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Les progrès de la technologie permettent aux 

ingénieurs de concevoir des machines 

toujours plus autonomes et capables 

dôinteractions de plus en plus complexes 

avec lô°tre humain. Depuis quelques ann®es, 

nous avons pu assister ¨ lô®mergence des 

voitures autonomes, des drones ambulances 

et même de quelques percées en 

robotisation médicale. Ces innovations 

technologiques ont été réalisées grâce à de 

brillants ingénieurs altruistes dont la 

motivation principale est de servir lôint®r°t du public. Pour poursuivre ces avancements 

spectaculaires et améliorer la qualité de vie de tous, il est nécessaire que la relève en ingénierie 

soit stimulée par ses passions et animée par des défis lui permettant de dépasser ses limites et 

de développer de nouvelles compétences. 

 

Afin dôaccro´tre ces nouvelles comp®tences chez les futurs ing®nieurs canadiens, lôorganisme ¨ 

but non lucratif JDG19 lance un concours ouvert à toutes les universités membre de la 

Confédération pour le rayonnement étudiant en Ingénierie au Québec (CRÉIQ). Le but de ce 

concours est dôoffrir ¨ la communaut® ®tudiante en g®nie la chance de pouvoir démontrer ses 

talents dans la conception, la r®alisation et lôop®ration de v®hicules de secours semi-autonomes. 

Le v®hicule conu par les ®tudiants permettra ¨ des sauveteurs en montagne dôintervenir 

instantanément lorsqu'un besoin surviendra, et ce, peu importe les conditions météorologiques. 

 

ê travers ce concours, les ®tudiants auront lôoccasion de d®velopper une solution robotique de 

recherche et de sauvetage en montagne, capable dôop®rer dans toutes les conditions 

atmosphériques. Ce robot pourra être autonome ou être dirigé grâce à un opérateur qualifié 

pouvant °tre situ® nôimporte o½ dans le monde. 

 

Ce concours se d®roulera sous la forme dôun appel dôoffres. Au terme de ce processus, lô®quipe 

universitaire offrant la solution la plus complète sera reconnue comme étant la plus apte à la 

r®alisation dôun produit final exploitable par lôorganisme JDG19.  
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1.1 Le concours 

Afin de sectionner lô®quipe la plus apte ¨ la r®alisation compl¯te de ce projet, le processus de 

sélection se fera en cinq étapes, la derni¯re ®tant la conception et la r®alisation dôune maquette 

lô®chelle du produit final envisag®. Ce processus a pour but de mesurer les comp®tences 

techniques ainsi que le professionnalisme de lô®quipe tout au long de la r®alisation du projet. Les 

cinq étapes sont donc les suivantes : 

1. Lôinscription officielle 

Cette ®tape permettra ¨ lô®quipe dôentamer le processus de s®lection et lui permettra dôacc®der 

au forum officiel de la machine robotique des Jeux de Génie 2019. Pour compléter cette étape, 

chaque délégation devra inscrire son université comme soumissionnaire conformément à la 

procédure dôinscription. 

2. Le rapport dôavancement 

Le document devra être envoyé au JDG19 avant la date prescrite. Ce rapport permettra de valider 

le potentiel du soumissionnaire à fournir un produit de qualité pour la démonstration de 

compétences. 

3. La vidéo de présentation 

Lôintention de cette vid®o est de d®montrer que lô®quipe poss¯de les aptitudes et les 

connaissances permettant de garantir le bon fonctionnement de la solution proposée. 

4. La présentation du produit de démonstration 

Cette pr®sentation sera r®alis®e sous la forme dôun pitch de vente devant un auditoire constitué 

dôing®nieurs et des dirigeants de lôorganisme. Elle repr®sente pour les ®quipes la derni¯re 

occasion de convaincre verbalement lôorganisme des JDG19 que leur solution est le concept 

idéal pour répondre à la problématique énoncée. 

5. La démonstration de compétences 

Côest lors de cette derni¯re ®tape que les ®quipes pourront d®montrer la fonctionnalit® de leur 

machine et leur stratégie sur le terrain prévu cet effet. La machine conçue sera un modèle à 

lô®chelle de la solution propos®e par lô®quipe soumissionnaire. Elle permettra de valider les 

concepts envisag®s et la strat®gie retenue par lô®quipe. 

 

 Une description détaillée de chacune de ces étapes est présente à la section 4.1.  
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1.2 Votre mandat 

À titre de soumissionnaire au concours des JDG19, vous avez comme mandat de concevoir et 

de fabriquer la preuve de concept dôune solution robotique de recherche et de sauvetage en 

montagne pouvant être autonome ou opérée à distance par un opérateur qualifié. 

 

Pour remplir la totalité du cahier des charges, votre solution devra : 

1. Évacuer rapidement et de manière sécuritaire le plus de personnes de la montagne; 

2. Désobstruer les zones restreintes afin de favoriser le travail des sauveteurs 

spécialisés; 

3. Localiser toutes les personnes sur la montagne ou à l'intérieur de celle-ci ne pouvant 

pas être sauvées par votre solution de sauvetage robotique; 

4. Identifier toutes les zones à risque afin de maximiser la sécurité des secouristes; 

5. Protéger les personnes ne pouvant être évacuées des intempéries; 

6. Produire un rapport de mission afin de fournir un maximum dôinformations aux 

secouristes. 

 

Cette preuve de concept devra être opérationnelle pour le 7 janvier 2019, journée officielle de la 

démonstration de compétences devant le comité. 

 

Lors de la d®monstration de comp®tences, le prototype de la solution propos®e par lô®quipe devra 

récupérer des figurines en plastique et les évacuer de la montagne jusquô¨ la zone de d®part du 

terrain. De plus, ce prototype devra être capable de prendre des mesures sur des images 

représentant des zones impossibles dôacc¯s. 

 

Finalement, le prototype devra identifier le contenu de barils susceptibles de contenir des produits 

présentant un risque pour les premiers intervenants et dégager les passages obstrués par des 

dépôts naturels. 
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2. Présentation du défi 
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Pour remporter le concours de sélection, les équipes devront concevoir et réaliser une machine 

robotique capable dôeffectuer de la recherche et du sauvetage en montagne sur la maquette de 

terrain présentée la figure 1. Ce parcours a été conçu afin de valider toutes les spécifications des 

solutions proposées par les équipes soumissionnaires. 

 

Figure 1   Parcours de la compétition de la machine 2019 

Ce terrain repr®sente une montagne o½ plusieurs personnes en d®tresse attendent dô°tre 

secourues. Cette montagne est constituée de plusieurs plans inclin®s ¨ escalader, dôobstacles ¨ 

franchir et de zones souterraines à explorer. 

2.1 La mission 

Comme mentionné précédemment, votre mission est de concevoir et de fabriquer une solution 

robotique, communément appelée la machine, pouvant intervenir rapidement ¨ la suite dôun 

sinistre en montagne. Le jour de la démonstration de compétences, cette mission sera divisée 

en 2 sections. 

 

2.1.1 Première partie de la mission 

Durant la première partie de la mission, les équipes auront dix minutes pour parcourir le terrain 

et réaliser un maximum de tâches. Avant le début de ces dix minutes, la solution proposée devra 

être entièrement contenue dans un volume de 12 x 12 x 20 pouces représentant respectivement 

la longueur, la largeur et la hauteur de la machine. 

 

2.1.2 Deuxième partie de la mission 

Durant la seconde partie de la mission, les ®quipes auront lôoption de passer trois minutes de 

plus sur le terrain pour accomplir un maximum de tâches ou elles pourront choisir de prendre huit 
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minutes hors du terrain afin de traiter les donn®es visuelles quôelles auront accumul®es dans leur 

machine et produire un rapport de mission plus précis. Ces huit minutes auront lieu dans une 

salle isol®e de la sc¯ne dans laquelle tous les membres de lô®quipe pourront manipuler leur 

machine à leur guise. Cette décision devra être prise et communiquée au comité dès le début de 

la dernière période de travail de la Machine. 

 

Avant la fin du temps accordé, le rapport de mission devra être remis aux juges. Chaque quinze 

secondes de retard lors de la remise de ce rapport entrainera une perte de 2% sur le pointage 

total de la d®monstration jusquô¨ un maximum de 20% en p®nalit®. Au-delà de ce délai, les points 

reli®s au rapport de mission ne seront pas accord®s ¨ lô®quipe. Le chronomètre débutera dès la 

fin du temps total accord® selon lôoption s®lectionn®e par lô®quipe. 

2.2 Définitions 

2.2.1 Le terrain 

Le terrain est consid®r® comme ®tant tout ce qui fait partie du volume de lôassemblage pr®sent® 

la figure 1. Le seul élément exclu de cette d®finition est la machine de lô®quipe en d®monstration. 

Tout autre élément faisant partie du terrain ne devra en aucun cas être endommagé par une 

équipe ou par leur machine lors de sa performance. Le non-respect de cette règle entrainera une 

perte de points à titre de pénalité selon la gravité et la nature du bris. 

2.2.2 La machine 

La solution robotique est d®finie comme tout ®l®ment appartenant ¨ lô®quipe soumissionnaire se 

trouvant dans la zone de départ au début de la démonstration. La masse de lôensemble de ces 

éléments ne doit pas excéder 20 kg. 

2.2.3 Les personnes à sauver 

Durant la compétition, les personnes à sauver seront représentées par des figurines de 5.4 

pouces de hauteur et dôune masse de 70 grammes approximativement. Ces figurines seront 

fabriqu®es par impression 3D ¨ partir du type de plastique disponible lors de lôimpression ainsi 

que de 2 feuilles métalliques insérées dans le corps de la figurine. Ces feuilles métalliques seront 

faites dôacier ¨ carrosserie de 0.036 pouce dô®paisseur. Les types de plastique ayant le plus de 

chance dô°tre utilis®s sont le PLA ou lôABS. Les ®quipes recevront plus de pr®cisions sur le 

plastique utilisé dès que le choix sera finalisé. 

 

Le mod¯le 3D et les fichiers dôimpression STL seront fournis aux équipes soumissionnaires afin 

quôelles puissent r®aliser leurs propres figurines en fonction des besoins quôelles d®termineront. 
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Figure 2 - Figurines à sauver 

 

Les figurines à sauver lors de la démonstration de compétences seront fournies et mises en place 

sur le terrain par les membres du comité organisateur. Le jour de la compétition, les participants 

ne pourront en aucun cas manipuler une de ces figurines sans les avoir rescap®es ¨ lôaide de 

leur machine. De plus, comme ces figurines représentent des personnes à sauver, elles ne 

devront en aucun cas °tre endommag®es par les ®quipes ou par leur machine. Les points dôune 

figurine endommagée par une équipe ou par leur machine ne seront pas comptabilisés. Les 

valeurs du pointage associé à chaque couleur de figurine sont présentées au tableau 1. 

Tableau 1 - Valeur des figurines 

Description Valeur 

Figurine verte 2 

Figurine rouge 6 

Figurine bleue 16 

 

Pour rescaper les figurines, les équipes devront, grâce à leur machine, les récupérer et les 

acheminer de faon s®curitaire jusquô¨ la zone de travail. Une fois dans la zone de travail et nulle 

part ailleurs, le technicien sera autorisé à manipuler la figurine. Toute figurine se trouvant 

entièrement dans la zone de travail sera considérée comme sauvée et les points associés à celle-

ci seront accordés. 

2.2.4 Lô®quipe 

Durant la démonstration, les équipes machine pourront être composées de quatre personnes au 

maximum. De ces quatre personnes, il pourra y avoir au plus un technicien et trois opérateurs. 

Chacun de ces individus aura des capacités et des limitations qui leur seront propres. 
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Le technicien 

Le technicien est défini comme la seule personne sur place pouvant manipuler la machine durant 

le temps de la démonstration. Le technicien ne pourra manipuler la machine que lorsquôelle se 

trouvera dans la zone de travail, présentée à la figure 4. Lors de la compétition, les pieds et les 

genoux de cette personne devront en tout temps être dans la zone du technicien présentée la 

figure 3. Un seul technicien pourra être présent dans cette zone lors de la compétition. De plus, 

le technicien ne pourra manipuler aucun élément permettant de contrôler la machine ni de 

communiquer avec les opérateurs. 

 

 

Figure 3 - Zone de travail du technicien 

La zone du technicien sera délimitée par un encadré fait à partir de ruban adhésif collé par terre, 

disposé comme illustré à la figure 3. 

 

Les opérateurs 

Les opérateurs sont définis comme les seules personnes pouvant contrôler la machine durant le 

temps de la démonstration. Lors de cette période, elles devront demeurer en tout temps dans la 

zone de pilotage. Il pourra y avoir au maximum trois opérateurs dans cette zone lors de la 

démonstration. Dès le début de la compétition, aucun contact physique ou échange de matériel 

ne sera permis entre le technicien et les op®rateurs. Dans le cas o½ une ®quipe juge quôun contact 

ou un échange est nécessaire, elle pourra le faire, mais perdra cinq points pour chaque 

interaction. 
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2.2.5 La zone de travail 

Pour que le technicien puisse manipuler la solution robotique, celle-ci devra se trouver dans la 

zone de travail présentée à la figure 4. Cette superficie sera identifiée sur le terrain par un cadre 

rectangulaire de couleur jaune. De plus, le technicien ne pourra dôaucune faon toucher ¨ une 

figurine ou tout autre élément présent sur le terrain sans que celui-ci ne soit dans la zone de 

travail. 

 

 

Figure 4 - Zone dôinteraction entre le technicien et la machine 

Toute partie de la machine se trouvant hors de cette zone sera considérée comme inaccessible 

et ne pourra en aucun cas être manipulée par le technicien. 

 

Dans lô®ventualit® o½ lô®quipe juge quôune action sur la machine est indispensable, lorsque celle-

ci nôest pas dans la zone de travail, le technicien pourra sortir de la zone de travail pour corriger 

la situation et replacer la machine dans la zone de départ. Cette action entrainera une perte 

immédiate de 10 points applicable uniquement sur les points déjà récoltés lors de la 

démonstration. Lors de cette intervention, le temps ne sera ni arrêté, ni réinitialisé. 

 

2.2.6 La zone de pilotage 

La zone de pilotage est d®finie comme lôendroit o½ les op®rateurs se trouveront durant la premi¯re 

partie de la mission. Deux tables ainsi que lôacc¯s ¨ une prise de courant 110 volts nominal seront 

disponibles dans cette zone. Sa superficie minimale sera de 4 pieds par 8 pieds. 

 

Cette zone sera situ®e sur la sc¯ne, ¨ lôarri¯re du terrain et ¨ une distance maximale de 8 mètres 

de celui-ci. Aucun obstacle ne sera mis intentionnellement entre les opérateurs et le terrain. Les 

opérateurs auront donc une vue partielle du terrain, mais ne pourront pas voir ses sections 

intérieures. 
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Figure 5 - Illustration de l'arrière du terrain 

Les informations finales concernant cette zone seront communiquées aux équipes 

soumissionnaires durant les Jeux de Génie 2019. 

 

2.2.7 La zone de départ 

Avant que le chronom¯tre de la d®monstration commence, lôenti¯ret® de la solution robotique de 

lô®quipe devra se trouver dans la zone de d®part. 

 

 

Figure 6 - Zone de départ de la machine 

Cette zone de d®part sera mesur®e avant chaque d®monstration ¨ lôaide dôune bo´te rigide 

conçue à cet effet. Lôenti¯ret® de la machine devra °tre contenue dans cette bo´te, sans aucune 

aide extérieure. Au signal de départ, le chronomètre de la démonstration débutera et le technicien 

pourra enlever cette boîte pour libérer la machine. 

 

2.2.8 Le rapport de mission 

Le rapport de mission sera fourni aux équipes sous la forme de feuilles de papier 8 1/2 x 11 et 

devra être rempli la main. Dans ce rapport de mission, les équipes pourront y inscrire les données 
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relatives aux g®olocalisations et aux contenants inconnus quôelles auront récupérés durant leur 

temps de mission afin que les points reliés à cette section soient comptabilisés. 

 

 

Figure 7 - Exemple de sections dôune page de rapport de mission 

Pour récolter tous les points pouvant être obtenus avec le rapport, les équipes devront inscrire : 

 

Dans la section Géolocalisation 

¶ Description de la personne 2D : La couleur de la personne repérée. 

¶ Zone cartographique : Lôidentifiant de la zone o½ lôimage de g®olocalisation se 

trouve. 

¶ Position verticale : La distance verticale, en pouces, du marqueur de la personne 

par rapport au marqueur de la zone de cartographique. 

¶ Position horizontale : La distance horizontale, en pouces, du marqueur de la 

personne par rapport au marqueur de la zone de cartographique. 

 

Dans la section Contenants inconnus 

¶ Description : La description de lôinformation contenue dans le code QR. 

¶ Zone cartographique : Lôidentifiant de la zone o½ se trouve le contenant. 

 

Les donn®es r®colt®es par lô®quipe pouvant °tre inscrites dans ce rapport ne sont que des 

informations relatives aux sections intérieures du terrain. 

 

Les informations concernant lôidentification des zones sont pr®sent®es en annexe B. Ces 

données alphanumériques devront être inscrites dans les colonnes Zone cartographique pour 

que lô®quipe puisse obtenir des points. De plus, un exemple complet de rapport est pr®sent® en 

annexe C. 
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3. Présentation du terrain 
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Le terrain utilisé pour la démonstration est un ensemble de plusieurs éléments présentant chacun 

des tâches indépendantes. Cet assemblage est constitué de la montagne, de la mine ainsi que 

de la caverne. 

 

3.1 La montagne 

La montagne est considérée comme étant tous les éléments extérieurs du terrain. Cette 

montagne est compos®e de 3 plateaux tels quôillustr®s ¨ la figure 8. La zone de d®part se trouve 

sur le premier de ces plateaux. 

 

 

Figure 8 - Vue globale de la montagne 

Le premier défi de la section extérieure est le premier plan incliné. Ce plan est une montée 30° 

et est recouvert dôun tapis de gazon artificiel. 

 

Figure 9 - Plan incliné à 30° 
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Une fois sur le deuxième plateau, plusieurs tâches sont envisageables pour les équipes : sauver 

les figurines en détresses accessibles, balayer lôempilement de neige bloquant lôacc¯s aux 

premiers secours ou escalader directement le second plan incliné. 

 

 

Figure 10 - Plan incliné 40° 

Le second plan inclin® est fait dôune planche de contreplaqu® peinturée en blanc. Aucun point ne 

sera accord® pour la r®ussite de ces d®fis dôescalade, mais leur r®ussite permettra aux ®quipes 

dôacc®der ¨ lôopportunit® de faire des points suppl®mentaires. 

 

Après la montée au second plateau, une autre tâche envisageable est de d®gager lôacc¯s ¨ la 

caverne pour permettre aux premiers r®pondants dôintervenir rapidement ou pour permettre ¨ la 

machine de sauver les figurines situées dans cette zone obstruée. 

 

Figure 11 - Vue rapproch®e de lôempilement de neige 

Pour dégager cette zone, la machine devra projeter hors du terrain au minimum 50% de la neige 

bloquant lôacc¯s, soit dix blocs. Cette neige sera faite de blocs en bois peintur®s en blanc de 3.5 

pouces de largeur, 1.5 pouce épaisseur et de 6 pouces de longueur. Cet empilement est aussi 

composé de trois blocs en bois peinturés en gris. Ces blocs représentent de la roche. Leurs 
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dimensions sont identiques à ceux représentant la neige. Ces trois blocs seront vissés sur le 

terrain et ne pourront pas être d®plac®s par la machine. Lors de lôintervention, il est primordial de 

nôendommager aucune figurine ¨ proximit®. 

 

3.2 Le sommet 

Le sommet correspond à la zone enneigée du terrain située sur le troisième plateau. Cette zone 

est la partie de la montagne la plus haute et la plus difficile dôacc¯s. Elle sera enti¯rement 

peintur®e en blanc et son compartiment sup®rieur sera rempli dôune couche de 2 pouces 

dô®paisseur de sel de d®glaage. Ce sel repr®sente la neige du plateau enneig®. 

 

 
 

Figure 12 - Vue rapprochée du sommet 

Sur ce sommet, plusieurs figurines seront coincées et ne pourront redescendre par leurs propres 

moyens. Pour les sauver, deux options sont possibles. La première est de faire descendre les 

figurines, uniquement grâce à la machine, jusquô¨ la zone de travail. La seconde est de prot®ger 

ces figurines des intemp®ries en attendant lôarriv®e de lôh®licopt¯re de secours. 

 

Pour protéger ces figurines, elles devront être sécurisées avec un élément fermé quelconque 

provenant de la machine. Pour que cet élément soit valide, toutes les parties apparentes de la 

figurine devront °tre prot®g®es de lôenvironnement ext®rieur suite ¨ l'intervention. Afin dôobtenir 

les points, la figurine ne devra être sous aucun angle visible par les juges. 

 

Un maximum de trois figurines pourront °tre ®vacu®es par lôh®licopt¯re. Elles devront toutes °tre 

sur la neige du plateau enneigé ou sur une section du sommet peinturée en blanc afin que 

lôh®licopt¯re puisse les ®vacuer. Les ®quipes nôauront quôune seule opportunit® dôappeler 

lôh®licopt¯re durant leur temps de mission. 

 

Lôh®licopt¯re de sauvetage sera fictif. Une fois les figurines s®curis®es sur le sommet, lô®quipe 

devra appeler lôh®licopt¯re en ®mettant un son quelconque audible ¨ une distance minimale de 
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dix mètres. Ce signal sonore devra être émis par un élément de la machine se trouvant aussi sur 

le sommet. 

 

3.3 La mine 

La mine est la première zone intérieure du terrain. Cette zone est située sur le même plateau que 

la zone de départ. 

 

 
 

Figure 13 - Vue extérieure de la mine 

ê lôint®rieur de la mine, plusieurs figurines sont en situation de d®tresse. Lôint®rieur de cette mine 

est constitué de plusieurs éléments distincts disposés comme présenté à la figure 14. 

 

 
 

Figure 14 - Vue de haut sur la mine 

3.3.1   La zone renforcée, de la mine 

La zone renforc®e est la zone o½, lors dôune catastrophe, tous les employ®s de la mine doivent 

se réfugier en attendant les secours. 
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Figure 15 - Vue de la zone renforcée 

1.3.2 La zone obstruée, de la mine 

La zone obstruée est une zone conçue pour représenter un espace à accès limité. La solution 

propos®e devra °tre capable dôacc®der ¨ cette zone et de faire ®vacuer la figurine sôy trouvant. 

 

 
 

Figure 16 - Vue de la zone obstruée, porte battante mise en transparent 

La figurine se trouvant dans cette zone ne sera pas positionn®e dans le rayon dôouverture de la 

porte. Lôouverture de celle-ci ne pourra donc pas déplacer ou faire chuter cette figurine. 
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3.3.3 Les contenants de produits inconnus 

Les contenants de produits inconnus sont des contenants cylindriques pouvant être positionnés 

nôimporte o½ dans les zones int®rieures du terrain. Ces contenants peuvent contenir de 

nombreuses substances dont le contenu pourrait comporter un risque pour une équipe de 

secours ¨ proximit®. Il est donc primordial pour la machine dôidentifier le contenu de ceux-ci afin 

dôen informer les ®quipes de secours qui interviendront lorsque possible. 

 

 

Figure 17 - Contenant de produit inconnu 

Pour identifier les produits inconnus, lô®quipe machine devra faire la lecture des codes QR 

présents sur les contenants. Ces codes QR donneront de lôinformation sur la nature de ce qui sôy 

trouve. Une fois lôinformation d®cod®e, lô®quipe devra inscrire dans la section Contenants 

inconnus du rapport la zone dans laquelle se trouve le contenant ainsi que la nature de son 

contenu. Tous les codes QR seront placés dans un angle propice à la lecture. Cependant, 

lô®quipe pourra manipuler les contenants sans endommager si elle le juge n®cessaire. Pour des 

raisons écologiques, les contenants devront en tout temps rester dans les zones intérieures du 

terrain. 

 

Ces contenants cylindriques seront fabriqu®s ¨ partir de canettes de 355 ml sabl®s jusquô¨ ce 

que le fini des canettes ne soit que du métal sablé. Les codes QR seront imprimés noir sur blanc 

sur un carré dont le code QR aura une dimension de 1 pouce par 1 pouce. Tous les codes QR 

seront encadrés dôune surface blanche de 0.50 po de largeur sur chaque c¹t®. 

 

3.3.4 La géolocalisation 

La géolocalisation est un défi de cartographie dont le but est de simuler des zones impossibles 

dôacc¯s pour une machine quelconque. Votre solution robotique aura comme objectif de localiser 

les personnes pr®sentes sur lôimage, dôidentifier la couleur de celles-ci et de les positionner par 

rapport au marqueur de r®f®rence de lôimage selon lôaxe vertical et lôaxe horizontal. Ces images 

seront imprim®es sur du papier dôimpression standard, collé sur une feuille de bois de 0.625 

pouce dô®paisseur, puis fix®es sur des parois int®rieures du terrain. 
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Figure 18 - Exemple de géolocalisation 

Ces personnages en 2 dimensions (Personnages 2D) devront être positionnés par rapport au 

centre de leur marqueur et en fonction du centre du marqueur de r®f®rence de lôimage, toujours 

présent dans le coin inférieur gauche des images de géolocalisation. Pour donner la position, 

lô®quipe devra calculer les distances ¨ partir de lô®chelle pr®sente, dont la dimension de chaque 

carré est de 0.5 x 0.5 pouce. Le résultat des mesures devra être donné par un nombre à deux 

d®cimales. Pour obtenir 100% des points, lô®quipe devra fournir une dimension verticale et une 

horizontale dont lôerreur maximale sera inf®rieure ¨ 0.25 pouce exclusivement. Pour obtenir 50% 

des points, lôerreur maximale devra °tre inf®rieure ou ®gale ¨ 0.50 pouce. Un exemple d®taill® 

est présent en annexe C. 

 

Toutes les images de géolocalisation seront faites à partir de 2 feuilles 11 x 17 pouces. Une fois 

assemblées, elles auront une dimension finale de 17 pouces de haut par 21 pouces de large. 

 

3.4 La caverne 

La caverne est la seconde partie int®rieure du terrain. Lôentr®e de cette caverne est situ®e au 

deuxième plateau du parcours. 

 












































