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1. Uldnduded O

1.1 Kaalukategooriate piirmaarad

Véitlusrobotid jagatakse vastavalt oma kaalule kolme kategooriasse:
— kergkaal o0-15kg;
— keskkaal 15-30 kg;
— raskekaal 30-50 kg.

Juhul kui véitlusroboti kaal jaab tapselt kahe kategooria piirile, liigitatakse robot kérgemasse
kaalukategooriasse. Kui voitlusrobot kvalifitseerub ratasteta robotiks ehk kéndivaks robotiks, antakse robotile
tdiendav 20%-ne kaalueelis.

1.2 Kaalu piirmaarade eeskirjad

Voitlusrobot kaalutakse lahinguvalmis konfiguratsioonis. Transpordiabivahendid eemaldatakse enne kaalumist.
Koik alljargnevad osad ja materjalid peavad jadma roboti sisse/peale:

— koik vedelikud, mis on kdesolevas dokumendis lubatud;

— kéik gaasid, mis on kdesolevas dokumendis lubatud;

— koik iluelemendid;

— koik lisasisteemid, nt internetiedastus, telemeetriasiisteemid jms;

— kaamerad ja audioseadmed.

Véitlusroboti kaalu maaramisel jdetakse méned osad valja. Nendeks on:
— korraldaja poolt aktsepteeritud, meediavarustusega kaugjuhitav kaamera ja/véi audiosiisteemid;
— roboti transportimiseks kasutatud abivahendid

1.3 Moo6tude piirmaarad

Voitlusroboti suurusest séltub roboti ligipdds areenile ning robotile madratava hoiustamisala suurus. Selleks, et
voitlusrobot saaks areenile siseneda ja sealt vadljuda, peab ta vastama jargnevatele suuruspiirangutele:
— lahingueelse konfiguratsiooniga véitlusrobotit peab saama liigutada areeni kaldteest Gles ja robot
peab mahtuma [abi 1 x 1 m sissepdasu;
— vbitlusrobotit peab saama liigutada 1abi 1 x 1 m vaéljapaasu, kui robotil on kéik liigutatavad osad
taielikult avatud, vélja sirutatud, tais puhutud ja/véi lahti klapitud,;
— areenile viimisel véi areenilt toomisel ei vaja voitlusrobot Ghegi 0sa kiillge- ega mahamonteerimist.

1.4 Valmistamisel kasutatavad materjalid

Kuna voitlusroboti valmistamisel on lubatud kasutada vaga paljusid erinevaid materjale, ei ole neid kdesolevates
tehnilistes eeskirjades ikshaaval vélja toodud. Uldiselt on lubatud suurem osa metallidest, plastidest,
elastomeeridest ja komposiitidest, valja arvatud siis, kui konkreetse materjali kasutamine on ménes muus siin
dokumendis vélja toodud punktis keelatud voi kui kasutatav materjal on mirgine voi muul pohjusel ohtlik.

Jargnevate materjalide kasutamine on lubatud, kuid ainult teatud piirangutega:
— plii (Pb). Katmata kujul ei tohi seda jatta voitlusroboti valispinna Ghtegi sellisesse kohta, kus teine
voitlusrobot véi areeniga seotud ohud véivad robotit reaalselt vigastada;
— polistureen, poliuretaan ja PVC vahtplastid. Neid véib kasutada isolatsiooniks véi |66kide
summutamiseks ainult véitlusroboti sisemuses.
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Mdrgisuse tottu on keelatud kasutada véitlusrobotites jargmisi materjale: o
— berdllium;
— boorkiud;
— vaesestatud uraan;
- radioaktiivsed materjalid;
— asbest;
— susiniku voi klaaskiu puistekiud (sidumata voi kudumata);
— mistahes tulpi paagutamata metallipulber.
— metallilaastud voi klaasvill;
— lagundatavad orgaanilised ained;
— reaktsioonivoimelised metallid (nt liitium, naatrium);
- klaas.

1.5 Energiasiisteemid

Véitlusrobotil kasutatavate energiastisteemide arv ei ole piiratud, eeldusel et iga siisteem vastab koikidele
teistele véitlusrobotite eeskirjadele ja reeglitele.

Véitlusrobotil voib kasutada jargmist tlilpi energiasiisteeme:
elektrimootorid;

pneumaatika;

hidraulika;

mehaanilised siisteemid.

Teatud tingimustel véib kasutada ka muid energiasiisteeme. Nende kasutamiseks loa saamise jaoks tuleb
Ghendust votta korraldajatega.

1.6 Autonoomsed vaitlusrobotid ja osad

Voitlusrobotil on lubatud kasutada autonoomseid véitlusroboteid voi autonoomseid osi, eeldusel et:
— koiki autonoomseid tegevusi saab tihistada voi peatada voitlusroboti raadiojuhtimissiisteemi kaudu;
— raadiojuhtimissiisteemi saatja rikke korral peatuvad kdik autonoomsed liikumised the sekundi jooksul
parast riket.

1.7 Tuled ja heli
Laserite, tulede ja/voi heliallikate kasutamine véitlusrobotil on piiratud ohutuse ja praktilisuse kaalutlustel.

Juhul kui véitlusrobotil on méni kunstliku valguse véi heli allikas, peab olema meetod, millega saab tule(d) ja/voi
heli(d) lihtsalt ja turvaliselt vélja lulitada.

Klassi | lasereid tohib kasutata ilma piiranguteta. Sellest heledamad laserid véivad aga silmi kahjustada. Seetéttu
tuleb silmas pidada jargnevaid reegleid:
— voitlusrobotile tohib paigaldada kuni klass Il lasereid, mille véljundvéimsus on alla 1 mW, séltumata
valguse sagedusest;
— klassi Il lasereid tohib kasutada ainult tingimusel, et need on paigaldatud kindlalt ning laserkiir on
suunatud pérandale mitte rohkem kui 1 meetri kaugusele véitlusroboti servast, kui véitlusvalmis
konfiguratsiooniga voitlusrobot asetseb maas.
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Tulede kasutamine on lubatud, kuid valtida tuleks vaga heledaid tulesid, kuna nee d vadistlejaid,
kohtunikke ja publikut hairida. Madala heledusastmega strobotulesid tohib kasutada, eeldusel et need ei hairi
teisi voistlejaid, kohtunikke ega publikut.

Heliallika kasutamine on lubatud, kuid té6tavast voitlusrobotist 18htuv miratase ei tohi Gletada sada kimmet
detsibelli (110 dB), méddetuna véitlusrobotist mistahes suunast 3 meetri kauguselt.

2. Erivoitlusrobotite konfiguratsioonid

2.1 Multirobotid

Multirobot on voitlusrobot, mis koosneb kahest voi enamast eraldiseisvast osast, mis voistlevad Gheskoos the
voitlusrobotina. Multirobot peab maaratluse kohaselt koosnema vdhemalt kahest osast. Osade maksimaalne
arv ei ole piiratud, kuid kéik osad peavad vastama nduetele.

Multiroboti kaalukategooria madramisel kaalutakse kéiki erinevaid osi Gtheskoos.

Juhul kui multirobotil on autonoomne o0sa, peab see vastama autonoomsetr véitlusrobotitele kehtestatud
noduetele. NB! Multiroboti iga osa ei pea olema iseseisvalt juhitav.

2.2 Kondivad voitlusrobotid

Voitlusrobot, mis kasutab lilkumiseks mittepoorlevat meetodit (ilma ratasteta), voib kvalifitseeruda kondivaks
robotiks ning saada tdiendava kaalueelise 20%. Seega on koéndiva roboti kaalukategooriad on ratastel
voitlusrobotite kaalukategooriatest tapselt 20% voérra suuremad.

Kéndiva roboti kaalu piirmdaradele kohalduvad kéik piirangud, mis on esitatud punktides "Kaalukategooriate
piirmaarad " ja "Kaalu piirmaarade eeskirjad".

2.3 Hiiplev/hiippav véitlusrobot

Hipleva voi hiippava véitlusroboti kasutamine on lubatud. Véitlusroboti hiippe maksimaalne kérgus ei tohi
Uletada 1 meetrit, méddetuna maapinnast voitlusroboti kdige alumise punktini hiippe kdige kérgemas punktis.
Véitlusroboti hiippe maksimaalne lubatud pikkus on 2 meetrit, méddetuna véitlusroboti valjaeenduvast osast
enne ja parast hipet.

3. Raadiojuhtimine

3.1 Voitlusroboti juhtimine

Voitlusroboti iga liigutus ja relvade kasutamine peab olema juhitud ja prognoositav. Kogu esmane juhtimine ja
side voitlusroboti kaitsemehhanismidega peab toimuma raadioihenduse kaudu. Valguslaine (nt infrapuna), heli-
voi juhtme abil signaalide edastamine on keelatud.

Kiiruse binaarjuhtimine (sisse/valja) ei ole soovitatav, kuid on lubatud. Koéigi maapinnal toimuvate liikkumiste
kontrollimiseks on tungivalt soovitatav kasutada proportsionaalset kiiruse juhtimist. Véitlusroboti relvade
suunamiseks voib kasutada proportsionaalset, diskreetset véi binaarjuhtimist.
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3.2 Kaubanduses pakutav raadio teel juhtimise seadmestik o

Voitlusroboti juhtimiseks véib kasutada laiatarbekaubanduses saada olevat raadio teel juhtimise seadmestikku,
mida saab kasutada Eesti seadustega lubatud sagedustel.

Iga véitlusroboti kaugjuhtimissiisteem peab sisaldama to6kindlat kaitsemehhanismi, mis peatab kéik lilkumised
ja relvad ohutu meetodi ja konfiguratsiooniga, juhul kui saatja signaal katkeb.

3.3 Voitlusroboti juhtimine

Véitlusrobotit voib juhtida mitu kasutajat. Kasijuhtimisseadiste arvu suhtes puudub konkreetne piirang,
tingimusel, et kogu raadiosides kasutatakse seaduses lubatud sagedusi.

Tavaparast raadio teel juhitavat voéitlusrobotit voib juhtida maksimaalselt kahe erineva raadiojuhtimiskanali
kaudu. Raadio teel juhitavat multirobotit, voib juhtida maksimaalselt kolme erinevat raadiojuhtimiskanali kaudu.

4. Voitlusroboti turvalisus

4.1 Voitlusroboti turvalisus

Véitlusrobot peab olema ehitatud selliselt, et igal hetkel, kui robot ei véitle voi seda ei testita, on robot kdikide
selle Idheduses viibivate tddtajate ning objektide suhtes taiesti ohutu.

Lisaks peab olema voimalik véitlusrobotit aktiveerida ja deaktiveerida maistlikult IGhikese aja jooksul nii, et oht,
mis nende protsessidega kaasnev, oleks minimaalne robotit aktiveerivatele voi deaktiveerivatele ning kdikidele
teistele voitlusroboti Iaheduses viibivatele isikutele.

4.2 Poorlevad osad

Kui voitlusrobotil on péorlevaid osi, tuleb ndidata, et juhul kui kaugjuhitav saatja llitatakse valja ajal, mil poorlev
osa poorleb, lGlitub selle osa veojéud vilja.

Kui voitlusroboti podrlevast osast lilitatakse veojéud valja, peab roboti ehitus ja konstruktsioon olema selline,
et osa podrlemine seiskub ihe minuti jooksul parast veojoéu vdlja lilitamist.

5. Elektrienergia

5.1 Voitlusroboti elektrisiisteemid

Tudpilisel véitlusrobotil on kaks Gldisemat tilpi elektrisiisteemi: primaarne ja sekundaarne elektrisiisteem.

Primaarseid elektrisisteeme kasutatakse roboti liigutamiseks ning relvasiisteemide otseseks véi kaudseks
kaitamiseks. Primaarset elektrisiisteemi iseloomustab suur energiatarve.

Valdavalt on kéikidel véitlusrobotitel madalpingega sekundaarne elektrisiisteem raadiojuhtimise vastuvétjate
kaitamiseks. Olgugi et selle siisteemi energiatarve on madal, on sekundaarse elektrisiisteemi voolukatkestuse
tagajarjeks side katkemine ja vastava véitluroboti rike.

5.2 Standardsed pingepiirangud

Voitlusrobotite elektrisiisteemidele kehtivad standardsed pingepiirangud, séltuvalt sellest, kas pinge saadakse
alalisvoolu (DC) voi vahelduvvoolu (AC) allikast.
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Véitlusrobotite alalisvoolu nimipinge on piiratud 48 voldini. Maksimaalne lubatud alalisvo , méodetuna
elektrisisteemide aktiivsuse ajal mistahes kdrgeima potentsiaaliga punktist kuni madalaima potentsiaaliga
punktini, on 50 V.

Minimaalne/maksimaalne vahelduvvoolu pinge, méddetuna véitlusroboti elektrisiisteemide aktiivsuse ajal, on
-80/+80 V. See tdhendab, et vahelduvvoolu voltmeetri nait ei tohi olla rohkem kui 50 V rms.

5.3 Lubatud akutiibid

Véitlusrobotites tohib kasutada ainult jargnevaid kindlat titpi akusid:
— pliiakusid, eeldusel et need on suletud tlupi ning jargmiste omadustega:
a) akut saab kasutada igas asendis, sealhulgas tagurpidi;
b) akus kasutatakse ,absorbeeritud” véi ,stabiliseeritud” elektroliiti;
c) aku on lekkekindel;
d) puudub akuhappe kontrollimise voi lisamise voimalus;
— vbitlusrobotites véib kasutada kaubanduses pakutavaid Ni-Cad akusid;
— vbitlusrobotites véib kasutada kaubanduses pakutavaid Ni-MH akusid;
— voitlusrobotites véib kasutada kaubanduses pakutavaid Li-lon akusid. Liitiummetallakud on keelatud.

Kui soovite saada kinnitust, kas konkreetse akumudeli kasutamine on lubatud, votke Ghendust Urituse
korraldajatega.

5.4 Aku paigaldamine
Ohutuse ja tookindluse tagamiseks tuleb kéik akud paigaldada véitlusrobotisse korralikult ning seejarel kaitsta.

Koéik akud tuleb fikseerida paigale nii, et need taluvad ilma lahti pdasemata mistahes suunast, sealhulgas tlevalt
(juhul, kui voitlusrobot paisatakse tagurpidi) akut tabavat viiekordse (5) aku kaaluga vérdset joudu.

Koikide primaarseks energiaks kasutatavate Ni-Cad, Ni-MH voi Li-lon akude fikseerimiseks tuleb kasutada
elektriliselt isoleeritud metallribasid véi klambreid véi teisi materjale, mis taluvad keskmist kuumust. Sellist tiipi
akude kinnitamiseks ei tohi kasutada plastsidemeid.

Plastsidemeid voéib kasutada raadiovastuvétja jaoks kasutatavate sekundaarse energia akupakkide
kinnitamiseks.

Kuna koik primaarses elektrisiisteemis kasutatavad Ni-Cad, Ni-MH ja Li-lon akud kuumenevad t66 kaigus, tuleb
need pneumosiisteemi osadest isoleerida.

Akude juhusliku lihistamise valtimiseks tuleb akud paigaldada jargnevalt:
— eraldi akuelementidest koosnevad akupatareid tuleb korralikult kokku panna ja isoleerida nii, et tkski
element juhuslikult ei lGhistuks;
— koéik paljad akuklemmid tuleb tkshaaval elektriisolatsiooniga katta. Isolatsioon tuleb paigaldada
selliselt, et selle vahele ei saaks midagi kergesti sisse tungida ning isolatsiooni ei saaks maha likata;
— akud peavad paiknema nii, et need on véitlusroboti korpuse sees méistlikult kaitstud.

5.5 Elektrikondensaatorid

Primaarses elektrististeemis on lubatud kasutada energia salvestamiseks kondensaatoreid. Samas peavad kéik
elektroltddi tilpi kondensaatorid paiknema nii, et need oleksid mdistlikult kaitstud ja paigaldatud kindlalt
véitlusroboti korpuse sisse.
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5.6 Elektriahelad O

Voitlusroboti primaarne ja sekundaarne elektriahel peavad vastama Gldtunnustatud elektrotehnikatavadele.
Méned konkreetsed néuded:

Kéik katmata klemmid ning juhtmeotsad primaarses elektriahelas peavad olema elektriisolatsiooniga kaetud.
Isolatsioon tuleb paigaldada selliselt, et selle vahele ei saaks midagi kergesti sisse tungida ning isolatsiooni ei
saaks maha likata.

Sekundaarsed elektriahelad tuleb samamoodi isoleerida.

Koik elektrijuhtmed peavad olema véditlusroboti konstruktsiooni kilge kinnitatud véi toetatud, kasutades
kaablisidemeid ja/voi -klambreid.

5.7 Elektri valjalilitamine

Koéigil primaarse elektrisiisteemiga voitlusrobotitel peab olema meetod, millega saab siisteemi taielikult valja
[litada. Igal primaarsel elektrisisteemil peab olema sisteemi valjalilitamiseks pealdliti, mis vastab kdigile
jargnevatele nduetele:
— |uliti peab olema tdiesti mehaaniline ning Ghendama voéi katkestama elektriahela otse, ilma
elektroonikakomponente kasutamata;
— lUliti peab olema suletud tadpi, kus véimalik elektrikaar tekib liliti sisemuses;
— |uliti peab primaarse elektrististeemi akudest voolu otse valja lilitama. Valja lililtamine ei tohi toimuda
kaudselt (relee voi kontaktori abil);
— |uliti peab paiknema akudele véimalikult [ahedal;
— juhul kui primaarenergia aku thendatakse véitlusrobotil voolu juhtiva raami kilge, peab liliti
paiknema nii, et voolu katkestamine toimub aku ja raami vahel.

Tegeliku pealiliti asemel voib kasutada eemaldatavat Ghendust, juhul kui see vastab koéikidele pealiilitile
esitatavatele néuetele.

Koéik pealdlitid peavad paiknema sellises kohas, kus neid saab sisse ja valja lilitada nii, et Gkski lilitaja kehaosa
ei satu voitlusroboti relvasiisteemi vms energiaallika toel liikuva osa teele.

Pealdlitile ligipadsuks spetsiaalse tooriista kasutamine on lubatud eeldusel, et kdiki pealiliteid saab sisse ja valja
[ilitada Uhe tooriistaga.

6. Kiitusega téotavad mootorid

Kuna Gritus toimub siseruumides, on keelatud kasutada kitusega tootavaid mootoreid.

7. Pneumosisteemid

7.1 Pneumaatika iilevaade

Pneumosiisteemid hélmavad taitureid kditavate surugaaside hoidmist, kasutamist ja juhtimist.

Valesti projekteeritud ja ehitatud pneumosisteemid vdivad olla vaga ohtlikud. Lisaks véivad véitluse kaigus
tekkivad kahjustused muuta iga pneumosisteemi ohtlikuks.
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7.2 Surugaasi piirangud o

Véitlusrobotite pneumosiisteemides kasutatavate gaaside tiilbi ja kasutamise suhtes kehtivad piirangud.
Véitlusrobotis on lubatud hoida véi kasutada ainult alljargnevaid gaase:
— lammastik ( N2 ), ainult surugaasi kujul;
— 0hk (21% 02, 78% N2 ), ainult surugaasi kujul, hapnikuga rikastatud 6hu kasutamine on keelatud;
— susinikdioksiidi ( CO2 ) voib hoida vedelal voi gaasilisel kujul eeldusel, et pneumosiisteem on
konstrueeritud selliselt, et vedela CO2 kasutamine siisteemis on ohutu.

Maksimaalne pneumordhk, mida on lubatud véitlusrobotis igal ajal hoida véi kasutada, on 175 bar.

Soltuvalt kasutatava gaasi tiibist, kehtivad Ghes véitlusrobotis véi multirobotite komplektis hoitavate gaaside
kogumahule jargmised piirangud:
- Kergkaal: 300 liitrit N2 / 0,5 kg CO2
— Keskkaal: 600 liitrit N2 / 1,5 kg CO2
— Raskekaal: 1200 liitrit N2 /3 kg CO2
Roboti pneumordhu tagamiseks voi suurendamiseks voib kasutada jouallikaga pneumopumpa (kompressorit).
See on lubatud eeldusel, et:
— iga kompressori kohta on olemas kaitseklapp, mille nimivdartus vastab vadhemalt 120%-le
kompressorist valjuva gaasi réhust;
— igal kompressoril on ette nahtud nimiréhk, mis on kompressori kaitseklapi avanemisréhuga vordne
voi sellest suurem.

Koik pneumaatilised survemahutid peavad olema tooted, mis on saadaval laiatarbekaubanduses. Ise
valmistatud voéi muudetud réhumahutite kasutamine on keelatud.

7.3 Pneumokomponendid

Tungivalt soovitatav on kasutada standardseid, normnaitajatega pneumokomponente. Modifitseerimisega
kaasneva suure riski téttu ei toetata eritellimusel valmistatud ega muudetud pneumokomponentide kasutamist.
Juhul kui véitlusroboti pneumosisteemis kasutatakse eritellimusel valmistatud véi enda poolt muudetud
komponenti, néutakse voistlejalt:
- andmelehtede ja/vbi arvutuste esitamist, mis toestavad, et komponent on korraliku
konstruktsiooniga;
— ohutuse/tehnilise llevaatuse kaigus tdestamist, et komponent toimib usaldusvaarselt ja turvaliselt.

7.4 Komponentide paigaldamine ja montaaz

Pneumokomponentide paigaldamisele ja montaazile kehtivad miinimumndéuded. Nende eesmark on
leevendada voitluse kaigus robotit tabavate tugevate inertsjdudude ja relvade péhjustatud kahjustuste mojusid.

Uhtegi pneumosiisteemi surveanumat ei tohi valjaspool vditlusrobotit otseselt ndha olla.

Kéik pneumokomponendid peavad olema soojusallikate suhtes isoleeritud. Sellisteks allikateks on muuhulgas
elektrimootorid ja teatud tidpi akud.
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8. Hidraulikasiisteemid o

8.1 Hiidraulika iilevaade

Hidraulikaststeemid hélmavad lineaarseid ja podrlevaid taitureid kaitava vedeliku survestamist ja juhtimist.
Hidraulikasiisteem sisaldab véaga korge réhu all vedelikku, mistottu korralikult konstrueerimata ja ehitamata
susteem voib olla ohtlik. Lisaks voéivad robotite véitluse kdigus saadud vigastused muuta mistahes
hidraulikastisteemi ebaturvaliseks.

8.2 Nouded hiidraulikasiisteemile

Maksimaalne hidraulikaréhk, mida tohib véitlusrobotis kasutada, on 350 bar. Juhul kui kusagil selles siisteemis
kasutatakse akumulaatorit véi muud hiidraulikaréhu paaki, ei tohi réhk paagis tletada 175 bar.

Véitlusroboti kogu hidraulikaréhu peab tootma kas ks véi mitu robotil paiknevat hidraulikapumpa, mille
jouallikaks on elektrimootor

Hidrovedelikku tuleb hoida hiidropaagis, milles réhk ei Gleta 2,5 bar.

Konkreetset piirangut véitlusrobotil hiidrovedeliku paagis hoitava hiidrovedeliku koguse suhtes ei ole. Et hoida
areen voimalikult puhtana, tuleks anumas hoida minimaalset vedelikukogust, millest piisab hidraulikasisteemi
korralikuks funktsioneerimiseks.

8.3 Hiidraulikasiisteemi komponendid

Tungivalt soovitatav on kasutada standardseid, normnaitajatega hiidraulikakomponente. Teatud kohandatud
komponendid on lubatud méningate piirangutega.

Kéik hidraulika akumulaatorid ja réhutdstjad peavad olema tavakaubanduses saada olevad tooted. Ise
valmistatud véi muudetud akumulaatorite ja rohutdstjate kasutamine on rangelt keelatud.

9. Voitlusrobotite relvad

9.1 Relva ehitus

Kui voitlusrobot ei ole parajasti véitlusolukorras voi testimisel, peab roboti relvasiisteem olema taiesti turvaline
ja ohutu koigile véitlusroboti Iaheduses asuvatele inimestele ja objektidele.

9.2 Kahjutuks tegemise vahendid

Véitlusrobotil ei tohi kasutada seadmeid, mis on spetsiaalselt ette ndhtud vastasroboti mehhanismide
halvamiseks ilma otseste kahjustuste tekitamiseta. Kahjutuks tegemise vahenditeks loetakse ained véi
materjalid, mida kasutatakse teise véitlusroboti Gihe véi mitme mehhanismi rivist valja viimiseks. Kahjutuks
tegemise vahendiks loetakse:

— igat tldpi vérgud;

— 6ngetamiil, néor, tross jms;

— mittemetallist kett voi noor;

— kuullaagrid véi klaaskuulid;

— liimiga kaetud teip;

—__metallilaastud vai -vill.
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9.3 Heitrelvad O

Iga heitrelv peab olema thendatud véitlusroboti konstruktsiooni killge mitteelastse koéidikuga. Koidik peab
olema piisavalt tugev valjatulistatud heitrelva kinnihoidmiseks ilma, et koéidikul tekiks kahjustusi isegi parast
mitmekordset valjatulistamist. Koidiku pikkus, méddetuna kinnituspunktist véitlusrobotil kuni heitrelva otsani,
peab jadma alla 2 meetri.

9.4 Keelatud relvad
Keelatud kasutada jargmisi relvi:

Elektri voi elektrivaljade kasutamine otsese relvana on keelatud. See hélmab muuhulgas jargnevat:
— elektriplstolid ja kariloomade elektrisokiseadmed;
— raadiosignaalide segamisvahendid;
— elektromagnetiline impulss.

Uhtegi vedelikku ei tohi kasutada relvana ega relva sees. See hélmab muuhulgas jargnevat:
— vesi jm vedelikud;
- veeldatud gaasid;
— kemikaalid véi korrodeerivad ained;
— vahutavad vedelikud;
- liimid.
Relvana ega relva sees ei tohi kasutada |6hkeaineid ega kiiresti pélevaid aineid. See hélmab muuhulgas
jargnevat:
— relvaseaduses maaratletud C-klassi relvad;
— pussirohi ja padrunisitikud;
— militaarldhkeained;
— naatriumasiid.

Tuleohtlikke vedelikke ei tohi kasutada relvana ega otseselt relva sees. See hdlmab muuhulgas jargnevat:
— bensiin, piiritus, eeter jms;
— propaan, butaan, atsetiileen jms.

Keelatud on kasutada relvi, mille eesmargiks on hairida vastasroboti operaatori ndgemisulatust. See hélmab
muuhulgas jargnevat:

— tahtlikult tekitatud paks suits;

— roboti operaatorile suunatud tuled véi laserkiired.

Keelatud on kasutada relvi, mis kahjustavad vastast temperatuuriga manipuleerimise teel. Muuhulgas on
keelatud:

— plasmapédletid;

- veeldatud gaasid.
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10. Voitlusroboti valimus o

10.1 Valisilme

Voitlusroboti valine disain peab naitama véitlusrobotite voistlust agressiivse, kuid samas ,puhta” (ausa)
spordialana. Seetéttu peab véitlusroboti valimus vastama jargmistele nduetele:
— vditlusroboti valispinnal ei tohi olla sénu, pilte ega graafikat, mis ei ole sobivad televisioonis
naitamiseks;
— vditlusroboti valispinnal ei tohi olla sénu, pilte ega graafikat, mis ei ole sobivad lastele vaatamiseks;
- vditlusroboti kujunduses ja valispindadel ei tohi olla sénu, pilte ega graafikat, millega rinnatakse voi
solvatakse usuorganisatsioone, erinevaid rasse voéi rahvuseid vms;
koik reklaamid véitlusrobotitel peavad jargima head maitset.
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