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REGLAMENTO COMPETENCIA

SEGUIDORES DE LINEA AVANZADO

1. DESCRIPCION DE LA COMPETENCIA

En el marco de LA SEMANA DE LA ROBOTICA Y LA INNOVACION, en alianza con la
Empresa PYGMALION ®, y la BIBLIOTECA EPM, un programa de la FUNDACION EPM, la
Universidad Pontificia Bolivariana, Seccional Medellin, realizara en el Aula Multipropésito del
piso 5 del bloque 9 del Campus Laureles, los dias jueves 23, viernes 24 y sabado 25 de
octubre de 2014, la XVI OLIMPIADA ROBOTICA A+D UPB 2014 y el 2DO
CAMPEONATO DE ROBOTICA PYGMALION RoboRAVE LATINOAME RICA.

La categoria Seguidores de Linea Avanzado consiste en una competencia de velocidad para
robots autbnomos que deben recorrer, en el menor tiempo posible y cometiendo el menor
namero de faltas, un circuito construido con una linea negra continua sobre una superficie
de fondo blanco y sin derivaciones. La competencia se hara a dos rondas. Una ronda
haciendo el recorrido en sentido horario y otra ronda haciendo el recorrido en sentido anti-
horario. En cada ronda compiten simultdneamente dos robots. Los dos robots inician con
una separaciéon de media vuelta en las marcas A y B perpendiculares a la pista. Cada robot
perseguird al otro con el propésito de capturarlo. Se sumaran los puntos y los tiempos
obtenidos por cada robot y las sanciones le restaran puntos, en cada ronda. Al final, ganara
el robot clasificado que acumule el mayor nimero de puntos en el menor tiempo posible.
Para evitar confusiones con la programacion de las categorias del 2DO CAMPEONATO DE
ROBOTICA PYGMALION RoboRAVE LATINOAMERICA, en la programacion general, la
categoria de Seguidor de Linea Avanzados aparece como Velocistas Avanzado .
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2. ESPACIO DE COMPETENCIA

El area maxima de la zona de competencia es un tablero de forma rectangular de 3.66 m de
largo por 2.44 m de ancho. El radio maximo de giro sera de 50 cm. El radio minimo de giro
sera de 10 cm.

Caracteristicas:

2.1 Paredes: El tablero de la zona de competencia de seguidores de linea, no tiene
paredes, ni externas ni internas. Tampoco existen paredes o bloques 3D que interrumpan la
ruta definida por la linea negra.

2.2 Recorrido: La ruta consistird de una linea negra continua de 202 mm sobre fondo
blanco. La ruta tiene dos lineas negras perpendiculares a la linea de competencia de 20 cm
de largo y de igual grosor a ésta, que se usa como linea de INICIO para los robots.

2.3 Rampa: En la categoria de seguidores de linea no hay rampas y todo el recorrido se
hace en un sélo nivel.

2.4 Inicio del robot en la pista de competencia: El robot inicia el recorrido desde la linea A
0 B perpendicular a la linea de la pista del circuito. El concursante coloca el robot en dicha
posicién, lo enciende y en ese instante empieza a hacer el recorrido sobre la linea negra,
hasta alcanzar al oponente.

2.5 Tolerancias: Todas las medidas especificadas en los numerales anteriores, estan
sujetas a variaciones de hasta el +5%.

2.6 Empates en el recorrido de la pista: La ruta del sendero se hara con cinta aislante
negra, y por lo tanto existiran empates. Es responsabilidad de los participantes, garantizar
gue el robot sea inmune a estos detalles constructivos reales y por lo tanto que no lo afecten
dichos empates. Los robots deben ser capaces de soportar hasta 2mm de desnivel en la
superficie del tablero.

2.7 lluminacién en el sitio de competencia: El sitio de competencia estara iluminado de
forma artificial y/o natural y las condiciones de luz pueden ser cambiantes, por lo cual no se
garantiza que no existiran sombras. Durante la competencia existiran equipos de filmacion y
camaras fotogréaficas que podran generar haces infrarrojos por sus sistemas de autofoco,
por lo tanto los robots deben estar preparados para que estas radiaciones y condiciones de
luz cambiante no los afecten.

2.8 Mapa del recorrido: La forma del recorrido a seguir por los robots, no sera conocido de
antemano por los participantes. Dicho recorrido se dara a conocer el dia del evento.

2.9 Tablero de pruebas o ensayos: Debido a que el recorrido a seguir por los robots, sélo
se dara a conocer el dia del evento, no existird con anticipacién, un tablero de pruebas o
ensayos.
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3. CARACTERISTICAS DE LOS ROBOTS
3.1 No existen restricciones en las dimensiones del robot participante.

3.2 El robot debe ser completamente autbnomo con inteligencia a bordo, no debe estar
conectado a fuentes de alimentacion externa, ni a ningdn dispositivo inalambrico que
permita ser controlado a distancia por el participante.

3.3 Ningun robot podra soltar o arrastrar partes de si mismo ni podra dividirse en partes
mas pequefias.

3.4 El robot no debe marcar, modificar o dafiar de ninguna forma el tablero y la pista de
competencia.

3.5 La ruta del sendero se hara con cinta aislante negra, y por lo tanto existiran empates. El
robot no se debe enredar en la cinta ni arrancarla.

3.6 El robot debe tener un soélo interruptor de encendido general en un lugar visible para los
jurados. Cada participante sélo podra manipular este interruptor al colocar el robot en el
punto de partida del circuito.

En caso de no cumplirse los numerales 3.2 a 3.6, el concursante serd descalificado de la
competencia, sin derecho a apelacion. Cada participante debera traer los materiales,
instrumentos y herramientas que requiera para la calibracién y puesta a punto de su robot.
Los organizadores no prestaran ninguno de estos recursos.

4. REGLAS

4.1 No se permitiran inscripciones de Ultima hora, justo antes de iniciar la competencia.
Aunque sean provenientes de otra ciudad no se les dejara competir. Todos deben cumplir
con la fechas de inscripcién: inician el 20 de septiembre y hasta el 10 de octubre de 2014.

4.2 Antes de iniciar la competencia, se revisara que todos los participantes hayan entregado
el recibo de consignacion, el cual certifica que ya pago la inscripcion. Los organizadores no
autorizaran, en ningln caso y bajo ninguna justificacion, la participacion de competidores
gue no hayan pagado la inscripcion.

4.3 El recorrido a seguir por los robots sélo se dard a conocer una o dos horas antes del
inicio de las competencias; en este tiempo se permitira a los participantes realizar recorridos
de pruebas para que hagan los ajustes y las calibraciones necesarias en el robot.

4.4 El orden de participacion de los robots, sera sorteado antes de la competencia.

4.5 Antes de iniciar la competencia, uno de los jurados llamara, uno por uno, a los robots
participantes. El representante del robot, tiene maximo 3 min para entregarselo al jurado
quien lo pondra apagado en un sitio visible previamente determinado. Cada participante
tomara su robot cuando le corresponda el turno de competencia para ser puesto en el punto
de partida, o linea de inicio, y sélo podra ser manipulado desde el Unico interruptor de
encendido general visible para los jurados. El participante que no cumpla con estos
requisitos, sera descalificado sin apelacion.

3



X

S Vlioumpiaba |
@4 Universidad : P
* FB{ boniicia RoboﬂCn@ T

Bolivariana , , )
ESCUELA DE INGENIERIAS UPB — GRUPO DE INVE STIGACION EN AUTOMATICA'Y DISENO A+D

4.6 El tablero y la pista de competencia se limpiara solamente cuando lo soliciten los
jurados, pero nunca por solicitud de los participantes. Se penalizara al concursante que lo
ensucie o lo raye. Los participantes no pueden caminar por el tablero de competencia, ni
siquiera en medias.

4.7 En cada ronda cada robot inicia el recorrido desde la linea perpendicular A 6 B a la pista
del circuito. Los jurados tomaran el tiempo de competencia de cada robot y se contara
desde el momento en que el robot sobrepase la linea de inicio. El cronémetro se detendra
cuando el robot alcance a su oponente.

4.8 El tiempo maximo de competencia en cada ronda es de 6 min, si cumplido este tiempo
ningun robot ha alcanzado a su oponente, se decidira un empate entre esos dos robots.

4.9 En cada ronda, el robot debe realizar las tareas y el recorrido completo sin la ayuda del
participante. Es decir, el participante no puede tocar el robot que ya inici6 el recorrido. Si uno
de los dos robot se sale de la pista, los participante deben iniciar de nuevo la ronda desde
los puntos A-B pero el robot que se salio de la pista sera penalizado con — 1 punto y con un
tiempo de 3 min, es decir, el robot comenzara de nuevo la ronda en +3 min.

4.15 Entre rondas, al robot no se le podra modificar el hardware o el software, sélo en caso
necesario, bajo la tutela del jurado, el competidor podra ajustar el hardware del robot por
dafios ocasionados durante la competencia.

4.10 Un robot sélo puede reiniciar su recorrido en cada ronda una sola vez. Si en el
segundo intento el robot comete nuevamente un error y se sale de la linea o se queda
quieto, el robot sera penalizado y se le asignara un tiempo de competencia igual a 6 min y
los puntos de las tareas que haya realizado en su segundo intento y en este caso el otro
robot sera el ganador de la ronda. Si se va a reiniciar el recorrido, en ninglin caso se pueden
hacer modificaciones de hardware, mejoras técnicas, ni reprogramacion.

Si en la primera falla el robot no reinicia el recorrido se le asignaran +6 minutos y se

penalizara con -1 punto.

4.22. En el chasis de cada robot debera aparecer de forma muy visible, el nombre del robot
y el logo o el escudo de la Universidad o la Institucién que representa. El no cumplimiento
de estos requisitos, seran penalizados con -1 punto.

4.14 En cada ronda a cada robot se le suman puntos si alcanza al oponente y se penaliza si
comete ciertas faltas. Estos puntajes aparecen en la Tabla 1.

Al final ganara el robot que mas puntos obtenga en el menor tiempo posible.
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Tabla 1. Puntajes y sanciones X RONDA

PUNTAJE TAREA
+3.5 Por alcanzar al oponente
+1.0 A cada robot si se declara empate
-1.0 Si no cumple una ronda, y se suman + 3 min
(si se sale en el primer intento)
-1.0 Si no cumple una ronda, y se suman + 6 min

(si se sale en el segundo intento)

-1.0 Si en el chasis no muestra el nombre del robot
0 no muestra el logo o escudo de la institucion

+1.0 Al robot con el mejor tiempo en las 2 rondas .
Se tiene en cuenta después competir todos los
robots y sélo se suma una vez.

+2.0 Entregar articulo.
0 Sino entrega articulo.
+1 Si el articulo es deficiente o incompleto
+2 Si el articulo es bueno y completo.
Sélo se sumara una vez, en la primera prueba.

Méaximo 3.5 x(2ronda)+ 2(paper) + 1(mejor tiempo) = 10

4.11 La Olimpiada Robdtica A+D, se concibe como un evento académico, por lo cual es de
gran importancia que se publiquen las memorias de dicho evento, que actualmente tienen
registro ISSN. EIl representante del robot debe subir el articulo a KOSMOS que se pide
entregar como requisito de la participacion y que sera incluido en las memorias del evento, a
mas tardar el 01 de octubre. Este articulo debe ser evaluado y aprobado por los
jurados para poder participar en las competencias . Para ser aprobado, debe ser un
articulo completo, que incluya todo lo que se pide, con buena presentacién y buena
ortografia. Sélo cuando en KOSMOS el estado del articulo sea aprobado, el grupo inscrito
puede participar. No se tendran en cuenta los articulos que se suban después de esta fecha
limite. El documento se debe subir en formato PDF, con el nombre grabado de la siguiente
manera:

2014 _ORAmasD_SiglaCategoria_NombreApellidoDeRepresentante_ NombreRobot_Universi
dad_Ciudad.
Por ejemplo: 2014_ORAmasD_LB_LuisPaez_Aquiles_UPB_Medellin.

En esta version, el articulo no da puntos en la com  petencia, pero debe ser aprobado
por los jurados para poder competir.
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El paper debe tener minimo 3 hojas y maximo 6y debe incluir la siguiente informacion:

Titulo. El titulo del articulo debe ser el nombre del robot.

Nombres de los autores, incluyendo solo el primer nombre y en mayulsculas el primer
apellido.

Nombre de la Universidad o institucién participante — ciudad — pais.

Si pertenece a algun semillero, incluya el nombre del Semillero.

Resumen - Abstract.

indice de términos.

Introduccion.

Antecedentes

Partes que componen el robot:

Chasis: de qué material es el chasis, dimensiones fisicas, configuracién o forma y ventajas
de la forma elegida

Actuadores: Qué tipo de motores utiliza, cuantos motores, si usa PWM, que tipo de
reduccion mecanica usa, referencias de los motores, datos técnicos de los motores en
cuanto a torque.

Sensores: Qué tipo de sensores usa, referencia de los sensores, cuantos sensores. Si usa
camaras. Explique cémo funcionan los sensores.

Sistemas de transmision de movimiento: Qué tipo de sistemas de transmision de movimiento
usa: engranajes, poleas, cadenas, etc. Si usa engranajes especifique la relacion de la
reduccion utilizada.

Sistemas de locomocion: que elementos de locomocion usa: ruedas, orugas, patas. Si hay
traccion en todas las ruedas, si hay rueda loca, si son compradas o hechas de manera
recursiva.

Circuitos de control: tipo de microcontrolador utilizado, algoritmos utilizados, si el robot tiene
aprendizaje, etc

Fuentes de alimentacién: tipos de pilas y/o baterias, qué tipos de pilas utiliza.

Puesta a punto del robot: problemas encontrados y su solucién.

Conclusiones. Agradecimientos. Referencias bibliograficas.

Biografia académica de cada participante incluyendo foto escaneada tipo documento.

El documento se debe subir en archivo electrénico, en formato PDF, con el nombre grabado
de la siguiente manera:

2014 ORAmasD_SiglaCategoria_NombreApellidoDeRepresentante_ NombreRobot_Universi
dad_Ciudad. Por ejemplo:

2014 ORAmasD_ LB LuisPaez_Aquiles_ UPB_Medellin.

4.12 Los jurados evaluaran el articulo y le asignara un puntaje, dependiendo de la calidad
del articulo, que se tendra en cuenta en la competencia del robot, (ver tabla 1). Los articulos
entregados por los participantes, apareceran en las memorias del evento.

4.13 Dependiendo del nUmero de participantes inscritos, la competencia se desarrollara de
la siguiente manera:
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* Hasta 8 participantes:
Se hara a dos rondas. En la primera ronda clasifican los 4 robots que mas puntos hagan
en el menor tiempo posible.

* Hasta 9 participantes:
Si dividiran por sorteo en 3 grupos de 3. Se hara a dos rondas. En la primera ronda, de
cada grupo clasifica el robot que mas puntos haga en el menor tiempo posible.

» Hasta 10 participantes:
Si dividiran por sorteo en 2 grupos de 5. Se hara a dos rondas. En la primera ronda, de
cada grupo clasifican los dos robots que mas puntos hagan en el menor tiempo posible.

» Hasta 11 participantes:
Si dividiran por sorteo en 1 grupo de 5 y un grupo de 6. Se hara a dos rondas. En la
primera ronda, de cada grupo clasifican los dos robots que mas puntos hagan en el
menor tiempo posible.

* Hasta 12 participantes:
Si dividiran por sorteo en 4 grupos de 3. Se hara a dos rondas. En la primera ronda, de
cada grupo clasifica el robot que mas puntos haga en el menor tiempo posible.

* Mas de 12 participantes
Los jurados los dividiran por sorteo en grupos dependiendo del nimero de participantes.
Se hara a dos rondas. En la primera ronda, de cada grupo clasifica el robot o los robots
gue mas puntos hagan dependiendo del nimero de participantes, en el menor tiempo
posible.

4.16 En caso que se presenten menos de 4 concursantes, se declara desierta la
competencia. El (los) participante (s) podra (n) poner a prueba su robot en el cumplimiento
de las tareas en el circuito, en una competencia simbélica y demostrativa. Los jurados
podrian incluso otorgar medallas a los concursantes como reconocimiento al esfuerzo
realizado antes y durante la competencia demostrativa, pero no se premiara
econodmicamente al (los) concursante (s).

4.17 Se otorgara un premio en efectivo a los dos primeros puestos y premio en especie al
tercer puesto. El premio en efectivo es mayor si se cumple minimo con el 80 % de los
puntos totales. Los puntos totales se calculan asi: (3 x 2 rondas) + 3(papen+ 1(tiempo) =
100%. A este resultado se le calcula el 80%. Si el robot es penalizado por alguna causa,
es0s puntos le restan al 80%.

4.18 Se entregara un trofeo solamente al primer puesto. Se entregardn medallas a los dos
(2) primeros puestos, al representante principal y maximo a tres (3) acompafantes mas.

4.19 Se entregara certificado de participacion y certificado de primero y segundo puesto al
representante titular y a los acompafiantes.

4.20 Se exige buena fe y juego limpio, por lo tanto se invita a usar comportamientos,
lenguaje, nombres y logos humoristicos y creativos, evitando alusiones soeces u ofensivas.
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4.21 Si existe algln caso especial que no haya sido considerado en este reglamento, el
coordinador del evento y los dos jurados lo analizaran y tendran la autoridad de tomar la
decision mas idonea y/o conveniente. De igual manera para la correccién de errores que
sean detectados antes y/o durante la competencia.

Documento editado por:

Ing. Ivan Dario Mora Orozco.

Coordinador del Semillero A+D. Integrante del Grupo A+D.

Docente Titular. Universidad Pontificia Bolivariana , Seccional Medellin.
olimpiada.robotica.amasd@gmail.com - idmorao@gmail.com




