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XIl CONCURSO DE ROBOTICA

El grupo de Robdtica y Mecatrdnica del Campus d’Alcoi, en su objetivo de fomentar la Robdtica en
el entorno préximo, organiza el XIl Concurso de Robética de la EPSA. Este concurso se celebra
dentro del programa Jovenes ConCiencia 2024.

OBIJETIVO

Fomentar la Robética estimulando el aprendizaje en contenidos cientificos tales como las
matematicas, fisica, informatica y mecanica.

DESTINATARIOS

Los destinatarios seran alumnos/as pertenecientes a centros escolares de Educacién Secundaria,
Bachillerato o Ciclos Formativos de Formacion Profesional, entidades educativas y cualquier
aficionado a la robdtica.

MODALIDADES DE PARTICIPACION

En este concurso las pruebas serdn de Robdtica movil. Se dispondra de cinco modalidades:
siguelineas LEGO, siguelineas LIBRE, lucha LEGO, lucha LIBRE, Laberinto y Recogebot. En las
pruebas de siguelineas, el objetivo principal es conseguir que el robot mévil complete una serie de
circuitos en el menor tiempo posible, siguiendo una linea trazada en el suelo. En la prueba de
lucha, el robot que gana los asaltos es el que consigue sacar de la pista al otro participante. En la
prueba del Laberinto, el robot debe ser capaz de encontrar el camino para resolverlo y hacerlo en
el menor tiempo mientras que en el Recogebot, los participantes tendran que desarrollar un robot
para recoger y clasificar objetos de manera remota.

1. ROBOTICA MOVIL LEGO

Destinado a alumnos pertenecientes a centros escolares de Educacién Secundaria, Bachillerato o
Ciclos Formativos de Formacidn Profesional u otras entidades relacionadas con el mundo de la
educacion.

La participacidon sera en equipos de 4 estudiantes como maximo siendo coordinados por un tutor
del colegio o instituto. Esta modalidad estd basada en el robot LEGO. Se deberdn utilizar
Unicamente piezas LEGO para la construccion de su robot.

El equipamiento usado para preparar las pruebas tendrd que ser del disponible en el colegio o
instituto de los participantes.
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2. ROBOTICA MOVIL LIBRE

Podrd concursar en esta prueba cualquier aficionado a la robética. Los equipos deberdn ser de 4
integrantes como maximo y podran participar también equipos de colegios, institutos u otras
entidades educativas tutorizados.

En esta modalidad la estructura del robot serd libre, pudiéndose emplear cualquier tipo de
material para la construccion del robot. Consistird, igualmente, en la programacién del robot como
seguidor de lineas, como robot de lucha o como robot que resolvera laberintos.

No podra participar ninglin equipo que presente un robot ya construido de los comercializados en
el mercado, como 3PI, Moway, Pololu y similares. En este grupo no se incluyen los robots que usen
electréonica comercial de propdsito general, como Arduino, PICAXE, Pingliino, Chipkit, Raspberry Pi
o similares.

REGLAMENTO
PRUEBA SEGUIDOR DE LINEAS (LEGO y LIBRE)

e Caracteristicas de los robots

Tamafio maximo de los robots: Los robots presentados a las modalidades Lego y Libre no podran
superar los:

20cmdeancho x 30cmdelargo x 20cm dealto

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidn de
datos durante las pruebas. El nimero de sensores para los robots de las dos modalidades sera
ilimitado.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.

Dentro de la modalidad LEGO se distinguira, solo a efectos de la entrega de premios (uno por
categoria), entre las siguientes categorias: RCX, NXT, EV3 y Spike dependiendo de la unidad de
control utilizada para la construccion del robot. En la modalidad LIBRE, y con ese mismo fin, los
robots se clasificaran en tres categorias dependiendo del peso: categoria mosca (menos de 200
gr), pluma (entre 200 y 400 gr) y pesado (mas de 400 gr).

e Especificaciones de los circuitos

La salida serd desde un mismo punto para todos los participantes, y este correspondera a una
recta.
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El ancho de la linea negra serd de 1,5 cm a lo largo de todo el circuito. Las curvas tendran como
minimo 10 cm de radio de curvatura.

La pista estara iluminada del modo mas uniforme posible. No obstante, en el espacio en que se
realiza la competicion también habra luz natural, que variara segun la hora en la que nos
encontremos y las condiciones atmosféricas especificas de ese dia.

e Especificaciones de las pruebas

Los robots deberdn seguir una linea negra sobre fondo blanco. El robot debe finalizar el recorrido
en el menor tiempo posible. Estas pruebas constardn de dos fases:

1. Clasificacion:

El robot participara en tres circuitos distintos con diversas dificultades. El objetivo es superar los
circuitos en el menor tiempo posible. La duracién maxima para completar cada circuito sera de 3
minutos. Los robots tendran una Unica oportunidad para completar el circuito. En caso de que se
desvien de la linea, se les aplicara el tiempo maximo.

Para establecer la clasificacién se sumardn los tiempos de los tres circuitos. El orden de
participacidn en esta fase serd segln establezca el jurado de la competicién.

2. Final:

Finalizada la clasificacidn, solo pasaran a la final los cuatro primeros clasificados. El enfrentamiento
en esta ocasion serd en una prueba de persecucién o "a la caza". En esta prueba se enfrentaran en
un circuito simétrico el 12 contra el 42y el 22 contra el 32. Los perdedores de estos enfrentamientos
lucharan en otro enfrentamiento para el 3er y 42 puesto.

Los ganadores lo haran por el 1ery 22 lugar. En la prueba de persecucion el objetivo serd que un
contrincante alcance al otro. Si transcurridos 3 minutos no lo ha hecho ninguno de ellos, ganara el
gue complete primero la vuelta empezada. En caso de que se desvie de la linea perdera el
enfrentamiento.

Los jueces podran declarar la salida nula (la tercera salida nula descalificara al equipo que mas
salidas nulas haya provocado) en caso de que un participante se adelante a la salida. Se
recomienda que el robot permanezca inactivo 5 segundos después de la activacion para evitar
problemas de salidas invalidas. Para ello en el sistema de cronometraje esta prevista una cuenta
atrds de 10 segundos.
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PRUEBA DE LUCHA (LEGO y LIBRE)
e Caracteristicas de los robots

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidon de
datos durante las pruebas. Deben estar disefiados para arrancar el combate 5 segundos después
de que el participante oprima el botdn de arranque de su robot, con el objetivo de que cuando
inicie su funcionamiento, no detecte a los participantes que han procedido a su activacién.

El tamafio maximo de los robots no podra superar los:
20 cm de ancho x 30 cm de largo

No hay restriccién de altura. Después de los 5 segundos de inicio de combate se permite al robot
cambiar su forma y dimensiones. El peso del robot (incluyendo accesorios) no debe exceder de 1

kg.

Para la categoria LEGO se deberan utilizar Unicamente piezas LEGO para la construccion del robot.
El nimero de sensores para los robots serd ilimitado.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.

e Especificaciones de la pista

La pista es una superficie redonda con un
didmetro de 100 cm de una cubierta plastica de o
color blanco, 19 mm de espesor y delimitada por 7000
el exterior con un borde circular de color negro
de 1,5 cm de ancho. Las lineas de arranque son
dos lineas opuestas de color gris con un ancho
de 1,5 cm. y una longitud de 20 cm. Cada linea
esta localizada a 10 cm. del centro. La
calibracion del robot deberd ignorar las lineas de
color gris que estan dispuestas Unicamente a
efectos de posicionamiento del mismo en el

area de juego.
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e Especificaciones de las pruebas.

La lucha se disputard entre dos equipos. Durante la lucha, uno de los integrantes del equipo sera
el encargado del robot, los demas integrantes tendran que observar la lucha desde el area del
publico. Una lucha consiste
de tres combates de tres
minutos como maximo cada
uno. Entre combate vy
combate se dard un tiempo
maximo de un minuto para
hacer ajustes a los robots. El
primer competidor en
alcanzar dos puntos sera el
ganador de la lucha.

En los combates, los robots se
colocardn en la  pista
cambiando su posicién al lado

de la linea, primero al lado
derechoy luego al izquierdo y
asi sucesivamente. El robot no puede sobrepasar el extremo de la linea de arranque antes de que
la lucha comience. El movimiento del robot comenzard 5 segundos después de su activacion.
Cuando un robot se salga o sea echado de la pista perderd el combate otorgdndole un punto al
rival. Se considerard que un robot esta fuera de la pista cuando cualquier parte de él toque la
superficie sobre la que apoya la pista.

Una lucha puede ser reiniciada bajo las siguientes condiciones:

e Los robots estan enganchados juntos de tal manera que no haya accidn o estén rotando en
circulos varias veces.

e Ambos robots tocan el exterior de la pista al mismo tiempo.

e Ambos robots estén en movimiento, pero sin hacer contacto con el otro.

e Cualquier otra condicidn bajo la cual el jurado estime que no se puede determinar al ganador.

Los puntos se consiguen cuando:

e Unrobot empuja a su oponente fuera de la pista.
e Elrobot del oponente sale de la pista por si solo.
e Elrobot del oponente es descalificado.

Un competidor que realice una de las siguientes acciones sera considerada una penalizaciény hara
acreedor al oponente de un punto cuando:
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e Elcompetidor que esta operando el robot entre en la pista antes de que el jurado indique que
el combate ha finalizado.

e La preparacion de los robots para un combate toma mas del tiempo dado por el jurado.

e El robot comienza la accidon (expansion fisica o movimiento) antes de que el jurado principal
dé la sefial de comienzo de lucha.

e Elrobot se deje de mover en la pista.

e Suceda cualquier otra accién que el jurado principal considere invalida.

Un competidor sera descalificado cuando:

e No se presente en la pista cuando es llamado a competir.
e Elrobot no cumple con los requerimientos establecidos.
e Un competidor muestra una actitud anti-deportiva.

Cuando un robot ha sufrido un accidente y la lucha no se puede continuar, se podra solicitar una
suspension de un maximo de 5 minutos.

Esta prueba constard de dos fases:
1. Clasificacion:

La fase de clasificacidn se organizara dependiendo de los equipos inscritos, pudiéndose plantear
en forma de liguilla o con enfrentamientos individuales eliminatorios.

2. Final:

Finalizada la primera fase, los equipos clasificados se enfrentaran en las semifinales y
posteriormente en la final.

PRUEBA DE LABERINTO (LEGO y LIBRE, clasificacion conjunta)
e Caracteristicas de los robots

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidon de
datos durante las pruebas. Deben estar disefiados para arrancar su participacion 5 segundos
después de que el participante oprima el botén de arranque de su robot.

Se recomienda que las dimensiones del robot no superen los 16 cm de ancho por 16 cm de largo.
Si cambian de geometria no deberian rebasar estas dimensiones. No existe limitacién en cuanto a
la altura del robot. El robot debe ser una Unica unidad indivisible.

El robot no podra saltar por encima, sobrevolar, escalar, cortar, rascar, quemar, daiar o destruir
las paredes del laberinto.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.
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e Especificaciones de la pista

El laberinto estd formado por un area de 16 por 16 celdas (estancias de forma cuadrada y
adyacentes por cada uno de sus lados del perimetro de la propia celda). Cada celda tiene un
tamafio de 180 por 180 milimetros, y sobre cada uno de los lados de la celda puede existir, o no,
una pared que no dejara pasar al robot por ese lateral. Los lados de las celdas que delimitan el
exterior del laberinto seran cerrados por paredes, evitando que el robot salga del laberinto.

Las paredes del laberinto tienen una altura de 50 mm, un grosor de 12 mm y van situadas sobre la
linea media que separa las celdas. Hay que tener en cuenta que una pared invade el espacio de las
dos celdas y disminuye el area de cada celda, reduciéndola 6 mm por el lado de la pared vy, por lo
tanto, dejando los pasillos por los que tiene que pasar el robot en 168 mm de ancho. Los lados de
las paredes son de color blanco, la parte superior de las paredes es de color naranja y el suelo es
de color negro. Las partes del laberinto son de madera, acabada con pintura mate.

N

sl‘I.

Se asume un 5% de tolerancia en todas las dimensiones dadas. Debe asumirse que las tonalidades

y acabados de la pintura puedan variar a lo largo del recorrido, existir zonas de sombras por la
iluminacién ambiental y variaciones en la cantidad de friccion que ofrece el suelo. Las columnas
gue sujetan las divisiones son de madera, y quedan a la vista del robot. En el suelo puede existir
uniones de los tableros de madera que podrian provocar un pequefio desnivel que se tratara de
minimizar para evitar que los robots puedan ser afectados.

El punto de partida o “salida” esta situado en una de las cuatro esquinas del laberinto. El punto de
llegada o “meta” esta situado en el centro del laberinto. La meta estd compuesta de un drea de 2
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por 2 celdas con paredes sélo en su perimetro excepto en la entrada, que sera tan sélo de una
pared en una celda y que se denomina “puerta de meta”. Dicha puerta tendra una marca en el
suelo que indicara al robot la zona de llegada. Sera una linea blanca de 20 mm de grosor.

La generacion del laberinto sera aleatoria y se llevara a cabo antes del comienzo de la prueba. En
ella se establecerd la configuracién de las paredes del laberinto.

e Especificaciones de las pruebas.

El robot auténomo debe resolver el laberinto y completar su recorrido desde la celda de salida
hasta la celda de llegada en el menor tiempo posible.

Cada equipo dispondra de 5 minutos para reconocer y/o probar el laberinto y 3 intentos para
completarlo en el menor tiempo que pueda. Ganara la competicién el robot que complete el
recorrido en el menor tiempo. El recorrido del laberinto se revelara antes del comienzo de la
prueba.

El juez indicard cuando comienza y finaliza cada intento. Entre cada intento, el operador del robot
podra realizar los ajustes necesarios.

En caso de colision con las paredes del laberinto o detencién del robot por mas de 10 segundos
sin que este tenga intenciéon de moverse o de progresion en el recorrido, se perdera el intento en
curso.

El tiempo a tener en cuenta para la competicidn con otros robots sera el menor de los tiempos en
completar adecuadamente el recorrido del laberinto.

PRUEBA DEL RECOGEBOT (LEGO y LIBRE, clasificacion conjunta)
e Caracteristicas de los robots

Los robots de esta modalidad podran ser comandados remotamente. Se disefiaran con el objetivo
de recoger y clasificar los objetos encontrados en la pista colocandolos en el espacio destinado
para ello en el equipo.

El tamafio maximo de los robots no podra superar los:
20 cm de ancho x 30 cm de largo

No hay restriccion de altura. Las dimensiones del robot no podran variar durante el
enfrentamiento. No podran tener conexion fisica para hacer el control por lo que deberd contar
con cualquier tipo de conexidn inaldmbrica.

Deberan llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.
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e Especificaciones del terreno de juego

El campo constara de un punto de inicio y de varios puntos de clasificacion de los objetos para
cada equipo. El tamafio del campo sera de 2000 x 3000 mm. Las zonas de salida estaran marcadas
con un rectangulo negro.
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Los objetos a clasificar seran de distintos colores y formas segun el sitio al que tengan que ir
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destinados. Sus dimensiones principales seran mayores de 10 mm y no sobrepasaran los 50 mm.
e Especificaciones de las pruebas.

Dos equipos se enfrentaran entre ellos recogiendo los objetos repartidos por la pista y llevdandolos
al espacio destinado para cada uno de ellos del equipo. Cada enfrentamiento tendra una duracién
de 60 segundos.

El objetivo de cada enfrentamiento es sumar el mayor nimero de puntos posibles. Los objetos a
clasificar tendrdn distintas puntuaciones dependiendo de la forma, color y posicién en la que se
deposite.

-Puntuacion

La forma de puntuar serd obtener y clasificar los objetos repartidos por el tablero. Hay de tres
colores y su color simboliza su puntuacién: 1 punto rojo, 2 puntos blanco, 3 puntos azul. Para que
se considere valido al menos la mitad de la proyeccién vertical del objeto debe estar dentro de la
zona de anotacion. Si el objecto estd ademas en la zona de anotacién de su color se doblara la
puntuacion que éste suma: 2 puntos rojo, 4 puntos blanco, 6 puntos azul. Solo se tendra en cuenta
la posicién del objeto al final del tiempo. No esta permitido coger piezas de la zona de anotacidn
rival.
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-Antes del partido

Antes de empezar el partido los dos equipos colocaran su robot en su zona de salida, pudiendo
estar en cualquier posicion y direccion siempre y cuando esté totalmente dentro de esta. Los
miembros de los equipos no deben interactuar con los objetos de la prueba y evitar dafiar o
modificar de alguna manera el tablero, ante cualquier problema o incidencia avisar a los arbitros
lo antes posible. Después de una cuenta atras del arbitro los robots podran empezar a moverse.

-Durante el partido

Una vez empieza el partido ya no esta permitido tocar el tablero ni interactuar con el robot. Esta
prohibicion sigue vigente, aunque el robot vuelque o se enganche. Solo los darbitros pueden
interactuar con el campo o los robots, por lo que seran estos los que lo haran en caso de ser
necesario o a peticiéon de alguno de los equipos.

-Después del partido

Al terminar los 60 segundos, los robots deben quedarse quietos en el lugar en el que estan. Los
equipos no podran retirar los robots hasta que finalice el recuento de puntos y los arbitros asi lo
indiquen.

-Penalizaciones

El arbitro podra aplicar penalizaciones a los equipos si su actitud se considera merecedora de ello.
Buscar choques con el otro equipo de manera intencionada, invadir la zona de puntuacién rival u
otras acciones que se consideren antideportivas acarrearan penalizaciones de 2 puntos. La
reincidencia o especial gravedad de estas faltas pueden conllevar la descalificacion del equipo.

Son motivos de descalificacidn las siguientes acciones:

e No se presente en la pista cuando es llamado a competir.

e Elrobot no cumpla con los requerimientos establecidos.

e El participante muestra una actitud anti-deportiva.

e La preparacion del robot para un asalto tome mas del tiempo dado por el jurado.

e Elrobot comience la accién antes de que el juez dé la sefial de comienzo.

e Elrobot se deje de mover en la pista.

e El participante opere sobre el robot en la pista antes de que el juez indique que el combate
ha finalizado.

e Suceda cualquier otra accién que el jurado principal considere invalida.

Esta prueba constara de dos fases:

1. Clasificacion:

Su organizacién dependerd del nimero de participantes. Los equipos se organizaran en grupos
donde se disputaran varios duelos a partido Unico de manera aleatoria. Los 4 mejores clasificados
pasardn a la fase final.
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2. Final:

Los 4 mejores equipos jugaran un cuadro para determinar el campedn. Se jugardn dos semifinales,
una final y una final de consolacion.

CONDICIONES GENERALES

Estas bases pueden ser modificadas por la organizacidn, quien comunicara a los equipos todos los
cambios que se pudiesen realizar con suficiente antelacidn.

La organizacidon queda facultada para resolver cualquier contingencia no prevista en concurso.
Durante el transcurso de la competicion, los jueces se encargaran de tomar todas las decisiones
oportunas referentes a descalificaciones, ganadores o pruebas nulas.

La organizacidon se reserva el derecho de modificar los plazos y las fechas establecidas en las
presentes bases, asi como también la potestad de cancelar, suspender o modificar este concurso
y sus bases, en caso fortuito o fuerza mayor o ante circunstancia/s que, a criterio del organizador,
asi lo justifiquen. En ningun caso el ejercicio de tales derechos por parte del organizador permitira
al participante reclamacién alguna.

La participacidn en este concurso implica la plena aceptacidn de todas y cada una de las bases del
concurso y del fallo inapelable del jurado.

~~ MULTI Caixa Ontinyent
Q_scan Obra Social s

conocimiento

11



A\ UNlVERSlT/\T o P
P smme weme - FECYT

5 POLITECNICA :
7 DE VALENCIA Iml GROMEP UPV 1
=) =12 YUNVEISIOADES INNOVACION

CAMPUS D'ALCOI

INSCRIPCION

La inscripciéon se formalizara por equipos de 4 alumnos como maximo, no pudiendo pertenecer
un mismo alumno a equipos distintos de la misma o distinta modalidad. La inscripcion de los
equipos deberd realizarla el responsable del equipo o en el caso de los colegios o institutos el
profesor tutor, enviando la solicitud a través del siguiente enlace:

https://forms.gle/ApSoTJzT2RUgE3Ve8

El plazo de inscripcion finaliza el dia 24 de enero de 2025. Las inscripciones de los equipos y
centros educativos quedan condicionadas al aforo del pabellén deportivo.

Las dudas o consultas se podran hacer enviando correo electrénico a gromep@upv.es o
preferiblemente a través del canal de Telegram habilitado para ello:
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https://t.me/+kiQRHEyxnww3NzUQ

PREMIOS

Con el objeto de incentivar a los participantes con escasos recursos, los premios se otorgaran por
categorias dentro de las modalidades de participacién. Por ello, para la modalidad siguelineas
LEGO tendremos premios al mejor de las categorias RCX, NXT, EV3 y Spike. En la categoria
siguelineas LIBRE los premios seran para los primeros de las categorias mosca (menos de 200 gr),
pluma (entre 200 y 400 gr) y pesado (mas de 400 gr). En las pruebas de lucha tendremos premios
al mejor robot de la modalidad LEGO y al mejor robot de la modalidad LIBRE. En las categorias de
laberinto y recogebot se daran los premios conjuntamente LEGO y LIBRE a los tres primeros
clasificados.

FECHAS A TENER EN CUENTA

e Inscripcidn: hasta el 24 de enero de 2025
e  Fecha del concurso y entrega de premios el 7 de febrero de 2025

Lugar:

Pabelldn Deportivo Edificio Georgina Blanes
Universitat Politecnica de Valencia. Campus d’Alcoi
Plaza Ferrandiz y Carbonell, s/n

Alcoy (Alicante)
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