Bases de Competencia: Velocistas Open

Universidad de Concepcion - RAS UdeC
27 de noviembre

Basado en la categoria Robotrace del torneo All Japan Micromouse Contest y en la cate-
goria Velocidad de la Competencia Robotica UTFSM.

Objetivo de la Competencia

El objetivo de la competencia es recorrer un circuito en el menor tiempo posible utili-
zando un robot seguidor de Ineas autonomo. Un robot que participa en esta competencia
se denomina ‘Velocista”.

Categoria Open (Abierta)

Esta categoria es abierta a todo ptblico, sin restriccion de ser estudiante universitario.
Se podran inscribir equipos de 2 o 3 personas.

Inscripcion

Las inscripciones estaran abiertas hasta el 8 de noviembre a las 23:59 hrs.
Para participar en la competencia, cada equipo debera realizar el pago de inscripcién
correspondiente a $20.000.

Reglas de la Competencia

= Una ronda consiste en el paso de todos los Velocistas participantes por la pista.

= En unaronda, cada equipo competidor tiene 9 minutos para un maximo de 3 intentos
de vuelta.

» La proyeccion del Velocista con respecto al escenario debe cubrir la linea del trayecto.
Si el Velocista se sale completamente se considerard como vuelta invalida.



= Al terminar el recorrido, el Velocista debe detenerse automaticamente en el area de
Salida-Meta por al menos 2 segundos.

» La vuelta mas rapida sera registrada como el tiempo oficial.

= El equipo que logre el tiempo mas rapido en la tltima ronda, serd el ganador.

Reglas del Velocista

= El Velocista debe ser autonomo durante su participacion.

» El tamano del Velocista no puede exceder un largo de 25 [cm], ancho de 25 [cm] y
alto de 20 [cm].

= El Velocista no puede estar equipado con ningiin mecanismo de sujecion que pudiera
generar danos en la pista.

Reglas de la Pista

= La superficie del escenario esta hecha de tableros negros.
» Las lineas del recorrido estédn hechas con cinta blanca de 19 [mm] de ancho.

= El recorrido de la pista serd secreto hasta el primer dia de competencia.

Esquemas de la Pista (Referencia Robotracer)

A continuacién se presentan las figuras de referencia y sus explicaciones, extraidas del
reglamento oficial de la categoria Robotracer:
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Figura 1: Interseccién en 90 grados: Cuando las lineas se crucen, el angulo de cruce
sera de 90 grados +£5 grados. 10 cm antes y después del punto de interseccion de las lineas,
las lineas seran rectas.

El equipo organizador se reserva el derecho a modificar las bases y reglas de la competencia.
En tal caso, se informara a los equipos inscritos.
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Figura 2: Zona de meta y marcas (hits): La zona de meta estard delimitada por dos
marcas (hits) ubicadas a la derecha del sentido de la carrera, separadas por 1 metro. Antes

de la meta, y después de la salida, el tramo sera recto.
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Figura 3: Marca lateral de curva: En cada cambio de curvatura habra una marca
lateral a la izquierda. Los marcadores de esquina no se superponen con otros marcadores

de esquina.

INICIO

A

Sensor

{F-

Figura 4: Ubicacién de los sensores: Los lugares donde se ubican los sensores de inicio
y final estdn indicados en la figura. Estos son del tipo infrarrojo y su eje 6ptico se ubica

1 [em] por encima del piso.



