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MODALIDAD SEGUIDOR DE LINEA

Articulo 1. Reserva de modificacion de las normas y decisiones de los jueces

La organizacidn se reserva el derecho de introducir cualquier cambio en la normativa, cuando lo
estime oportuno para el desarrollo de las pruebas. Las decisiones de los jueces seran en todo
momento inapelables.

Articulo 2. Objetivo de la modalidad “Carreras”

El objetivo de la modalidad “Carreras” es recorrer un circuito preestablecido, siguiendo una linea
negra sobre un fondo blanco.

Articulo 3. Los equipos participantes

Los equipos podran estar formados por un maximo de cinco (5) personas de las cuales una hara
de representante y sera la encargada de depositar y poner en marcha el Robot para el desarrollo
de las pruebas. Solo este miembro del equipo estard convenientemente acreditado por la
organizacion para entrar en el area de concurso, no pudiéndolo hacer el resto bajo ningun
concepto. El representante del equipo lo sera durante toda la competicion, y no se podra cambiar
sin causas de fuerza mayor que lo justifiquen. Un equipo s6lo podra presentar un Robot a esta
prueba.

Nadie podra pertenecer a equipos diferentes que concursen en esta categoria.
Articulo 4. Aspecto del Robot

En cuanto al aspecto del Robot, éste podra llevar el nombre del equipo o institucion de
procedencia en un lugar bien visible. Quedan prohibidas las inscripciones o frases que puedan
denotar rechazo a colectividades, consignas anticonstitucionales.

La organizacion se reserva el derecho de fotografiar y filmar los Robots durante la competencia
y hacer pablico ese material en cualquier medio de comunicacion.

Articulo 5. Expulsién de la competicion

Los participantes se comprometen a comportarse dentro de los canones establecidos de correccién
en cualquier actuacion vinculada con la prueba, especialmente se cuidaran de decir palabras que
denoten insultos a los jueces, a otros participantes, a los Robots participantes y al pablico en
general.

En casos extremos, los jueces o el jurado se reservan el derecho a expulsar de la competicion a
quienes se crean merecedores de dicha atencion.

<°° %
i ( IEEE . == - )
Robotics & Con <5}
: Computational
2 ‘ Automation @PES g Intelligence g P
» Society Society e
Power & Energy Society™ UNIVERSIDAD DE NARINO

http://sites.ieee.org/sb-udenar/



http://sites.ieee.org/sb-udenar/

-—

. —
—
Ingenieria

Universidad de Narino ELECTRON'CA Universidad de Narino

Articulo 6. Area de Competencia

El &rea de Competencia consta de un (1) circuito, el circuito se compone de la siguiente manera:
linea negra de 2cm (£0,3cm) de ancho sobre un fondo blanco. Esta linea conforma un circuito
abierto, donde el robot participante debe finalizar el recorrido en el menor tiempo posible, el robot
deberéa seguir la linea negra. El circuito tendré una elevacion con respecto al nivel del suelo en
todo su recorrido. El circuito contara con curvas de un radio de curvatura minimo de 30cm con
una tolerancia del +10% y todas tendran un &ngulo de peralte nulo. La superficie del circuito
podré contar con irregularidades, las mismas en caso de ser elevaciones tendran una pendiente
méaxima de 20 grados. Habra como minimo 3m de longitud del circuito. La pista contara con
marcas de INICIO y FINAL.

Articulo 7. Tipo de Robots que pueden participar
Caracteristicas Generales

Las dimensiones maximas de los Robots deberan ser de 20cm de largo x 20cm de ancho, con un
limite en altura de 20cm. En cualquier caso deben ser completamente autébnomos, es decir, no
Podran disponer de ningln tipo de conexion o comunicacién con el exterior. Tampoco se podra
operar directamente sobre ellos una vez comenzada la prueba.

El robot debe contar con un interruptor que el representante presionara en el momento en que el
juez de la orden de inicio de la carrera. Una vez presionado el interruptor, el robot debera realizar
su recorrido sin ninguna asistencia.

Para la construccion del robot se deben tener en cuenta los siguientes aspectos:
Categoria Novatos (Estudiantes de Colegio, y de primer a cuarto semestre de ingenierias)

- Control: Se podran utilizar para la parte de control cualquier tipo de elemento electronico basico
(compuertas, transistores, operacionales, entre otros elementos.), también esta permitido el uso
de microcontroladores, microprocesadores, relés programables, Tarjetas Arduino, Raspberry pi.

- Mecénica: Los Unicos elementos permitidos para realizar la parte motriz del robot sobre el
circuito seran motores o motorreductores eléctricos. Los componentes mecanicos no deberan ser
parte de ningln kit comercial de robotica ni tener elementos asociados de fabrica.

- Alimentacion: La alimentacion de los mismos serd por baterias. Se permitira durante toda la
competencia el uso de varias baterias o baterias recargables. En caso de que se decida utilizar
baterias recargables, el equipo contara con la posibilidad de recargar la misma cuando el robot no
esté en competencia, debiendo tener cada equipo su propia fuente de carga.
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Cualquier Robot que no cumpla con las especificaciones anteriores queda automaticamente
descalificado de la competencia.

Categoria Expertos (Estudiantes de 5 semestre en adelante de ingenierias, estudiantes del SENA
y publico en general)

Para esta categoria no se tendrén restricciones en cuanto a los elementos constructivos, por lo
tanto pueden ser utilizados componentes comerciales de cualquier tipo, incluyendo los
pertenecientes a Kits. Para esta categoria, la Unica restriccién es que se deben respetar las
“Caracteristicas Generales” mencionadas en este mismo articulo.

Articulo 8. Definicion y puntuacion de la Competencia

Recorrido: Realizar el recorrido del circuito en menos tiempo.

(I}

Carrera: Realizar “n” recorridos (dependiendo de la instancia de la Competencia)

El nimero de recorridos se definira de acuerdo a la cantidad de participantes inscriptos. Ganara
el robot que realice el recorrido en menos tiempo posible. En caso de que el robot luego de
iniciado el recorrido, no pueda completarlo, se le otorgara la victoria al robot oponente. Ganara
la carrera el Robot que gane dos o tres recorridos (dependiendo de la instancia de la Competencia).

Se definird un tiempo maximo para los recorridos y el mismo se comunicara a los participantes
antes del inicio de la Competencia.

Articulo 9. Rutina de Carrera

Para el comienzo de la carrera se llamaran a los equipos participantes. Se realizardn como
maximo tres avisos, y si en el plazo de 1 minuto desde el ultimo aviso y si el equipo no
compareciera se otorgara directamente la victoria al otro equipo. Si en caso extremo ningun
equipo se presentard, los jueces tendran entonces la facultad de eliminar aambos equipos o esperar
como maximo cinco minutos. Una vez finalizado este periodo se procedera a la eliminacion de
los equipos.

El representante del equipo situara el Robot en la linea de largada INICIO, con el interruptor en
OFF. Cuando el competidor esté listo, el juez dara la orden de largada, debiendo el participante
poner el interruptor en ON.

Cuando el robot esté en carrera, nadie podra ingresar al area de competencia sin la previa
autorizacion del juez y sélo el representante del equipo lo podréa hacer, incluyendo los tiempos
entre recorridos.

Entre recorridos habrd un tiempo de 1 (un) minuto como maximo o en caso de que ambos
competidores estén de acuerdo, se continuara con el siguiente.
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Articulo 10. Parada de la Carrera

La carrera se parara cuando:

-El juez lo decida en cualquier momento de la misma.

-Se desprenda alguna pieza de cualquiera de los robots participantes.
-Cuando al momento de largar, permanezca el robot sin moverse.
-Cuando se produzca el ingreso sin autorizacion al &rea de competencia.
-Cuando un robot interfiera en el recorrido normal del oponente.

-Cuando el robot demore en realizar el recorrido del circuito en un tiempo mayor al maximo
definido.

-Cuando el robot no traspase la linea de salida (INICIO) luego de la orden de inicio del recorrido.

-Cuando el robot permanezcan 10 segundos inmdviles en cualquier parte del recorrido.

Avrticulo 11. Penalidades
Perdera el recorrido el robot que:
-Se le desprenda alguna pieza durante el mismo.

-Su representante ¢ algin miembro del equipo ingrese al &rea de la competencia durante el
desarrollo.

-Durante el desarrollo toque el piso. En caso de que haya recorrido mayor distancia, se debera
esperar a que sea superado por el adversario y recién en ese momento perderéa el recorrido.

-Demore en realizar el recorrido del circuito en un tiempo mayor al definido. En caso de no
realizar el recorrido en ese tiempo, el robot participante perdera.

-No traspase completamente la linea de salida luego de la orden de inicio.

-Permanezca 10 segundos inmoviles en cualquier parte del recorrido.

Articulo 12. Desarrollo de las pruebas

La competicion se disputard en Fase de Grupos, Fase de Eliminacion Directa, Carrera por el
Tercer Puesto y Final por el Campeonato. A partir de las Semifinales, la definicién sera al mejor
de 3 recorridos.
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Fases de Grupos

Los grupos podran estar formados por cuatro o cinco equipos. La cantidad de grupos de cuatro o
cinco equipos dependera de la cantidad de Robots que asistan a la competencia.

Los equipos se ordenardn en los grupos a través de los tiempos obtenidos en la Prueba de
Homologacion. Por Ejemplo: el mejor tiempo integraré el primer lugar en el primer grupo. El
segundo mejor tiempo integrara el primer lugar en el Gltimo grupo. El tercer tiempo integrard el
primer lugar del segundo grupo y el cuarto tiempo sera el equipo cabecera del antepenultimo
grupo. De esta manera se iran ordenando los equipos en los grupos hasta que todas las vacantes
gueden cubiertas.

Se jugara con el sistema de campeonato; cada equipo correra contra cada uno de los otros equipos
del mismo grupo. Una carrera ganada vale 3 puntos y una perdida 0 puntos. Si un equipo decide
no participar en cualquier momento de esta instancia, automéaticamente se dara la carrera por
ganada al contrario.

El orden de clasificacion de los equipos en cada grupo se determinara por los puntos obtenidos.
A igual cantidad de puntos se tendra en cuenta un coeficiente llamado “Promedio”. Este valor
saldra de hacer la divisién entre las carreras ganadas y la cantidad de carreras realizadas. Por
Ejemplo: Un Robot que obtuvo doce puntos y lo logré en cuatro carreras tendrd un promedio de
tres. Otro equipo que obtuvo seis puntos y lo logré en tres carreras tendra un promedio de dos.

Por ultimo a igualdad de promedio, el orden de los equipos en la clasificacién quedara
determinado por el menor tiempo en la Prueba de Homologacion.

Fases de Eliminacion Directa

La cantidad de equipos en esta fase seré igual a un nmero exponencial a 2, mayor igual a cuatro
(4, 8,16 ,32 ,64 ,128). El valor sera determinado por la organizacion dependiendo del nimero de
participantes.

Los primeros de cada grupo clasifican siempre a esta instancia. La cantidad de segundos y terceros
dependera de las vacantes para completar el nimero antes dicho.

La seleccidn de los segundos y los terceros se hara teniendo en cuenta primero el promedio y a
igual promedio se tendra en cuenta el tiempo de la Prueba Homologacion.

Teniendo ya la cantidad de participantes procedemos a ordenarlos primero por promedio y luego
por Tiempo de Homologacién empezando por los lideres de los grupos y siguiendo con la misma
modalidad con los segundos y terceros. La cantidad de estos ultimos dependera de las vacantes
para completar las Ilaves.

Ganaré la llave el Robot que gane la carrera.
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Los equipos que ganan pasan a la segunda Fase de Eliminacion y el orden de las carreras sera el
ganador de la primera llave contra el ganador de la segunda llave. Se repetira este procedimiento
con las llaves restantes y también con las siguientes Fases de Eliminacion.

Carrera Final y por el Tercer puesto
Los perdedores de las semifinales disputaran el Tercer y Cuarto puesto.

Los ganadores de las semifinales disputaran la final y el ganador de esta instancia se declara
campedn de la Competencia de Robdtica mientras que el perdedor sera el Subcampedn del evento.

Articulo 13. Revision Técnica durante las carreras

Si el jurado lo cree conveniente podra parar la carrera para solicitarle al participante que
demuestre que su robot funciona correctamente. Si se demostrara gue el robot no cumple con las
caracteristicas minimas de funcionamiento (activacion de los motores, baterias no conectadas,
etc.) serd penalizado con la perdida de la carrera.

Es atribucién también del jurado pedir que se vuelva a verificar si se cumplen con las dimensiones
méaximas. Si uno o los dos competidores no verifican estas variables fisicas quedan
automaticamente eliminados de la competencia.-

Articulo 14. Funciones del Representante ante el Jurado

El miembro elegido por el grupo para ocupar este cargo sera el Unico interlocutor entre el equipo
y el jurado. El resto del equipo o personas vinculadas con el mismo no estarén autorizadas para
peticionar o cuestionar al jurado, aquel que no cumpla con esta directiva podra ser sancionado. El
castigo serd impuesto al Robot participante por el jurado dependiendo la gravedad del acto.

Si algun representante observara alguna falla del jurado podra presentar una queja ante los jueces
(por intermedio del representante), inmediatamente después que se interrumpa el recorrido y antes
que se inicie el proximo. La queja sera analizada por el jurado utilizando todos medios a su
alcance. Si la respuesta de los jueces fuera a favor de la queja se retrotrae la situacién al momento
del error.

Cualquier falla del jurado no denunciada no podra ser utilizada por otro equipo para justificar una
falla propia.

Articulo 15. Designacion y funciones del Jurado

Tendran la tarea de verificar que en todo momento se cumpla el reglamento al pie de la letra. Los
jurados estaran integrados por miembros del Comité Organizador, profesores o directivos de las
instituciones participantes que se designaran por sorteo y por invitados de la organizacion.

Articulo 16. Certificacion y premiacion
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Se entregard CERTIFICADO DE GANADOR a los robots que ocupen el primero y segundo
lugar en cada categoria.

Categoria Novatos (Estudiantes de Colegio, y de primer a cuarto semestre de ingenierias)
PRIMER LUGAR: $200.000, mas kit de electronica.

Categoria Expertos (Estudiantes de 5 semestre en adelante de ingenierias, estudiantes del SENA
y publico en general)

PRIMER LUGAR: $300.000, mas kit de electronica.
SEGUNDO LUGAR: $200.000

La premiacion se la realizara otorgando premios en efectivo en pesos Colombianos, ademas de
otorgar Kits de Robdtica y premios otorgados por los patrocinadores del evento.

El torneo de Robotica de IEEE de la Universidad de Narifio hace parte de Robotic People
League. En esta Liga de robotica de Colombia estan incluidos los siguientes torneos: Torneo
Internacional de Robética LatinBot-Cali, Universidad del Valle y Robotic People Festival-
Bogota. Los primeros lugares de la categoria seguidores de Linea ganaran puntos para
hacerse como ganadores de Acreditaciones al Torneo Internacional de Robética de IPN en
Ciudad de México.

La organizacion les agradece la atencién prestada, su interés mostrado y desde ya los
esperamos el 4 de noviembre de 2015 en la ciudad de San Juan de Pasto, Universidad de
Narifio. La rama Estudiantil del IEEE agradece la atencion prestada y desde ya les desea lo
mejor de los Exitos a todos los equipos participantes, contamos desde ya con su participacion
y asistencia.

Sé méas que un Ingeniero, se IEEE

Acepta el desafio, TORNEO DE ROBOTICA IEEE UNIVERSIDAD DE NARINO 2015.
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