. Les EQUIPES qui participent a des compétitions de deux jours peuvent avoir accés a leur ROBOT
selon les regles établies dans le Manuel administratif, sous la section 5.7, ROBOT ¢ Périodes
R QI QEy8iges participant & des compétitions de deux jours.

Matériel utilisé

Un item COTS (Custom off the Shelf), disponible sur les tablettes, utilisé sur un ROBOT ayant participé

f2NE RQdzyS O2YLISGAGAZ2Y RS fI Cw/ LINBOSRSyYi{iS YI
dziAf AaS aSdzZ SYSy il & QiofictiofalitestS ladzh @I2fyRAGT A2y (RIS
par le FOURNISSEUR.

Par exemple, une piéce qui porte des marques concernant le produit ¢ rien qui change

sa fonctionnalité ¢ serait admise. Par contre, une piece a laquelle des trous ont été

ajoutés pour la fixer a une composante ne serait pas admise.

Les lubrifiantsy' S LIS dz@Sy i s ONB dziAt AasSa |IjdzS LJ2dzNJ NBRdzA N,
doivent pas contaminer le terrain ou les autres robots.

[ $& SljdzA LIS&a LISdz@Syd | LI NISNI dzy YIFEAYdzY RS wmo
événement pour des fins de réparation et/ou de mise a niveau de leur ROBOT.
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Pour les équipes qui participent a un événement de deux jours, les items fabriqués peuvent étre
dziAfAasSa RdzNI yd fl LISNA2RS RQIO008a Rdz NRo2G Si
pasdépassSNJ on foad [Sa AGSYa FlLoNRIdzSa O2yailNUzA(a
avec le ROBOT sont exemptés de cette limite.
[ /hb{h[9 59 [ Qht s3w!Si9 !{mesdzif S &a Swos/flthFS RS LJIAf

R5-A) ne sont pas affectés par cette limite.

4.1.6 Reéglement sur les PARECHOCS

R22 Les ROBOTS doivent étre munis de PARECHOCS afin de protéger tous les coins extérieurs du CADRE
PERIPHERIQUE. Pour une protection adéquate, un minimum de 8 po (20 cm) de PARECHOCS doit étre
place de chaque c6té de chaque coin extérieur (voir Image 4-2).

[ S3 RAYSYaA2Yya RR2EdRUplisezs I8ng dutadré peripHédnde @ S
partie du PARECHOCS|j dzA & QlF £ f 2y 3S @GSNA f QAYy (i SNA

limite de 8 po (20 cm).

—>>8 inches % ] | | Fy
}je—BUMPER Assembly| % & :
ROBOT FRAME f

I:I ROBOT FRAME PERIMETER PERIMETER
{ | «—BUMPER Assembly
ﬁﬁﬂ‘/ : l—% ——>>8 inches
% BUMPER Assembly| [§ %
l BUMPER
,\l, Assembly
ROBOT FRAME o 2
PERIMETER :
ROBOT FRAME oK1
PERIMETER
= Lok e

Image 4-2: Exemples de coins de PARECHOCS (MIS A JOUR)

R23 Chaque ensemble de PARECHOCS (incluant les attaches et/ou structures qui les fixent au ROBOT) ne doit
pas peser plus de 20 Ibs (9 kg).
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{A dzy aeaus
emboitables sur le ROBOT et le PARACHOCS), les éléments fixés au ROBOT de fagon
permanente seront considérés comme faisant partie du ROBOT, et les éléments fixés

Révision du 13-02-08

Toujours vous référer a la version officielle http://frc-manual.usfirst.org/viewltem/3

8a0G8YS RQL (0 -$dKdSs&upporss Yehdfr&Gilage S &

aux PARECHOCS comme faisant partie du PARECHOCS. Chaque élément doit satisfaire a
chacune des regles applicables au systéeme en question.

R24 Les PARECHOCS doivent étre construits selon les instructions suivantes (voir Image 4-4) :

A. <GNB NBYyF2NDSa
nominale de % po (2 cm) et de 5 po (12,7 cm), plus ou moins 2 cm, de hauteur.

RQdzy S

L I yOKS RS O2y GNBLX I Ijd

Les planches de particules de bois ou aggloméré (chipboard) ne survivraient pas aux jeux

rigoureux de la FRC, et ne sont donc pas conformes a la regle R23-A.

B. Les pieces rigides du PARECHOCS (telles que la planche, les attaches, etc.) ne doivent pas
dépasser de plus de 1 po (2,5 cm) au-dela du CADRE PERIPHERIQUE (voir Image 4-3 et Image

4-4).

>1II

Plywood
Backing

ROBOT
FRAME

PERIMETER

NOT OK

Plywood
Backing|

ROBOT
FRAME

PERIMETER

OK

Plywood
Backing

ROBOT
FRAME
PERIMETER

Plywood
Backing

OK

ROBOT
FRAME
PERIMETER

OK

Image 4-3: Hard Parts of BUMPER Corners

C. Utilisez deux « nouilles de piscine » rondes, hexagonales ou en forme de fleur (pleine ou creuse),

de 2% po (6,3 cm) de diamétre, comme matériel coussineux pour les PARECHOCS (voir Image
4-4). Le matériel coussineux peut dépasser de 2% po (6,3 cm) au-dela du bout de la planche (voir

Erreur ! Source du renvoi introuvable.).
D. < NB NI O2 dz@ éhstaid et Boxdzy

0 A a&adzS

La soie ou la literie ne sont pas considérés comme étant des matériaux rigides. Le

Cordura a 1000 deniers est recommandé.
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FiRST R i . Totr.ljoursvvous référer a la v,erslion officielle, http://f[\c-rpanua|.us'first.org/viewl'5em/3 o
[ S UAdddz R2AU O2YLX S§USYSYU NBO2dzONA NJ U 2dzli S3
lorsque le PARECHOCS est installé sur le ROBOT. Le tissu qui recouvre le PARECHOCS doit étre
de couleur unie rouge ou bleu. Les seuls motifs permis sur le tissu qui recouvre le PARECHOCS
azyid fSa ydz2WeMNBERIIRO; v! Lt 9

Le rouge et le bleu doivent étre visuellement le plus pres possible de la couleur
correspondante du logo de FIRST® (c-a-R® | dzE & SdzE RQdzy 26 &

couleurs doivent paraitre semblables).

E. 52A0 sONB TFTAES ldz /!5w9 t; wlLtl ; wLv!blsteRdz wh .
(aucun matériel de type « Velcro » ou des attaches en plastique de type « tie-wraps »). Le
a23a08YS RQIFIGGI OKSa R2A ésisgefladklBonddignyvigalzreuseSdu F | ce2
jeu. Toutes les attaches détachables (telles que boulons, goupilles de verrouillage, goupilles a
ressort, etc.) seront considérées comme faisant partie du PARECHOCS.

Limite de 2,5
cm piéces
rigides I & lissus

Angle optionnel en

aluminium fixé avec

des vis a bois pour
tenir le tissus en place

Exemple de
systéme d’attache
permettant un
raccord dissimulé

Nouilles de

Contreplaqué2 cm piscine 6,3 cm

(3/4” nominal)

Image 4-4: Vue en coupe du PARECHOCS

R25  Les PARECHOCS doivent étre localisés O2 YL § G SYSy i t € QAY G SNASdaNI RS
dire entre 2 et 10 po (5 cm et 25 cm) du sol, lorsque le ROBOT est debout sur un sol plat.

R26 Les PARECHOCS ne peuvent pas &tre articulés (par rapport au CADRE PERIPHERIQUE).

R27 Les joints de coin entre les PARECHOCS doivent remplis de matériel de nouille de piscine. Des exemples
a2y (0 RS YBrgun!Ndarde direnfolintrouvable..
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BUMPER

Assembly

BUMPER
Assembly

BUMPER ROBOT FRAME

PERIMETER

ROBOT FRAME
PERIMETER

Assembly

ROBOT FRAME
PERIMETER

oK OK OK

Image 4-5: Soft Parts of BUMPER Corners

ROBOT FRAME
PERIMETER

ROBOT FRAME
PERIMETER

R28 Les PARECHOCS (en entier, pas seulement la couverture) doivent étre congus pour étre installés et
retirés rapidement.

Deux (2) personnes devraient pouvoir retirer les PARECHOCS en moins de cing (5)
minutes.
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R29 Les PARECHOCS doivent étre soutenus par la structure/le cadre du ROBOT (voir Image 4-6). Pour étre
considéré comme étant soutenu :

A. Un minimum de 2,5cm (1po) a chaque bout du PARECHOCS doit étre soutenu par le CADRE
PERIPHERIQUE,

B. [ QS a LJ O Hatésial de dbitienfetde CADRE ne doit pas étre de plus de % po (6 mm), et

C. Aucune section de plus de 8 po (20 cm) du PARECHOCS ne peut étre laissée sans soutien.

BUMPERS

4
=
7” 7,, H 21"
2 G 1/4” 10

ROBOT FRAME

PERIMETER

Image 4-6: Exemple de soutien du PARECHOCS

R30 ChaqueROBOTR2A (G siGNB Sy YSadaNBE RQFFFAOKSNI RSa t! w9/
son ALLIANCE, tel que déterminét.  f Q K X MATGHBIEBES R{SQ S A@f¢r&oé Seyfian 5.3.2).

R31 [ Sa ydz¥YSNRa RQ:;v!Lt9 R2AOSY(d siGNB I TFAOKSA &dzN

A,/ 2yaAaGSNI RS OKA T T NPod10 omiiRSS Nk lljdadSSidzNEQ | D SYQ Adyyz
épaisseur minimale de % po (1,2 cm), et étre soit blanc ou surligné de blanc,

QX

B. bS LJ & QSGSYRNB adzNJ dzy O2AYy Rdz /! 5w9 t; wlLt

C. <UNB LRAAGAZ2YYS | dzi2 dzNJ Rdz wh . pasge pr& 8u pdinaee y
Rdz wh. h¢ LlzAaasS OfFANBYSyid ARSYUGATASNI €S yo
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Lt y QS a {dekdpacer lek nliraétoNFRAUIPES sur différentes sections du
t! w9/ 1 h/{® [S odzi Sad 1jdzS tS ydz¥y SN

JUGES, ARBITRES, ANNONCEURS, et autres EQUIPES peuvent facilement identifier les

ROBOTS de la compétition.

4.1.7 Moteurs et actionneurs

R32

© FIRST

Les moteurs ne sont pas tous expédiés avec un numéro BaneBots dessus. Le tableau 4-1 fut révisé

pour inclure des numéros de pieces différents qui sont imprimés sur les moteurs regus par les

équipes.
Les seuls moteurs et actionneurs permis a la FRC 2013 sont les suivants:

Tableau 4-1: Moteurs permis

Motor Name Part Numbers Available

Max Qty
Allowed

FR801-001
[M4-R0062-12
AM802-001A
217-2000

CIM PM25R44F1005
PM25R45F1004
PM25R45F1003
PMR25R45F-1003
PMR25R44F-1005

M7-RS77512 / RS7T75WGC8514
M7-RS77518 / RS775PH6221
M5-RS55512 / RS555PH4136F
M5-RS55012 / RS550VC7527
BaneBots M5-RS55012-B / RS550VG7527L
M5-RS54512 / RS545PH5125F
M5-RS54012 / RS540BA5040
M3-RS39512 / RS395PH3328

M3-RS390612

AndyMark 9015 am-0912

Denso Throttle Control IAE235100:0160

Manuel de jeu de la FRC 2013, Section 4 ¢ Le ROBOT, Rev 08/02/13
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o 217-3351
VEX BAG and/or miniCIM 4
217-3371
am-2161
AndyMark PG 3
am-2194

262100-3030
\Window Motors 262100-3040 2
\Various from F/IRST Choice

VEX 2wire Motor 393 276-2177 2

Snow Blower Motor am-2235 1

Electrical solenoid actuators, no greater than 1 in. stroke and rated electrical input
power no greater than 10 watts (W) continuous duty at 12 volts (VDC)

Drive motors or fans that are part of a motor controller or COTS computing device|] Unlimited
Fans included in the 2013 Kickoff Kit, //RS™ Choice, or as a Talon motor

Unlimited

Unlimited
controller accessory
COTS servos with a maximum power rating of 4W each at 6VDC
Per the Servo Industry, Unlimited

Servo MaxPower Rating = (Stall Torque) X (No Load Speed)

Veuillez noter que ceci est un total de chaque moteur permis sur le ROBOT, et non la
jdzl yGAGS LI NJ ydzYSNE RS LIASOSo t I NJ SE
moteurs CIM sur son ROBOT, peu importe la quantité ou les combinaisons utilisées par
numéro de piece.

Etant donné le grand nombre de moteurs permis sur le ROBOT, les EQUIPES devraient

considérer la puissance totale disponible a partir de la batterie du ROBOT durant Ia
conception et la construction du ROBOT. Caller plusieurs moteurs en méme temps
pourrait entrainer une baisse du voltage de la batterie du ROBOT, et donc une perte de
puissance au systeme central de contréle des composantes.

R33 Le systéme intégral mécanique et électrique de tout moteur ne peut étre modifié. Les moteurs,
servomécanismes et solénoides électriques utilisés sur le ROBOT ne doivent pas étre modifiés sauf
dans les circonstances suivantes :

A. Les supports et/ou arbres/axes peuvent étre modifiés de fagon a faciliter la connexion physique du
moteur au ROBOT et aux piéces actionnées.

B.[ Sa FAfa StSOlGNRI|dzSa RQSY.(INBS LISdz@Syidi s iNB
C. Les goupilles de verouillage des moteurs de fenétre (P/N: 262100-3030 et 262100-3040) peuvent

étre retirées.

D. Les boitiers de connecteurs des moteurs de fenétres (P/N: 262100-3030 et 262100-3040) peuvent
étre modifiés pour faciliter le raccordement des fils.
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R35

R36

R37

R38
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E. Le module de codage intégré (P/N: 276-1321) peut étre installé sur le moteur a deux cables VEX 393

(P/N 276-2177).

F. Le boitier de vitesse du moteur a deux cibles VEX 393 (P/N: 276-2177) peut étre modifié ou
remplacé selon les instructions du manufacturier.

LebutdeceréglementS& G RQF &&dzNBNJ dzy YI EAYdzY RS
dalya (2dziS¥2Aa SYLISOKSNIfQ;v!Lt9 RS
NERAZANBE S LRARA Sy O2YLINRYSGGLl yétodtd?
moteur. Le systéme intégral mécanique et électrique du moteur ne doit pas étre
modifié.

Notez que pour les moteurs de fenétre, le boitier de vitesse est considéré comme
FIAAlL YO LINILAS AyGSaANIES Rdz Y20 SdiNE
boitier de vitesses.

Alimentation électrique

[ &8dd 8§ &2 dzND SadRi@ SnlcROEBNdSranSd cSnpeli WK p &§ S&G f Qdzy &
oF GGSNARSA t f QVDOdnREvere®entsifivanéd RS MH

A. Batterie MK (P/N: ES17-12) ou
B. EnerSys (P/N: NP 18-12)

Exception: Les batteries/piles faisant partie de dispositifs informatiques ou de caméras sont

également permises (LJF NJ SESYLX S5 o GG SNWYS R NRisofhtiatSIzNg 9.8
utilisées que pour alimenter le dispositifinforml G A [j dz§ Sy ljdzSadAiz2y Sid G2 dzi
donnée par port USB branché au dispositif informatiqueX S 1j dzZQSft t S& &a2ASyd TA
sécuritaire.

[ 6FGGSNARS Rdz wh. h¢ R2AG sONB &aSOdiNR @SafseRS T
renversé ou étre placé dans une position arbitraire.

Chaque pole électrique sur la batterie du ROBOT et les connecteurs aux cables 6AWG (ergots, bout
de fils dénudés, etc.) doivent étre parfaitement isolés.

[ S&a &2 dzNDS &éleRiGyusIibEEs paSle ROBOY (par exemple, stockée au début du
MATCH) nepeuvenli @SYANJ ljdzS RS f QdzyS 2dz f QF dziNE RSa &z

A. Air comprimé stocké dans le systeme pneumatique,
B. !y OKIy3aSYSyid RIya tQFfidAddzRS Rdz OSyiNB RS
C. Un stockage acquis par la déformation de pieéces du ROBOT.

La batterie du ROBOT, le disjoncteur principal de 120 A (Cooper Bussman P/N: CB185-120), et le
panneau de distribution électrique doivent étre branchés tel que décrit a Image 4-7.
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APP TO |
Connectors ———

Board

(o TIL 1 9

6 AWG =210 —

Appropriate AL fore= i)
sized lugs, i ¢
properly ol 0]
insulated 1- t e
1 ki !

N T

e I o W

il NN EY

-

12VDC ROBOT e ok [

) = e

Battaty it =k Ailice

sannis 8 B i

o =2 wie o)

Load
Terminals

Image 4-7: Distribution électrique principale

R39 ¢2dza fSa OANDdzZAGAZT t f QRF(RE4 doiver §fire (RaBchéOed rdzkecevoih & S
RS O2dzNY yi |j dzQt LI chhbiektddds praRigey VBAGE R ¥ABdsnesldd chatddou l& S
distributeur de 5 V sur le panneau de distribution électrique (et non les péles M6), tel que montré a
f QL ¥B.3S

R40  Tous les fils et dispositifs électriques, incluant toutes les composantes du systeme de contréle, doivent
étre isolés du CADRE du ROBOT. Le CADRE du ROBOT ne doit pas étre utilisé comme conducteur
électrique.

R40 est vérifiée avec une résistance >10kK soit au pole (+) ou (-) a méme le connecteur
APP qui est branché au panneau de distribution électrique et a tout point sur le ROBOT.

Le boitier du cRIO et de la caméra Axis 206 sont munies de pieces mises a la terre. Tel
lj dzQ A y RR40 [jeda8ur léur protection), ils doivent &tre isolés électriquement du
CADREduwh . h ¢ f 2 NIosjaieSsdr fe ROBGT2 Vy (i

R41  Le disjoncteur de 120 A doit étre facilementF OOS&aA o6t S S £t QSEGSNRASHZNI Rd.

Il est recommandé de placer le disjoncteur de 120 A a un endroit clair et adéquatement
ARSYUAFTAS RS FlhoRYySYSYE GHADAGE & 2 AIG NI
MATCH.; G+ yd R2YyyS 1ldzS £S wh.h¢ RSON} S

RS fI t, w!alL59> £Sa ;v!Lt9{ RSONI ASY
disjoncteur principal.
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Le panneau de distribution électrique ainsi que tous les disjoncteurs doivent étre visibles pour

t QAY&.LISOGAZY

R43 [ QI £ A Y Sueria dbitsseXajfe a partir des distributeurs de charge a 24 V sur le panneau de
distribution éf SO0 NA |j dzSST  ndgd Imagede® X f f @5 & RS LXpanBegider Q dzy & S dz
dérivation solénoide, aucune autre charge électrique ne peut étre branchée a ces mémes

distributeurs.

Notez que selon R70, pour un cRIO a 8 fentes, le courant tiré par le panneau de

dérivation solénoide ne doit pas excéder 16 W. Pour un cRIO a 4 fentes, il ne peut
excéder 21 W.

R44 [ QFEAYSYlGlrGA2y St SOGNRIdzS Rdz LIy { VBCh-y¥dC(R/N:f R2A
CLL25-24S05) branché aux distributeurs de courant de 12 V identifiés a la fin du panneau de distribution
électrique (c.-a-d. les terminaux localisés entre les indicateurs DEL, et non les connecteurs WAGO
principaux le long des cotés du panneau de distribution électrique) i S |j dzQlindgd 4czhicidd +  f
autre charge électrique ne doit étre branchée a ces poles.

Veuillez vous référer a tout diagramme de distribution électrique du ROBOT 2013
ROBOT affiché sur le site de la TROUSSE DE PIECES LJ2 dzNJ LJ dzda RQA Y T 3

du pont sans fil.

0

O R ] o)

............

wireless bridge Power |{fTf 1, .
pf pf

cRIO Power

5VDC Power _

...........

............

..........

Image 4-8: Pont sans fil, cRIO, et connections 5VDC
R45 Un seul fil peut étre branché a chaque connecteur WAGO sur le panneau de distribution électrique.
{A RSa LRAYyGa RS RAAGNAROdzOAZ2Y St SOGN
électrique (par exemple pour alimenter les trois (3) panneaux de dérivation de la
TROUSSE DE PIECES par un seul circuit de 20 A), tous les fils entrants doivent étre

adéquatement épissés au méme fil, et un seul fil peut étre inséré au connecteur WAGO

pour brancher le circuit.

R46 Les seuls disjoncteurs électriques permis sur le panneau de distribution électriques sont :
A. Snap Action VB3-A Series, terminal style F57
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B. Snap Action MX5-A40

R47 Chaque circuit de dérivation doit étre protégé par un seul disjoncteur sur le panneau de distribution
St SOUNMRI| dzS (TEBLEAUjA@zAUCHARaALIE dEfge dledirique ne peut &tre branchée au
disjoncteur qui aliment ce circuit.

TABLEAU 4-2: Protection de circuit de dérivation

Circuit de Quantité permise par
dérivation Valeur du disjoncteur disjoncteur
Contréleur de Wdza IpaeQ + 1

moteur

Circuit standard Wdza IpaeQ t 1

Module de relais Wdza IpaeQ t 1

Sidecar digital 20A 1

Panneau de 20A 3

dérivation

analogue/solénoide

R&ZTY QS Y LI OKS

LI a fQdziAftAaliAzy RS ¥Fdza
standards pour une protection additionnelle.

R48  Tous les circuits actifs doivent étre branchés en utilisant les fils isolés de grosseur appropriée:

TABLEAU 4-3: Grosseur de fil

Dimension minimal
du fil

Application

Circuit 30 ¢ 40A 12 AWG (2.052mm)

Circuit 20 ¢ 30A 14 AWG (1.628mm)

Circuit 5 ¢ 10A

Entre le panneau de distribution électrique et
les dérivateurs analogues et/ou solénoides 18 AWG (1.024mm)
O0YsYS aQAata az2yid LINERIG

de 20A selon R47)

Entre le panneau de distribution électrique et

le cRIO 20 AWG (0.8128mm)

Entre le panneau de distribution électrique et
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le pont sans fil

Circuit XXp !

Valves pneumatiques 24 AWG (0.5106mm)

[ Sa FTAfAa ljdzA az2yid oNIyOKSa t RSAa atdfisébesHar RQ2 NA 3

défaut. De tels fils sont exemptés de la régle R48.

R49 Des circuits de dérivation peuvent inclure des éléments intermédiaires tels que des connecteurs
COTS, épissures, contacts flexibles/rotatif/glissant COTS, et bagues collectrices COTS, en autant que
le circuit électrique en entier soit fait R&Ements proprement calibrés.

R50 Tout filage de circuit actif avec une polarité constante (sauf pour les sorties des modules de relais, les
controleurs de moteurs ou les capteurs de sortie) doit étre identifié par le code de couleur suivant:

A. Rouge, blanc, brun, ou noir avec bande sur les connexions +24 VDC, +12 VDC, et +5 VDC
B. Noir ou bleu pour les c6tés communs ou négatifs (-) des connexions.
R51 Les seuls mécanismes de régulation de courant pour les actionneurs permis sur le ROBOT incluent :
A. Contréleur de moteur Jaguar (P/N: MDL-BDC, MDL-BDC24, et 217-3367),
B. Contréleur de moteur Victor 884 (P/N: VICTOR-884-12/12),
C. Controleur de moteur Victor 888 (P/N: 217-2769),
D. Contréleur de moteur Talon (P/N: CTRE_Talon et am-2195),
E. Controleur de moteur VEX (P/N: 276-2193) pour controler les moteurs a deux cables VEX
393 (P/N: 276-2177) seulement, et
F. Le pont relais Spike H (P/N: 217-0220).

R52 Chaque dispositif de controle de courant peut controler des charges électriques selon les valeurs
indiquées au Tableau4-4." Y2AYya RQAYRAOIFIGA2Y O2YyGN} ANBZ
LISdzi O2y (G Nbf SNJ |jdzQdzy S OKIF NHS St SO0 NRIj dzS

Tableau 4-4: Utilisation admissible des dispositifs de régulation de courant
Controleur de
moteur Jaguar, Pont
Charge Victor, ou relais Controleur de Dérivation
électrique Talon Spike H moteur VEX solénoide
Moteur am PG Oui Oui Non Non
M3-RS390-12
M3-RS395-12 Wdza lj dzQt
M5-RS545-12
(2) par
M5-RS555-12 N
M7-RS775-12 controleur
262100-3030
262100-3040
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Moteur de
fenétre ARA
AE235100-0610
am-2235

CimM Oui Non Non Non
am-0912
M5-R540-12
M5-RS550-12
M5-RS550-12-B
M7-RS775-18
217-3351
217-3371

276-2177 Oui Oui Oui Non

Wdza |j dzQt

(2) par
controleur

Compresseur Non Oui Non Non

Solénoides Non Oui* Non Oui
pneumatiques

Solénoides Non Oui Non Oui
électriques

*De multiples valves solénoides pneumatiques ou lumiéres a moindre charge peuvent étre

branchéed t dzy aSdzZ Y2RdzZ S RS NBflIAad / SOA LISNXSI
actions pneumatiques ou lumiéres a la fois. Aucune autre charge électrique ne peut étre branchée a

un module de relais de cette fagon.

R53 Les servomécanismes doivent étre branchés directement aux ports PWM sur le Sidecar digital. lls ne
doivent pas étre branchés aux contréleurs de moteurs ou module de relais.

R54 Des circuits standards ne peuvent altérer directement le flot de courant entre la batterie du ROBOT,
le panneau de distribution électrique, les relais, les moteurs ou autres éléments du systéme de
controle du ROBOT (incluant les circuits aux autres senseurs ou circuits). Des circuits de surveillance
de tension a haute ou basse impédance qui sont branchés au systéeme électrique sont acceptables,
en autant que tout effet sur le ROBOT est sans conséquence.

4.1.9 Systémes de contrble, de commande et de signaux

R55 Les ROBOTS doivent étre contrélés par un (1) cRIO programmable de National Instruments (P/N:
cRIO-FRC ou cRIO-FRCII), avec la version image FRC_2013_v47.

I dzOdzy NBE It SYSy (i VY Qoprgcés@idsRen dutant oQedzid dorfinfaritids

proviennent du cRIO pour configurer, activer, et spécifier tous les points opérationnels
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pour tous les dispositifs de régulation électrique. Ceci inclus les contréleurs de moteur

Jaguar proprement branchés au bus CAN.

R56 Un (1) pont sans fil D-Link (P/N: DAP-1522), révision B, est le seul dispositif permis pour communiquer
vers et depuis le ROBOT durant le MATCH.

Larévision WCRS £ QF LILI NBAf X RAAGNAOdzZSS Sy .H

[ 84 ;v!Lt9{ RNI SNB LISHASHYSia dRIGLE A & SNI f

R57 Le pont sans fil DAP-1522 doit étre branché au port Ethernet 1 du cRIO (directement ou par cable
Ethernet CATS5 « pigtail » - male-femelle).

R58 Les dispositifs Ethernet COTS ou circuits standards peuvent étre branchés a tout port Ethernet restant
mais ne doit pas étre en mesure de transmettre ou recevoir de paquets UDP par les ports 1100 a 1200, a
f OSEOS LI Aa3pet RI&DA LJ2 NI &

R59  Toute communication entre le ROBOT et la CONSOLE DE CONTROLE est restreinte a ce qui suit :
A. Ports réseaux:

1) TCP 1180: Ce port est habituellement utilisé pour les données de la caméra a partir
du cRIO a la STATION DE CONTROLEUR lorsque la caméra est branchée au port 2
sur un cRIO a 8 fentes (P/N: cRIO-FRC). Ce port est bidirectionnel.

2) TCP 1735: SmartDashboard, bidirectionnel

3) UDP 1130: Dashboard-a-ROBOT, données de contrdle, directionnel

4) UDP 1140: ROBOT-a-Dashboard> R 2 Y Y S, SicectidR@IS (0 |

5) HTTP 80: Caméra branchée par commutateur sur le ROBOT, bidirectionnel

6) HTTP 443: Caméra branchée par commutateur sur le ROBOT, bidirectionnel

Les EQUIPES peuvent utiliser ces ports comme elles le veulent si elles décident de ne pas les utiliser tel
que décrit ci-haut. (C.-a-d. TCP 1180 peut étre utilisé pour transférer des données entre le ROBOT et la
STATION DE CONTROLEsif Q; v! Lt 9 RS OAdRIScanR&suyledorti): & dzi A f A a

B. Bande passante: 7 Mbits/seconde

Les documents techniques spécifiques au systéme de gestion de TERRAIN (FMS)
O2yASYyYySyil L dzAa RQAYTF2NXNI GA2Yy A &dzNJ f |

passante.

R60 Le cRIO, le logiciel de la STATION DE CONTROLE, et le pont sans fil doivent étre configurés afin de
O2NNBALRYRNE | dz 02y anfldpfseiRe inRidée dahslleimndel Sy & dzA @
RQdzGAf A&l GA2Y Rdz & e BeitidgBtsrtedn@h the PRY Coticbl Sy$emR S I Cw/

R61 ¢2dA €84 aAdyldE R2AGSYd LINPOSYANI RS 1 /hb{h]
NSaSldz RS Q! w: b9
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R62  Aucune forme de communication sans fil ne devra étre utilisée pour communiquer vers, depuis, ou a

f QAY G SNASdzNJ Sdz wh . h ¢ X RS ét BaT (patieSetnpleljl@a3diofintodemidsd S | dzE
compétitions FIRST® des années précédentes et les dispositifs Bluetooth, ne sont pas permis sur le
ROBOT lors des compétitions).

R63 Le pont sans fil doit étre fixé au ROBOT de facon a ce que ses lumiéres diagnostiques soient visibles
dz LISNER2Yyy St RS fQ!w: b9

Les EQUIPES devraient fixer le pont sans fil loin de toute source de bruit mécanique tel

que les moteurs.

R64  Les ROBOTS doivent utiliser au moins une (1) lumiére diagnostique du ROBOT (ROBOT Signal Light ¢
RSL) (P/N: 855PB-B12MES522).

Toute lumiére diagnostique du ROBOT doit étre:
AL CAESS &4dzNJ £ S wh.h¢ RS Fle2y t 0OS 1jdzQSttS a
ROBOT,

B. BranchéeauE 062 N} S& R ORSL» duiub Sfdécar Digit ghi est branché a un
module NI 9403 dans la fente 2 du cRIO, et

C. Alimentée en continue en plagant un cavalier (jumper) entre les terminaux dLa€ et ALb€ de la
f dzYA 8§ NB X ( SifragdppdzQA Y RAIjdzS t f Q

Voir le diagramme de données ROBOT sur le site de la TROUSSE DE PIECE et les bulletins

LJ2 dzNJ LJ dz& R QAcgnheidhly | G A2y a &dzNJ £ |

o
- 0
(o Ry el
(_I_) —1 || & O;:@gb}
R 0 0 0 0
uj Ty o0 0
- [ mm (] ©0%59: 84
— e[ il s 05059504
(g = 00,0450
. oZo-o-d
2 il o 05252094
- | il a ©o05,9594
— 5@ il | (-} 05959094
it o.0_ 0.0
|If | — o_o-0-d
wiK) o0 0.0
< 02620909
J — 0998
umper 1 594509
o)
(]

Image 4-9: Cavalier sur la lumiére diagnostique du ROBOT

R65 Le logiciel de la STATION DE CONTROLE, le cRIO, les contréleurs de moteurs, les modules de relais, le
pont sans fil, et les batteries ne doivent pas étre modifiées ou ajustées de quelque facon que ce soit
(des modifications incluent percer, couper, usiner, coller, refiler, désassembler, etc.), £t  f Q SEOS LI A
des circonstances suivantes :
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b20SI jdzS f QF LIJ AOlF A2y RS I {¢! ¢Lh
Dashboard. Le logiciel de la STATION DE CONTROLE ne peut étre modifié, alors que les

EQUIPES devraient personnaliser les codes de leur Dashboard.

Le code de programmationY 2 RA FA [ 6 f S dRID pklit Bt@ pessdnBIBENI R dz

Les commutateurs a positions multiples (Dip switches) sur le cRIO peuvent étre réglés (ne
aQl LILX Alj dzS IFRQF dz OwLh RS f I

Les contréleurs de moteurs peuvent étre calibrés tel que décrili Ry a f S& YI ydzSt

Des ventilateurs peuvent étre fixés aux controleurs de moteurs et étre activés a partir des
02Ny Sa RQIfAYSYGlFGA2y Sy O2dzNI yi

Si vous alimentez le compresseur, le fusible sur le pont relais Spike H peut étre remplacé par un
disjoncteur Snap-Action a 20 A ou moindre.

Les fils, cables et lignes de signal peuvent étre branchés aux points de branchement standards
fournis sur les mécanismes.

Des attaches peuvent étre utilisées pour fixer le mécanismeall  / hb{h[ 9 59 [ Qht

au ROBOT.

~ ~n

Lt Sad LISNNA diqudtte poudlidéniifigrdzfoddioRE@dzS RA aALIZ aA A T

connectivité, sa performance, etc.

Les cavaliers R Q | NNJrégulaficthiz(Brigk&/Coast jumpers) sur les contrdleurs de moteurs
peuvent étre déplacés de leur emplacement par défaut.

Les cavaliers limiteurs (Limit switch jumpersd LIS dz@Sy G s iNBE NBGANBaA
Jaguar et remplacés par des limiteurs personnalisés.

Si la fonction bus CAN est utilisée, le programme du Jaguar doit étre mis a jour par FIRST® (voir
régle R68-D).

Le programme du module First Touch I/0 peut étre modifié.

Notezquesivousdzii A f A&dST €S Y2RdzZ S CANRGC 2 dzOf
vous ne devriez pas mettre a jour le programme si le manufacturier émet une nouvelle

version. La nouvelle version effacera toute la programmation et votre module ne

fonctionnera plus avec le programme de la STATION DE CONTROLE. Si une EQUIPE
efface par mégarde le programme standard de FIRST®, elle peut le restaurer a partir de
la plus récente mise a jour de la STATION DE CONTROLE.

. Certains mécanismes peuvent étre réparés, en autant que la performance et les spécifications

de ces derniers soient identiques avant et apres les réparations.

Deplus, mémed QA f Sald LIS Nddratiéns sRd le MdndeNSjeu BeFaZRC N
2013, cette permission est indépendante de la garantie offerte par le manufacturier. Les

EQUIPES qui font des réparations le font a leur propre risque et doivent accepter que
toute garantie ou retour autorisé de marchandise (RMA ¢ Return merchandise
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authorization) seraannulé.{ 28 ST | GA &S [jdzQAf S&d RAT

de réparer de telles composantes.

R66 Ni le courant a 12 V, ni le module de relais, ou les sorties des contréleurs de moteurs ne peuvent étre
branchés aux panneaux de dérivation analogues/solénoides ou au Sidecar Digital (. f QS E O S LJG A 2 y
GSNXYAYl dzE R@Se).i NBS t m™MH

R67 Tous les modules de relais, servomécanismes et contréleurs de moteurs PWM doivent étre branchés
par un cable PWM au Sidecar Digital, et étre contrdlés par des signaux provenant du cRIO par le
Sidecar Digital. lls ne doivent pas étre controlés par des signaux provenant de toute autre source.

R68  Chaque Jaguar doit étre contr6lé par des signaux provenant du cRIO soit par un cable PWM branché
ou une connexion bus CAN.

A. Le Jaguar doit recevoir les signaux par un cable PWM ou une connexion bus CAN. Les deux ne
peuvent étre utilisés simultanément.

B. La configuration du PWM : Si le contréleur de moteur Jaguar est controlé par communications
en PWM, le port PWM du contréleur de moteur Jaguar doit étre branché directement a un port
PWM sur le Sidecar digital avec un cable PWM. Aucun autre dispositif ne peut étre branché a
ces ports PWM. Aucun autre dispositif ne peut étre branché a tout autre port sur le controleur
RS Y2(0SdzNJ WI 3dz- NJ £ f QSEOSLIiA2Y RQdzyS 0O2yyS

C. Laconfiguration bus CAN : Sile controleur de moteur Jaguar est controlé par communication
bus CAN, chaque contréleur de moteur Jaguar doit étre branché soit au cRIO ou a un autre
composantes bus CAN avec un cable bus CAN.

D. Sila configuration bus CAN est utilisée, le programme sur tous les contréleurs de moteurs
Jaguar W 3 Ndit 8t@ mis a jour a la version 101 officielle de FIRST®, et la version 107 doit étre
dzAf AaSS LI2dzNJ £ Sa WI 3dz NJ Wy 2AND

En autant que le bus CAN est branché de facon convenable afin que le battement de
O dzd#NJRIO soit maintenu, toutes les fonctions a circuit fermé du contrdleur de
moteur Jaguar peuvent étre utilisées. (C.-a-d. les commandes provenant du cRIO pour

O2y FAIdzNBENE I OGAGBSNI Sii aLISOATASNI dzy
aQF LILIX Aljdz®spi £ fF NBIES

R69 Si le mode de communication bus CAN est utilisé, le bus CAN doit étre branché au cRIO soit par la
connexion du réseau Ethernet du port 1, port 2 ou DB-9 RS-232.

A. Les ponts Ethernet-vers-CAN ou RS-232-vers-CAN (incluant les « black Jaguars ») peuvent étre
utilisés pour brancher le bus CAN au cRIO.
B. 584 0O02YVYdzii GSdzZNAR X Y2Rdzf Sa OI LJWiSdzZNBR X OA NDdzA
peuvent également étre placés sur le bus CAN.
C. Aucun dispositif qui interfére avec, modifie ou bloque la communication entre le cRIO et les
Jaguars ne sera permis (les paquets passant par un pont dédié Ethernet-vers-CAN sont
acceptables étant donné que les commandes ne sont pas altérées).
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R70 La sortie de chaque dérivateur solénoide ne doit pas cumulativement dépasser 16 W pour le cRIO-
FRC (8 fentes) et 21 W pour le cRIO-FRC Il (4 fentes).

R71 Les dispositifs de contrble doivent étre configurés de fagon a rapporter le voltage de la batterie du
ROBOT. De fagon plus spécifique :

A. Un module analogue National Instruments 9201 doit étre installé dans la fente 1 du cRIO.
B. Un panneau de dérivation analogue doit étre branché a ce module.

C. Un cavalier (jumper) doit étre installé en position « Power » (deux dents externes) sur le
panneau de dérivation analogue (voir Image 4-10).

D. Le panneau de dérivation analogue doit étre alimenté a partir du panneau de distribution
électrique.

Image 4-10: Cavalier pour la lecture du voltage de la batterie

R72  Toutes les sorties des capteurs, circuits standards et pieces électroniques additionnelles ne peuvent
s UNB 0O2yy sierdsSufvants:lj dzQ | dz

a. 5QI dziNB&a OANDdzA (& ail yRINRA

b. Des dispositifs électroniques COTS additionnels,

(s}

c. 584 LERNIa RQSYGNBS adzNJ € {ARSOINI RAIAGH f

w»

d. 58a L2 NIlia RQi&eiiadBgle, & dzNJ f
e. Le port RS-232 du cRIO,

f. Le réseau Ethernet branché soit au Port 1 ou au Port 2 du cRIO,

g. Le bus CAN seulement si tous les contréleurs de moteurs Jaguar sur le bus CAN sont cablés

de fagon conforme aux régles R68 et R69, ou
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h. Les capteurs sur le contréleur de moteur Jaguar.

Des circuits standards et des dispositifs électroniques peuvent utiliser le port bus

Ethernet 2 sur le cRIO et/ou le bus CAN pour communiquer entre dispositifs. Notez par

contre que le ROBOT doit étre controlé par le cRIO (voir régle R55). Tout dispositif
additionnel sur Ethernet ou le bus CAN ne doit pas fournir de signal de commande qui
ne provient pas du cRIO.

R73 Un filtre de bruit peut étre branché en travers des fils de moteurs ou des PWM. De tels filtres ne
seront pas considérés comme étl Y i RS& OANDdzAG&a adl yRFENRA | dz YAl
f QL RKSNBY OS | dzE NB 3t S &ammé&édiant yind viokat®iNaBxyegles R e O2 v & A
R72.

Des filtres de signaux acceptables doivent étre adéquatement isolés, et doivent étre un des suivant :

A. Uncondensateurnon-LJ2 f | NRXA & S R CQddfgrad Y1 ) du m@ny ok &rSappliqué en
travers des fils électriques de tout moteur survotre ROBOT (I dz& & A LINB & RS&a TFAf
est raisonnablement possible).

B. Une résistance peut étre utilisée comme dérivateur de charge pour le contréle du PWM qui
alimente un servomécanisme.

R74 ¢2dz2i8 RSO2N} GA2y LISNYSGGIY(G RS RAFFAdASNI dzy &A3
RQI 62 NR s (i NFIRIT jhdi:Bucti€d SfSparts#d ubirst.org) avant la compétition, et doit
étre testée sur les lieux de la compétition afin de détecter toute interférence dans les
O2YYdzyAOFiA2yad 5SS (St a I LILI NBxdlsdeRregle®6Rf & a2y

4.1.10 Systéme pneumatique

R75 ! FAY RS NBLRYRNB t RS YdzZf 6AGdzRSa O2yGNIXAydSa |
fQAYY20F GA2Y O2yaiNUzOGA @S | dzOdzyS O2YLRalyidsS L
spécifiées a la section 4.1.10 ne peut étre utilisée sur le ROBOT.

R76 Tous les mécanismes pneumatiques doivent étre des items COTS calibrés par le manufacturier pour
endurerdzy’ S LINB & & A 2 V IbsRuUpbude caf @(5138 AMHp t £ QSERISOLII A 2Y F

R77 Tous les mécanismes pneumatiques doivent étre utilisés dans leur configuration originale, non
altérée, sauf pour les exceptions suivantes :

A. Les tubes peuvent étre coupés,

B. Le filage pour certains mécanismes pneumatiques peut étre modifié afin de le connecter au
systeme de contréle,

C. Assembler et brancher des mécanismes pneumatiques en utilisant le filage, les supports, les
fixations, etc., déja en place,

D. WSUOANBNI f I 32 dzkyhnilrd pSeunSquepedzutbd? gNdie cyRri@rdayi-
méme ne soit pas modifié,
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E. Apposer desétiquettes FAY RQloy Q& § Az NROHzy YSOIFIYyAaYSIT at
performance fonctionnelle, etc.

Lf yQSad LI a LISNYAA&AZ LInkdoSdisrblesfuSabrasik S
G2dzi S LIASOS RQdzy YSOFyAayYS LlSdzyl Al

Tous les mécanismes pneumatiques sont « sacrés ».

R78 Les seuls mécanismes permis sur les ROBOTS de la FRC 2013 sont les items listés ci-dessous.
A. Les items disponibles dans la TROUSSE DE PIECES 2013,

B. Les valves de pression pneumatique enfichables dont les fonctiona & QS|j dzA @ £ Sy & ¢
dans la TROUSSE DE PIECES,

Les valves Parker PV609-2 ou MV709-2 sont recommandées.

C. Lesvalves solénoides ayant un diamétredupori bt ¢ B:Qd (Smml)Jét dadv
maximum DE 0.32,

D. Les valves solénoides qui sont calibrées pour une pression maximale moindre de 125 lbs au
pouce carré (psi) requises ci-dessus sont permises. Par contre, une valve de sécurité
additionnelle doit étre ajoutée du coté de la basse pression du régulateur principal. La valve
de sécurité additionnelle doit étre ajustée a une pression moins élevée que la pression
maximale prescrite pour la valve solénoide,

E. Des tubes pneumatiques additionnels, avec un diametre intérieur maximal de 0.160 po (4
mm),a QSljdzA @t Fyd £ OS |eEDEPIRB,G F2d2NYyA RIya €I

F. Des transducteurs de pression, indicateurs de pressions, et raccords,

584 NB3IdzZ I 6§SdzZNA RS LINBaairzy I @80 dzyS RSNRA DI

r o

Des cylindres pneumatiques,

Des réservoirs pneumatiques, et
J.  Des compresseurs conformes a la régle R80.
Les dispositifs suivants ne sont pas considérés comme étant des mécanismes

pneumatiques etnesontpasad a dz2 SG G A & | dzE NB It S& adz
doivent étre confirmes a toutes les autres regles applicables) :

A. un mécanisme qui crée un vide (vacuum)

B. amortisseur pneumatique a circuit fermé (a gaz) - item COTS

C. des roues avec chambret | ANKNBYLJX AS& RQI ANJ

R79 Si des mécanismes pneumatiques sont utilisés sur le ROBOT, les items suivants sont requis a
f QAYVUSNASAzNI Rdz a2a0G8YS LIySdzylFGAljdzS Si R2AGSyi
LINBaSyidS aSOGA angeg4-10.5f 1jdzS RSONARG Lt fQ
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Pressure
Relief Valve

“Working” Air

Pressure Gauge\

j——#7

Air to “working”
components
(cylinders, etc.)

“Stored” Air
Pressure Gauge

@ g Pressure Switch
@

“'§z§= €—Pressure Vent Plug

Imaged-11:. NI yOKSYSyid RQdzy &eadsYS LySdzyl

R8O [ QF ANJ O2YLINAYS &dzNJ &tS Lk hNIIMINI RRROARY LesipisdiBitatioaX 2AYYL INYEGE
compresseur ne doivent pas excéder une puissance nominale de 12 VDC, et un taux de circulation de
1.05c¢m.[ Sa O2YLINB&aaSdaNE t f QSEGSNRARSdzNI Rdz wh. h¢ R2
ROBOT.

RS LISNXYS{GNB
20AS t I NRSNI S O2YLINBaaSdz
dzNJ £ f QSEGSNA SdzNJ yQSY LI OKS

Le compresseur peut étre fixé au ROBOT, ou il peut étre laissé ailleurs et utilisé pour

OKI NHSNJ £t QF ANJ RFrya fSa NBaAaSNU2ANE | @

R81  Toute pression « stockée » sur le ROBOT ne doit pas dépasser 120 psi.[ I LINB &deh 2y RQI A
marche » sur le ROBOT ne doit pas excéder 60 psi. ¢ 2 dzi ' ANJ R2A0 sUGNB FfAYSy
de pression primaire ajustable.

Le régulateur Norgren P/N: RO7-100-RNEA est recommandé.
R82 Seuls le compresseur, la valve de sécurité (P/N: 16-004-011), le commutateur de pression, la valve de

pression pneumatique enfichable, la jauge de pression, le réservoir de stockage, et les connecteurs
peuvent faire partie du circuit a haute pression pneumatique, en amont du régulateur.

R83 Des indicateurs de pression doivent étre placés a des endroits facilement visibles en aval et en amont
durégulatedzNJ | FAY RQI T Btack#&»SINd pfession ki Batched 2 Y

R84 Si le compresseur ne fait pas partie du ROBOT (tel que stipulé a la régle R80), le régulateur et
f QAVRAOI SdzZNJ RS KIF dziS LINBaaiazy LISdz@Syid siaNB LX
en autant que toutes les autres regles sur la pneumatique sont respectées.

R85 Si le régulateur est gardé hors du ROBOT avec le compresseur, seule une basse pression (60 psi ou
Y 2 Ay & 0 en R&chel Peut@tre stockée dans le ROBOT.
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R86 La valve de sécurité doit étre fixée directement au compresseur ou attachée a son port de sortie a

f QFARS RQI (0 @N%E d2QIdhyINDIRINAPNEH 4 SdzNJ K2 NBER Rdz wh . |
pression additionnelle doit étre incluse du coté « haute pression » du circuit pneumatique du
ROBOT.

Lorsque nécessaire, les EQUIPES doivent ajusterf | @ f S RS &S Odz
f QF ANJ t dzy SpsiLDNB &@aAf 245 R3S dmiln pr @2 ANJ SG S

2FFSNIS . £ f£Q;v!Lto

R87 Les exigences par rapport au commutateur de pression sont les suivantes :

A. |l doit étre branché du c6té a haute pression du circuit pneumatique (c.-a-d. avant le
NE3Jdzf F §SdzZNJ RS LINBaaA2y 0 R SockBdneedy ftQAGFS SIjNIxSBA]
circuit.

B. Les deux fils du commutateur de pression doivent étre branchés directement a une entrée
digitale et un port mis a la terre sur le Sidecar digital.

C. LecROR2AG sOGNB LINPINIYYS RS Floe2y t NBaaSyudaa
module de relais qui alimente le compresseur afin de prévenir une sur pressurisation du

systeme.
R88 La valve de pression pneumatique enfichable doit étre :

A. . N} yOKSS | dz OANDdzA G Ll SdzYl GAljdzS RS Fl o2y ¢t
pression stockée, et

B. Placced dzNJ £ § wh. h¢ FFAY [jdzQSttS Lidzaa4aS siNB g7

{A S O02YLINBaaSdNJ yQSad LI & dziaAftArAasS adzNJ €S wh.
branchée a la portion haute pression du circuit extérieur au ROBOT avec le compresseur (voir régle
R80).

R89 Les sorties de plusieurs valves ne peuvent étre connectées ensemble.

4111 #/1 .3/, % $% , 6/ 002! 4 %52

RO [ S t23A0ASEt RS I { ¢! ¢ldsiebe |a5ROUSSEDRPIECE (Kit of Bartsw T 2 dzNJ/
website) est la seule application permise LJ2 dzNJ a4 LISOA FASNI S O2YYdzy Alj dzSN
0!''"¢hbha9k¢:;[;:;hto S fQSil i BROI2IbdFitlHetaSTRAYONO I O A ¢

59 [ Qht ; w! ¢ 9! wsionR2id1800 52611808 oufpllis rédedGe.

Lt S& LISNY¥A & | dzE ; v! Lt 9{ RQdziAft A&SN

l.j
L2 NIIFo6fST t5!'s SGOd0 LI dzNJ KS0o SNHSNJ ¢

participent a des MATCHS de compétition.
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Toujours vous référer a la vversion of’ficielle http:{/frc-manua,!.usfirst.org/viewltem/3
[/ hb{h[ 9 5Qht ; wkifterfacdgraph@ue qui présériteta titNdformdzions
RAF3y2adGAldzS4a RS tF {¢! ¢Lhb RQht:;w!¢Lhbo 9ftfS$S
5Qht ;w! ¢Lhb FFAY 1jdzS f QSONI Yy az2Aaid OftFANBYSyYyld ¢

Lesdisposii A Fa4 KSOSNHSFyYy(d S 23 h&pbusdconfmbnigfietavedld ! ¢ L hb
Systéme de gestion du TERRAIN (Field Management System ¢ FMS) que par le cable Ethernet fourni

b fF { ¢!l ¢Lhb 59{ Wh! 9! w{d® [S LI NletrOfdtikkrsen}tS i & dzN
rapidement accessible.

Lt Sad FT2NISYSyid NBO2YYI YRS Ipigais »suvld L
port Ethernet pour se connecter au FMS. Ces fils sont congus afin de réduire tout risque

de dommage au port, ainsi que de protéger le port contre une déconnection
accidentelle.

[/ hb{h[9 5Qht; w! ¢ L6 po (1)5H)dRégduéur phdi2dpo (R S)ted & S NJ
profondeur (excluant tout item qui sera tenu ou porté par les CONTROLEURS durant le MATCH).

UnebandedematérA Sf | RKSA&A F R Slonguéukds 54¢1;8%5f) ONE R
largeur de 2 po (5 cm) sera posée sur le centre de la tablette de la STATION DES

Wh'! 9! w{ FFFAY RS GSYANI Sy L} I OS f $ectidnh
2.2.9LJ2 dzNJ LlrrdagionsR QA y T 2

I dzOdzyS | dzi NB F2NX¥S RS O02YYdzyAOlI GA2Yy aldf@ FAL X
étredzi Af AaS LI2dzNJ O2YYdzyAljdzSNJ £ LI NIAN) RST @SNAZ

Des exemples de dispositifs de communications sans fils incluent, sans y étre limités, des
cartes réseaux sans fils active et les dispositifs Bluetooth. Dans le but de la FRC, un

RA&ALIAAGATFT RS RSGSOGA2Y RS Y2dz@SYSyi
comme un systéme de communication sans fils et est permis.
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