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MANUAL DO | CAMPEONATO DE ROBOTICA

1. OS ROBOS

Os rob6s devem ser autbnomos (atuar sem qualquer interferéncia humana) e devem ser
iniciados manualmente pelo capitdo da equipe. O uso de controle remoto para controlar
manualmente os robds néo é permitido.

Solucdes prontas de robds completos ndo serdo permitidas. Os alunos precisam pesquisar,
projetar e construir seus proprios robds, usando kits de robotica, placas e componentes
eletrbnicos, pecas avulsas em geral, microcontroladores, entre outros.

Os mentores, tutores e professores devem sempre incentivar o desenvolvimento do robd
pelos estudantes.

1.1 Comunicacao com o Robo

Pode-se utilizar Bluetooth, Wi-Fi, radios ou outros dispositivos para comunicacdo entre
componentes de um mesmo robd, como por exemplo, para projetos que usam mais de um
bloco de processamento ho mesmo robd.

Destaca-se que nenhum tipo de controle remoto € permitido.

1.2 Construcao do Robo

O robd pode ter qualquer tamanho. Nao ha limite de sensores, motores, atuadores ou
gualquer outro instrumento dentro do robd. Lembrem-se que o robd deve conseguir andar
pela arena onde ha limites de area e espaco. O tamanho do robd e sua estrutura fazem
parte da estratégia da equipe. Nao sao aceitas reclamacdes sobre a arena por causa do
tamanho do robd.

Destaca-se que cada equipe deve desenvolver sua propria programacdo, sendo a
programacao dos robbs sujeita a inspecédo dos juizes a qualquer momento. Assim, 0s
codigos dos robbs devem ser diferentes, bem como a estrutura e os componentes da
montagem dos robés também devem ser diferentes. Qualquer robd que pareca ser idéntico
a outro robo pode ser solicitado uma inspecéo.

Cada equipe deve ter seu proprio robd. Nao é permitido o compartilhamento de robés entre
equipes, uma vez que a montagem e estrutura de hardware do robd também sado parte da
estratégia.

Caso os juizes identifiquem um robé ou programa que nao foi construido ou desenvolvido
pelos estudantes, a equipe sera desclassificada. Os juizes sdo orientados a solicitar uma
copia do programa quando forem constatadas irregularidades.

1.3 Equipe
As equipes serdo compostas por no minimo 2 estudantes até um maximo de 5 estudantes,

e até 3 técnicos.
Em cada rodada da competi¢cdo, um anico robd sera liberado na arena e devera realizar a
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tarefa de forma autonoma.

Um estudante pode ser registrado em apenas uma equipe.

Adultos (mentores, professores, pais, acompanhantes) ndo estdo autorizados a estar com
os estudantes durante a competi¢do. Os estudantes deverao ser capazes de gerenciar seu
tempo e suas atividades de forma independente (sem a supervisao ou assisténcia do tutor)
ao longo das horas da competicao.

Os adultos ndo tém permisséo para construir, reparar ou se envolver na programacao dos
robds de sua equipe antes e durante a competicao. A interferéncia do mentor nos robds ou
nas decisbes dos arbitros resultara em um aviso em primeira instancia. Se isso ocorrer
novamente, a equipe corre o risco de ser desclassificada.

1.4 Inspecéo

Os robds poderéo ser inspecionados pelos juizes antes, durante ou depois das rodadas,
ou em qualquer momento que houver diavidas quanto ao atendimento ou ndo das regras
da competicdo. E uma obrigac&o dos times assegurar que seus robds atendam as regras.
Equipes que, sob qualquer alegacdo, ndo permitirem a inspecao do robd estdo passiveis
de desclassificacdo do torneio a critério do comité organizador.

2. ARENA E AMBIENTE
A arena tera apenas um ambiente que estara no nivel do solo ou térreo.
2.1 Piso

O piso das salas sera uma superficie de cor clara (branco ou préximo de branco) lisa, de
MDF branco. Este piso representa a area de desastre. Sobre ele havera linhas pretas para
guiarem o caminho do robd, detritos (obstaculos) tipicos do desastre que podem danificar
ou impedir o avanco dos robds, Gaps que simulam falhas no caminho do rob6 (falhas nas
linhas pretas), redutores de velocidade que simulam terreno hostil.

O chao podera apresentar pequenas imperfeicdes, saliéncias ou degraus e € tarefa de cada
rob6 lidar da melhor forma possivel com os problemas do mundo real.

2.2 Linhas

As linhas pretas, com 1-2cm de largura, existirdo em toda a arena e seréo feitas utilizando
fita isolante convencional. As linhas serdo dispostas no chédo da area de percurso em um
trajeto ndo conhecido pelas equipes a priori, e similares para todas as equipes da
competicao.

As linhas devem ficar distantes pelo menos 15 cm (+/- 2cm) das bordas da area de
percurso.

As linhas representam uma passagem segura, conhecida antes do desastre, e podem estar
obstruidas por obstaculos, gaps ou ter redutores de velocidade, além de poder formar
interseccdes e becos sem saida. As linhas podem ainda fazer curvas grandes, pequenas,
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curvas em 90°, retas, zigue-zague, circulos, entre outras formas. As linhas NAO podem
formar curvas com angulacdo menor do que 90°.

2.3 Arena

O ambiente serd composto por uma &rea de percurso. A area de percurso ndo possuli
paredes e as linhas estardo aproximadamente a 15 cm (+/- 2cm) das bordas da arena.

2.4 CondicOes de lluminacdo e Magnéticas

Os times devem estar preparados para calibrar seus robés baseados em condicfes de
iluminacao do local, que podem variar ao longo da arena e do dia de competicéo.

A arena pode ser afetada por campos magnéticos (por exemplo, gerados por fiacdo
subterrédnea e objetos metélicos). A arena pode ser afetada por interferéncias inesperadas
de iluminacao (por exemplo o flash da camera do publico).

3. COMPONENTES DO DESAFIO

O ambiente da missdo contém diversos componentes que compdem o desafio. Sdo eles:
v" Obstéaculos
v" Redutores de velocidade
v’ Gaps
v Interseccao e beco sem saida
Cada um desses componentes insere uma dificuldade ou meta para o robé.

3.1 Obstaculos

Dentro da area de percurso podem existir obstaculos. Eles sdo barreiras intransponiveis
gue forcam o robs a desviar, saindo do caminho tracado pela linha preta durante alguns
instantes.

Ao desviar de um obstaculo, o rob6 deve retornar para a linha logo em seguida ao obstaculo
desviado para obter sucesso. Nao sera permitido ao rob6 seguir por outra linha da arena
nem a mesma linha caso ela ja tenha mudado de dire¢cdo apds o obstaculo. Caso o robd
ndo consiga retornar a linha, sera considerada FALHA DE PROGRESSO, for¢gando o robd
a reiniciar o seu percurso.

Os obstaculos possuem tamanho minimo (15 cm) e maximo e devem ser pesados a ponto
de impedir que os robds os empurrem quando levemente tocados. A Figura 1 apresenta 0s
limites maximos e minimos que um obstaculo pode ter. O formato do obstaculo pode ser
gualquer um, desde que nao ultrapasse os limites.
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Figura 1 — Tamanho méximo e minimo dos obstaculos.

Os obstaculos podem estar presos, ou ndo, ao piso da arena. Se o robé empurrar ou
deslocar algum obstaculo por mais de 1 cm, em qualquer momento durante a execucao da
rodada, sera considerada FALHA DE PROGRESSO. O obstaculo volta para a posicdo
correta apos a FALHA DE PROGRESSO.

Os obstaculos, como precisam ser contornados, ndo podem ficar proximos das bordas da
arena. Eles s6 podem ser alocados na regido interna, distante 25 cm (+/-2 cm) de qualquer
borda da arena, conforme Figura 2.

Area de percurso el Area proibida

25 cm Area permitida para se alocar 25 cm

um obstaculo <=3

25 .
@ em Area de percurso

Figura 2 — Area central onde é permitida a colocag&o de obstéaculos distante da borda.

Além disso, os obstaculos s6 podem ser alocados em linhas pretas retas que tenham, pelo
menos, 10 cm (+/- 1 cm) de comprimento reto antes do obstaculo e 10 cm (+/- 1 cm) de
comprimento depois do obstaculo. Um obstaculo ndo pode ocupar mais de uma linha
paralela.

3.2 Redutores de Velocidade

Redutores de velocidade, que simulam terrenos sinuosos, poderao estar em posicao
transversal a linha, sendo rolicos com didmetro aproximado de 1 cm. Podem ser feitos de
madeira rolica, lapis, ou outro material apropriado. Sua dimensao transversal é de 15 a 20
cm e devem ser pintados ou cobertos de papel branco (mesma cor do piso) sendo cobertos
com a fita isolante na sobreposicao entre fita e redutor.

Redutores PODEM ser alocados na area de percurso, podendo formar qualquer &ngulo
com a linha. Serdo considerados superados quando o robd ultrapassar completamente o
redutor de velocidade (todas as partes do robd).
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3.3 Gaps

Os Gaps simulam situagdes onde o robd ndo consegue distinguir o caminho a ser seguido.
Isto € feito com uma descontinuidade na linha preta, que atende as seguintes condigdes:

v' Podem existir gaps na area de percurso;

v' Os gaps devem ser sempre em linhas retas, com pelo menos 5 cm de linha reta
antes do Gap (medido a partir da parte mais curta da parte reta da linha);

v" Os gaps podem medir entre 5 e 10 cm.

Serdo considerados superados quando o robd voltar a seguir a linha a frente e mais da
metade do robd encontra-se nesta linha ap6s o gap.

3.4 Interseccdes e Becos sem saida

Interseccdes podem estar presentes em qualquer ponto do percurso. Interseccdes sao
sempre perpendiculares (90°), mas podem ter 3 ou 4 ramos, cOmo em uma rotatoria, por
exemplo. As intersecc¢des podem conter uma marcacao verde de 2,5cm x 2,5¢m logo antes
(naregido interna da curva) do cruzamento para indicar a direcao que o robd devera seguir.
A marcacdo verde pode indicar um caminho a direita ou a esquerda. Na auséncia da
marcacao verde, o robd deve continuar em frente. Se a marcacéo verde estiver apds o
cruzamento (na regido externa da curva), ela diz respeito a outra parte do percurso e deve
ser ignorada no percurso em avaliacdo. A Figura 3 apresenta exemplos de caminhos a
serem seguidos nestes casos.
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Figura 3 — Caminhos obrigatdrios que o robd deve seguir ao encontrar uma intersecgéo.
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O beco sem saida acontece quando ha duas marcas verdes antes de um cruzamento (uma
em cada lado da linha), como na Figura 4. Neste caso, o rob6 deve se virar e voltar a seguir

linha preta de onde veio no sentido contrario.

Figura 4 — Caminhos obrigatérios que o robd deve seguir ao encontrar um beco sem saida.

A interseccao e 0 beco sem saida serdo considerados superados quando o rob6 seguir o
caminho indicado pela marcacao verde quando ela existir. Na auséncia da marcacao verde,
o0 caminho correto € a sequéncia em frente. Sera considerada FALHA DE PROGRESSO
caso o robd ndo execute corretamente uma intersecc¢ao ou beco sem saida.

BTC BTC BTC BTC
A A A A

A > Impossivel A->B A->C A-->A
B-->C B-->A B->C B-->A
C->B C->B C->A C-—->A
C C €
B+D B+D B+D
A A A
A-->C A-->B A-->A
B-->D B-> A B-->A
C-->A C->A C-—->A
D->B D-->B D-->A
C C
B D B : D
A A
A->B A-->D A-->A
B-->A B-->C B-->B
C-->D C-—-—>C C-=>C
D-->C D-->D D->D

Figura 5 — Resumo das possiveis formacdes de caminhos com a intersecgéo.
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4. A COMPETICAO

A competicao visa estimular os estudantes a enfrentarem desafios na construcao de seus
robos.

A seguir, serdo apresentados os detalhes sobre como se definem os campedes, as
premiacdes e as pontuacgoes finais das equipes nesta competicdo de robds autbnomos
inteligentes.

4.1 Calibracéao Pré-Rodada

A organizacao estabelecera horarios para que as equipes treinem nas arenas oficiais da
competicao (calibracao, testes e setups).

Os organizadores concederdao 2 minutos de tempo de calibracdo exclusivo nas arenas
oficiais para cada time imediatamente antes de suas rodadas oficiais. Calibragdo €
considerado o processo de leitura dos sensores e a modificacdo manual ou automatica da
programacao do robd. Nao € considerado calibracdo toda e qualquer atividade de pré-
mapeamento, por exemplo, movimentos pré-definidos baseados na arena ou
posicionamento de recursos na pista. Neste tempo de calibracdo, sera permitida a entrada
do capitdo e co-capitdo da equipe na area de arenas oficiais, e ndo serd admitido que o
robd execute qualquer teste da pista seguindo a linha, mas apenas que execute rotinas de
calibracdo dos sensores, podendo para isto ser posicionado em qualquer parte da arena.
Apébs o tempo de calibragéo, o co-capitdo devera retornar junto com os outros membros da
equipe.

4.2 Rodada

Para iniciar uma rodada, os robds serdo posicionados no local de largada indicado na arena
pelos juizes. Uma area demarcada na area de percurso devera ser o ponto de partida.

O horério de inicio de cada rodada devera ser publicamente disponibilizado pela
organizagéo local, bem como os resultados obtidos nas rodadas anteriores.

Os robés terdo um maximo de 5 minutos para completar a tarefa por rodada. O tempo de
cada rodada sera marcado pelo juiz. O cronémetro nunca para.

Equipes atrasadas para o inicio (tolerancia de no maximo 10 minutos) perderdo a rodada,
ficando com pontuacao igual a zero e tempo igual a 5 minutos (300 segundos).

4.3 Violagdes

Qualquer violacdo das regras impedira que os robds participem da competicdo até que as
modificacdes solicitadas sejam realizadas. Todavia, as modificacdes precisam ser
realizadas de forma a atender ao calendario e horarios da competigcdo. Nenhum tempo extra
sera oferecido as equipes que tiverem irregularidades. Caso um robo falhe ao atender a
alguma especificagdo (mesmo com modificagdes), ele sera desclassificado da rodada em
guestéo (n&do do torneio).

E preciso sempre ter em mente que o trabalho deve ser realizado pelos estudantes. Caso
exista assisténcia dos mentores (pais, professores, ou outras pessoas estranhas ao grupo
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de alunos integrantes do time) os times serdo sumariamente desclassificados do torneio.

4.4 Humanos

Humanos podem mover seus robds apenas quando autorizados e solicitados pelos juizes.
Antes do inicio de cada rodada, os times devem designar um humano do time que atuara
como capitdo e serd o unico responsavel pelo movimento do robé na arena. Os outros
membros do time ou qualquer espectador que esteja nas proximidades da arena deveréo
estar pelo menos 1,5 m da arena sempre que qualquer robd estiver ligado, exceto quando
autorizado pelos juizes.

Nas areas de trabalho das equipes, apenas os estudantes sdo permitidos. Técnicos e
tutores devem ficar do lado de fora das areas de trabalho e da érea das arenas. Demais
espectadores humanos devem estar a pelo menos 1,5 metro de distancia das arenas.

4.5 Pontuacao

Para cada rodada, os robds poderédo receber a seguinte pontuacdo ao superar elementos
de dificuldade durante o percurso na arena:

Elementos da arena de percurso Pontuacao
Desviar com sucesso de cada obstaculo bloqueando o caminho 20 pontos
Ultrapassar cada redutor de velocidade 10 pontos
Seguir o caminho correto em uma interseccao ou beco sem saida 10 pontos
Vencer adequadamente uma situacéo de gap na linha 20 pontos

Cada elemento de arena (gap, redutores de velocidade, interseccdo, becos sem saida e
obstaculos) s6 serd pontuado uma vez por cada dire¢cdo do percurso. Os pontos ndo sao
cumulativos por tentativas subsequentes durante o percurso.

4.6 Falha de Progresso e Tentativas

Uma FALHA DE PROGRESSO caracteriza-se quando:
v' O rob6 permanecer parado no mesmo lugar por 10 segundos; ou
v" O rob6 perder a linha preta por mais de 10 segundos (o juiz avisara a falha); ou

v' O robb se perder da linha e passar a seguir uma outra linha paralela ou outra que
nao seja a linha da sua frente; ou

v O robd nao conseguir contornar o obstaculo com sucesso, derruba-lo ou empurra-lo
por mais de 1 cm; ou

v" O robd ndo seguir o caminho correto em uma intersec¢ao ou beco sem saida; ou

v' O capitdo da equipe declarar que quer reiniciar uma nova tentativa na area de
percurso.
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Para cada FALHA DE PROGRESSO, o rob6 devera recomecar o percurso em que estiver
atuando, considerando este reinicio uma NOVA TENTATIVA.

Apos uma FALHA DE PROGRESSO, a equipe pode reiniciar a fonte de alimentacéo
(desligar e ligar o robd) e, em seguida, reiniciar o programa com uma Unica chave ou botao
de qualquer tipo, claramente visivel ao arbitro. A equipe ndo tem permisséo para mudar o
programa, fornecer informacdes sobre o percurso ao rob6 ou reparar o robd. As equipes
devem apresentar ao juiz antes de sua rodada qual o procedimento a ser realizado quando
ocorrer FALHA DE PROGRESSO; as equipes devem se ater a esse método,
independentemente da situacao.

O tempo maximo da rodada, mesmo com penalidades, sera de 5 minutos.

A equipe ainda pode decidir abandonar a rodada antes de seu término se a FALHA DE
PROGRESSO for causada por uma falha no rob6 ou simplesmente a equipe e seu capitdo
acharem melhor terminar a rodada. Neste caso, o capitdo do time deve indicar aos juizes a
desisténcia da equipe anunciando FIM DA RODADA e retirando o robd da arena. Todos o0s
pontos conquistados pela equipe serdo considerados, mas seu tempo de prova, para efeito
de desempate, sera o tempo maximo da prova (5 minutos). A equipe poderé solicitar o FIM
DA RODADA a qualquer momento.

4.7 Numero de Rodadas, chaves e condi¢cdes gerais

O numero de rodadas sera definido posteriormente de acordo com o numero de equipes
participantes.

4.8 Durante a Rodada

Como o ambiente é hostil aos seres humanos, ndo séo aceitas interferéncias durante a
execucao da rodada. Leia-se RODADA como a completa participacdo do robd na arena,
contemplando, portanto, os procedimentos de reinicio entre uma tentativa e outra. Ressalta-
se 0s seguintes tépicos:

v E proibido modificar manualmente qualquer parte do robd durante a rodada. Isto
inclui reposicionar qualquer elemento de hardware, ajustar esteiras ou rodas que
tenham desprendido, encaixar conectores, entre outros;

v' Se alguma parte do rob6 cair na arena, ela ndo pode ser remontada no robdé nem
retirada da arena e deve ser deixada no local onde caiu até o final da rodada;

v' E proibido reiniciar o robd com um programa diferente;

v' E proibido fornecer informacdes ao robd por meio de botdes, sensores ou qualquer
outro dispositivo, durante os procedimentos de reinicio entre uma tentativa e outra,

v E proibido fornecer informagées aos robds sobre a arena ou influenciar, de alguma
forma, seu desempenho na arena, como por exemplo, pré- programando a direcédo
da curva em uma intersecc¢ao. Espera-se que o robd reconheca o ambiente sozinho.
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4.9 Critério para definir os vencedores

Para indicar a equipe vencedora as pontuacfes das rodadas deverdo ser consideradas,
sendo cada rodada realizada em uma arena diferente. Sera declarada campea a equipe
que:

v' Possuir a maior soma das maiores pontuacdes obtidas (descarta-se a menor
pontuacao e soma-se todas as outras).

v' Em caso de empate no item 1, o desempate sera dado pela soma dos tempos das
rodadas consideradas (descartando a de menor pontuag&o). A equipe com a menor
soma de tempo é a vencedora.

v' Se ainda persistir 0 empate, poderdo ser usados como critério de desempate, a
maior pontuagao obtida numa nova rodada, com uma nova arena mais complexa, a
critério da Comisséo Organizadora.

4.10 Premiacdes

Todos os membros das equipes recebem Certificado de Participacéo.

5. SOLUCAO DE CONFLITOS

Durante a competicdo podem surgir conflitos e desentendimentos que devem ser tratados
sempre com respeito mituo entre os participantes. E importante saber que a decisdo do
Juiz de Arena é final, exceto se houver deliberacdo contraria pela Comisséo de Arbitragem
Local. O juiz podera, em casos de dificil decisdo, consultar o Comisséo de Arbitragem para
tomar sua decisdo. E importante as equipes conhecerem bem as regras da competico e
atuarem sempre com respeito aos juizes, colegas, demais equipes e com todos que estédo
assistindo.



