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CATEGORIA CARRERA PERSECUCION

El H. Comité Organizador del “Concurso Interuniversitario de Robdtica” invita a todos los estudiantes
universitarios de nuestro pais a participar en la categoria de “Carrera de Persecucion” que se llevara
a cabo dentro del marco de competencias de robdtica del Dia de Robdtica UPB a realizarse el 15 de
Junio de 2012 con sede en Universidad Privada Boliviana de la ciudad de Cochabamba.

A. COMPETENCIA:

1. El concurso de carrera de persecucion de robots consistira en lograr que dos participantes con
sus respectivos robots sigan fielmente una linea negra de 1.5 cm de ancho, dibujada sobre un
fondo de color blanco. La linea negra puede presentar discontinuidades en su trazo hasta por
5mm.

Los robots correran en sentidos contrarios, y aquél que logre dar alcance primero a su
oponente, serd el ganador de la contienda

2. Lasalidainiciard en algun lugar de la linea que contenga una recta de al menos 100 mm.

3. El final de la prueba se considera cuando el robot dé alcance al robot contrincante, si la
competencia es muy pareja y la distancia entre los dos robots sigue siendo notoria, se dejard a
los dos robots terminar la persecucién hasta que se terminen las baterias.

Si un robot en la persecucion alcanza al otro, el dueno del robot debera detenerlo.

B. CRITERIOS DE CALIFICACION:

5. Los robots tendran una oportunidad para realizar la persecucidn y serd a muerte subita.

6. Los robots siempre deberan seguir la linea, en caso de perderla, dispondran de 5 segundos
para continuar su camino. Si pasado ese tiempo el robot no continda la persecucién en el
tramo donde abandond la linea, se dara por terminada la persecucién y ganara el robot que
guede dentro de la linea.

C. SOBRE LA EVALUACION DE LA COMPETENCIA
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Cada robot seguira la trayectoria de la linea en forma auténoma y sélo se considerara al robot
que alcance al robot rival.

a) Los dos robots se encontraran en la posicion de salida y el juez indicara cuando inicien la
persecucidn. Esta competencia terminara hasta que se de alcance al robot rival y si
tardara mucho tiempo en hacerlo, se dejara que sigan funcionando hasta que se agoten
sus baterias.

b) Silos dos robots se salieran de la linea en los primeros 5 s. de la persecucion, se dard una
nueva oportunidad de iniciar con la persecucién (hasta dos veces).

c) Sise llegaran a agotar las baterias, ganara el robot que quede dentro de la pista y mas
cerca del robot rival.

D. REQUISITOS DE LOS PARTICIPANTES

Los puntos descritos a continuacion son requisito para poder participar:
a) Descripcidn del robot.
Cada equipo deberd entregar al jurado, al momento de su primera participacidon, un
documento en Word, en electrénico dénde se describira al robot y su sistema de control.
Indispensable para poder participar.
b) Carroceria.
El robot puede o no contar con una carroceria que lo cubra, procurando siempre estar
dentro de las dimensiones totales permitidas.
Pasard a la siguiente ronda el robot que logre vencer a su rival.
La pista que se utilizara en las rondas finales sera distinta que la de la primera ronda.
En la prueba final, los participantes contaran con un maximo de 15 minutos para efectuar
algun ajuste en caso de requerirse. En caso de que se saliera de la linea uno de los dos robots
en los primeros 5 segundos de iniciada la competencia, debera de indicarlo al juez para que
se le otorgue una oportunidad mas y tendra oportunidad de solicitarlo hasta en dos
ocasiones (tiempo para poder ajustar su robot 30 segundos).
Los jueces para esta competencia seran designados por el comité organizador.
Los jueces seran los responsables de verificar las dimensiones de los robots de acuerdo a las
dimensiones especificadas.
MAXIMO 4 INTEGRANTES POR PROTOTIPO.

E. SOBRE LAS CARACTERISTICAS DE LOS ROBOTS DE CARRERAS

15. Disefiar y construir un robot moévil auténomo que sea capaz de seguir una trayectoria negra
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dibujada sobre fondo blanco y realizar una persecucidén a otro robot hasta darle alcance.
16. El robot podra ser controlado con micro-procesadores, micro-controladores, o algun otro tipo
de controlador que gestione los movimientos del robot.
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Las dimensiones maximas del robot serdn de 20 cm. de largo, por 20 cm. de ancho, sin haber
restricciones en cuanto a altura. Los disefios que no cumplan con estas especificaciones seran
descalificados.

El equipo que no esté presente en su turno para realizar las pruebas del robot, pierde esa
oportunidad.

Los puntos no previstos en la convocatoria se resolveran por el H. Comité Organizador.

F. SOBRE LAS CARACTERISTICAS DE LA PISTA

El ancho de la linea es de 1.5 cm.

Las curvas tendran como minimo 12cm. (nueva medida) de radio de curvatura, la trayectoria del
robot sera una curva suave.

La linea de la pista estard dibujada sobre una o varias superficies de color blanco.

El color de la linea de la pista es negro.

Una pista de pruebas, diferente a la pista del concurso, estara disponible.

Los concursantes o alguna otra persona se abstendran de pisar, modificar o maltratar la pista,
tanto de competencia como de pruebas.
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Todos aquellos sucesos que no se contemplen dentro del presente reglamento dentro y
durante la competencia serdn resueltos por el H. Comité Organizador sin derecho de
apelacion.

El H. Comité Organizador del “Concurso Interuniversitario de Robética”, se reserva el derecho

de generar y realizar modificaciones al presente reglamento sin previo aviso.
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