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4 Le ROBOT 
Cette section du Manuel de jeu de la FRC® нлмн ŜȄǇƭƛǉǳŜ ƭŜǎ ǊŝƎƭŜƳŜƴǘǎ ǇŀǊ ǊŀǇǇƻǊǘ Ł ƭŀ ŎƻƴǎǘǊǳŎǘƛƻƴ ŘΩǳƴ 

robot pour la Compétition de robotique FIRST® (FIRST® Robotics Competition 2013 ς FRC®) de 2013. Avant 

ŘΩşǘǊŜ ŀŘƳƛǎ Ł ƭŀ ŎƻƳǇŞǘƛǘƛƻƴΣ ƭŜǎ Ǌƻōƻǘǎ ǎŜǊƻƴǘ ƛƴǎǇŜŎǘŞǎ Ł ŎƘŀǉǳŜ ŞǾŞƴŜƳŜƴǘ ŘŜ ƭŀ Cw/® ŀŦƛƴ ŘΩŀǎǎǳǊŜǊ 

leur conformité à la section 5.5.2 du Manuel de jeu de la FRC 2012 - Le tournoi; Éligibilité et inspection).  

 

4.1 Les règlements sur le ROBOT  

Plusieurs des règlements listés ci-dessous traitent explicitement des matériaux admis et la façon de les 

ǳǘƛƭƛǎŜǊΦ  [ŀ ǎǘǊǳŎǘǳǊŜ ŘŜ ŎŜǎ ǊŝƎƭŜƳŜƴǘǎ Ŧǳǘ ŞǘŀōƭƛŜ ǇƻǳǊ ŘŜǎ Ǌŀƛǎƻƴǎ ŘŜ ǎŞŎǳǊƛǘŞΣ ŘŜ ŦƛŀōƛƭƛǘŞΣ ŘΩŞƎŀƭƛǘŞΣ ŘŜ 

ŎǊŞŀǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ŘŞŦƛ ŘŜ ŎƻƴŎŜǇǘƛƻƴ ǊŀƛǎƻƴƴŀōƭŜΣ ŘΩŀŘƘŞǎƛƻƴ ŀǳȄ ǎǘŀƴŘŀǊŘǎ ǇǊƻŦŜǎǎƛƻƴƴŜƭǎΣ ŘΩƛƳǇŀŎǘ ǎǳǊ ƭŀ 

compétition, de compatibilité avec la TROUSSE DE PIÈCES (KOP), etc.  En lisant les règlements, veuillez faire 

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

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

raisonnement derrière chaque règlement.   

5Ŝ ǇƭǳǎΣ ƭŀ ŎǊŞŀǘƛƻƴ ŘŜ ŎŜǎ ǊŝƎƭŜƳŜƴǘǎ ǇŜǊƳŜǘ ŘΩŀǎǎǳǊŜǊ ǉǳŜ ǘƻǳǘŜǎ ƭŜǎ ǎƻǳǊŎŜǎ ŘΩŞƴŜǊƎƛŜ Ŝǘ ǎȅǎǘŝƳŜǎ ŘŜ 

mise en marche des ROBOTS (tels que les piles, compresseurs, moteurs, servomécanismes, cylindres et 

ƭŜǳǊǎ ŎƻƴǘǊƾƭŜǳǊǎύ ǇǊƻǾƛŜƴƴŜƴǘ ŘΩǳƴŜ ǎŞǊƛŜ ŘΩƻǇǘƛƻƴǎ bien définie. Nous nous assurons ainsi que toutes les 

ÉQUIPES aient accès aux mêmes ressources de mise en marche, et que les INSPECTEURS puissent juger 

ŀǾŜŎ ǇǊŞŎƛǎƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀŘƳƛǎǎƛōƛƭƛǘŞ ŘΩǳƴŜ ǇƛŝŎŜ Ŝƴ ǇŀǊǘƛŎǳƭƛŜǊΦ 

Les ÉQUIPES pourront devoir remettre la dƻŎǳƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ƴŞŎŜǎǎŀƛǊŜ ǇǊƻǳǾŀƴǘ ƭŀ ƭŞƎŀƭƛǘŞ ŘΩƛǘŜƳǎ ǉǳƛ ƴŜ 

ǇǊƻǾƛŜƴƴŜƴǘ Ǉŀǎ ŘŜ ƭŀ ¢wh¦{{9 59 tL:/9 нлмо ŘǳǊŀƴǘ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ ǇǳƛǎǉǳŜ ǳƴe des règles stipule une limite pour 

les pièces admises (par exemple une composante pneumatique, les limites de courants, électroniques COTS, 

etc.). 

Plusieurs des règlements indiquent des mesures impériales anglaises pour certaines pièces. Pour toute question 

sur ƭΩŀŘƳƛǎǎƛōƛƭƛǘŞ ŘΩǳƴŜ ǇƛŝŎŜ ŞǉǳƛǾŀƭŜƴǘŜ Řƻƴǘ ƭŜǎ ŘƛƳŜƴǎƛƻƴǎ ǎƻƴǘ ƳŞǘǊƛǉǳŜǎΣ ǾŜǳƛƭƭŜȊ ŜƴǾƻȅŜǊ ǾƻǘǊŜ ǉǳŜǎǘƛƻƴ Ł 

ƭΩŀŘresse de courriel frcparts@usfirst.org. Pour suggérer un mécanisme qui pourrait être utilisé lors de saisons 

futures de la FRC®, veuillez contacter frcparts@usfirst.org en indiquant ƭŜǎ ǎǇŞŎƛŦƛŎŀǘƛƻƴǎ ŘŜ ƭΩƛǘŜƳ Ŝƴ ǉǳŜǎǘƛƻƴ. 

[Ŝǎ ;v¦Lt9{ ŘŜǾǊŀƛŜƴǘ ǎΩŀǎǎǳǊŜǊ de souligner le soutien offert par des partenaires corporatifs et mentors en 

exposant bien leur école et les noms de tous les commanditaires avec les logos (ƻǳ ƭŜ ƴƻƳ ŘŜ ƭΩorganisme de 

jeunesse, le cas échéant). 

mailto:frcparts@usfirst.org
mailto:frcparts@usfirst.org
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4.1.1  Design général du ROBOT  

R1 Chaque ÉQUIPE enregistrée à la FRC® ne peut ƛƴǎŎǊƛǊŜ ǉǳΩǳƴ ǎŜǳƭ wh.h¢ Ł ƭŀ FRC® 2013. Le ROBOT doit 

şǘǊŜ ŎƻƴǎǘǊǳƛǘ ǇŀǊ ƭΩ;v¦Lt9 ŘŜ ƭŀ Cw/ϯ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩƛƭ ǇǳƛǎǎŜ ŜŦŦŜŎǘǳŜǊ ƭŜǎ ǘŃŎƘŜǎ propres au jeu 

ƭΩ!{/9b{Lhb ¦[¢La9Φ [Ŝ wh.h¢ Řƻƛǘ ŎƻƳǇǊŜƴŘǊŜ ǘƻǳǎ ƭŜǎ ǎȅǎǘŝƳŜǎ ŘŜ ōŀǎŜǎ ŀŦƛƴ ŘΩşǘǊŜ ŎƻƴǎƛŘŞǊŞ 

comme un participant actif au jeu; courant, communication, contrôles, mobilité, et actuation. Le ROBOT 

doit bien sûr être conçu selon les spécificaǘƛƻƴǎ Ŝǘ şǘǊŜ ŀǇǘŜ Ł ƧƻǳŜǊ ƭΩ!{/9b{Lhb ¦[¢La9Φ (Une boîte de 

ǇƛŝŎŜǎ ƴƻƴ ŀǎǎŜƳōƭŞŜǎ ǎǳǊ ƭŜ ¢9ww!LbΣ ƻǳ ǳƴ wh.h¢ Ŏƻƴœǳ ǇƻǳǊ ƧƻǳŜǊ ǳƴ ƧŜǳ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘΣ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ 

considérée comme étant apte à participer à la compétition selon cette définition).  

R2 [Ŝ wh.h¢ Řƻƛǘ ŀǾƻƛǊ ǳƴ /!5w9 t;wLtI;wLv¦9 ŎƻƴǘŜƴǳ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ ŘΩǳƴŜ ½hb9 59 t!w9/Ih/{Σ 

ŎƻƳǇǊŜƴŀƴǘ ǘƻǳǘ ŞƭŞƳŜƴǘ ŘŜ ǎǘǊǳŎǘǳǊŜ ŦƛȄŜ Ŝǘ ƴƻƴ ŀǊǘƛŎǳƭŞ Řǳ wh.h¢Φ 5Ŝǎ ǎŀƛƭƭƛŜǎ ŘΩŀǳ Ǉƭǳǎ ¼ po (6 mm), 

telleǎ ǉǳŜ ŘŜǎ ǘşǘŜǎ ŘŜ ōƻǳƭƻƴǎΣ ŘŜǎ ōƻǳǘǎ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎ ƻǳ ŘŜǎ Ǌƛvets ne sont pas considérés comme 

faisant partie du CADRE PÉRIPHÉRIQUE.  

Afin de déterminer le CADRE PÉRIPHÉRIQUE du robot, entourez-ƭŜ ŘΩǳƴŜ ŦƛŎŜƭƭŜ ŀǳ 

ƴƛǾŜŀǳ Řǳ t!w9/Ih/ ŘŞŎǊƛǘ Ł ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ R25. La ficelle forme le polygone du CADRE 

PÉRIPHÉRIQUE.  

Note: afin de simplifier la définition du CADRE PÉRIPHÉRIQUE et encourager une 

connexion étroite et robuste entre le PARECHOCS et le CADRE PÉRIPHÉRIQUE, des 

protubérances mineures, telleǎ ǉǳŜ ŘŜǎ ǘşǘŜǎ ŘŜ ōƻǳƭƻƴǎΣ ŘŜǎ ōƻǳǘǎ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎΣ ŘŜǎ 

rivets, etc., sont exclus de la définition du CADRE PÉRIPHÉRIQUE 

R3 Le ROBOT doit satisfaire aux mesures suivantes : 

A. la longueur totale de tous les côtés du CADRE PÉRIPHÉRIQUE  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 

diamètre de 54 po (1,4 m) ŘΩǳƴ ŎȅƭƛƴŘǊŜ vertical (voir G23 et G23-1), et 

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

 

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 à 

ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ G22 qui restreint la hauteur du ROBOT lors de diverses parties du TERRAIN 

durant le MATCH. 

 

Vous devrez être prêt à démontrer que le ROBOT respecte les dimensions inscrites 

ŘǳǊŀƴǘ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴΦ [Ŝǎ ŎƻƴǘǊŀƛƴǘŜǎ ǇŀǊ ǊŀǇǇƻǊǘ Ł ƭŀ /hbCLD¦w!¢Lhb 59 W9¦ ǇŜǳǾŜƴǘ 

être calculées avŜŎ ƭΩŞǉǳƛǇŜƳŜƴǘ ƻǳ ƭŜǎ ƭƻƎƛŎƛŜƭǎ ŀǇǇǊƻǇǊƛŞǎΦ 

R4 Dans sa CONFIGURATION DE DÉPART, aucune partie du ROBOT ne peut être déployée au-delà de la 

ǇǊƻƧŜŎǘƛƻƴ ǾŜǊǘƛŎŀƭ Řǳ /!5w9 t;wLtI;wLv¦9 Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘŜ ǇǊƻǘǳōŞǊŀƴŎŜǎ ƳƛƴŜǳǊŜǎ ǘŜƭƭŜǎ ǉǳŜ 

ǘşǘŜǎ ŘŜ ōƻǳƭƻƴǎΣ ōƻǳǘǎ ŘΩattaches, rivets, etc. 

{ƛ ƭŜ wh.h¢ Ŝǎǘ Ŏƻƴœǳ ǘŜƭ ǉǳΩŜƴǘŜƴŘǳ Ŝǘ ǉǳΩƛƭ Ŝǎǘ ǇƭŀŎŞ ŎƻƴǘǊŜ ǳƴ ƳǳǊΣ όŘŀƴǎ ǎŀ 

CONFIGURATION DE DÉPART et lorsque le PARECHOC est retiré), seul  le cadre 

périphérique doit être en contact avec le mur. 

R5 Le poids du robot ne doit pas dépasser 54.4 kg (120 lb). La structure de base du robot, ainsi que tous 

les éléments mécaniques additionnels qui seront utilisés selon différentes configurations du ROBOT, 

doivent être pesés ensembles.  

Afin de vérifier la conformité du poids et des limitations 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 câble par branche, les pôles 

ŀǎǎƻŎƛŞǎΣ ōƻǳƭƻƴǎ ŘΩŀƴŎǊŀƎŜ Ŝǘ ƭΩƛǎƻƭŀǘƛƻƴύΣ Ŝǘ 

B. Le PARECHOCS (incluant les couvre PARECHOCS, le cas échéant). 

R6 [Ŝǎ ƳŞŎŀƴƛǎƳŜǎ ŘŜ ǘǊŀŎǘƛƻƴ ƴŜ ŘƻƛǾŜƴǘ Ǉŀǎ şǘǊŜ Ƴǳƴƛǎ ŘΩŞƭŞƳŜƴǘǎ ŘŜ ǎǳǊŦŀŎŜ Ŧŀƛǘǎ ŘŜ ƳŞǘŀƭΣ ǇŀǇƛŜǊ 

sablé, goujons de plastique rigide, taquets, ou autres accessoires similaires. Les mécanismes de 

traction incluent toutes les parties du ROBOT servant à transmettre une force de propulsion et/ou de 

freinage entre le ROBOT et le tapis du TERRAIN. 

R7 Les ROBOTS doivent être conçus de façon à permettre leur retrait du terrain ainsi que le retrait des 

DISQUES du ROBOT une fois le ROBOT désactivé. 

Les ROBOTS ne seront pas réactivés après le MATCH. Les ÉQUIPES doivent donc 

ǎΩŀǎǎǳǊŜǊ ǉǳŜ ƭŜǎ 5L{v¦9{ Ŝt les ROBOTS peuvent être retirés rapidement et de façon 

sécuritaire. Lƭ ǎŜ ǇŜǳǘ ǉǳŜ ƭŜǎ ;v¦Lt9{ ŀƛŜƴǘ Ł ŘŞƳƻƴǘǊŜǊ ǉǳΩŜƭƭŜǎ ǎŜ ŎƻƴŦƻǊƳŜƴǘ Ł ŎŜǘ 

ŀǊǘƛŎƭŜ ƭƻǊǎ ŘŜ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴΦ 

4.1.2 Sécurité et pré vention des dommages   

R8 Les pièces du ROBOT ne doivent pas être fabriquées à partir de matières dangereuses, elles doivent 

şǘǊŜ ǎŞŎǳǊƛǘŀƛǊŜǎΣ Ŝǘ ƴŜ Ǉŀǎ ǇƻǳǾƻƛǊ ŎŀǳǎŜǊ ŘŜ ŎƻƴŘƛǘƛƻƴǎ ƘŀǎŀǊŘŜǳǎŜǎ ƻǳ ƴǳƛǊŜ Ł ƭΩƻǇŞǊŀǘƛƻƴ ŘŜǎ 

autres ROBOTS. 
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5Ŝǎ ŜȄŜƳǇƭŜǎ ŘΩƛǘŜƳǎ ǉǳƛ Ǿƻƴǘ Ł ƭΩŜƴŎƻƴǘǊŜ Řǳ ǊŝƎƭŜƳŜƴǘ R8Σ ǎŀƴǎ ǘƻǳǘŜŦƻƛǎ ǎΩȅ ƭƛƳƛǘŜǊΣ 

incluent : 

A.  des boucliers, rideaux ou tout autre mécanisme ou matériel  utilisé pour 

ƻōǎǘǊǳŜǊ ƻǳ ƭƛƳƛǘŜǊ ƭŀ Ǿƛǎƛƻƴ ŘΩǳƴ CONTRÔLEUR Ŝǘκƻǳ ŘΩǳƴ ENTRAÎNEUR, ou 

encore perturber leur capacité à contrôler leur ROBOT de façon sécuritaire.  

B. des haut-parleurs, sirènes, klaxons, ou tout autre mécanisme qui produit des 

sons à un niveau suffisamment élevé pour créer une distraction  

C.  toute composante ou décoration dont ƭΩƛƴǘŜƴǘƛƻƴ Ŝǎǘ ŘŜ ōƭƻǉǳŜǊ ƻǳ ǇŜǊǘǳǊōŜǊ 

de façon intentionnelle les capacités ŘŜ ŘŞǘŜŎǘƛƻƴ Ł ŘƛǎǘŀƴŎŜ ŘΩǳƴ ŀǳǘǊŜ wh.h¢Σ 

incluant les systèmes de vision, capteurs de portée acoustique, sonars, 

détecteurs de proximité à infrarouge, etc. (par exemple inclure les fonctions 

ŘΩimage Ł ǾƻǘǊŜ wh.h¢Σ ǉǳƛΣ ŀǳȄ ȅŜǳȄ ŘΩǳƴ ƻōǎŜǊǾŀǘŜǳǊ ǇŜǊǎǇƛŎŀŎŜΣ ƳƛƳƛǉǳŜ 

ƭΩŀǎǇŜŎǘ ŘŜ ƭŀ ŎƛōƭŜ ŘŜ Ǿƛǎƛƻƴύ 

D.  les lasers à découvert autres que des  ΨClasse IΩ.   

E.  des gaz inflammables 

F.  tout mécanisme dont la fonction est de produire des flammes ou de la 

ǇȅǊƻǘŜŎƘƴƛŜ όŦŜǳȄ ŘΩŀǊǘƛŦƛŎŜǎύ  

G.  des fluides ou des composantes hydrauliques 

Les ÉQUIPES doivent soumettre les fiches signalétiques - SIMDUT (Material Safety Data 

Sheets ς MSD) pour tous les matériaux utilisés pouvant être considérés comme étant 

ŘƻǳǘŜǳȄ ƭƻǊǎ ŘŜ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ Řǳ wh.h¢. 

R9 Toute protubérance, saillie ou surface exposée sur le ROBOT ne doit poser aucun risque pour les 

ŞƭŞƳŜƴǘǎ ŘŜ ƭΩ!w:b9 ƻǳ ƭŜǎ ƎŜƴǎ. 

Si le ROBOT contient des éléments protubérants qui façonnent sa « technologie de 

pointe » lors de son fonctionnement et que ceux-ci couvrent une surface moindre de 1 

po2 (2,5 cm2) une inspection minutieuse sera requise. Par exemple, des bras ou des 

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

R10 [Ŝǎ ;v¦Lt9{ ŘƻƛǾŜƴǘ ŦƻǳǊƴƛǊ ŀǳ Ƴƻƛƴǎ ŘŜǳȄ όнύ Ǉƻƛƴǘǎ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜ ǇƻǳǊ ƭŜ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘŜ ƘŀǊƴŀƛǎ όǾƻƛǊ Section 
2.2.6) à partir de leur ROBOT.  [Ŝǎ Ǉƻƛƴǘǎ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜ ŘƻƛǾŜƴǘ şǘǊŜ : 

 

A. facilement accessibles après que le ROBOT ait GRIMPÉ à la PYRAMIDE, 
B. des côtés opposés du ROBOT, 
C. ƭƻŎŀƭƛǎŞǎ ǇǊŝǎ Řǳ Ǉƻƛƴǘ ŘΩŞǉǳƛƭƛōǊŜ Řǳ wh.h¢Σ Ŝǘ 
D. fait à partir des composantes structurelles exposées qui permettront à une corde ŘΩȅ şǘǊŜ 

enroulée ou deux ǆƛƭƭŜǘǎ (McMaster PN3014T45 ou semblable) fixés au cadre.  [ΩƻǳǾŜǊǘǳǊŜ ŘŜǎ 
ǆƛƭƭŜǘǎ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŘΩŀǳ Ƴƻƛƴǎ ¾ po (1,9 cm) de diamètre. 
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4.1.3 Contraintes budgétaires  

R11 Le coût total de tous les items inclus sur le ROBOT ne doit pas excéder $4000.00 USD. Tous les coûts 

doivent être déterminés à partir de la Section 4.1.3: Contraintes budgétaires. Sauf pour les 

exceptions suivantes: 

A. Attaches individuelles, adhésifs, et lubrifiants ŘΩǳƴŜ ǾŀƭŜǳǊ ŘŜ moins de 1.00 $ chaque, et 

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

Les ÉQUIPES devront être prêtes à présenter aux INSPECTEURS une preuve du coût de 

tout item qui ne fait pas partie de la TROUSSE DE PIÈCES, ainsi que le coût total du 

ROBOT.  

¢Ŝƭ ǉǳŜ ǎǘƛǇǳƭŞ Ł ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ T7, les ÉQUIPES doivent être en mesure de présenter une LISTE 

DES MATÉRIAUX (Bill of Materials ou BOM) ŀǳȄ Lb{t9/¢9¦w{ ŘǳǊŀƴǘ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ. La 

LISTE DES MATÉRIAUX peut être imprimée ou en version électronique. 

 

R12 Aucun item individuel ne peut avoir une valeur qui dépasse 400.00 $. Le coût total des composantes 

achetées en gros peut ŘŞǇŀǎǎŜǊ пллΦлл Ϸ Ŝƴ ŀǳǘŀƴǘ ǉǳŜ ƭŜ ŎƻǶǘ ŘΩǳƴŜ ŎƻƳǇƻǎŀƴǘŜ ƛƴŘƛǾƛŘǳŜƭƭŜ ƴŜ 

dépasse pas 400.00 $.  

R13 La valeur non dépréciée des COMPOSANTES ou MÉCANISMES individuels qui ne sont pas exclus de 

ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ R11, qui sont récupérés de ROBOTS des saisons passées et utilisés sur les ROBOTS de la 

saison 2013, doit être inclusŜ Ł ƭŀ [L{¢9 59{ a!¢;wL!¦· нлмо Ŝǘ ŀǇǇƭƛǉǳŞŜ Ł ƭΩŞǾŀƭǳŀǘƛƻƴ ƎƭƻōŀƭŜ ŘŜǎ 

coûts. 

R14 La valeur de chaque item qui ne fait pas partie de la TROUSSE DE PIÈCES indiquée à la LISTE DES 

MATÉRIEUX doit être calculée par rapport à sa valeur sur le marché actuel, et ce autant pour le matériel 

ǉǳŜ ǇƻǳǊ ƭŀ Ƴŀƛƴ ŘΩǆǳǾǊŜΣ ǎŀǳŦ Řŀƴǎ ƭŜ Ŏŀǎ ŘŜ ƭŀ Ƴŀƛƴ ŘΩǆǳǾǊŜ fouǊƴƛŜ ǇŀǊ ƭŜǎ ƳŜƳōǊŜǎ ŘŜ ƭΩ;v¦Lt9 

όƛƴŎƭǳŀƴǘ ƭŜǎ ŜƳǇƭƻȅŞǎ ŘŜǎ ŎƻƳƳŀƴŘƛǘŀƛǊŜǎ ǉǳƛ ǎƻƴǘ ƳŜƳōǊŜǎ ŘŜ ƭΩ;v¦Lt9ύΣ Ŝƴ ƛƴŎƭǳŀƴǘ ƭŜ ŎƻǶǘ 

ŘΩŜȄǇŞŘƛǘƛƻƴ. 

Exemple: Une ÉQUIPE commande un support fait sur mesure selon les spécifications de 

ƭΩ;v¦Lt9Φ [e coût des matériaux Ŝǘ ŘŜ ƭŀ Ƴŀƛƴ ŘΩǆǳǾǊŜ de la compagnie utilisée pour 

ŦŀōǊƛǉǳŜǊ ƭΩƛǘŜƳ ǎΩŀǇǇƭƛǉǳŜƴǘΦ   

Exemple :  Une ÉQUIPE reçoit en cadeau un détecteur. En temps normal, la compagnie 

vendrait cet item au coût de 52.00 $, ce qui est donc sa valeur marchande. 

Exemple :  Des rabais spéciaux sont offerts à toutes les équipes de FIRST® par National 

Instruments et Texas InstrumentsΦ  [Ŝ ǇǊƛȄ ŘΩŀŎƘŀǘ ǊŞŘǳƛǘ ŘŜ ŎŜǎ ƛǘŜƳǎ ǎŜǊŀ ǳǘƛƭƛǎŞ Řŀƴǎ ƭŜ 

calcul comptable des pièces additionnelles.   

Exemple :  ¦ƴŜ ŞǉǳƛǇŜ Ŧŀƛǘ ƭΩŀŎƘŀǘ ŘΩǳƴŜ ōŀǊǊŜ ŘΩŀŎƛŜǊ ǇƻǳǊ млΦлл Ϸ Ŝǘ ƭŀ fait ajuster par 

ǳƴ ŀǘŜƭƛŜǊ ŘΩǳǎƛƴŀƎŜ ƭƻŎŀƭΦ  [ΩŀǘŜƭƛŜǊ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ŎƻƴǎƛŘŞǊŞ ŎƻƳƳŜ Şǘŀƴǘ ǳƴ ŎƻƳƳŀƴŘƛǘŀƛǊŜΣ 
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mais fait tout de même le don des deux heures  de main-ŘΩǆǳǾǊŜ  ƴŞŎŜǎǎŀƛǊŜǎ Ł 

ƭΩŀƧǳǎǘŜƳŜƴǘΦ  [Ω;v¦Lt9 doit inclure le coût normal estimé de la main-ŘΩǆǳǾǊŜ ǘŜƭ ǉǳΩƛƭ 

ŀǳǊŀƛǘ ŘǶ şǘǊŜ ǇŀȅŞ Ł ƭΩŀǘŜƭƛŜǊΣ Ŝǘ ƭΩŀƧƻǳǘŜǊ ŀǳȄ млΦлл ϷΦ    

Exemple: ¦ƴŜ ŞǉǳƛǇŜ Ŧŀƛǘ ƭΩŀŎƘŜǘ ŘΩǳƴŜ ōŀǊǊŜ ŘΩŀŎƛŜǊ ǇƻǳǊ млΦлл Ϸ Ŝǘ ƭŀ Ŧŀƛǘ ŀƧǳǎǘŜǊ ǇŀǊ 

ǳƴ ŀǘŜƭƛŜǊ ŘΩǳǎƛƴŀƎŜ ƭƻŎŀƭΣ ǉǳƛ Ŝǎǘ ǳƴ ŎƻƳƳŀƴŘƛǘŀƛǊŜ ǊŜŎƻƴƴǳ ŘŜ ƭΩŞǉǳƛǇŜΦ {ƛ ƭŜǎ 

machinistes sont considérés comme étant des membres de ƭΩ;v¦Lt9, les coûts de main-

ŘΩǆǳǾǊŜ ƴŜ ǎΩŀǇǇƭƛǉǳŜƴǘ ǇŀǎΦ [Ŝ ŎƻǶǘ ǘƻǘŀƭ ŀǇǇƭƛŎŀōƭŜ ǇƻǳǊ ƭŀ ǇƛŝŎŜ Ŝǎǘ ŘŜ млΦлл Ϸ. 

Lƭ Ŝǎǘ Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŞǊşǘ ŘŜ ƭΩ;v¦Lt9 ŀƛƴǎƛ ǉǳŜ ŎŜƭǳƛ ŘŜ FIRST® de créer des liens avec autant 

ŘΩŜƴǘǊŜǇǊƛǎŜǎ Ŝǘ ŘΩƻǊƎŀƴƛǎƳŜǎ ǇƻǎǎƛōƭŜΦ bƻǳǎ ŜƴŎƻǳǊŀƎŜƻƴǎ ƭŜǎ ;v¦Lt9{ Ł ƛƴǾƛǘŜǊ ƭŜ Ǉƭǳǎ 

ŘΩƻǊƎŀƴƛǎŀǘƛƻƴǎ ǇƻǎǎƛōƭŜ Ł ŦŀƛǊŜ ǇŀǊǘƛǊ ŘŜ ƭŜǳǊ ;v¦Lt9Φ /Ŝ ŦŀƛǎŀƴǘΣ  ils exposent de plus en 

Ǉƭǳǎ ŘŜ ƎŜƴǎ Ŝǘ ŘΩƻǊƎŀƴƛǎƳŜǎ Ł FIRST®. Il est fortement encouragé de reconnaitre les 

ŎƻƳǇŀƎƴƛŜǎ ŎƻƳƳŜ ŎƻƳƳŀƴŘƛǘŀƛǊŜǎΣ ƻǳ ƳŜƳōǊŜǎ ŘΩǳƴŜ ŞǉǳƛǇŜΣ ƳşƳŜ ǎƛ ƭΩƛƳǇƭƛŎŀǘƛƻƴ 

du commanditaire se fait uniquement par un don de main-ŘΩǆǳǾǊŜ. 

Exemple: ǳƴŜ ŞǉǳƛǇŜ Ŧŀƛǘ ƭΩŀŎƘŀǘ ŘΩǳƴŜ ŦŜǳƛƭƭŜ ŘΩŀƭǳƳƛƴƛǳƳ ŘŜ мΣн Ƴ ǇŀǊ мΣн Ƴ όпΩ ǇŀǊ пΩύΣ 

Ƴŀƛǎ ƴΩŜƴ ǳǘƛƭƛǎŜ ǉǳΩǳƴ ƳƻǊŎŜŀǳ ŘŜ нр ŎƳ ǇŀǊ нр ŎƳ όмлϦ ǇŀǊ млϦύ ǎǳǊ ƭŜǳǊ ǊƻōƻǘΦ  

[ΩŞǉǳƛǇŜ ǘǊƻǳǾŜ ǳƴ ŜƴŘǊƻƛǘ ǉǳƛ ǾŜƴŘ ƭΩŀƭǳƳƛƴƛǳƳ Ŝƴ ŦŜǳƛƭƭŜǎ ŘŜ ол ŎƳ ǇŀǊ ол ŎƳ όмΩ ǇŀǊ 

мΩύΦ  [ΩŞǉǳƛǇŜ ǇŜǳǘ ŎƻƳǇǘŀōƛƭƛǎŜǊ ƭŜ ŎƻǶǘ ŘŜ ƭŜǳǊ ǇƛŝŎŜ Ŝƴ ǎŜ ōŀǎŀƴǘ ǎǳǊ ƭŜ ǇǊƛȄ ŘΩǳƴŜ 

ŦŜǳƛƭƭŜ ŘŜ ол ŎƳ ǇŀǊ ол ŎƳ όмΩ ǇŀǊ мΩύ ƳşƳŜ ǎΩƛƭǎ ƻƴǘ ŎƻǳǇŞ ƭŜǳǊ ƳƻǊŎŜŀǳ Ł ǇŀǊǘƛǊ ŘΩǳƴŜ 

ŦŜǳƛƭƭŜ ŀŎƘŜǘŞŜ ŀǳ ǇǊƛȄ ŘŜ ƎǊƻǎΦ  [ΩŞǉǳƛǇŜ ƴΩŀ Ǉŀǎ Ł ǊŜƴŘǊŜ ŘŜ ŎƻƳǇǘŜ ǇƻǳǊ ƭŀ ŦŜǳƛƭƭŜ 

ŜƴǘƛŝǊŜ ŘŜ мΣн Ƴ ǇŀǊ мΣн Ƴ όпΩ ǇŀǊ пΩύΦ  

R15 {ƛ ƭΩƛǘŜƳ Ŧŀƛǘ ǇŀǊǘƛŜ ŘΩǳƴ ǎȅǎǘŝƳŜ ƳƻŘǳƭŀƛǊŜ ǉǳƛ ǇŜǳǘ şǘǊŜ ŀǎǎŜƳōƭŞ ǎŜƭƻƴ ǇƭǳǎƛŜǳǊǎ ŎƻƴŦƛƎǳǊŀǘƛƻƴǎ 

possible, le prix de chaque module individuel doit faire partie des contraintes budgétaires définies  à la 

règle R12.   

{ƛ ƭŜǎ ƳƻŘǳƭŜǎ ǎƻƴǘ Ŏƻƴœǳǎ  ǇƻǳǊ ƴΩşǘǊŜ ŀǎǎŜƳōƭŞǎ ǉǳŜ ǎŜƭƻƴ ǳƴŜ ǎŜǳƭŜ ŎƻƴŦƛƎǳǊŀǘƛƻƴΣ Ŝǘ ǉǳŜ ŎŜǘ 

assemblage ne peut que fonctionner selon cette configuration, le montant total du coût de 

ƭΩŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ ƛƴŎƭǳŀƴt tous les modules doit faire partie des contraintes budgétaires définies à la règle 

R12. 

En résumé, si un fournisseur vend un système ou une troussŜΣ ƭΩŞǉǳƛǇŜ Řƻƛǘ ǳǘƛƭƛǎŜǊ ƭŀ 

valeur marchande de la COMPOSANTE au complet et non seulement le coût des pièces 

qui le/la compose. 

Exemple 1: Un FOURNISSEUR A vend une boîte de vitesses qui peut être utilisée avec 

plusieurs ensembles de vitesses, et cette boîte de vitesses peut être jumelée à deux 

ƳƻǘŜǳǊǎ ǾŜƴŘǳǎ ǇŀǊ ƭŜ ƳşƳŜ ŦƻǳǊƴƛǎǎŜǳǊΦ [ΩÉQUIPE Ŧŀƛǘ ƭΩŀŎƘŀǘ ŘŜ ƭŀ ōƻƞǘŜ ŘŜ ǾƛǘŜǎǎŜǎΣ 

un ensemble de vitesses, et un moteur (qui sont tous vendus séparément et non comme 

assemblage), puis elle assemble ces composantes. Chaque pièce est comptée séparée 

ǎǳǊ ƭŀ ƭƛǎǘŜ ŘŜǎ ƳŀǘŞǊƛŀǳȄ ǇǳƛǎǉǳŜ ŎƘŀŎǳƴŜ ŘΩŜƴǘǊŜ ŜƭƭŜǎ ǇŜǳǘ şǘǊŜ ǳǘƛƭƛǎŞŜ ǎŞǇŀǊŞƳŜƴǘ 

selon des configurations variées. 
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Exemple 2: ¦ƴ Ch¦wbL{{9¦w . ǾŜƴŘ ǳƴ ŜƴǎŜƳōƭŜ ŘŜ ōǊŀǎ ǊƻōƻǘƛǎŞ ǉǳŜ ƭΩÉQUIPE veut 

ǳǘƛƭƛǎŜǊΦ /ŜǇŜƴŘŀƴǘΣ ƛƭ ŎƻǶǘŜ тллΦлл Ϸ Ŝǘ ƴŜ ǇŜǳǾŜƴǘ ŘƻƴŎ Ǉŀǎ ƭΩǳǘƛƭƛǎŜǊΦ  [Ŝ ŦƻǳǊƴƛǎǎŜǳǊ 

leur vend la « main », un « poignet » et un « bras » séparément au prix de 200.00 $ 

ŎƘŀǉǳŜΦ  [ΩŞǉǳƛǇŜ ǾŜǳǘ ŦŀƛǊŜ ƭΩŀŎƘŀǘ ŘŜǎ ǘǊƻƛǎ ŎƻƳǇƻǎŀƴǘŜǎ ǎŞǇŀǊŞƳŜƴǘ Ǉǳƛǎ ƭes 

ŀǎǎŜƳōƭŜǊΦ /Ŝ ǎŜǊŀƛǘ ƛƴǘŜǊŘƛǘ ǇǳƛǎǉǳΩƛƭǎ ŀŎƘŝǘŜƴǘ Ŝƴ ǾŞǊƛǘŞΣ Ŝǘ ǳǘƛƭƛǎŜƴǘΣ ƭΩŜƴǎŜƳōƭŜ ŀǳ 

complet qui a une valeur marchande de 700.00$. 

4.1.4 Horaire de construction  

R16 Les éléments du ROBOT, incluant les logiciels, qui sont conçus ou créés avant le lancement ne sont 

Ǉŀǎ ŀŎŎŜǇǘŞǎ Ł Ƴƻƛƴǎ ǉǳΩƛƭs soient disponibles au public avant le lancement officiel. 

Notez que cela implique que les items provenant des robots fabriqués lors de 

compétitions antérieures de FIRST® ne peuvent être utilisés sur les robots de la FRC® 

2013. Avant le début officiel de la saison de construction du robot, il est recommandé 

ŀǳȄ ;v¦Lt9{ ŘŜ ǇŜƴǎŜǊ Ł ƭŜǳǊ Ǌƻōƻǘ ŀǳǘŀƴǘ ǉǳΩŜƭƭŜǎ ǎŜ ŘŞǎƛǊŜƴǘΦ 9ƭƭŜǎ ǇŜǳǾŜƴǘ 

développer des prototypes, créer des modèles justifiant la preuve de création de leur 

robot, et mener des exercices de conception. Les ÉQUIPES peuvent accumuler tous les 

ƳŀǘŞǊƛŀǳȄ ōǊǳǘǎ Ŝǘ ƭŜǎ /hath{!b¢9{ /h¢{ ǉǳΩŜƭƭŜǎ ǾŜǳƭŜƴǘ.    

Exemple 1: Une ÉQUIPE conçoit et construit une transmission à deux vitesses durant 

ƭΩŀǳǘƻƳƴŜ ǇƻǳǊ ǎŜ ǇǊŀǘƛǉǳŜǊ. Après le lŀƴŎŜƳŜƴǘΣ ƭΩ;v¦Lt9 ǳǘƛƭƛǎŜ tous les principes 

ŘΩŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ ǉǳΩŜƭƭŜ ŀ ŀǇǇǊƛǎ ŘǳǊŀƴǘ ƭΩŀǳǘƻƳƴŜ ǇƻǳǊ ŎƻƴŎŜǾƻƛǊ ǎƻƴ wh.h¢Φ  Afin 

ŘΩƻǇǘƛƳƛǎŜǊ ƭŜ ŘŜǎƛƎƴ ŘŜ ƭŀ ǘǊŀƴǎƳƛǎǎƛƻƴ ŘŜ ǎƻƴ ǊƻōƻǘΣ ƭΩŞǉǳƛǇŜ ŀƳŞƭƛƻǊŜ ƭŜ Ǌŀǘƛƻ ŘŜǎ 

vitesses de transmission et réduit la grosseur, et construit deux nouvelles transmissions 

ǉǳΩŜƭƭŜ ǇƭŀŎŜ ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢Φ ¢ƻǳǘŜǎ ƭŜǎ ǇŀǊǘƛŜǎ ŘŜ ŎŜ ǇǊƻŎŜǎǎǳǎ ǎƻƴǘ ǇŜǊƳƛǎŜǎ. 

Exemple 2 : La même ÉQUIPE ǎŜ ǊŜƴŘ ŎƻƳǇǘŜ ǉǳŜ ƭŀ ǘǊŀƴǎƳƛǎǎƛƻƴ ǉǳΩŜƭƭŜ ŀ ŎƻƴœǳŜ Ŝǘ 

ŎƻƴǎǘǊǳƛǘŜ ŘǳǊŀƴǘ ƭΩŀǳǘƻƳƴŜ Ŝǎǘ ŜȄŀŎǘŜƳŜƴǘ ŎŜ Řƻƴǘ elle a besoin pour articuler le bras 

du ROBOT. Elle construit une réplique exacte de la transmission à partir des dessins 

originaux.  Ceci serait interdit puisque la transmission, même si elle fut construite 

durant la compétition, fut construite à partir des plans conçus avant le lancement de la 

compétition.  

Exemple 3: Une équipe a développé un système de conduite omnidirectionnelle pour la 

compétition de 2012.  5ǳǊŀƴǘ ƭΩŞǘŞ нлмнΣ ƛƭǎ ƻƴǘ ǊŀŦŦƛƴŞ Ŝǘ ŀƳŞƭƛƻǊŞ ƭŜ ƭƻƎƛŎƛŜƭ ŘŜ ŎƻƴǘǊƾƭŜ 

(écrit en langage C) afiƴ ŘΩŀƧƻǳǘŜǊ Ǉƭǳǎ ŘŜ ǇǊŞŎƛǎƛƻƴ Ŝǘ ŘŜ ŎŀǇŀŎƛǘŞǎΦ  Lƭǎ ŘŞŎƛŘŜƴǘ 

ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ǳƴ ǎȅǎǘŝƳŜ ǎƛƳƛƭŀƛǊŜ ǇƻǳǊ ƭŀ ŎƻƳǇŞǘƛǘƛƻƴ ŘŜ нлмо. Ils ont copié de grandes 

sections de code non modifié au logiciel de contrôle du nouveau robot (également écrit 

en langage C).  Ceci serait une violation des contraintes horaires et ne serait pas permis. 

Exemple 4: La même ÉQUIPE ŘŞŎƛŘŜ ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ [ŀō±ƛŜǿ ŎƻƳƳŜ ƭŀƴƎŀƎŜ ŘŜ 

programmation pour 2013.  Après 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 contrôle de direction omnidirectionnelle.  ;ǘŀƴǘ ŘƻƴƴŞ ǉǳΩŜƭƭŜ ŀ 

utilisé LabView pour intégrer les algorithmes, ceci serait permis. 
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Exemple 5: Une équipe différente développe une solutioƴ ǎƛƳƛƭŀƛǊŜ ŘǳǊŀƴǘ ƭΩŀǳǘƻƳƴŜ Ŝǘ 

compte utiliser le logiciel ainsi développé sur son ROBOT de compétition. Après avoir 

complété le programme, celui-ci est posté sur un forum Internet accessible au public, et 

ƭΩÉQUIPE rend le codage disponible à toutes les éǉǳƛǇŜǎΦ tǳƛǎǉǳŜ ƭΩ;v¦Lt9 ŀ ǊŜƴŘǳ ǎƻƴ 

ǇǊƻƎǊŀƳƳŜ ŀŎŎŜǎǎƛōƭŜ ŀǳ ǇǳōƭƛŎ ŀǾŀƴǘ ƭŜ ƭŀƴŎŜƳŜƴǘΣ ŜƭƭŜ ǇŜǳǘ ƭΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ǎǳǊ ǎƻƴ wh.h¢. 

R17 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 règle R21) doit être mis 

Ŝƴ ǎŀŎ ƻǳ ǇƭŀŎŞ Řŀƴǎ ǳƴŜ ŎŀƛǎǎŜ όǎŜƭƻƴ ƭΩŞǾŞƴŜƳŜƴǘύΣ Ŝǘ ǊŜǘƛǊŞ ŘŜ ƭΩŞǉǳƛǇŜ ŀǾŀƴǘ ƭŀ ŘŀǘŜ ŘΩarrêt de 

construction, le 19 février 2013 (Ǿƻǳǎ ǊŞŦŞǊŜǊ ŀǳ aŀƴǳŜƭ ŘΩŀŘƳƛƴƛǎǘǊŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ Cw/ ǎƻǳǎ ƭŀ ǎŜŎǘƛƻƴ р 

ǇƻǳǊ Ǉƭǳǎ ŘΩƛƴŦƻǊƳŀǘƛƻƴǎύ. 

R18 Les ÉQUIPES ne pourront pas toucher à leur ROBOT durant les périodes suivantes : 

A. À partir de la date ŘΩŀǊǊşǘ ŘŜ ŎƻƴǎǘǊǳŎǘƛƻƴ ƧǳǎǉǳΩŁ ƭŜǳǊ ǇǊŜƳƛŝǊŜ ŎƻƳǇŞǘƛǘƛƻƴ, 

B. Durant la(les) période(s) entre les compétitions, et 

C. 9ƴ ŘŜƘƻǊǎ ŘŜǎ ƘŜǳǊŜǎ ŀǳ Ǉǳƛǘǎ ƭƻǊǎǉǳŜ ƭΩ;v¦Lt9 ǇŀǊǘƛŎƛǇŜ Ł ǳƴŜ ŎƻƳǇŞǘƛǘƛƻƴ.  

Du temps additionnel est alloué selon les critères suivants:  

D. Lƭ ƴΩy a aucune restriction par rapport à quand le(s) logiciel(s) est(sont) développé(s). 

E. Lors des jours durant lesquels une ÉQUIPE ne participe pas à un événement, elle peut continuer 

à développer tout item permis sous la règle R21, mais elle doit le faire sans être connectée au 

ROBOT.  

F. Les ÉQUIPES qui participent à des compétitions de deux jours peuvent avoir accès à leur ROBOT 

selon les règles établies dans le Manuel administratif, sous la section 5.7, ROBOT ς Périodes 

ŘΩŀŎŎŝǎ ς Équipes participant à des compétitions de deux jours.  

4.1.5 Matériel utilisé   

R19 Un item COTS (Custom off the Shelf), disponible sur les tablettes, utilisé sur un ROBOT ayant participé 

ƭƻǊǎ ŘΩǳƴŜ ŎƻƳǇŞǘƛǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ Cw/ ǇǊŞŎŞŘŜƴǘŜ Ƴŀƛǎ ǉǳƛ ƴΩŜǎǘ Ǉƭǳǎ ŘƛǎǇƻƴƛōƭŜ ǎǳǊ ƭŜ ƳŀǊŎƘŞΣ ǇŜǳǘ şǘǊŜ 

ǳǘƛƭƛǎŞ ǎŜǳƭŜƳŜƴǘ ǎΩƛƭ Ŝǎǘ ŞǉǳƛǾŀƭŜƴǘ Ŝƴ ǘŜǊƳŜǎ ŘŜ fonctionnalités Ł ǎŀ ŎƻƴŘƛǘƛƻƴ ŘΩƻǊƛƎƛƴŜ ǘŜƭ ǉǳŜ ƭƛǾǊŞ 

par le FOURNISSEUR. 

Par exemple, une pièce qui porte des marques concernant le produit ς rien qui change 

sa fonctionnalité ς serait admise. Par contre, une pièce à laquelle des trous ont été 

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

R20 Les lubrifiants ƴŜ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǳǘƛƭƛǎŞǎ ǉǳŜ ǇƻǳǊ ǊŞŘǳƛǊŜ ƭŀ ŦǊƛŎǘƛƻƴ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ wh.h¢Φ Lƭǎ ƴŜ 

doivent pas contaminer le terrain ou les autres robots. 

R21 [Ŝǎ ŞǉǳƛǇŜǎ ǇŜǳǾŜƴǘ ŀǇǇƻǊǘŜǊ ǳƴ ƳŀȄƛƳǳƳ ŘŜ моΦсƪƎ όол ƭōǎύ ŘΩL¢9a{ C!.wLv¦;{ Ł ŎƘŀǉǳŜ 

événement pour des fins de réparation et/ou de mise à niveau de leur ROBOT.  
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Pour les équipes qui participent à un événement de deux jours, les items fabriqués peuvent être 

ǳǘƛƭƛǎŞǎ ŘǳǊŀƴǘ ƭŀ ǇŞǊƛƻŘŜ ŘΩŀŎŎŝǎ Řǳ Ǌƻōƻǘ Ŝǘκƻǳ ŀǇǇƻǊǘŞǎ Ł ƭΩŞǾŞƴŜƳŜƴǘΣ Ƴŀƛǎ ƭŜ ǇƻƛŘǎ ǘƻǘŀƭ ƴŜ Řƻƛǘ 

pas dépassŜǊ ол ƭōǎΦ [Ŝǎ ƛǘŜƳǎ ŦŀōǊƛǉǳŞǎ ŎƻƴǎǘǊǳƛǘǎ ŘǳǊŀƴǘ ƭŀ ǇŞǊƛƻŘŜ ŘΩŀŎŎŝǎ Řǳ Ǌƻōƻǘ Ŝǘ ŜƳōŀƭƭŞǎ 

avec le ROBOT sont exemptés de cette limite. 

[ŀ /hb{h[9 59 [Ωht;w!¢9¦wΣ ƭŜ t!w9/Ih/SΣ Ŝǘ ǘƻǳǘ ŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ ŘŜ ǇƛƭŜǎ όǘŜƭ ǉǳŜ ǎǘƛǇǳƭŞ Ł ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ 

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

4.1.6 Règlement sur les PARECHOCS 

R22 Les ROBOTS doivent être munis de PARECHOCS afin de protéger tous les coins extérieurs du CADRE 

PÉRIPHÉRIQUE. Pour une protection adéquate, un minimum de 8 po (20 cm) de PARECHOCS doit être 

place de chaque côté de chaque coin extérieur (voir Image 4-2). 

[Ŝǎ ŘƛƳŜƴǎƛƻƴǎ ƛƴŘƛǉǳŞŜǎ Ł ƭΩŀǊǘƛŎƭŜ R22 sont prises le long du cadre périphérique. La 

partie du PARECHOCS ǉǳƛ ǎΩŀƭƭƻƴƎŜ ǾŜǊǎ ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ Ŏƻƛƴ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƛƴŎƭǳǎŜ Řŀƴǎ ƭŀ 

limite de 8 po (20 cm). 

 

 

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

R23 Chaque ensemble de PARECHOCS (incluant les attaches et/ou structures qui les fixent au ROBOT) ne doit 

pas peser plus de 20 lbs (9 kg). 
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{ƛ ǳƴ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎ ŎƻƳǇƭŜȄŜ Ŝǎǘ ǳǘƛƭƛǎŞ όŎΦ-à-d. des supports de verrouillage 

emboîtables sur le ROBOT et le PARACHOCS), les éléments fixés au ROBOT de façon 

permanente seront considérés comme faisant partie du ROBOT, et les éléments fixés 

aux PARECHOCS comme faisant partie du PARECHOCS. Chaque élément doit satisfaire à 

chacune des règles applicables au système en question. 

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

A. <ǘǊŜ ǊŜƴŦƻǊŎŞǎ ŘΩǳƴŜ ǇƭŀƴŎƘŜ ŘŜ ŎƻƴǘǊŜǇƭŀǉǳŞ ƻǳ ŘŜ ōƻƛǎ ǎƻƭƛŘŜ Ŝǘ ǊƻōǳǎǘŜ ŘΩǳƴŜ ŞǇŀƛǎǎŜǳǊ 

nominale de ¾ po (2 cm) et de 5 po (12,7 cm), plus ou moins 2 cm, de hauteur. 

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

rigoureux de la FRC, et ne sont donc pas conformes à la règle R23-A.  

B. Les pièces rigides du PARECHOCS (telles que la planche, les attaches, etc.) ne doivent pas 

dépasser de plus de 1 po (2,5 cm) au-delà du CADRE PÉRIPHÉRIQUE (voir Image 4-3 et Image 

4-4). 

 

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 2½ po (6,3 cm) de diamètre, comme matériel coussineux pour les PARECHOCS (voir Image 

4-4). Le matériel coussineux peut dépasser de 2½ po (6,3 cm) au-delà du bout de la planche (voir 

Erreur ! Source du renvoi introuvable.). 

D. <ǘǊŜ ǊŜŎƻǳǾŜǊǘŜ ŘΩǳƴ ǘƛǎǎǳŜ résistant et doux.  

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

Cordura à 1000 deniers est recommandé. 
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[Ŝ ǘƛǎǎǳ Řƻƛǘ ŎƻƳǇƭŝǘŜƳŜƴǘ ǊŜŎƻǳǾǊƛǊ ǘƻǳǘŜǎ ƭŜǎ ǇŀǊǘƛŜǎ ŜȄǇƻǎŞŜǎ Řǳ ōƻƛǎ Ŝǘ ŘŜǎ άƴƻǳƛƭƭŜǎέ 

lorsque le PARECHOCS est installé sur le ROBOT. Le tissu qui recouvre le PARECHOCS doit être 

de couleur unie rouge ou bleu. Les seuls motifs permis sur le tissu qui recouvre le PARECHOCS  

ǎƻƴǘ ƭŜǎ ƴǳƳŞǊƻǎ ŘΩ;v¦Lt9 (voir règle R31). 

Le rouge et le bleu doivent être visuellement le plus près possible de la couleur 

correspondante du logo de FIRST® (c.-à-ŘΦ ŀǳȄ ȅŜǳȄ ŘΩǳƴ ƻōǎŜǊǾŀǘŜǳǊ ǇŜǊǎǇƛŎŀŎŜΣ ƭŜǎ 

couleurs doivent paraître semblables). 

E. 5ƻƛǘ şǘǊŜ ŦƛȄŞ ŀǳ /!5w9 t;wLtI;wLv¦9 Řǳ wh.h¢ Ł ƭΩŀƛŘŜ ŘΩǳƴ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎ Ǌƻbustes 

(aucun matériel de type « Velcro » ou des attaches en plastique de type « tie-wraps »). Le 

ǎȅǎǘŝƳŜ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎ Řƻƛǘ şǘǊŜ Ŏƻƴœǳ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ǇƻǳǾƻƛǊ résister aux conditions vigoureuses du 

jeu. Toutes les attaches détachables (telles que boulons, goupilles de verrouillage, goupilles à 

ressort, etc.) seront considérées comme faisant partie du PARECHOCS. 

 

Image 4-4: Vue en coupe du PARECHOCS 

R25 Les PARECHOCS  doivent être localisés ŎƻƳǇƭŝǘŜƳŜƴǘ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ ŘŜ ƭŀ ½hb9 59 t!w9/Ih/{Σ ŎΩŜǎǘ-à-

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 être articulés (par rapport au CADRE PÉRIPHÉRIQUE). 

R27 Les joints de coin entre les PARECHOCS doivent remplis de matériel de nouille de piscine. Des exemples 

ǎƻƴǘ ŘŞƳƻƴǘǊŞǎ Ł ƭΩErreur ! Source du renvoi introuvable..  
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Image 4-5: Soft Parts of BUMPER Corners 

R28 Les PARECHOCS (en entier, pas seulement la couverture) doivent être conçus pour être installés et 

retirés rapidement.  

Deux (2) personnes devraient pouvoir retirer les PARECHOCS en moins de cinq (5) 

minutes.  
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R29 Les PARECHOCS doivent être soutenus par la structure/le cadre du ROBOT (voir Image 4-6). Pour être 

considéré comme étant soutenu : 

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

PÉRIPHÉRIQUE, 

B. [ΩŜǎǇŀŎŜ ŜƴǘǊŜ ƭŜ matériel de soutien et le CADRE ne doit pas être de plus de ¼ po (6 mm), et 

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

 

Image 4-6: Exemple de soutien du PARECHOCS 

R30 Chaque ROBOT Řƻƛǘ şǘǊŜ Ŝƴ ƳŜǎǳǊŜ ŘΩŀŦŦƛŎƘŜǊ ŘŜǎ t!w9/Ih/{ ōƭŜǳǎ ƻǳ ǊƻǳƎŜǎ ǎŜƭƻƴ ƭŀ ŎƻǳƭŜǳǊ ŘŜ 

son ALLIANCE, tel que déterminé Ł ƭΩƘƻǊŀƛǊŜ ŘŜs MATCHS ŘŜ ƭΩŞǾŞƴŜƳŜƴǘ (référence Section 5.3.2). 

R31 [Ŝǎ ƴǳƳŞǊƻǎ ŘΩ;v¦Lt9 ŘƻƛǾŜƴǘ şǘǊŜ ŀŦŦƛŎƘŞǎ ǎǳǊ ƭŜǎ t!w9/Ih/{ Ŝƴ ǎǳƛǾŀƴǘ ƭŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎ ǎǳƛǾŀƴǘǎ : 

A. /ƻƴǎƛǎǘŜǊ ŘŜ ŎƘƛŦŦǊŜǎ ƴǳƳŞǊƛǉǳŜǎ ŘΩŀǳ Ƴƻƛƴǎ п po (10 cm) ŘŜ ƘŀǳǘŜǳǊΣ ŀǾŜŎ ǳƴ ǘǊŀƛǘ ŘΩǳƴŜ 

épaisseur minimale de ½ po (1,2 cm), et être soit blanc ou surligné de blanc, 

B. bŜ Ǉŀǎ ǎΩŞǘŜƴŘǊŜ ǎǳǊ ǳƴ Ŏƻƛƴ Řǳ /!5w9 t;wLtI;wLv¦9 

C. <ǘǊŜ ǇƻǎƛǘƛƻƴƴŞ ŀǳǘƻǳǊ Řǳ wh.h¢ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩǳƴ ƻōǎŜǊǾŀǘŜǳǊ ǉǳƛ passe près du périmètre 

Řǳ wh.h¢ ǇǳƛǎǎŜ ŎƭŀƛǊŜƳŜƴǘ ƛŘŜƴǘƛŦƛŜǊ ƭŜ ƴǳƳŞǊƻ ŘŜ ƭΩ;v¦Lt9Σ Ŝǘ ŎŜΣ ŘŜ ǘƻǳǘ ŀƴƎƭŜ. 
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Lƭ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƛƴǘŜǊŘƛǘ de séparer les numéros ŘΩÉQUIPES sur différentes sections du 

t!w9/Ih/{Φ [Ŝ ōǳǘ Ŝǎǘ ǉǳŜ ƭŜ ƴǳƳŞǊƻ ŘŜ ƭΩ;v¦Lt9 ǎƻƛǘ ŎƭŀƛǊŜƳŜƴǘ ǾƛǎƛōƭŜ ŀŦƛƴ ǉǳŜ ƭŜǎ 

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

ROBOTS de la compétition. 

4.1.7 Moteurs et actionneurs  

R32 Les moteurs ne sont pas tous expédiés avec un numéro BaneBots dessus. Le tableau 4-1 fut révisé 

pour inclure des numéros de pièces différents qui sont imprimés sur les moteurs reçus par les 

équipes. 

Les seuls moteurs et actionneurs permis à la FRC 2013 sont les suivants: 

Tableau 4-1: Moteurs permis 

Motor Name  Part Numbers Available  
Max Qty 

Allowed  

CIM 

FR801-001 

M4-R0062-12 

AM802-001A 

217-2000 

PM25R-44F-1005 

PM25R-45F-1004 

PM25R-45F-1003 

PMR25R-45F-1003 

PMR25R-44F-1005 

6 

BaneBots 

M7-RS775-12 / RS775WC-8514 

M7-RS775-18 / RS775PH-6221 

M5-RS555-12 / RS555PH-4136F 

M5-RS550-12 / RS550VC-7527 

M5-RS550-12-B / RS550VC-7527L 

M5-RS545-12 / RS545PH-5125F 

M5-RS540-12 / RS540BA-5040 

M3-RS395-12 / RS395PH-3328 

M3-RS390-12 

4 

AndyMark 9015 am-0912 4 

Denso Throttle Control AE235100-0160 4 
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VEX BAG and/or mini-CIM 
217-3351 

217-3371 
4 

AndyMark PG 
am-2161 

am-2194 
3 

Window Motors 

262100-3030 

262100-3040 
Various from FIRST®  Choice 

2 

VEX 2-wire 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)  

Unlimited 

Drive motors or fans that are part of a motor controller or COTS computing device Unlimited 

Fans included in the 2013 Kickoff Kit, FIRST® Choice, or as a Talon motor 

controller accessory 
Unlimited 

COTS servos with a maximum power rating of 4W each at 6VDC 

Per the Servo Industry, 

Servo Max Power Rating = (Stall Torque) X (No Load Speed) 

Unlimited 

 

Veuillez noter que ceci est un total de chaque moteur permis sur le ROBOT, et non la 

ǉǳŀƴǘƛǘŞ ǇŀǊ ƴǳƳŞǊƻ ŘŜ ǇƛŝŎŜΦ tŀǊ ŜȄŜƳǇƭŜΣ ŎƘŀǉǳŜ ;v¦Lt9 ǇŜǳǘ ǳǘƛƭƛǎŜǊ ƧǳǎǉǳΩŁ ǎƛȄ όсύ 

moteurs CIM sur son ROBOT, peu importe la quantité ou les combinaisons utilisées par 

numéro de pièce. 

Étant donné le grand nombre de moteurs permis sur le ROBOT, les ÉQUIPES devraient 

considérer la puissance totale disponible à partir de la batterie du ROBOT durant la 

conception et la construction du ROBOT. Caller plusieurs moteurs en même temps 

pourrait entraîner une baisse du voltage de la batterie du ROBOT, et donc une perte de 

puissance au système central de contrôle des composantes.  

R33 Le système intégral mécanique et électrique de tout moteur ne peut être modifié. Les moteurs, 

servomécanismes et solénoïdes électriques utilisés sur le ROBOT ne doivent pas être modifiés sauf 

dans les circonstances suivantes : 

A. Les supports et/ou arbres/axes peuvent être modifiés de façon à faciliter la connexion physique du 

moteur au ROBOT et aux pièces actionnées.  

B. [Ŝǎ Ŧƛƭǎ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜǎ ŘΩŜƴǘǊŞŜ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǘŀƛƭƭŞǎ ǎƛ ƴŞŎŜǎǎŀƛǊŜ. 

C. Les goupilles de verouillage des moteurs de fenêtre (P/N: 262100-3030 et 262100-3040) peuvent 

être retirées.  

D. Les boîtiers de connecteurs des moteurs de fenêtres (P/N: 262100-3030 et 262100-3040) peuvent 

être modifiés pour faciliter le raccordement des fils. 
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E. Le module de codage intégré (P/N: 276-1321) peut être installé sur le moteur à deux câbles VEX 393 

(P/N 276-2177). 

F. Le boîtier de vitesse du moteur à deux câbles VEX 393 (P/N: 276-2177) peut être modifié ou 

remplacé selon les instructions du manufacturier. 

Le but de ce règlement Ŝǎǘ ŘΩŀǎǎǳǊŜǊ ǳƴ ƳŀȄƛƳǳƳ ŘŜ ǇǳƛǎǎŀƴŎŜ ǇƻǳǊ ŎƘŀǉǳŜ wh.h¢ 

ǎŀƴǎ ǘƻǳǘŜŦƻƛǎ ŜƳǇşŎƘŜǊ ƭΩ;v¦Lt9 ŘŜ ƳƻŘƛŦƛŜǊ ƭŜǎ ǎȅǎǘŝƳŜǎ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎΣ Ŝǘ ŞǾƛǘŜǊ ŘŜ 

ǊŞŘǳƛǊŜ ƭŜ ǇƻƛŘǎ Ŝƴ ŎƻƳǇǊƻƳŜǘǘŀƴǘ ǇƻǘŜƴǘƛŜƭƭŜƳŜƴǘ ƭΩƛƴǘŞƎǊƛǘŞ ŘŜ ƭŀ ǎǘǊǳŎǘǳǊŜ Ře tout 

moteur. Le système intégral mécanique et électrique du moteur ne doit pas être 

modifié. 

Notez que pour les moteurs de fenêtre, le boîtier de vitesse est considéré comme 

Ŧŀƛǎŀƴǘ ǇŀǊǘƛŜ ƛƴǘŞƎǊŀƭŜ Řǳ ƳƻǘŜǳǊΣ ŜƳǇşŎƘŀƴǘ ŀƛƴǎƛ ƭŜ ƳƻǘŜǳǊ ŘΩşǘǊŜ ǳǘƛƭƛǎŞ ǎŀƴs le 

boîtier de vitesses. 

4.1.8 Alimentation électrique  

R34 [ŀ ǎŜǳƭŜ ǎƻǳǊŎŜ ŘΩŞƴŜǊƎƛŜ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ admise sur le ROBOT durant la compéǘƛǘƛƻƴ Ŝǎǘ ƭΩǳƴŜ ŘŜǎ ŘŜǳȄ 

ōŀǘǘŜǊƛŜǎ Ł ƭΩŀŎƛŘŜ ŘŜ ǇƭƻƳō ŘŜ мн VDC anti-déversement suivantes: 

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 (ǇŀǊ ŜȄŜƳǇƭŜΣ ōŀǘǘŜǊƛŜ ŘΩƻǊŘƛƴŀǘŜǳǊ ǇƻǊǘŀōƭŜ), Ŝƴ ŀǳǘŀƴǘ ǉǳΩŜƭƭŜǎ ƴŜ soient 

utilisées que pour alimenter le dispositif informŀǘƛǉǳŜ Ŝƴ ǉǳŜǎǘƛƻƴ Ŝǘ ǘƻǳǘ ǇŞǊƛǇƘŞǊƛǉǳŜ ŘΩŜƴǘǊŞŜ ŘŜ 

donnée par port USB branché au dispositif informatiqueΣ Ŝǘ ǉǳΩŜƭƭŜǎ ǎƻƛŜƴǘ ŦƛȄŞŜǎ ŀǳ wh.h¢ ŘŜ Ŧŀœƻƴ 

sécuritaire. 

R35 [ŀ ōŀǘǘŜǊƛŜ Řǳ wh.h¢ Řƻƛǘ şǘǊŜ ǎŞŎǳǊƛǎŞŜ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩŜƭƭŜ ƴŜ ǎŜ ŘŞƭƻƎŜ Ǉŀǎ ǎƛ ƭŜ wh.h¢ devait se 

renversé ou être placé dans une position arbitraire. 

R36 Chaque pôle électrique sur la batterie du ROBOT et les connecteurs aux câbles 6AWG (ergots, bout 

de fils dénudés, etc.) doivent être parfaitement isolés. 

R37 [Ŝǎ ǎƻǳǊŎŜǎ ŘΩŞƴŜǊƎƛŜ ƴƻƴ-électriques utilisées par le ROBOT (par exemple, stockée au début du 

MATCH) ne peuvenǘ ǾŜƴƛǊ ǉǳŜ ŘŜ ƭΩǳƴŜ ƻǳ ƭΩŀǳǘǊŜ ŘŜǎ ǎƻǳǊŎŜǎ ǎǳƛǾŀƴǘŜǎ : 

A. Air comprimé stocké dans le système pneumatique,  

B. ¦ƴ ŎƘŀƴƎŜƳŜƴǘ Řŀƴǎ ƭΩŀƭǘƛǘǳŘŜ Řǳ ŎŜƴǘǊŜ ŘŜ ƎǊŀǾƛǘŞ Řǳ wh.h¢Σ Ŝǘ  

C. Un stockage acquis par la déformation de pièces du ROBOT. 

R38 La batterie du ROBOT, le disjoncteur principal de 120 A (Cooper Bussman P/N: CB185-120), et le 

panneau de distribution électrique doivent être branchés tel que décrit à Image 4-7.   
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Image 4-7: Distribution électrique principale 

R39 ¢ƻǳǎ ƭŜǎ ŎƛǊŎǳƛǘǎΣ Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘŜ ŎŜǳȄ ƭƛǎǘŞǎ ŀǳȄ ŀǊǘƛŎƭŜǎ R43 et R44, doivent être branchés et ne recevoir 

ŘŜ ŎƻǳǊŀƴǘ ǉǳΩŁ ǇŀǊǘƛǊ ŘΩǳƴŜ ǎŜǳƭŜ ǇŀƛǊŜ ŘŜ connecteurs protégés WAGO  12 V (Bornes de charge) ou le 

distributeur de 5 V sur le panneau de distribution électrique (et non les pôles M6), tel que montré à 

ƭΩLƳŀƎŜ 4-8. 

R40 Tous les fils et dispositifs électriques, incluant toutes les composantes du système de contrôle, doivent 

être isolés du CADRE du ROBOT. Le CADRE du ROBOT ne doit pas être utilisé comme conducteur 

électrique. 

R40 est vérifiée avec une résistance  >10kҠ soit au pôle (+) ou (-) à même le connecteur 

APP qui est branché au panneau de distribution électrique et à tout point sur le ROBOT. 

Le boîtier du cRIO et de la caméra Axis 206 sont munies de pièces mises à la terre. Tel 

ǉǳΩƛƴŘƛǉǳŞ Ł R40 (et pour leur protection), ils doivent être isolés électriquement du 

CADRE du wh.h¢ ƭƻǊǎǉǳΩƛƭǎ ǎƻƴǘ installés sur le ROBOT. 

R41 Le disjoncteur de 120 A doit être facilement ŀŎŎŜǎǎƛōƭŜ ŘŜ ƭΩŜȄǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ wh.h¢.   

Il est recommandé de placer le disjoncteur de 120 A à un endroit clair et adéquatement 

ƛŘŜƴǘƛŦƛŞ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩƛƭ ǎƻƛǘ ŦŀŎƛƭŜƳŜƴǘ ǾƛǎƛōƭŜ ǇŀǊ ƭŜ ǇŜǊǎƻƴƴŜƭ ŘŜ ƭΩ!w:b9 ŘǳǊŀƴǘ ƭŜ 

MATCH. ;ǘŀƴǘ ŘƻƴƴŞ ǉǳŜ ƭŜ wh.h¢ ŘŜǾǊŀ ŞƎŀƭŜƳŜƴǘ şǘǊŜ ŘŞǎŀŎǘƛǾŞ ŀǾŀƴǘ ŘΩşǘǊŜ ǊŜǘƛǊŞ 

ŘŜ ƭŀ t¸w!aL59Σ ƭŜǎ ;v¦Lt9{ ŘŜǾǊŀƛŜƴǘ ǇǊŜƴŘǊŜ Ŝƴ ŎƻƴǎƛŘŞǊŀǘƛƻƴ ƭΩŜƳǇƭŀŎŜƳŜƴǘ Řǳ 

disjoncteur principal. 
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R42 Le panneau de distribution électrique ainsi que tous les disjoncteurs doivent être visibles pour 

ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ. 

R43 [ΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ du cRIO doit se faire à partir des distributeurs de charge à 24 V sur le panneau de 

distribution éƭŜŎǘǊƛǉǳŜΣ ǘŜƭ ǉǳΩƛƭƭǳǎǘǊŞ Ł ƭΩƛmage Image 4-8. " ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ǎŜǳƭ panneau de 

dérivation solénoïde, aucune autre charge électrique ne peut être branchée à ces mêmes 

distributeurs.  

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

dérivation solénoïde ne doit pas excéder 16 W. Pour un cRIO à 4 fentes, il ne peut 

excéder 21 W.  

R44 [ΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ Řǳ Ǉƻƴǘ ǎŀƴǎ Ŧƛƭ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŦƻǳǊƴƛŜ ǇŀǊ ƭŜ ŎƻƴǾŜǊǘƛǎǎŜǳǊ мн VDC-à-5 VDC (P/N: 

CLL25-24S05) branché aux distributeurs de courant de 12 V identifiés à la fin du panneau de distribution 

électrique (c.-à-d. les terminaux localisés entre les indicateurs DEL, et non les connecteurs WAGO 

principaux le long des côtés du panneau de distribution électrique) ǘŜƭ ǉǳΩƛƭƭǳǎǘǊŞ Ł ƭΩImage 4-8. Aucune 

autre charge électrique ne doit être branchée à ces pôles.  

Veuillez vous référer à tout diagramme de distribution électrique du ROBOT 2013 

ROBOT affiché sur le site de la TROUSSE DE PIÈCES ǇƻǳǊ Ǉƭǳǎ ŘΩƛƴŦƻǊƳŀǘƛƻƴǎ ǎǳǊ ƭŜ ŦƛƭŀƎŜ 

du pont sans fil. 

 

Image 4-8: Pont sans fil, cRIO, et connections 5VDC 

R45 Un seul fil peut être branché à chaque connecteur WAGO sur le panneau de distribution électrique. 

{ƛ ŘŜǎ Ǉƻƛƴǘǎ ŘŜ ŘƛǎǘǊƛōǳǘƛƻƴ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜǎ ƳǳƭǘƛǇƭŜǎ ǎƻƴǘ ǊŜǉǳƛǎ Ł ǇŀǊǘƛǊ ŘΩǳƴ ŎƛǊŎǳƛǘ 

électrique (par exemple pour alimenter les trois (3) panneaux de dérivation de la 

TROUSSE DE PIÈCES par un seul circuit de 20 A), tous les fils entrants doivent être 

adéquatement épissés au même fil, et un seul fil peut être 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 

http://www.usfirst.org/frc/kitofparts
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B. Snap Action MX5-A40 

R47 Chaque circuit de dérivation doit être protégé par un seul disjoncteur sur le panneau de distribution 

ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ ǘŜƭ ǉǳΩƛƴŘƛǉǳŞ ŀǳ TABLEAU 4-2. Aucune autre charge électrique ne peut être branchée au 

disjoncteur qui aliment ce circuit. 

TABLEAU 4-2: Protection de circuit de dérivation 

Circuit de 

dérivation Valeur du disjoncteur 

Quantité permise par 

disjoncteur 

Contrôleur de 

moteur 

WǳǎǉǳΩŁ 40A 1 

Circuit standard WǳǎǉǳΩŁ 40A 1 

Module de relais WǳǎǉǳΩŁ 20A 1 

Sidecar digital 20A 1 

Panneau de 

dérivation 

analogue/solénoïde 

20A 3 

R47 ƴΩŜƳǇşŎƘŜ Ǉŀǎ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ ŘŜ ŦǳǎƛōƭŜǎ ŘŜ ǾŀƭŜǳǊ ƳƻƛƴŘǊŜ ŀǾŜŎ ŘŜǎ ŎƛǊŎǳƛǘǎ 

standards pour une protection additionnelle. 

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

TABLEAU 4-3: Grosseur de fil 

Application Dimension minimal 

du fil 

Circuit 30 ς 40A  12 AWG (2.052mm) 

Circuit 20 ς 30A  14 AWG (1.628mm) 

Circuit 5 ς 10A  

18 AWG (1.024mm) 
Entre le panneau de distribution électrique et 

les dérivateurs analogues et/ou solénoïdes 

όƳşƳŜ ǎΩƛƭǎ ǎƻƴǘ ǇǊƻǘŞƎŞǎ ǇŀǊ ǳƴ ŘƛǎƧƻƴŎǘŜǳǊ 

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 Җр!  

Valves pneumatiques 24 AWG (0.5106mm) 

[Ŝǎ Ŧƛƭǎ ǉǳƛ ǎƻƴǘ ōǊŀƴŎƘŞǎ Ł ŘŜǎ ǇƛŝŎŜǎ ŘΩƻǊƛƎƛƴŜ Ŧƻƴǘ ǇŀǊǘƛŜ ŘŜ ŎŜǎ ǇƛŝŎŜǎ Ŝǘ ǎƻƴǘ admissibles par 

défaut. De tels fils sont exemptés de la règle 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 ŘΩéléments proprement calibrés.  

R50 Tout filage de circuit actif avec une polarité constante (sauf pour les sorties des modules de relais, les 

contrôleurs de moteurs ou les capteurs de sortie) doit être 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 côtés communs ou négatifs (-) des connexions. 

R51 Les seuls mécanismes de régulation de courant pour les actionneurs permis sur le ROBOT incluent :  

A. Contrôleur de moteur Jaguar (P/N: MDL-BDC, MDL-BDC24, et 217-3367), 

B. Contrôleur de moteur Victor 884 (P/N: VICTOR-884-12/12), 

C. Contrôleur de moteur Victor 888 (P/N: 217-2769), 

D. Contrôleur de moteur Talon (P/N: CTRE_Talon et am-2195), 

E. Contrôleur de moteur VEX (P/N: 276-2193) pour contrôler les moteurs à deux câbles VEX 

393 (P/N: 276-2177) seulement, et 

F. Le pont relais Spike H (P/N: 217-0220). 

R52 Chaque dispositif de contrôle de courant peut contrôler des charges électriques selon les valeurs 

indiquées au Tableau 4-4. " Ƴƻƛƴǎ ŘΩƛƴŘƛŎŀǘƛƻƴ ŎƻƴǘǊŀƛǊŜΣ ŎƘŀǉǳŜ ŘƛǎǇƻǎƛǘƛŦ ŘŜ ŎƻƴǘǊƾƭŜ ŘŜ ŎƻǳǊŀƴǘ ƴŜ 

ǇŜǳǘ ŎƻƴǘǊƾƭŜǊ ǉǳΩǳƴŜ ŎƘŀǊƎŜ ŞƭŜŎǘǊƛǉǳŜ. 

Tableau 4-4: Utilisation admissible des dispositifs de régulation de courant 

Charge 

électrique 

Contrôleur de 

moteur Jaguar, 

Victor, ou 

Talon 

Pont 

relais 

Spike H 

Contrôleur de 

moteur VEX  

Dérivation 

solénoïde 

Moteur am PG 
M3-RS390-12 
M3-RS395-12 
M5-RS545-12 
M5-RS555-12 
M7-RS775-12 
262100-3030 
262100-3040  

Oui 

WǳǎǉǳΩŁ ŘŜǳȄ 

(2) par 

contrôleur 

Oui Non Non 
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Moteur de 
fenêtre ARA 
AE235100-0610 
am-2235 

CIM 
am-0912 
M5-R540-12 

M5-RS550-12 

M5-RS550-12-B 
M7-RS775-18 
217-3351 
217-3371  

Oui Non Non Non 

276-2177 Oui 

WǳǎǉǳΩŁ ŘŜǳȄ 

(2) par 

contrôleur 

Oui Oui Non 

Compresseur Non Oui Non Non 

Solénoïdes 

pneumatiques 

Non Oui* Non Oui 

Solénoïdes 

électriques 

Non Oui Non Oui 

*De multiples valves solénoïdes pneumatiques ou lumières à moindre charge peuvent être 

branchéeǎ Ł ǳƴ ǎŜǳƭ ƳƻŘǳƭŜ ŘŜ ǊŜƭŀƛǎΦ /ŜŎƛ ǇŜǊƳŜǘ Ł ǳƴ όмύ ƳƻŘǳƭŜ ŘŜ ǊŜƭŀƛǎ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŜǊ ǇƭǳǎƛŜǳǊǎ 

actions pneumatiques ou lumières à la fois. Aucune autre charge électrique ne peut être branchée à 

un module de relais de cette façon. 

R53 Les servomécanismes doivent être branchés directement aux ports PWM sur le Sidecar digital. Ils ne 

doivent pas être branchés aux contrôleurs 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 système de 

contrôle du ROBOT (incluant les circuits aux autres senseurs ou circuits). Des circuits de surveillance 

de tension à haute ou basse impédance qui sont branchés au système électrique sont acceptables, 

en autant que tout effet sur le ROBOT est sans conséquence. 

4.1.9 Systèmes de contrôle, de commande et de signaux 

R55 Les ROBOTS doivent être contrôlés par un (1) cRIO programmable de National Instruments (P/N: 

cRIO-FRC ou cRIO-FRCII), avec la version image FRC_2013_v47.   

!ǳŎǳƴ ǊŝƎƭŜƳŜƴǘ ƴΩƛƴǘŜǊŘƛǘ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ ŘŜ coprocesseurs, en autant que les commandes 

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 contrôleurs 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. 

La révision ΨAΩ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΣ ŘƛǎǘǊƛōǳŞŜ Ŝƴ нлмм Ŝǘ нлмнΣ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ǇŜǊƳƛǎŜ ǇƻǳǊ нлмо. 

[Ŝǎ ;v¦Lt9{ ŘŜǎ ǊŞƎƛƻƴŀƭŜǎ ŘΩLǎǊŀšƭ ǇŜǳǾŜƴǘ ǳǘƛƭƛǎŜǊ ƭŜǎ ǾŜǊǎƛƻƴǎ Ψ!Ω Ŝǘ Ψ.ΩΦ 

R57 Le pont sans fil DAP-1522 doit être branché au port Ethernet 1 du cRIO (directement ou par câble 

Ethernet CAT5 « pigtail » - mâle-femelle). 

R58 Les dispositifs Ethernet COTS ou circuits standards peuvent être branchés à tout port Ethernet restant 

mais ne doit pas être en mesure de transmettre ou recevoir de paquets UDP par les ports 1100 à 1200, à 

ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘŜǎ ǇƻǊǘǎ 1130 et 1140. 

R59 Toute communication entre le ROBOT et la CONSOLE DE CONTRÔLE est restreinte à ce qui suit :  

A. Ports réseaux: 

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

2) TCP 1735: SmartDashboard, bidirectionnel 
3) UDP 1130: Dashboard-à-ROBOT, données de contrôle, directionnel 
4) UDP 1140: ROBOT-à-DashboardΣ ŘƻƴƴŞŜǎ ŘΩŞǘŀǘ, directionnel 
5) HTTP 80: Caméra branchée par commutateur sur le ROBOT, bidirectionnel 
6) HTTP 443: Caméra branchée par commutateur sur le ROBOT, bidirectionnel 

 
Les ÉQUIPES peuvent utiliser ces ports comme elles le veulent si elles décident de ne pas les utiliser tel 

que décrit ci-haut. (C.-à-d. TCP 1180 peut être utilisé pour transférer des données entre le ROBOT et la 

STATION DE CONTRÔLE si ƭΩ;v¦Lt9 ŘŞŎƛŘŜ ŘŜ ƴŜ Ǉŀǎ ǳǘƛƭƛǎer la caméra sur le port 2). 

B. Bande passante: 7 Mbits/seconde 

Les documents techniques spécifiques au système de gestion de TERRAIN (FMS) 

ŎƻƴǘƛŜƴƴŜƴǘ Ǉƭǳǎ ŘΩƛƴŦƻǊƳŀǘƛƻƴǎ ǎǳǊ ƭŀ Ŧŀœƻƴ ŘŜ ǾŞǊƛŦƛŜǊ Ŝǘ ƻǇǘƛƳƛǎŜǊ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ōŀƴŘŜ 

passante. 

R60 Le cRIO, le logiciel de la STATION DE CONTRÔLE, et le pont sans fil doivent être configurés afin de 

ŎƻǊǊŜǎǇƻƴŘǊŜ ŀǳ ōƻƴ ƴǳƳŞǊƻ ŘΩ;v¦Lt9Σ Ŝƴ ǎǳƛǾant la procédure indiquée dans le manuel 

ŘΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ Řǳ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘŜ ŎƻƴǘǊƾƭŜ ŘŜ ƭŀ Cw/ όGetting Started with the FRC Control System). 

R61 ¢ƻǳǎ ƭŜǎ ǎƛƎƴŀǳȄ ŘƻƛǾŜƴǘ ǇǊƻǾŜƴƛǊ ŘŜ ƭŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb Ŝǘ şǘǊŜ ǘǊŀƴǎƳƛǎ ŀǳ wh.h¢ ǇŀǊ ƭŜ 

ǊŞǎŜŀǳ ŘŜ ƭΩ!w:b9. 
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R62 Aucune forme de communication sans fil ne devra être utilisée pour communiquer vers, depuis, ou à 

ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ Ŝǳ wh.h¢Σ ǎŀǳŦ ǘŜƭ ǉǳŜ ǎǘƛǇǳƭŞ ŀǳȄ ǊŝƎƭŜǎ R56 et R61 (par exemple, les radios modems de 

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 être fixé au ROBOT de façon à ce que ses lumières diagnostiques soient visibles 

ŀǳ ǇŜǊǎƻƴƴŜƭ ŘŜ ƭΩ!w:b9. 

Les ÉQUIPES 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) lumière diagnostique du ROBOT (ROBOT Signal Light ς 

RSL) (P/N: 855PB-B12ME522).  

Toute lumière diagnostique du ROBOT doit être:  

A. CƛȄŞŜ ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩŜƭƭŜ ǎƻƛǘ ǾƛǎƛōƭŜ Ł ǳƴŜ ŘƛǎǘŀƴŎŜ ŘΩǳƴ όмύ ƳŝǘǊŜ ŘŜǾŀƴǘ ƭŜ 

ROBOT, 

B. Branchée auȄ ōƻǊƴŜǎ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ζ RSL » sur un Sidecar Digital qui est branché à un 

module NI 9403 dans la fente 2 du cRIO, et 

C. Alimentée en continue en plaçant un cavalier (jumper) entre les terminaux άLaέ et άLbέ de la 

ƭǳƳƛŝǊŜΣ ǘŜƭ ǉǳΩƛƴŘƛǉǳŞ Ł ƭΩImage 4-9.  

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

ǇƻǳǊ Ǉƭǳǎ ŘΩƛƴŦƻǊƳŀǘƛƻƴǎ ǎǳǊ ƭŀ connexion. 

 

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

R65 Le logiciel de la STATION DE CONTRÔLE, le cRIO, les contrôleurs de moteurs, les modules de relais, le 

pont sans fil, et les batteries ne doivent pas être modifiées ou ajustées de quelque façon que ce soit 

(des modifications incluent percer, couper, usiner, coller, refiler, désassembler, etc.), Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ 

des circonstances suivantes : 

Jumper 
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bƻǘŜȊ ǉǳŜ ƭΩŀǇǇƭƛŎŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ {¢!¢Lhb 59 /hb¢wk[9 Ŝǎǘ ǳƴŜ ŀǇǇƭƛŎŀǘƛƻƴ ǎŞǇŀǊŞŜ Řǳ 

Dashboard. Le logiciel de la STATION DE CONTRÔLE ne peut être modifié, alors que les 

ÉQUIPES devraient personnaliser les codes de leur Dashboard. 

A. Le code de programmation ƳƻŘƛŦƛŀōƭŜ ǇŀǊ ƭΩǳǎŀƎŜǊ Řǳ cRIO peut être personnalisé. 

B. Les commutateurs à positions multiples (Dip switches) sur le cRIO peuvent être réglés (ne 

ǎΩŀǇǇƭƛǉǳŜ ǉǳΩŀǳ ŎwLh ŘŜ ƭŀ FRC). 

C. Les contrôleurs de moteurs peuvent être calibrés tel que décriǘ Řŀƴǎ ƭŜǎ ƳŀƴǳŜƭǎ ŘΩǳǎŀƎŜǊ. 

D. Des ventilateurs peuvent être fixés aux contrôleurs de moteurs et être activés à partir des 

ōƻǊƴŜǎ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Ŝƴ ŎƻǳǊŀƴǘ. 

E. Si vous alimentez le compresseur, le fusible sur le pont relais Spike H peut être remplacé par un 

disjoncteur Snap-Action à 20 A ou moindre. 

F. Les fils, câbles et lignes de signal peuvent être branchés aux points de branchement standards 

fournis sur les mécanismes. 

G. Des attaches peuvent être utilisées pour fixer le mécanisme à lŀ /hb{h[9 59 [Ωht;w!¢9¦w ƻǳ 

au ROBOT. 

H. Lƭ Ŝǎǘ ǇŜǊƳƛǎ ŘΩŀǇǇƭƛǉǳŜǊ ŘŜǎ Ştiquettes pour identifier la fonction ŘΩǳƴ ŘƛǎǇƻǎƛǘƛŦΣ ǎŀ 

connectivité, sa performance, etc. 

I. Les cavaliers ŘΩŀǊǊşǘ ƻǳ ŘŜ régulation (Brake/Coast jumpers) sur les contrôleurs de moteurs 

peuvent être déplacés de leur emplacement par défaut.  

J. Les cavaliers limiteurs (Limit switch jumpersύ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǊŜǘƛǊŞǎ ŘΩǳƴ ŎƻƴǘǊƾƭŜǳǊ ŘŜ ƳƻǘŜǳǊ 

Jaguar et remplacés par des limiteurs personnalisés. 

K. Si la fonction bus CAN est utilisée, le programme du Jaguar doit être mis à jour par FIRST® (voir 

règle R68-D). 

L. Le programme du module First Touch I/O  peut être modifié.   

Notez que si vous ǳǘƛƭƛǎŜȊ ƭŜ ƳƻŘǳƭŜ CƛǊǎǘ¢ƻǳŎƘ Lκh ŀǾŜŎ ƭŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢LhbΣ 

vous ne devriez pas mettre à 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 CONTRÔLE. Si une ÉQUIPE 

efface par mégarde le programme standard de FIRST®, elle peut le restaurer à partir de 

la plus récente mise à jour de la STATION DE CONTRÔLE.  

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

de ces derniers soient identiques avant et après les réparations.  

De plus, même ǎΩƛƭ Ŝǎǘ ǇŜǊƳƛǎ ŘŜ ŦŀƛǊŜ ŘŜǎ ǊŞparations selon le Manuel de jeu de la FRC 

2013, cette permission est indépendante de la garantie offerte par le manufacturier. Les 

ÉQUIPES qui font des réparations le font à leur propre risque et doivent accepter que 

toute garantie ou retour autorisé de marchandise (RMA ς Return merchandise 
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authorization) sera annulé. {ƻȅŜȊ ŀǾƛǎŞ ǉǳΩƛƭ Ŝǎǘ ŘƛŦŦƛŎƛƭŜ ŘŜ ŦŀƛǊŜ ǳƴŜ ŞǾŀƭǳŀǘƛƻƴ ƧǳǎǘŜ Ŝǘ 

de réparer de telles composantes. 

R66 Ni le courant à 12 V, ni le module de relais, ou les sorties des contrôleurs de moteurs ne peuvent être 

branchés aux panneaux de dérivation analogues/solénoïdes ou au Sidecar Digital (Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘŜǎ 

ǘŜǊƳƛƴŀǳȄ ŘΩŜƴǘǊŞŜ Ł мн V dédiés).   

R67 Tous les modules de relais, servomécanismes et contrôleurs de moteurs PWM doivent être branchés 

par un câble PWM au Sidecar Digital, et être contrôlés par des signaux provenant du cRIO par le 

Sidecar Digital. Ils ne doivent pas être contrôlés par des signaux provenant de toute autre source. 

R68 Chaque Jaguar doit être contrôlé par des signaux provenant du cRIO soit par un câble PWM branché 

ou une connexion bus CAN.   

A. Le Jaguar doit recevoir les signaux par un câble PWM ou une connexion bus CAN. Les deux ne 

peuvent être utilisés simultanément. 

B. La configuration du PWM : Si le contrôleur de moteur Jaguar est contrôlé par communications 

en PWM, le port PWM du contrôleur de moteur Jaguar doit être branché directement à un port 

PWM sur le Sidecar digital avec un câble PWM. Aucun autre dispositif ne peut être branché à 

ces ports PWM. Aucun autre dispositif ne peut être branché à tout autre port sur le contrôleur 

ŘŜ ƳƻǘŜǳǊ WŀƎǳŀǊ Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘΩǳƴŜ ŎƻƴƴŜȄƛƻƴ ŀǳ ǇƻǊǘ ŀǊǊşǘκǊŞƎǳƭŀǘƛƻƴ. 

C. La configuration bus CAN :  Si le contrôleur de moteur Jaguar est contrôlé par communication 

bus CAN, chaque contrôleur de moteur Jaguar doit être branché soit au cRIO ou à un autre 

composantes bus CAN avec un câble bus CAN.  

D. Si la configuration bus CAN est utilisée, le programme sur tous les contrôleurs de moteurs 

Jaguar ΨƎǊƛǎΩ doit être mis à jour à la version 101 officielle de FIRST®, et la version 107 doit être 

ǳǘƛƭƛǎŞŜ ǇƻǳǊ ƭŜǎ WŀƎǳŀǊ ΨƴƻƛǊΩ.  

En autant que le bus CAN est branché de façon convenable afin que le battement de 

ŎǆǳǊ du cRIO soit maintenu, toutes les fonctions à circuit fermé du contrôleur de 

moteur Jaguar peuvent être utilisées. (C.-à-d. les commandes provenant du cRIO pour 

ŎƻƴŦƛƎǳǊŜǊΣ ŀŎǘƛǾŜǊ Ŝǘ ǎǇŞŎƛŦƛŜǊ ǳƴ Ǉƻƛƴǘ ŘΩƻǇŞǊŀǘƛƻƴ ǇƻǳǊ ǘƻǳǎ ƭŜǎ ƳƻŘŜǎ Ł ŎƛǊŎǳƛǘ ŦŜǊƳŞǎ 

ǎΩŀǇǇƭƛǉǳŜƴǘ Ł ƭŀ ǊŝƎƭŜ R55.) 

R69 Si le mode de communication bus CAN est utilisé, le bus CAN doit être 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 être 

utilisés pour brancher le bus CAN au cRIO. 

B. 5Ŝǎ ŎƻƳƳǳǘŀǘŜǳǊǎΣ ƳƻŘǳƭŜǎ ŎŀǇǘŜǳǊǎΣ ŎƛǊŎǳƛǘǎ ǎǘŀƴŘŀǊŘǎΣ ƳƻŘǳƭŜ ŘΩǳƴŜ ǘƛŜǊŎŜ ǇŀǊǘƛŜΣ ŜǘŎΦ 

peuvent également être placés sur le bus CAN.   

C. Aucun dispositif qui interfère 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 solénoïde ne doit pas cumulativement dépasser 16 W pour le cRIO-

FRC (8 fentes) et 21 W pour le cRIO-FRC II (4 fentes).  

R71 Les dispositifs de contrôle doivent être configurés de façon à rapporter le voltage de la batterie du 

ROBOT. De façon plus spécifique :  

A. Un module analogue National Instruments 9201 doit être installé dans la fente 1 du cRIO.   

B. Un panneau de dérivation analogue doit être branché à ce module.  

C. Un cavalier (jumper) doit être installé en position « Power » (deux dents externes) sur le 

panneau de dérivation analogue (voir Image 4-10).   

D. Le panneau de dérivation analogue doit être alimenté à 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 pièces électroniques additionnelles ne peuvent 

şǘǊŜ ŎƻƴƴŜŎǘŞŜǎ ǉǳΩŀǳx items suivants :  

a. 5ΩŀǳǘǊŜǎ ŎƛǊŎǳƛǘǎ ǎǘŀƴŘŀǊŘǎ,  

b. Des dispositifs électroniques COTS additionnels,  

c. 5Ŝǎ ǇƻǊǘǎ ŘΩŜƴǘǊŞŜ ǎǳǊ ƭŜ  {ƛŘŜŎŀǊ ŘƛƎƛǘŀƭ,  

d. 5Ŝǎ ǇƻǊǘǎ ŘΩŜƴǘǊŞŜ ǎǳǊ ƭŜ déviateur analogue,  

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 contrôleurs de moteurs Jaguar sur le bus CAN sont câblés 

de façon conforme aux règles R68 et R69, ou  

Jumper 
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h. Les capteurs sur le contrôleur 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 être contrôlé par le cRIO (voir règle 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 être branché en travers des fils de moteurs ou des PWM. De tels filtres ne 

seront pas considérés comme étŀƴǘ ŘŜǎ ŎƛǊŎǳƛǘǎ ǎǘŀƴŘŀǊŘǎ ŀǳ ƴƛǾŜŀǳ ŘŜ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ ƻǳ ŘŜ 

ƭΩŀŘƘŞǊŜƴŎŜ ŀǳȄ ǊŝƎƭŜǎΣ Ŝǘ ƴŜ ǎŜǊƻƴǘ Ǉŀǎ ŎƻƴǎƛŘŞǊŞŜǎ comme étant une violation aux règles R54 et 

R72.   

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

A. Un condensateur non-ǇƻƭŀǊƛǎŞ ŘΩǳƴ ƳƛƭƭƛƻƴƛŝƳŜ de farad (1 µF) ou moins peut être appliqué en 

travers des fils électriques de tout moteur sur votre ROBOT (ŀǳǎǎƛ ǇǊŝǎ ŘŜǎ Ŧƛƭǎ Řǳ ƳƻǘŜǳǊ ǉǳΩƛƭ 

est raisonnablement possible). 

B. Une résistance peut être utilisée comme dérivateur de charge pour le contrôle du PWM qui 

alimente un servomécanisme. 

R74 ¢ƻǳǘŜ ŘŞŎƻǊŀǘƛƻƴ ǇŜǊƳŜǘǘŀƴǘ ŘŜ ŘƛŦŦǳǎŜǊ ǳƴ ǎƛƎƴŀƭ ŀǳκŘǳ wh.h¢Σ ǘŜƭƭŜ ǉǳΩǳƴŜ ŎŀƳŞǊŀ Ł ŘƛǎǘŀƴŎŜΣ Řƻƛǘ 

ŘΩŀōƻǊŘ şǘǊŜ ŀǇǇǊƻǳǾŞŜ ǇŀǊ FIRST ® (par courriel à frcparts@usfirst.org) avant la compétition, et doit 

être testée sur les lieux de la compétition afin de détecter toute interférence dans les 

ŎƻƳƳǳƴƛŎŀǘƛƻƴǎΦ 5Ŝ ǘŜƭǎ ŀǇǇŀǊŜƛƭǎΣ ǎΩƛƭǎ ǎƻƴǘ ǾŞǊƛŦƛŞǎ Ŝǘ ŀǇǇǊƻǳǾŞǎΣ ǎƻƴǘ exclus de la règle R62. 

4.1.10 Système pneumatique  

R75 !Ŧƛƴ ŘŜ ǊŞǇƻƴŘǊŜ Ł ŘŜ ƳǳƭǘƛǘǳŘŜǎ ŎƻƴǘǊŀƛƴǘŜǎ ŀǎǎƻŎƛŞŜǎ Ł ƭŀ ǎŞŎǳǊƛǘŞΣ ƭŀ ǊŞƎǳƭŀǊƛǘŞΣ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ Ŝǘ 

ƭΩƛƴƴƻǾŀǘƛƻƴ ŎƻƴǎǘǊǳŎǘƛǾŜΣ ŀǳŎǳƴŜ ŎƻƳǇƻǎŀƴǘŜ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜ ŀǳǘǊŜ ǉǳŜ ŎŜƭƭŜǎ ŜȄǇƭƛŎƛǘŜƳŜƴǘ 

spécifiées à la section  4.1.10 ne peut être utilisée sur le ROBOT. 

R76 Tous les mécanismes pneumatiques doivent être des items COTS calibrés par le manufacturier pour 

endurer ǳƴŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘΩŀǳ Ƴƻƛƴǎ мнр lbs au pouce carré (125 ǇǎƛύΣ Ł ƭΩŜȄŎŜǇǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ǊŝƎƭŜ R78-D.  

R77 Tous les mécanismes pneumatiques doivent être utilisés dans leur configuration originale, non 

altérée, sauf pour les exceptions suivantes :  

A. Les tubes peuvent être coupés,  

B. Le filage pour certains mécanismes pneumatiques peut être modifié afin de le connecter au 

système de contrôle,  

C. Assembler et brancher des mécanismes pneumatiques en utilisant le filage, les supports, les 

fixations, etc., déjà en place,  

D. wŜǘƛǊŜǊ ƭŀ ƎƻǳǇƛƭƭŜ ŘŜ ǎǳǇǇƻǊǘ ŘΩǳƴ cylindre pneumatique, en autant que le cylindre lui-

même ne soit pas modifié,  

mailto:frcparts@usfirst.org
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E. Apposer des étiquettes ŀŦƛƴ ŘΩƛƴŘƛǉǳŜǊ ƭŀ foƴŎǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ƳŞŎŀƴƛǎƳŜΣ ǎŀ ŎƻƴƴŜŎǘƛǾƛǘŞΣ ǎŀ 

performance fonctionnelle, etc.  

Lƭ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ǇŜǊƳƛǎΣ ǇŀǊ ŜȄŜƳǇƭŜΣ ŘŜ ǇŜƛƴǘǳǊŜǊΣ ƭƛƳŜǊΣ ǳǎƛner ou retirer avec un abrasif 

ǘƻǳǘŜ ǇƛŝŎŜ ŘΩǳƴ ƳŞŎŀƴƛǎƳŜ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜΦ /ŜŎƛ ƛƴǘŜǊŘƛǊŀƛǘ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ Řǳ ƳŞŎŀƴƛǎƳŜΦ 

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 PIÈCES 2013,  

B. Les valves de pression pneumatique enfichables dont les fonctionǎ ǎΩŞǉǳƛǾŀƭŜƴǘ Ł ŎŜƭƭŜǎ ŦƻǳǊƴƛŜǎ 

dans la TROUSSE DE PIÈCES, 

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

C. Les valves solénoïdes ayant un diamètre du porǘ bt¢ ŘΩŀǳ Ǉƭǳǎ ½ po (5 mm), et un Cv 

maximum DE 0.32, 

D. Les valves solénoïdes 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 être ajoutée du côté de la basse pression du régulateur principal. La valve 

de sécurité additionnelle doit être ajustée à une pression moins élevée que la pression 

maximale prescrite pour la valve solénoïde,  

E. Des tubes pneumatiques additionnels, avec un diamètre intérieur maximal de 0.160 po (4 

mm), ǎΩŞǉǳƛǾŀƭŀƴǘ Ł ŎŜ ǉǳƛ Ŝǎǘ ŦƻǳǊƴƛ Řŀƴǎ ƭŀ ¢wh¦{{E DE PIÈCES,  

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

G. 5Ŝǎ ǊŞƎǳƭŀǘŜǳǊǎ ŘŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŀǾŜŎ ǳƴŜ ŘŞǊƛǾŀǘƛƻƴ ŘŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘΩŀǳ Ǉƭǳǎ сл psi, 

H. Des cylindres pneumatiques, 

I. Des réservoirs pneumatiques, et  

J. Des compresseurs conformes à la règle R80. 

Les dispositifs suivants ne sont pas considérés comme étant des mécanismes 

pneumatiques et ne sont pas aǎǎǳƧŜǘǘƛǎ ŀǳȄ ǊŝƎƭŜǎ ǎǳǊ ƭŀ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜ όǉǳƻƛǉǳŜ ǉǳΩƛƭǎ 

doivent être confirmes à toutes les autres règles applicables) : 

A. un mécanisme qui crée un vide (vacuum)  

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

C. des roues  avec chambre Ł ŀƛǊκǊŜƳǇƭƛŜǎ ŘΩŀƛǊ  

R79 Si des mécanismes pneumatiques sont utilisés sur le ROBOT, les items suivants sont requis à 

ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ ǎȅǎǘŝƳŜ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜ Ŝǘ ŘƻƛǾŜƴǘ şǘǊŜ ōǊŀƴŎƘŞǎ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł şǘǊŜ ŎƻƴŦƻǊƳŜǎ Ł ƭŀ 

ǇǊŞǎŜƴǘŜ ǎŜŎǘƛƻƴΣ ǘŜƭ ǉǳŜ ŘŞŎǊƛǘ Ł ƭΩImage 4-11. 
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Image 4-11: .ǊŀƴŎƘŜƳŜƴǘ ŘΩǳƴ ǎȅǎǘŝƳŜ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜ 

R80 [ΩŀƛǊ ŎƻƳǇǊƛƳŞ ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŀƭƛƳŜƴǘé Ł ǇŀǊǘƛǊ ŘΩǳƴ ǎŜǳƭ ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊΦ Les spécifications du 

compresseur ne doivent pas excéder une puissance nominale de 12 VDC, et un taux de circulation de 

1.05 cfm. [Ŝǎ ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊǎ Ł ƭΩŜȄǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ wh.h¢ ŘƻƛǾŜƴǘ şǘǊŜ ŎƻƴǘǊƾƭŞǎ Ŝǘ ŀƭƛƳŜƴǘŞǎ ǇŀǊ ƭŜ 

ROBOT. 

Le ōǳǘ ŘŜ ŎŜǘǘŜ ǊŝƎƭŜ Ŝǎǘ ŘŜ ǇŜǊƳŜǘǘǊŜ ŀǳȄ ;v¦Lt9{ ŘŜ ǘƛǊŜǊ ǇǊƻŦƛǘ ŘŜ ƭΩŞŎƻƴƻƳƛŜ ŘŜ 

ǇƻƛŘǎ ŀǎǎƻŎƛŞ Ł ƎŀǊŘŜǊ ƭŜ ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊ Ŝƴ ŘŜƘƻǊǎ Řǳ wh.h¢Φ  tŀǊ ŎƻƴǘǊŜΣ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ Řǳ 

ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊ Ł ƭΩŜȄǘŞǊƛŜǳǊ ƴΩŜƳǇşŎƘŜ Ǉŀǎ ŘŜ ŘŜǾƻƛǊ ǎŜ ŎƻƴŦƻǊƳŜǊ Ł ǘƻǳǘŜ ŀǳǘǊŜ ǊŝƎƭŜ 

applicable. 

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

ŎƘŀǊƎŜǊ ƭΩŀƛǊ Řŀƴǎ ƭŜǎ ǊŞǎŜǊǾƻƛǊǎ ŀǾŀƴǘ ŘΩŀƳŜƴŜǊ ƭŜ wh.h¢ ǎǳǊ ƭŜ ¢9ww!Lb. 

R81 Toute pression « stockée » sur le ROBOT ne doit pas dépasser 120 psi. [ŀ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘΩŀƛr « en 

marche » sur le ROBOT ne doit pas excéder 60 psi. ¢ƻǳǘ ŀƛǊ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŀƭƛƳŜƴǘŞ Ł ǇŀǊǘƛǊ ŘΩǳƴ ǊŞƎǳƭŀǘŜǳǊ 

de pression primaire ajustable. 

Le régulateur Norgren P/N: R07-100-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 à haute pression pneumatique, en amont du régulateur. 

R83 Des indicateurs de pression doivent être placés à des endroits facilement visibles en aval et en amont 

du régulateǳǊ ŀŦƛƴ ŘΩŀŦŦƛŎƘŜǊ ƭŀ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ζ stockée » et la pression « en marche ». 

R84 Si le compresseur ne fait pas partie du ROBOT (tel que stipulé à la règle R80), le régulateur et 

ƭΩƛƴŘƛŎŀǘŜǳǊ ŘŜ ƘŀǳǘŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǇƭŀŎŞǎ ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢ ƻǳ ƴƻƴ όƳŀƛǎ ŘƻƛǾŜƴǘ şǘǊŜ ŜƴǎŜƳōƭŜǎύΣ 

en autant que toutes les autres règles sur la pneumatique sont respectées.  

R85 Si le régulateur est gardé hors du ROBOT avec le compresseur, seule une basse pression (60 psi ou 

Ƴƻƛƴǎύ ŘΩŀƛǊ ζ en marche » peut être stockée dans le ROBOT. 
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R86 La valve de sécurité doit être fixée directement au compresseur ou attachée à son port de sortie à 

ƭΩŀƛŘŜ ŘΩŀǘǘŀŎƘŜǎ ŀǇǇǊƻǇǊƛŞŜǎ. [ƻǊǎǉǳΩǳƴ ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊ ƘƻǊǎ Řǳ wh.h¢ Ŝǎǘ ǳǘƛƭƛǎŞΣ ǳƴŜ ǾŀƭǾŜ ŘŜ 

pression additionnelle doit être incluse du côté « haute pression » du circuit pneumatique du 

ROBOT. 

Lorsque nécessaire, les ÉQUIPES doivent ajuster ƭŀ ǾŀƭǾŜ ŘŜ ǎŞŎǳǊƛǘŞ ŀŦƛƴ ǉǳΩŜƭƭŜ ƭƛōŝǊŜ ŘŜ 

ƭΩŀƛǊ Ł ǳƴŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘŜ мнр psi. [ŀ ǾŀƭǾŜ ǇŜǳǘ ŀǾƻƛǊ ŞǘŞ ŎŀƭƛōǊŞŜ ƻǳ ƴƻƴ ŀǾŀƴǘ ŘΩŀǾƻƛǊ ŞǘŞ 

ƻŦŦŜǊǘŜ Ł ƭΩ;v¦Lt9. 

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

A. Il doit être branché du côté à haute pression du circuit pneumatique (c.-à-d. avant le 

ǊŞƎǳƭŀǘŜǳǊ ŘŜ ǇǊŜǎǎƛƻƴύ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩƛƭ ŎŀǇǘŜ ƭŀ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ζ stockée η Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ Řǳ 

circuit. 

B. Les deux fils du commutateur de pression doivent être branchés directement à une entrée 

digitale et un port mis à la terre sur le Sidecar digital. 

C. Le cRIO  Řƻƛǘ şǘǊŜ ǇǊƻƎǊŀƳƳŞ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ǊŜǎǎŜƴǘƛǊ ƭΩŞǘŀǘ Řǳ ŎƻƳƳǳǘŀǘŜǳǊ Ŝǘ ƻǇŞǊŜǊ ƭŜ 

module de relais qui alimente le compresseur afin de prévenir une sur pressurisation du 

système. 

R88 La valve de pression pneumatique enfichable doit être : 

A. .ǊŀƴŎƘŞŜ ŀǳ ŎƛǊŎǳƛǘ ǇƴŜǳƳŀǘƛǉǳŜ ŘŜ Ŧŀœƻƴ Ł ŎŜ ǉǳΩŜƭƭŜ ǇǳƛǎǎŜΣ ŘŜ Ŧŀœƻƴ ƳŀƴǳŜƭƭŜΣ ƭƛōŞǊŜǊ ƭŀ 

pression stockée, et 

B. Placée ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢ ŀŦƛƴ ǉǳΩŜƭƭŜ ǇǳƛǎǎŜ şǘǊŜ ǾƛǎƛōƭŜ Ŝǘ ŦŀŎƛƭŜƳŜƴǘ ŀŎŎŜǎǎƛōƭŜ.   

{ƛ ƭŜ ŎƻƳǇǊŜǎǎŜǳǊ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ǳǘƛƭƛǎŞ ǎǳǊ ƭŜ wh.h¢Σ ǳƴŜ ǾŀƭǾŜ ŘŜ ǎŞŎǳǊƛǘŞ ŀŘŘƛǘƛƻƴƴŜƭƭŜ Řƻƛǘ şǘǊŜ 

branchée à la portion haute pression du circuit extérieur au ROBOT avec le compresseur (voir règle 

R80). 

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

4.1.11 #/.3/,% $% ,ȭ/0O2!4%52 

R90 [Ŝ ƭƻƎƛŎƛŜƭ ŘŜ ƭŀ {¢!¢Lhb 59 [Ωht;w!¢9¦w ŦƻǳǊƴƛ ǎǳǊ le site de la TROUSSE DE PIÈCE (Kit of Parts 

website) est la seule application permise ǇƻǳǊ ǎǇŞŎƛŦƛŜǊ Ŝǘ ŎƻƳƳǳƴƛǉǳŜǊ ƭŜǎ ƳƻŘŜǎ ŘΩƻǇŞǊŀǘƛƻƴ 

ό!¦¢hbha9κ¢;[;htύ Ŝǘ ƭΩŞǘŀǘ ŘΩƻǇŞǊŀǘƛƻƴ όŀŎǘƛǾŞκŘŞǎŀŎǘƛǾŞύ ŀǳ whBOT. Le logiciel de la STATION 

59 [Ωht;w!¢9¦w Řƻƛǘ şǘǊŜ ƭŀ ǊŞvision 12.19.12.00 1.29.13.00 ou plus récente.  

Lƭ Ŝǎǘ ǇŜǊƳƛǎ ŀǳȄ ;v¦Lt9{ ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ƭŜ ŘƛǎǇƻǎƛǘƛŦ ƛƴŦƻǊƳŀǘƛǉǳŜ ŘŜ ƭŜǳǊ ŎƘƻƛȄ όƻǊŘƛƴŀǘŜǳǊ 

ǇƻǊǘŀōƭŜΣ t5!Σ ŜǘŎΦύ ǇƻǳǊ ƘŞōŜǊƎŜǊ ƭŜ ƭƻƎƛŎƛŜƭ ŘŜ ƭŀ {¢!¢Lhb 59 [Ωht;w!¢9¦w ƭƻǊǎǉǳΩƛƭǎ 

participent à des MATCHS de compétition.  

http://www.usfirst.org/frc/kitofparts
http://www.usfirst.org/frc/kitofparts
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R91 [ŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb Řƻƛǘ ƛƴŎƭǳǊŜ ǳne interface graphique qui présentera les informations 

ŘƛŀƎƴƻǎǘƛǉǳŜǎ ŘŜ ƭŀ {¢!¢Lhb ŘΩht;w!¢LhbΦ 9ƭƭŜ Řƻƛǘ şǘǊŜ ǇƻǎƛǘƛƻƴƴŞŜ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ ŘŜ ƭŀ /hb{h[9 

5Ωht;w!¢Lhb ŀŦƛƴ ǉǳŜ ƭΩŞŎǊŀƴ ǎƻƛǘ ŎƭŀƛǊŜƳŜƴǘ ǾƛǎƛōƭŜ ŘǳǊŀƴǘ ƭΩƛƴǎǇŜŎǘƛƻƴ Ŝǘ ƭƻǊǎ ŘŜǎ a!¢/I{Φ  

R92 Les disposiǘƛŦǎ ƘŞōŜǊƎŜŀƴǘ ƭŜ ƭƻƎƛŎƛŜƭ ŘŜ ƭŀ {¢!¢Lhb 5Ωht;w!¢Lhb ne pourra communiquer avec le 

Système de gestion du TERRAIN (Field Management System ς FMS) que par le câble Ethernet fourni 

Ł ƭŀ {¢!¢Lhb 59{ Wh¦9¦w{Φ [Ŝ ǇƻǊǘ 9ǘƘŜǊƴŜǘ ǎǳǊ ƭŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb Řƻƛǘ être facilement et 

rapidement accessible.  

Lƭ Ŝǎǘ ŦƻǊǘŜƳŜƴǘ ǊŜŎƻƳƳŀƴŘŞ ŀǳȄ ;v¦Lt9{ ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ƭŜǎ Ŧƛƭǎ ŘŜ ǎǘȅƭŜ ζ pigtails » sur le 

port Ethernet pour se connecter au FMS. Ces fils sont conçus afin de réduire tout risque 

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

accidentelle.  

R93 [ŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb ƴŜ Řƻƛǘ Ǉŀǎ ŘŞǇŀǎǎŜǊ 60 po (1,5 m) de longueur par 12 po (30 cm) de 

profondeur (excluant tout item qui sera tenu ou porté par les CONTRÔLEURS durant le MATCH). 

Une bande de matérƛŜƭ ŀŘƘŞǎƛŦ ŘŜ ǘȅǇŜ ά±ŜƭŎǊƻέ ŘΩǳƴŜ longueur de 54 (1,37 m) Ŝǘ ŘΩǳƴŜ 

largeur de 2 po (5 cm) sera posée sur le centre de la tablette de la STATION DES 

Wh¦9¦w{ ŀŦƛƴ ŘŜ ǘŜƴƛǊ Ŝƴ ǇƭŀŎŜ ƭŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb Ł ƭŀ ǘŀōƭŜǘǘŜΦ ±ƻƛǊ ƭŀ Section 

2.2.9 ǇƻǳǊ Ǉƭǳǎ ŘΩƛƴŦƻrmations. 

R94 !ǳŎǳƴŜ ŀǳǘǊŜ ŦƻǊƳŜ ŘŜ ŎƻƳƳǳƴƛŎŀǘƛƻƴ ǎŀƴǎ ŦƛƭΣ ŀǳǘǊŜ ǉǳŜ ƭŜ ǎȅǎǘŝƳŜ ŦƻǳǊƴƛ ǇŀǊ ƭΩ!w:b9Σ ƴŜ devra 

être ǳǘƛƭƛǎŞ ǇƻǳǊ ŎƻƳƳǳƴƛǉǳŜǊ Ł ǇŀǊǘƛǊ ŘŜΣ ǾŜǊǎΣ ƻǳ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊ ŘŜ ƭŀ /hb{h[9 5Ωht;w!¢Lhb.  

Des exemples de dispositifs de communications sans fils incluent, sans y être limités, des 

cartes réseaux sans fils active et les dispositifs Bluetooth.  Dans le but de la FRC, un 

ŘƛǎǇƻǎƛǘƛŦ ŘŜ ŘŞǘŜŎǘƛƻƴ ŘŜ ƳƻǳǾŜƳŜƴǘ όǘŜƭ ǉǳŜ ƭŀ aƛŎǊƻǎƻŦǘ YƛƴŜŎǘύ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ŎƻƴǎƛŘŞǊŞ 

comme un système de communication sans fils et est permis. 


