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Il Concurso de Robadtica

VILLENABOT ‘18

ORGANIZA:

Excmo. Ayuntamiento de Villena, IES Hermanos Amords y Sede Universitaria del Campus de
Alcoy de la Universitat Politécnica de Valéncia.

¢QUIEN PUEDE PARTICIPAR?

En VILLENABOT ‘18 pueden participar equipos de estudiantes pertenecientes a un centro escolar de
Primaria, Secundaria, Bachillerato o Ciclos Formativos de Formacién Profesional (sea este publico, privado
o concertado), liderados por un profesor o tutor. También pueden participar asociaciones escolares,
siempre y cuando los participantes cursen sus estudios en los ciclos indicados.

Los equipos seran mixtos (salvo causa de fuerza mayor) y estaran formados por 4 participantes como
maximo, no pudiendo pertenecer un mismo participante a equipos distintos, dentro de la misma categoria.
La inscripcion de los equipos debera realizarla el responsable del equipo o en el caso de los colegios o
institutos el profesor tutor enviando la solicitud.

INSCRIPCIONES

Fecha inicio y final, procedimiento de inscripcién: Desde el 24 de enero de 2018 hasta el 20 de abril de
2018.

Inscripciones a través de la web del Grupo de Robdtica del Campus d’Alcoi de la UPV:
https://gromep.webs.upv.es/

LUGAR Y FECHA DE LA COMPETICION

Gimnasio del IES Hermanos Amords de Villena. Viernes 4 de mayo de 2018

CATEGORIAS

En este concurso las pruebas seran de Robética mévil. Se dispondra de seis modalidades: siguelineas
LEGO, siguelineas LIBRE, lucha LEGO, lucha LIBRE, Laberinto y exposicidon de proyectos tecnoldgicos
para discapacitados. En las pruebas de siguelineas, el objetivo principal es conseguir que el robot
movil 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
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participante. En la prueba del Laberinto, el robot debe ser capaz de encontrar el camino para
resolverlo y hacerlo en el menor tiempo.

SIGUELINEAS

VILLENABOT LUCHA

—

——>
L LABERINTO
PROYECTOS

TECNOLOGICOS PARA
DISCAPACITADOS

MODALIDADES

SIGUELINEAS (LIBRE y LEGO)

Caracteristicas de los robots para la prueba de siguelineas

Tamario maximo de los robots: Los robots presentados a la categoria Lego y Libre no podran superar los:
-20 cm de ancho
-30 cm de largo
-20cm de alto

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

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

Especificaciones de los circuitos

La salida sera desde un mismo punto para todos los participantes, y este corresponderd a una recta.

El ancho de la linea negra sera de 1,5 cm a lo largo de todo el circuito. Las curvas tendran como minimo 10
c¢m de radio de curvatura.

La pista estard iluminada del modo mas uniforme posible. No obstante, en el espacio en que se realiza la
competicion también habra luz natural, que variard segun la hora en la que nos encontremos y las
condiciones atmosféricas especificas de ese dia.
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Para poder visualizar las caracteristicas de los circuitos puede descargar la representacion desde la web:
http://bit.ly/2iRAI7b

Especificaciones de las pruebas

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

Clasificacion

Los robots participaran en uno o varios circuitos distintos con diversas dificultades, dando una vuelta en el
menor tiempo posible.

En ambos casos, la duracién maxima para completar cada circuito serd 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 sumaran los tiempos de las todas las pruebas. El orden de participacidn
en esta fase serd segun establezca el jurado de la competicién.

Fina

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

Los ganadores lo haran por el ler y 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, ganard el que
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 mds 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 activacidn para evitar problemas de salidas invalidas. Para
ello en el sistema de cronometraje esta prevista una cuenta atras de 10 segundos.

PRUEBA DE LUCHA (LEGO y LIBRE)

Caracteristicas de los robots para la prueba de lucha

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

El tamafio maximo de los robots LEGO no podra superar los:
20cm de ancho x 20cmde largo x 20 cm de alto

No hay restriccion 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 se deberan utilizar Unicamente piezas LEGO para la construccién del
robot. El nimero de sensores para los robots serd ilimitado.
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Deberan llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal con su
numero identificativo.

Especificaciones de la pista

La pista es una superficie redonda con un diametro 97000 ,
de 100 cm de una cubierta plastica de color blanco,

19 mm de espesor y delimitada por 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 claro con un anchode 1,5 cm.

y una longitud de 20 cm. Cada linea esta localizada

a 10 cm. del centro.

Especificaciones de las pruebas

La lucha se disputara 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 drea del publico. Una
lucha consiste de tres combates de tres minutos como maximo cada uno. Entre combate y 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.

Los combates seran asignados en sorteo
previo a las pruebas. En los combates, los
robots se colocaran en la pista
cambiando su posicién al lado de la linea,
primero al lado derecho y 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
comenzara 5 segundos después de su

activacion. Cuando un robot se salga o
sea echado de la pista perdera el combate otorgandole un punto al rival. Se considerard que un robot estd
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:

- Losrobots estan enganchados juntos de tal manera que no haya accién o estén rotando en circulos
varias veces.

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

— Ambos robots estén en movimiento, pero sin hacer contacto con el otro.
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- Cualquier otra condicion bajo la cual el jurado juzgue que un ganador no puede ser determinado.
Los puntos se consiguen cuando:
- Un robot empuja a su oponente fuera de la pista.
- El robot del oponente sale de la pista por si solo.
- Elrobot del oponente es descalificado, habiendo obtenido una penalizacién.

Un competidor que realice una de las siguientes acciones serd considerada una penalizacidén y hara
acreedor al oponente de un punto cuando:

- El competidor que esta operando el robot entre en la pista antes de que el jurado indique que el
combate ha finalizado.

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

- Elrobot comienza la accidn (expansion fisica o movimiento) antes de que el jurado principal dé la

sefal de comienzo de lucha.

- Elrobot se deje de mover en la pista.

- Un competidor no se presente en la pista cuando es llamado a competir.

- Suceda cualquier otra accién que el jurado principal considere invalida.
Un competidor serd descalificado cuando:

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

- Elrobot no cumple con los requerimientos establecidos.

- 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 constara de DOS FASES:
1. Clasificacién:

La fase de clasificacidn se organizard 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.

LABERINTO (LEGO Y LIBRE)

Caracteristicas de los robots

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmision de datos
durante las pruebas. Deben estar disefiados para arrancar el combate 5 segundos después de que el
participante oprima el botén de arranque de su robot.
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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 limitacidn 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, dafiar o destruir las
paredes del laberinto.

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

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, 0 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.

A

i
4 s

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 iluminacion
ambiental y variaciones en la cantidad de friccién que ofrece el suelo. Las columnas que 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 pequeiio desnivel que se tratard de minimizar para evitar que los
robots puedan ser afectados.
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El punto de partida o “salida” estd situado en una de las cuatro esquinas del laberinto. El punto de llegada
0 “meta” estd situado en el centro del laberinto. La meta estd compuesta de un drea de 2 por 2 celdas con
paredes sdlo 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. Serd una linea blanca de 20 mm de grosor.

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

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.

Dispondra de 5 minutos para reconocer el laberinto y 3 intentos para completarlo en el menor tiempo que
pueda. Ganara la competicion el robot que complete el recorrido en el menor tiempo.

Momentos antes del comienzo de la prueba se revelara el recorrido del laberinto. Desde ese mismo
instante los robots deben estar en la mesa de los jueces y no se permite ningun cambio de pieza, carga de
programa o comunicacion remota con el robot.

Solo durante el tiempo de reconocimiento, el operador del robot podrd reiniciar el recorrido o
reconocimiento tantas veces como quiera, ademas de llevar a cabo las siguientes operaciones:

e Ajuste electrénico, mediante controles integrados en el robot, de la configuracion que no aporte
informacion relativa al recorrido del laberinto.

e Ajuste manual de los sensores o de los elementos motrices del robot.
e Sustitucion de las baterias.

e Hacer reparaciones de piezas dafiadas o sustituirlas por otras que tengan similares caracteristicas
gue la pieza dafiada.

Dentro del tiempo de reconocimiento del laberinto, el robot que consiga entrar a la zona de meta podra
seguir operativo o continuar cartografiando el laberinto hasta que finalice el tiempo establecido.

Una vez transcurrido el tiempo de reconocimiento, el robot tendrd 3 intentos para completar el recorrido
del laberinto desde la zona de salida hasta la zona de meta en el menor tiempo posible. El juez indicard
cuando comienza y finaliza cada intento. Entre cada intento, el operador del robot podra realizar los ajustes
necesarios.

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

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

PROYECTOS TECNOLOGICOS PARA DISPACACITADOS

Este afio el VILLENABOT incluye una categoria de proyectos tecnoldgicos en la que se van a evaluar los
proyectos realizados en el aula durante el curso. El tema sobre el que obligatoriamente trataran los
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proyectos presentados serd la Aplicacion de la tecnologia y la robdtica en la mejora de la vida cotidiana
de companieros con discapacidad psiquica o fisica.

Con ello se pretende que el alumnado sea consciente del entorno que le rodea, se enfrente a la resolucion
de problemas tecnoldgicos reales y obtenga a cambio la satisfaccion de ver la utilidad practica de su trabajo.

Los requisitos para poder participar en esta modalidad son los siguientes:

- Los proyectos iran encaminados a mejorar la vida cotidiana de compafieros con discapacidad,
psiquica o fisica. Dentro de esta tematica, la eleccion de los proyectos es totalmente libre. A modo
de ayuda, se sugieren estos campos:

o Juegos manipulativos, con sonidos, luces...

o Juegos destinados a facilitar el proceso de aprendizaje, lecto-escritura, aprendizaje
matematico, memoria, asociacion de ideas, mejora de la atencién, musica...

o Elementos de estimulacién sensorial.
o Infraestructuras o mobiliario adaptado.
o Aplicaciones informaticas, moviles, uso de la pizarra digital.

- Los proyectos deberan presentarse totalmente operativos, con sus dimensiones, materiales, y
funcionalidades definitivas. Unicamente en los casos de instalaciones de gran tamafio, se
aceptaran magquetas a escala en la que se pueda comprobar su funcionamiento.

- Parasu valoracién por parte del tribunal, cada equipo dispondra 5 minutos para su exposicion. La
presentacidén sera en vivo, aunque se habilitard un ordenador con proyector a disposicion del
equipo.

- Sevaloraran de acuerdo a los siguientes criterios:
o Originalidad
o Utilidad.
o Acabado, estética, materiales elegidos.
o Complejidad técnica

- Todos los proyectos presentados iran acompafiados de una pequefia memoria técnica en la que
se detalle lista de materiales, presupuesto, esquemas electrénicos, programa de la placa e
instrucciones de montaje. Con ello se hara una base de datos publica para que todos aquellos que
lo deseen puedan reproducirlos en el aula.

- Los proyectos ganadores seran donados al Colegio de Educacidon Especial APADIS de Villena.

Aquellos que no sean premiados podran también colaborar voluntariamente con los comparieros
de este colegio donando sus trabajos.
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Para cada una de las siguientes categorias: SIGUELINEAS LIBRE, SIGUELINEAS LEGO, LUCHA LIBRE, LUCHA
LEGO Y LABERINTO.

1r PREMIO: Siguelineas SELIN 3.0 + Robot mévil GROBOT

22 PREMIO: Siguelineas SELIN 3.0

Para la categoria de PROYECTOS TECNOLOGICOS PARA DISCAPACITADOS:
1r PREMIO: Set LEGO® MINDSTORMS® Education EV3

22 PREMIO: Pack LEGO® education WeDo 2.0 Bluetooth

Ademas, se realizara un sorteo de varios “Robot mévil GROBOT” entre los centros educativos participantes
gue no hayan obtenido premio en el concurso.

CONDICIONES GENERALES

Estas bases pueden ser modificadas por la organizacién, quien comunicard a los equipos todos los cambios
gue se pudiesen realizar con suficiente antelacién.

La organizacion 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 organizacidn 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 participacién en este concurso implica la plena aceptacién de todas y cada una de las bases del concurso
y del fallo inapelable del jurado.
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