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1. Robot

Dimensdes
O robot devera caber dentro de uma area de 30x30cm.

Autonomia

O robot € um veiculo completamente autébnomo. Todas as decisdes sdo tomadas pelos
circuitos nele incluidos e todos os dispositivos de armazenamento de energia estdo 14
instalados. N&o € permitida a inclusdo de dispositivos de radiofrequéncia ou de
infravermelhos destinados a estabelecer qualquer tipo de comunicacéo entre o robot e outros
dispositivos electronicos exteriores a ele.

Botbes de arranque e paragem

O robot deverd possuir um botdo de arranque, de cor branca, bem como um botéo de
paragem, de cor vermelha. O primeiro servird para iniciar o movimento do robot, e 0 segundo
deverd fazé-lo parar quando premido. Estes botbes deverdo estar localizados de forma
facilmente acessivel pela parte superior do robot.

Decoracao
O robot deverd possuir uma decoragdo que cubra o respectivo sistema de controlo. Essa
decoragdo devera cumprir alimitagdo das dimensdes do robot.

2. Pista

Dimensdes

A pista desenrola-se dentro de uma &rea de 3x3m e é constituida por uma linha com 3 cm de
largura. A titulo indicativo apresenta-se na figura 1 uma pista coerente com as especificacoes.
O raio de curvatura minimo, relativo ao bordo interior da linha, é delOcm e a extensdo do
percurso é aproximadamente de 11,75m.
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Figura 1 — Formato da pista, com representacdo em negativo
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Cores

O chéo da pista é de cor preto, absorvente de infravermelhos. A linha que indica o percurso é
branca, com um bom coeficiente de reflex&o de infravermel hos.

Zona de partida
A zona de partida (letra P na figura), é identificada por uma pequena linha transversal ao
percurso, com 20cm de comprimento e 3cm de largura.

Zona de chegada
A zona de chegada (letra C na figura), é identificada por uma peguena linha transversal ao
percurso, com 20cm de comprimento e 3cm de largura.

Rampas

Ao longo do percurso poderdo existir até duas rampas. Cada rampa possui um formato
trapezoidal e tem um comprimento de 30cm medido sobre a respectiva superficie superior,
sendo 10cm em subida, 10cm na parte superior plana e 10cm em descida. A atura
relativamente a pista da parte superior é de 2,5cm. As rampas estdo pintadas da mesma cor do
fundo da pista, e sdo atravessadas de um extremo ao outro pela linha que indica o percurso.

Deformacdao da pista

Numa zona do percurso obrigatoriamente percorrida pelos robots existe uma deformagéo da
pista, com a forma de uma bolha, com uma largura maxima de cerca de 20cm e que se estende
ao longo de cerca de 30cm.

Notas:
1. A grelha quadriculada (quadriculas de 25x25cm) que aparece nas Figuras 1 € meramente

informativa, ndo existindo na pistareal.
2. A Organizacdo poderd, até a véspera da prova da classe ESP, vir a introduzir na pista um
elemento surpresa.

Interrupgcdes da pista e paredes para guiamento

Ao longo do seu percurso, o robot poderd encontrar trogos de pista interrompidos. A
interrupcéo serd numa recta. O comprimento da interrupcdo é varivel estando sempre dentro
do intervalo de 10 cm a 50 cm. Nas zonas onde ocorre a interrupgao, existird, de um dos lados
da pista, uma parede com uma superficie paralela a pista. A parede de guiamento estara
apenas de um dos lados da pista. Esta parede, de 10 cm de altura, estara colocada a uma
distancia entre 20 cm a 30 cm do centro da pista que o robot teria que seguir caso nao
houvesse interrupcdo. A parede de guiamento tem inicio, no minimo, 5 cm antes da
interrupcgdo e termina, no minimo, 5 cm depois.
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Parede de Guiamento
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Figura 2 — Detalhe de uma zona de interrupcéo da pista (em recta). Caso a interrupcéo fosse em curva a parede
de guiamento seguiria paralelamente a curva

3. A competicao

3.1. Quadro Geral

Objectivo

O objectivo da competicdo € percorrer 0 percurso indicado pela linha branca, da zona de
partida até a de chegada, no menor tempo possivel e incorrendo no minimo de penalizactes. O
robot devera ainda seguir obrigatoriamente em frente sempre que encontre um cruzamento.

Organizacao

A competicdo esta organizada em duas rondas idénticas, realizadas no mesmo dia mas em
sessdes separadas. Cada ronda inclui uma prova por equipa. Durante a prova, cada equipa tem
direito a realizar um conjunto de passagens cronometradas, apenas limitado pela duracéo
méxima da prova. No fina de cada prova, apenas a passagem com menor tempo de
classificag8o serd tomada em conta.

Antes de cada ronda, os robots teréo de ser sujeitos a verificagdo técnica por parte do Jari e
serdo colocados em parque fechado, o mais tardar até ao inicio da ronda respectiva. No final
de cada povg os robots deverdo regressar ao parque fechado, até final da ronda respectiva.

Verificagdo técnica

A verificagdo técnica destina-se a observar e comprovar a compatibilidade de todos os
aspectos mecanicos, eléctricos, electronicos, dimensionais e de seguranga, com o estipulado
nestas regras. Serd efectuada antes dos robots serem colocados em parque fechado, no inicio
de cadaronda

Alteracdes e Assisténcia

No decorrer de cada prova serd permitido as equipas efectuar alteracfes e assisténcia técnica
aos robots, desde que tal ndo colida com as exigéncias estipuladas neste regulamento. A
verificagdo da adequacdo dos robots a este mesmo regulamento podera ser decidida pelo Jari
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a qualguer momento. Se um robot efectuar uma prova em condi¢cdes ndo regulamentares sera
eliminado.

Limite de tempo e Tentativas

O limite de tempo para cada prova é de 6 minutos, com um maximo de 4 tentativas. Este
periodo de tempo comega a ser contado a partir do instante em que a equipa é chamada a
comparecer na pista. Se o limite acima referido expirar no decurso de uma passagem
cronometrada, esta devera ser levada até ao fim.

Classificacao

A classificagdo de cada robot é obtida adiconendo ao respectivo tempo de passagem, i.e.
cronometrado, o tempo de penalizacdo devido. Considera-se que o0 tempo de passagem € o
tempo medido entre cada partida e a respectiva chegada.

A classificacgo parcial apds cada ronda, do 1° para o Ultimo, serd obtida pela ordenacéo
crescente dos tempos de classificagéo.

ApGs a 22 ronda, os tempos de classificacéo de ambas as rondas seréo adicionados, servindo
essa soma para determinar, do mesmo modo, a classificagao final.

Partida

A partida para cada passagem € dada através de um sinal sonoro predefinido, produzido pelo
arbitro. O robot é colocado na zona de partida para que as rodas do seu sistema de traccdo se
Stuem sobre o trago transversal que assinala aquele ponto da pista. Apés o sinal do &rbitro, um
membro da equipa devera colocar o robot em marcha pressionando o botdo de arranque. O
crondmetro serainiciado sincronamente pelo mesmo sinal sonoro.

Chegada

A passagem termina quando o robot entra na zona de chegada, isto é, quando asrodas do seu
sistema de tracgdo atravessam o trogo de linha transversal, e se imobiliza. Considera-se que 0
robot ndo se imobilizou na zona de chegada se ndo parar dentro de 3 segundos a menos de 50
cmdo final dapista. A paragem do crondmetro devera ser simultanea com a entrada do robot
na referida zona.

Interrupcéo da prova e prolongamento

O &rhitro podera decidir pela interrupcdo da prova sempre que for necessério consultar o Jari.
Paratal deverdindicar a suspensdo temporéria da contagem do tempo da prova. Assim que as
condi¢cBes o permitam, o &bitro devera indicar a continuagdo da contagem. (Atengéo: ndo
confundir a contagem do tempo de prova com a cronometragem das passagens!)

Por outro lado, se se verificar que a equipa em prova sofreu atrasos devidos a circunstancias
excepcionais que ndo lhes segjam directamente imputéveis, o arbitro, mediante consulta
obrigatéria ao Jiri, pode conceder um prolongamento do tempo de prova por um periodo
equivalente aos referidos atrasos.

Demonstragéo livre

Durante a prova, cada equipa tem a possibilidade de executar uma demonstragéo livre que ndo
interferir na classificagcdo. Esta demonstragdo sera avaliada pelo Jari que atribuird um prémio
especifico a equipa cuja demonstracdo tenha sido a mais conseguida. Os critérios que seréo
usados pelo Jari prendem-se com o valor técnico e o efeito visual. Exemplos de
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demonstracfes sdo: retornar sozinho a zona de partida apds conclusdo de uma passagem;
efectuar figuras geométricas.

Uma equipa que realize uma demonstracdo livre usufruira de um prolongamento de 2 minutos
no seu tempo de prova destinados apenas a esse fim. A intencdo de redizar uma
demonstracdo livre devera ser comunicada ao arbitro no inicio da respectiva prova.

3.2. Penalizagbes

Saida de pista

Se o0 robot sair da pista, i.e. ficar com todas as suas rodas do mesmo lado da linha, ou chocar
contra as paredes de guiamento, a passagem actual € terminada antecipadamente com uma
penalizacdo adicional de 43s. Se o0 robot ndo seguir em frente nos cruzamentos o seu
comportamento sera considerado equivalente ao de uma saida de pista.

N&o paragem na zona de chegada
Se o0 robot ndo se imobilizar na zona de chegada ser-lhe-a averbada uma penalizagdo de 11s.

Terminagdo antecipada de uma passagem

Se uma determinada passagem for terminada antecipadamente, o respectivo tempo de
passagem para fins de classificacdo serd obtido da seguinte forma:

(metade do tempo limite de prova) (1+ (1- (proporcdo de pista percorrida em décimos))) +
(penalizacbes incorridas).

3.3. Arbitro e cronometragem

Arbitro

O &rhitro assegura o cumprimento das regras da competicdo e da permissdo, se necessirio,
para entrar na area da pista durante as provas. O &bitro podera ainda interromper a prova
sempre que achar necessaria a consulta do Juri. As decisdes do arbitro séo finais e ndo ha
possibilidade de recurso.

Nas questdes omissas nestas regras o abitro deverd, obrigatoriamente, consultar o Jari.

O arbitro € nomeado pela Comissdo Organizadora.

Cronometragem

A cronometragem dos tempos sera assegurada por um cronometrista nomeado para o efeito
pela Comisséo Organizadora.



