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La categoria es nueva, estas reglas estan en
continua revision, comprueba cual es la Gltima
version en roboticspot.com




Articulo 1. Circuito

4.

5.

Los carriles se separan 17 cm, solo dos carriles.

El radio minimo de curvatura es de 40 centimetros (57 para el carril exterior).

No se situara ningun obstaculo a menos de 40 centimetros de la pista en todo el circuito y a 100
centimetros al final de recta (ni una pata de una mesa, ni un prolongador de cable, ni un resalte
de la propia pista). La pista ademéas debe tener una parte blanca de 10 centimetros por los
laterales.

La pista estara pegada y tensada al suelo por los extremos (al menos los dos de pliegue original
de la pista)

Si la pista es impresa, se rematara con cinta aislante

Articulo 2. Homologacion de los robots

1.
2.

3.

El robot debe tener un maximo de 16 centimetros de ancho.

El robot debe tener una plancha vertical en la parte trasera de 60mm de ancho por 25mm de
alto de cualquier material blanco a ser posible brillante y levantada 5 mm del suelo.

El robot a ser posible debe tener un led identificativo de color distinguible que no esté ya usado
(actualmente estan cogidos azul, amarillo, rojo, naranja y verde).

El robot debe ser capaz de dar tres vueltas al circuito adelantando a los 2 safety cars autbnomos
que circulan a poco menos de 0,7 m/s.

Un robot no puede cambiar de carril mas de 1 vez cada 1 segundo, programéaticamente debe
estar garantizado que el algoritmo de cambio de carril no se ejecuta hasta pasado ese tiempo, si
se produjera un cambio fortuito el robot no seria descalificado, si se observa ese
comportamiento de forma repetitiva se considerara que el robot tiene un comportamiento
disruptivo y puede ser descalificado incluso pasada la homologacion.

Un robot que encuentre un obstaculo delante y otro en el carril de al lado debe ir a la velocidad
del obstaculo delantero sin cambiar de carril (esto se comprobara con dos obstaculos estaticos).
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Articulo 3. Pruebas de estabilidad

1.

2.

Se realizaran una o varias rondas de pruebas para ver la fiabilidad de los coches en la pista con
varios robots (no para medir velocidad punta).

Si uno de los robots por su construccion es especialmente dificil de detectar y es invadido por
otros robots con frecuencia puede verse obligado a portar unas cartulinas laterales y/o traseras
que faciliten su visualizacion.

El robot debe ser de construccion tal que a su velocidad maxima sea capaz de aguantar un
impacto frontal contra la pared sin romperse, no es necesario demostrar esto durante la
competicion.



Articulo 4. Ronda de clasificacion

1. Se harén vueltas cronometradas para determinar la parrilla de salida, saliendo de uno en uno al
mejor intento de 2 rondas con 3 vueltas, cuenta el tiempo total de las 3 vueltas.

2. El constructor podra optar por no hacer ninguna o alguna de las rondas de clasificacion
saliendo en ultima posicion.

Articulo 5. Normas de carrera real

1. Lasrondas de carrera se organizaran segun el nimero de robots que puedan correr a la vez en
pista (dependiendo de la calidad de la algoritmia, las condiciones ambientales y el tamario de la
pista, esto se probard in situ con la pista antes de la carrera).

2. Laseparacion en parrilla de salida (alterna) serd de al menos 1 metro entre robots del mismo
carril (medio metro entre oblicuos) para evitar cambios de carril innecesarios por deteccion
nada maés salir.

3. Los robots deberan esperar a que su sensor frontal no tenga un obstaculo delante (cartulina en
posicion vertical)

4. Siun robot no empieza a moverse retirada la cartulina el juez lo retirara de la pista para evitar
una colision

5. Sidurante las 3 primeras vueltas de carrera mas del 50% de los robots se salen de la pista, se
repetira la salida y el intento se dara como nulo.

6. Salidas de pista:

e En el caso de que uno de los robots se salga de la pista sin golpear a otro contrincante ni
perjudicar la marcha de la carrera queda descalificado para esa vuelta en concreto (salvo que
vuelva rapidamente a la pista autbnomamente sin acortar en el circuito).

e Siun robot se sale o cambia de carril y golpea otro robot, se repetird la manga.

e En cada colision en la que se produzca una interrupcion de la carrera se permitird el cambio
de baterias.

e Si un robot expulsa de forma clara tres veces a cualquier otro robot puede ser descalificado
por los jueves, decision que serd irrevocable tanto en un sentido como en otro (pero igual
con todos los robots en el mismo evento).

7. Cualquier decision podréa ser tomada por el juez sobre la marcha tras dialogar con los
competidores involucrados y tras una ronda de comentarios, su decisién solo podra ser opuesta
por escrito y siempre con posteridad a celebracion del evento.

Articulo 6. Victoria

1. Antes de empezar a correr se determinara el nimero de carreras a efectuar y el tiempo entre
rondas para avituallamiento.

2. Si hay varias rondas, se iran rotando los robots poniendo primero al que fuera quedando Gltimo
en cada ronda.

3. Lacarrera dura 10 vueltas. Si algin robot es doblado dos veces y hay muchos en pista el juez lo
podra retirar si lo considera adecuado sobre la marcha para mejorar la dinamica (aumentar la
velocidad media).

4. Gana el que consiga 2 o 3 victorias (a decision de la organizacién segln tiempos y
planificacion).

5. El segundo y tercer puesto se decidirad a una sola carrera entre el resto de robots competidores.



