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CHAMADA DE INSCRICAO - IIIl DESAFIO DE ROBOTICA

A presidente da Comissao Organizadora da 10* Jornada de Iniciacdo Cientifica e Extensdao (10*
JICE) do [Instituto Federal do Tocantms - IFTO -, designada pela Portaria
n.° 1062/2019/REI/IFTO, de 03 de setembro de 2019, juntamente com a Comissdo Organizadora
do III Desafio de Robdtica do Instituto Federal do Tocantins - IFTO -, designada pela Portaria n°
1096/2019/REI/IFTO, de 11 de setembro de 2019, no uso de suas atribuigdes, torna publica a
chamada de inscricdo do III Desafio de Robdtica do IFTO, em conformidade com o disposto a

seguir:

1. DA APRESENTACAO

1.1. O II Desafio de Robotica do IFTO sera um evento realizado durante a 10* Jornada de
Iniciacdo Cientifica e Extensdo do Instituto Federal de Educagdo, Ciéncia e Tecnologia do
Tocantins. Este desafio consiste em uma competicdo integrada na qual os participantes deverao
construir um robd que possa realizar determinadas tarefas especificas. As tarefas serdo organizadas
por modalidades, sendo: seguidor de linha, resgate (rescue) e robd sumo.

1.2. Os horarios da programacdo do Desafio de Robotica deverdo ser criteriosamente
respeitados, assim como as regras de boa conduta, sob pena de exclusdo.

1.3. Seré de responsabilidade das equipes inscritas levar todo o material necessario a participagao
no desafio.

2.  DOS OBJETIVOS

2.1. Estimular os discentes do IFTO a desenvolverem robos moveis autonomos.

2.2. Preparar os estudantes do IFTO para competicdes regionais, nacionais € internacionais na
area da robotica.

2.3. Promover trocas de experiéncias novadoras entre estudantes e professores do IFTO e a
comunidade externa.

3. DO LOCALE DATA DA COMPETICAO

3.1. A competicdo serd realizada no Campus Palmas nos dias 20 e 22 de novembro de 2019,
dentro da programacdo da 10* Jornada de Iniciagcdo Cientifica e Extensdo (JICE).

4.  DAS MODALIDADES DA COMPETICAO
4.1. A competicdo serd composta por quatro modalidades a seguir:
4.1.1. Seguidor de Linha;



4.1.2. Resgate (Rescue);
4.1.3.  Sumd 3,0kg;
4.1.4.  Mini Sumd 750g;

4.2. As regras de todas as modalidades encontram-se especificadas nos Anexos I, II e III.

5. DO CRONOGRAMA

5.1. A submissdo devera atender os seguintes prazos:

| Etapa H Periodo/Data |
| Inscricao para o Desafio de Robotica H 17/9 a 26/9/2019 |
| Homologacao das inscricoes H 27/9/2019 |
| Realizacdo da Competicao || 20e21/11/2019 |
| Divulgacado dos resultados parciais, finais ¢ premiacao || 22/11/2019 |

6. DAINSCRICAO

6.1. S6 poderdo se inscrever na competicdo equipes formadas por um conjunto de 02 (dois) a 04
(quatro) estudantes regularmente matriculados no IFTO e 01 (um) docente (técnico da equipe) em
efetivo exercicio no IFTO.

6.2. O técnico de equipe podera ser docente ou técnico administrativo em efetivo exercicio no
IFTO, ou estudante maior de 18 anos regularmente matriculado no IFTO.

6.3. Nao ¢ permitido ao estudante participar de mais de uma equipe na mesma modalidade.
6.4. Uma mesma equipe podera participar de todas as modalidades.

6.5. As inscrigdes devem ser efetuadas pelos docentes (técnicos) de cada equipe, exclusivamente
online, por meio do endereco https:/forms.gle/Ay66jxL.GtaVALrPi6, conforme instrugcdes de
mscricdo disponiveis neste item do presente Edital.

6.6. A PROPI ndo se responsabiliza por solicitacdo de inscricido via internet ndo recebida por
motivo de ordem técnica dos computadores, falhas de comunicag@o, congestionamento das linhas
de comunicagdo, bem como por quaisquer outros fatores que impossibilitem a transferéncia de
dados.

7.  DIVULGACAO DOS RESULTADOS DA COMPETICAO
7.1.  Os resultados parciais e finais serdo divulgados no proprio local da competigao.

8.  DOS RECURSOS DOS RESULTADOS DA COMPETICAO
8.1. A mterposicao de recursos podera ser feita, através de formulario especifico (ANEXO V).

8.2. A comissdo fard o julgamento dos recursos de imediato e apresentara o resultado final, dentro
do prazo de, no maximo, 120 minutos.

9. DA COMISSAO JULGADORA

9.1. A Comissao Julgadora serd composta por trés convidados ndo participantes da competi¢ao.

10. DA PREMIACAO

10.1. Os 03 (trés) primeiros colocados em cada categoria serdo premiados com certificado de
honra ao mérito.

11. 11. DISPOSICOES GERAIS

11.1. Os casos omissos serao avaliados pela comissao julgadora.


https://forms.gle/Ay66jxLGtaVALrPi6

ANEXO1
REGULAMENTO DA MODALIDADE SEGUIDOR DE LINHA

DO OBJETIVO GERAL

1.1 O objetivo geral da modalidade “Seguidor de Linha” ¢ estimular a inser¢ao de novos alunos em
competicdes de robotica a partir da utilizagdo de conceitos de bésicos de eletronica e
programagao.

DO DESAFIO

2.1 Deve ser criado um rob6 auténomo capaz de interagir com o ambiente em que ele se encontra
para realizar determinada tarefa.

2.2 O robo6 deve vencer o seguinte desafio: Seguir uma trilha marcada por fita adesiva preta (Marca
3M, conforme padrao adotado na Olimpiada Brasileira de Robdtica) e deve ser capaz de cumprir o

tragado proposto no menor tempo possivel.
3. DOS DETALHES DA ARENA
3.1 A arena sera composta por uma Unica sala, possivelmente dividida em blocos de igual tamanho,
sem paredes ou quaisquer obstaculos.

3.2 O piso da arena serd de uma superficie de cor clara (branco ou proximo de branco), lisa,
pintada com tinta fosca ou de MDF branco.

3.3 O piso tera linhas pretas, marcadas com fita, para guiarem o robd. As linhas em qualquer sala
ficardo distantes, aproximadamente, 15 cm (+/- 2 cm) das bordas.

3.4 As linhas podem ser feitas utilizando fita isolante convencional, impressdes em papel, adesivos
ou outros materiais. As linhas podem formar retas, curvas e outras formas. As curvas formadas ndo
poderdo ter angulagdo menor do que 90° nem ser formadas por segmentos de retas maiores do que
3 cm. As linhas ndo podem ficar proximas da borda da sala (distancia aproximada de 15cm).
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Figura 1

3.5 A figura 1 traz exemplos das disposi¢des das linhas no ambiente. A configuragdo das linhas s6
sera conhecida no momento da competicao

3.6 Serao demarcados na arena os pontos de micio e fim do percurso.

4. DAS CONDICOES LOCAIS

4.1 A competicdo pode ser realizada tanto com iluminag@o natural como artificial. Os times devem
estar preparados para calibrar seus robos no local poucas horas ou minutos antes da competicao. A
organizacdo fard esforgos para manter o local livre de campos magnéticos, mas sem nenhuma
garantia disso. Os competidores devem preparar os robds de forma que eles sejam robustos o
suficiente para lidar com essas condigdes adversas.

5. DAS RODADAS

5.1 Para se miciar uma rodada, os robos serdo posicionados no local de largada mdicado na arena



pelos juizes. O robo sera posicionado sobre a faixa preta para a largada. Os robods terdo um
maximo de 5 minutos para completar a tarefa por rodada. O tempo de cada rodada sera marcado
pelo juiz. O crondmetro nunca para. Equipes que estejam atrasadas para o micio (tolerancia de no
maximo 10 minutos) perderdo a rodada, ficando com pontuacao igual a zero e tempo igual a 5
mmutos (300 segundos).

5.2 Seréa permitido um tempo de 2 minutos antes da rodada para calibrag@o na pista.
5.3 Durante a rodada ndo sdo aceitas interferéncias. Ressalta-se os seguintes topicos:
5.3.1 Modificar qualquer parte do robd durante a rodada ¢ proibido;

5.3.2 Se alguma parte do robd caiu na arena, ela ndo pode ser remontada no robd e deve ser
deixada no local onde caiu até o final da rodada;

5.3.3 Reiniciar o robd com outro programa ¢ proibido;

5.3.4 Equipes ndo podem repassar ou dar informacdes aos seus robos sobre a arena ou influenciar,
de qualquer forma, seu desempenho na arena. Espera-se que o robd reconheca o ambiente sozinho.

5.4 Serao realizadas trés rodadas com percursos distintos.

6. DAS VIOLACOES

6.1 Qualquer violagdo das regras impedird que os robos participem da competicdo até que as
modificacdes solicitadas sejam realizadas. Todavia, as modificagdes precisam ser realizadas de
forma a atender o calendario e horarios da competicdo. Nenhum tempo extra serd oferecido as
equipes que apresentarem problemas técnicos. Caso um robo falhe ao atender a alguma
especificacdo (mesmo com modificacdes), ele serd desqualificado da rodada em questdo (ndo da
competi¢do).

7. DAS FALHAS DE PROGRESSO E TENTATIVAS

7.1 Uma FALHA DE PROGRESSO caracteriza-se quando:

7.1.1 O robd permanecer parado no mesmo lugar por 10 segundos; ou

7.1.2 O robd perder a linha preta por mais de 10 segundos (o juiz avisara a falha); ou

7.1.3 O robd se perder da linha e passar a seguir uma outra linha paralela ou outra que nio seja a
linha da sua frente; ou

7.1.4 Equipe declarar que quer miciar uma nova tentativa na area de percurso.

7.2 Para cada FALHA DE PROGRESSO, o robd devera recomegar o percurso do ponto de
micio. Deve-se ressaltar que o crondmetro jamais sera interrompido ou reiniciado.

7.3 O tempo maximo da rodada sera de 5 minutos.

7.4 A equipe ainda pode decidir abandonar a rodada antes de seu término se a falha no progresso
for causada por uma falha no rob6 ou simplesmente a equipe e seu capitdo acharem melhor terminar
a rodada. Neste caso, o capitdo do time deve indicar aos juizes a desisténcia da equipe anunciando
FIM DA RODADA e retirando o robd da arena. O tempo de prova computado sera o tempo
maximo da prova (5 minutos). A equipe podera solicitar o FIM DA RODADA a qualquer
momento.

8. DOS CRITERIOS PARA DEFINIR OS VENCEDORES

8.1 Para selecionar os vencedores, os tempos das trés rodadas deverdo ser considerados. Sera
declarada campea a equipe que:

8.1.1 Possuir a menor soma de dois menores tempos de prova considerando as 3 (trés) rodadas
(por exemplo, descarta-se 0 maior tempo e soma-se os outros dois);

8.1.2 Em caso de empate no item 1, o desempate sera dado pela soma dos tempos nas 3 (TRES)
RODADAS realizadas ou em todas as chaves e fases juntas. A equipe com a menor soma de
tempo ¢ a vencedora;

8.1.3 Em caso de novo empate, o desempate serd dado pelo menor tempo obtido de qualquer
rodada da equipe. A que obteve o menor tempo, sera a vencedora;



8.1.4 Se ainda persistir o empate, poderd ser usado como critério de desempate, 0 menor tempo
numa nova rodada, a critério da Comissao Organizadora Local.

9. DAS DISPOSICOES GERAIS DA MODALIDADE

9.1 Os robos devem ser autdnomos. Nao ¢ permitido nenhum tipo de comunicagdo entre 0s robds
e equipamentos externos. Os robos devem ter dimensdes capazes de transitar por todas as partes
da arena. Nao ¢ permitido o uso de qualquer rob6o comercializado pronto ou kit completo pré-
programado que se enquadre exclusivamente na categoria de “seguidor de linha”.

Referéncias

OBR. Olimpiada Brasileira de Robotica Manual de Regras e Instrugdes. Etapa Regional/Estadual —
Versao 1.0: Mar¢o/2018, Modalidade Pratica/2018.

ANEXO II
REGULAMENTO DA MODALIDADE RESGATE (RESCUE)

1. DO OBJETIVO GERAL

1.1 Esta modalidade ¢ baseada no nivel 2 da Modalidade Resgate da Olimpiada Brasileira de
Robotica, etapa Regional/Estadual. O objetivo geral da modalidade “Resgate (rescue)” ¢ estimular a
msercao de novos alunos em competicdes de robdtica a partir da utilizacdo de conceitos basicos de
eletrOnica e programagao.

2.DOROBO

2.1 Os robds devem ser autbnomos. Nao ¢ permitido nenhum tipo de comunicagao entre 0s robds
e equipamentos externos. Os robos devem ter dimensdes capazes de transitar por todas as partes
da arena. Nao ¢ permitido o uso de qualquer robo comercializado pronto ou kit completo pré-
programado que se enquadre exclusivamente na categoria de ‘“resgate (rescue)”.

3. DO DESAFIO

3.1 Deve ser criado um robd autonomo capaz de interagir com o ambiente em que ele se encontra
para realizar determinada tarefa (resgate).

3.2 O robo deve vencer o seguinte desafio:

3.2.1 Seguir uma trilha marcada por uma linha preta e lidar com situagdes como descontinuidades
na fita, redutores de velocidade, obstdculos, cruzamentos e curvas, e, por fim, resgatar vitimas
(bolas de isopor) em uma situagdo que simula um desastre natural (terremoto).

PARTE II - DA ARENA E AMBIENTE

4. PISO

4.1 O piso da arena sera de uma superficie de cor clara (branco ou proximo de branco), lisa,
pintada com tinta fosca ou de MDF branco.

4.2 A arena ¢ dividida em trés ambientes, sendo que dois estdo em um primeiro nivel (solo ou
térreo) e a sala de resgate em um nivel mais elevado (primeiro andar ou segundo nivel), com rampa
de acesso ligando a area de percurso a sala de resgate. A area de percurso e a rampa terdo linhas
pretas para guiarem o robo.

S. LINHAS

5.1 As linhas podem fazer curvas grandes, curvas pequenas, curvas em 90° retas, ziguezague,
circulos, entre outras formas. As linhas ndo podem formar curvas com angulacdo menor do que 90°,
ndo podem ficar proximas da borda da sala (distancia aproximada de 15c¢m) e devem ser de cor



preta (marca 3M).

5.2 As linhas pretas, com 1-2 cm de largura, existirdo em toda a arena, com excecdo da sala de
resgate, e podem ser feitas utilizando fita isolante convencional, impressdes em papel, adesivos ou
outros materiais. As linhas podem fazer curvas grandes, curvas pequenas, curvas em 90°, retas,
ziguezague, circulos, entre outras formas. As linhas ndo podem formar curvas com angulagdo menor
do que 90° e ndo podem ficar proximas da borda da sala (distancia aproximada de 15 cm, +/- 2

Figura 1 — Exemplos das disposi¢des das linhas no ambiente.

5.3 A Figura 3 traz exemplos das disposi¢des das linhas no ambiente. A configuracdo das linhas s6
sera conhecida no momento da competicao.

6. ARENA

6.1 O ambiente sera composto por uma area de percurso anterior a rampa, uma rampa ¢ uma sala
de resgate, conforme ilustrado na Figura 2. A area de percurso fica na parte mais baixa da arena,
enquanto a rampa conecta a area de percurso com a sala de resgate, que fica num plano mais
elevado.

N
N

Figura 2 - Tlustragdo de uma possivel arena.

6.2 O ambiente ¢ modular, permitindo diversas configuragoes possiveis, como pode ser visto na
Figura 3.
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Figura 3. Configuragdes diferentes da distribuicao da area de percurso, da rampa e da sala de
resgate, com ou sem plataformas de acesso. A cor mais clara significa altura maior. Cor escura
altura menor

6.3 A area de percurso nao possui paredes e as linhas estarao aproximadamente a 15 cm (+/- 2cm)
das bordas da arena.

6.4 Opcionalmente, podem existir plataformas para entrada e para saida da rampa. As plataformas
serao obrigatorias quando a rampa for paralela a alguma sala (como nas configuragoes C, D e E na
Figura 3). As plataformas servem para permitir que o robo faga uma curva para entrar ou sair da
rampa. A plataforma de saida da rampa deve conter paredes ou anteparos que evitem a queda do
robo.

6.5 As plataformas e a rampa devem possuir linha preta, sendo possivel haver tambem um gap e/ou
redutor de velocidade na rampa, a criterio da organizagao local. A entrada da rampa podera ser
direta ao final da area de percurso, sem curva ou plataforma de acesso a rampa (Figura 3 - A) ou
podera haver curva no acesso (Figura 3 - D).

6.6 A rampa deve ter a largura de aproximadamente 30 cm e pode ou nao conter paredes de ate 20
cm de altura ou anteparos que evitem a queda dos robos. A altura da sala de resgate devera gerar
uma inclinagao na rampa de 10 a 20 graus.

6.7 Cada parte da arena (area de percurso) e sala de resgate deve medir entre 80 x 80cme 110 x
110cm, podendo ser retangular (sugere-se usar a forma padrao de 80 x 110cm).

6.8 A entrada (porta) da sala de resgate e opcional, e, se estiver presente, deve ter 25 cm de
largura e altura, e estara centralizada em relagao a rampa (robds com mais de 25cm nao passarao
na entrada da rampa), conforme ilustrado na Figura 4. A entrada da sala de resgate NAO e
pontuada como uma passagem.

Figura 4 - Saida da rampa e entrada na area de resgate.

6.9 A area superior, chamada de sala de resgate, nao possui fitas no chao, apenas uma faixa (fita ou
tinta) prateada e/ou reflexiva na sua entrada (minimo de 2,5cm de largura). Caso a rampa esteja
diretamente conectada a sala de resgate, sem a plataforma, o final da rampa deve tambem conter
uma faixa prateada e/ou reflexiva. Veja na Figura 5.

6.10 A sala de resgate deve ter paredes laterais, que podem ser feitas do mesmo material do piso,



de no minimo 15 cm e no maximo 20 cm de altura (na parte interna da area). A entrada na sala de
resgate pode ser pela esquerda ou pela direita.

Faixa prateada 25cm Famas Prateadas conectadas
o

Figura 5 - Faixa prateada na entrada da sala de resgate com e sem plataforma.

7. DAS CONDICOES LOCAIS

7.1 A competicdo pode ser realizada tanto com iluminag@o natural como artificial. Os times devem
estar preparados para calibrar seus robos no local poucas horas ou minutos antes da competicao. A
organizacao fara esforgos para manter o local livre de campos magnéticos, mas sem nenhuma
garantia disso. Os competidores devem preparar os robds de forma que eles sejam robustos o
suficiente para lidar com essas condigdes adversas.

PARTE III - DOS COMPONENTES DO DESAFIO

8. OBSTACULOS

8.1 Dentro das Salas 1 e 2 podem existir obstaculos, ou seja, barreiras intransponiveis que forcam o
robd a desviar, saindo do caminho tragcado pela linha preta durante alguns instantes.

8.2 Ao desviar de um obstaculo, o robo deve retornar para a linha logo em seguida ao obstaculo
desviado para obter sucesso.

8.3 Nao sera permitido ao robd seguir por outra linha da arena nem a mesma linha, caso ela ja tenha
mudado de direcdo apds o obstaculo. Caso o robd ndo consiga retornar a linha, a acdo sera
considerada FALHA DE PROGRESSO, for¢ando o robo6 a reiniciar a sala.

8.4 Nao havera mais do que um obstaculo por sala.

8.5 Os obstaculos possuem tamanhos minimos e maximos e estardo cheios de areia para evitar que
sejam empurrados pelos robds. Se o robo empurrar ou deslocar algum obstaculo por mais de 1 cm,
a acao sera considerada FALHA DE PROGRESSO. O obstaculo volta para a posicao correta e o
robd sera for¢ado a reiniciar a partir do marcador anterior.

8.6 A Figura 5 apresenta os limites maximo e minimo que os obstaculos podem ter. O formato dos
obstaculos pode ser qualquer um, desde que ndo ultrapasse os limites.

8.7 Os obstaculos devem ser contornados. Nao ficardo proximos as bordas da arena. Os
obstaculos serdo alocados em uma regido interna, distante 30 cm (+2 cm) de qualquer borda da
arena, conforme a figura 6.
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Figura 6. Dimensdes do Obstaculo.

7.8 Os obstaculos s6 podem ser alocados em linhas retas, pretas, que tenham pelo menos 5 cm (%
1 cm) de comprimento reto antes do obstaculo e 10 cm (= 1 cm) de comprimento depois do
obstaculo. Um obstaculo ndo pode ocupar mais de uma linha.

30 em Area proibida

0em  Areapermitida  30em

K—> Dpara se alocar

um obstaculo

30 em

Figura 7: Area central onde ¢ permitida a colocacio de obstaculos distante da borda.

9. REDUTORES DE VELOCIDADE

9.1 Redutores de velocidade simulam terrenos irregulares. Podem estar em posicdo transversal a
linha, sendo rolicos, com didmetro de aproximadamente 1 cm, pintados ou enrolados em papel
branco e com dimensdes de 15 a 20 cm.

9.2 Redutores PODEM ser alocados na area de percurso e rampa (incluindo as plataformas),
podendo formar qualquer angulo com a linha. Serao considerados superados quando o robo
ultrapassar completamente o redutor de velocidade (todas as partes do robo).

10. GAPS

10.1 Os gaps simulam regides onde o robd ndo consegue distinguir o caminho a ser seguido. Isto ¢
feito com uma descontinuidade na linha preta que satisfaz as seguintes condigdes:

10.2.1 podem existir gaps na rampa e na area de percurso;
10.2.2 os gaps serdo sempre em linhas retas;
10.2.3 os gaps podem medir entre 5 cme 10 cmy;

10.2 Serao considerados superados quando o robd voltar a seguir a linha a frente ¢ mais da metade
do robo encontra-se nesta linha apos o gap.



11 . INTERSECCOES E BECOS SEM SAIDA

11.1 Intersecgoes podem estar presentes em qualquer ponto do percurso, exceto na rampa € na
sala de resgate. Intersecgoes sao sempre perpendiculares (90°), mas podem ter 3 ou 4 ramos,
como em uma rotatoria, por exemplo.

11.2 As intersecgoes podem conter uma marcagao verde de 2,5cm x 2,5cm logo antes (na regiao
interna da curva) do cruzamento para indicar a diregao que 0 robd devera seguir. A marcagao verde
pode indicar um caminho a direita ou a esquerda. Na ausencia da marcagao verde, o robo deve
continuar em frente. Se a marcagao verde estiver apos o cruzamento (na regiao externa da curva),
ela diz respeito a outra parte do percurso e deve ser ignorada no percurso em avaliagao. A Figura 8
apresenta exemplos de caminhos a serem seguidos nestes casos.
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Figura 8 — Caminhos obrigatorios que o robd deve seguir ao encontrar uma encruzilhada.

11.3 O beco sem saida acontece quando ha duas marcas verdes antes de um cruzamento (uma em
cada lado da linha), como na Figura 9. Neste caso, o robo deve se virar e voltar a seguir linha preta
de onde veio no sentido contrario.



Figura 9 — Caminhos obrigatorios que o robd deve seguir a0 encontrar um beco sem saida.

11.4 A intersec¢ao e o beco sem saida serao considerados superados quando o robo seguir o

caminho indicado pela marcagao verde quando cla existir. Na auséncia da marcagao verde, o
caminho correto ¢ a sequéncia em frente. Sera considerada FALHA DE PROGRESSO caso o

robd nao execute corretamente uma intersecgao ou beco sem saida.
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Figura 10 - Resumo das possiveis formagdes de caminhos com a interse¢ao.

12. VITIMAS
12.1 Existem dois tipos de vitimas, ambas feitas de bolas de isopor de dimensdo entre 4 ¢ 5 cm de

diametro.



12.2 As vitimas mortas sdo bolas de isopor, pintadas de preto fosco e ndo sdo eletricamente
condutoras.

12.3 As vitimas vivas sao bolas de isopor, encapadas de papel aluminio prata, refletem luz e sao
eletricamente condutoras.

12.4 Uma ou mais vitimas poderdo ser colocadas em qualquer posicao da area de resgate,
aleatoriamente, pelo juiz, logo ap6s o rob6 iiciar sua trajetdria na area de percurso.

13. AREA DE RESGATE

13.1 A area de resgate serd colocada em um canto aleatorio da sala de resgate/salvamento. Trata-
se de uma area triangular de 30cm x 30cm. O rob6 devera posicionar a(s) vitimas(s) dentro deste
canto triangular, de cor preta. O tridngulo (is6sceles retdngulo) serd uma estrutura de madeira com
paredes de 6cm de altura pintadas em preto ou cobertas por fita adesiva. A area interna do

triangulo ¢ vazada e o mesmo estara posicionado no chdo da sala. A area de resgate serd
posicionada pelo juiz ap6s o inicio da rodada, de forma aleatoria, em uma das quinas da sala de
resgate. A Figura 11 ilustra a drea de resgate.

} oon

Figura 11. Area de resgate

13.2 O robo devera lidar com o desnivel entre a arena e a area de resgate. A figura 12 mostra as
formas corretas de posicionar vitima na area de resgate para sucesso do salvamento.

Figura 12. Formas corretas e incorretas de posicionar a vitima na area de resgate

13.3 A area de resgate ficara posicionada em uma das quinas da sala de resgate diferente daquela
que seja o canto da entrada da sala, conforme Figura 13 (exemplo para a entrada da sala pela
esquerda).
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Figura 13. Definicao dos possiveis locais para a area de resgate

13.4 Caso existam multiplas vitimas, o segunte procedimento sera adotado:
13.4.1 O juiz devera remover cada vitima posicionada na area de resgate com sucesso;

13.4.2 A pontuacao sera considerada se o robd posicionar a vitima corretamente na area de resgate
e sair da area sem a vitima;

13.4.3 A pontuagdo NAO sera considerada se o robd posicionar a vitima corretamente ¢ sair da
area de resgate com a vitima;

13.4.4 As vitimas ndo precisam ser salvas uma a uma;
13.4.5 Para o salvamento ser pontuado, o robd ndo deve estar mais em contato com a vitima.
14. PASSAGEM

14.1 Pode existir uma unica passagem na area de percurso. A passagem sera construida de tres
pedagos de madeira (ou outro material similar) fixados um ao outro com um vao livre interno de 25
cm de lado e 25 cm altura para que o robd possa atravessa-la, como demonstrado na Figura 15. A
passagem estara fixa na arena e pintada de laranja e so podera ser posicionada em uma linha reta no
caminho do robo.

14.2 Sera considerada FALHA DE PROGRESSO quando o robo nﬁg conseguir ultrapassar ou
derrubar a passagem. A passagem volta para a posigao inicial correta apos a ocorréncia de FALHA
DE PROGRESSO.

15. DO MARCADOR DE PERCURSO

15.1 O marcador de percurso ¢ um sinal que indica o inicio/fim de um percurso. O marcador pode
ser feito de qualquer material como EVA, madeira ou plastico no formato circular com 2mm a Smm
de espessura e 30 mm de didmetro ou no formato de seta. O marcador devera ser da cor laranja,

como indicado na Figura 14.

Figura 14. Exemplos de marcadores de percurso.

15.2 No micio da rodada, o arbitro perguntard ao capitdo o local para a colocagdo do marcador
de percurso. Uma vez que o tempo comegou a contar o(s) marcador(es) de percurso ndo pode(m)
ser alterado(s).

15.3 Nota: a quantidade de marcador(es) de percurso ¢ determinada pela comissdo e esta
quantidade pode variar para cada rodada. Isso vai depender do comprimento do percurso. O
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arbitro perguntara ao capitdo se ele esta satisfeito com o curso definido.

15.4 Apds confirmagdo positiva a rodada comeca. Nenhum marcador podera ser colocado na
primeira reta (de saida) do robo. Além disso, os marcadores devem estar a uma distancia linear de
trajeto de mais de 50 cm entre si.

PARTE IV - DA COMPETICAO

16. DAS RODADAS

16.1 Para se miciar uma rodada, os robos serdo posicionados no local de largada indicado na arena
pelos juizes. O robd sera posicionado sobre a faixa preta para a largada. Os robos terdo um
maximo de 5 minutos para completar a tarefa por rodada. O tempo de cada rodada sera marcado
pelo juiz. O crondmetro nunca para. Equipes que estejam atrasadas para o inicio (tolerancia de no
maximo 10 minutos) perderdo a rodada, ficando com pontuagdo igual a zero e tempo igual a 5
minutos (300 segundos).

16.2 Seré permitido um tempo de 2 minutos antes da rodada para calibragio na pista. Calibragao ¢
considerado o processo de leitura dos sensores ¢ a modificagao manual ou automatica da
programagao do robd. Nao ¢ considerado calibragao toda e qualquer atividade de pre-
mapeamento. Neste tempo de calibragao, nao sera admitido que o robd execute qualquer teste da
pista seguindo a linha, mas apenas que execute rotinas de calibragao dos sensores, podendo para
isto ser posicionado em qualquer parte da arena.

16.3 Durante a rodada nido s3o aceitas interferéncias. Ressalta-se os seguintes topicos:
16.3.1 Modificar qualquer parte do robo durante a rodada ¢ proibido;

16.3.2 Se alguma parte do robd cam na arena, ela ndo pode ser remontada no robd e deve ser
deixada no local onde cai até o final da rodada;

16.3.3 Reiniciar o robd com outro programa;

16.3.4 Equipes ndo podem repassar ou dar informagdes aos seus robds sobre a arena ou
influenciar, de qualquer forma, seu desempenho na arena. Espera-se que o robd reconhega o
ambiente sozinho.

16.4 Serdo realizadas trés rodadas com percursos distintos.
17. DAS VIOLACOES

17.1 Qualquer violacdo das regras impedird que os robds participem da competicdo até que as
modificagdes solicitadas sejam realizadas. Todavia, as modificagdes precisam ser realizadas de
forma a atender o calendario e horarios da competicdo. Nenhum tempo extra sera oferecido as
equipes apresentarem problemas técnicos. Caso um robd falhe ao atender a alguma especificagao
(mesmo com modificagdes), ele sera desqualificado da rodada em questio (ndo da competi¢ao).

18. DAS PONTUACOES

18.1 Para cada rodada, os robos poderao receber a seguinte pontuagao ao superar elementos de
dificuldade durante o percurso na arena:

| Pontuacio sobre os elementos da arena de percurso H Pontuacao |
| Desviar com sucesso de cada obstaculo bloqueando o caminho H 10 pontos |
| Ultrapassar cada redutor de velocidade H 5 pontos |
| Seguir o caminho correto em uma interse¢ao ou beco sem saida H 15 pontos |
| Passar com sucesso pela area interna de uma passagem H 10 pontos |




| Vencer adequadamente uma situacio de gap na linha | 10 pontos |
| Superar um marcador de percurso na primeira tentativa | 60 pontos |
| Superar um marcador de percurso na segunda tentativa H 40 pontos |
| Superar um marcador de percurso na terceira tentativa H 20 pontos |
| Superar um marcador de percurso na quarta (ou mais) tentativa H 0 pontos |

18.2 O marcador de percurso sera considerado superado quando o robd passar completamente do
local onde 0 mesmo foi posicionado. O reinicio ¢ dado do local do marcador de percurso. Caso o
robo n50 consiga completar o percurso apos decorrida a terceira tentativa, a melhor das trés
pontuag:oes obtida pelo robo, referente aos elementos da arena superados no percurso em questao
sera considerada pelo juiz e o robd podera continuar o percurso a partir do proximo marcador.

18.3 Cada elemento de arena (gap, redutores de velocidade, intersecgao, becos sem salda
obstaculos e rampas) so sera pontuado uma vez por cada diregao do percurso. Os pontos nao sao
cumulativos por tentativas subsequentes durante o percurso.

18.4 Se a rampa for finalizada, a equipe recebe a seguinte pontuagao:

| Pontuacio sobre a rampa || Pontuacao |
| Passagem completa pela rampa na primeira tentativa || 30 pontos |
| Passagem completa pela rampa na segunda tentativa || 20 pontos |
| Passagem completa pela rampa na terceira tentativa || 10 pontos |
| Passagem completa pela rampa na quarta (ou mais) tentativa || 0 pontos |

18.5 As plataformas de entrada e saida fazem parte da rampa, portanto o robd deve entrar na sala
de resgate para a passagem da rampa ser pontuada.

18.6 Para a sala de resgate, a equipe recebera a seguinte pontuagao caso finalize com sucesso o
resgate de uma vitima:

| Pontuacio para a sala de resgate H Pontuacao |
| Cada vitima viva resgatada na primeira tentativa H 60 pontos |
| Cada vitima viva resgatada na segunda tentativa H 40 pontos |
| Cada vitima viva resgatada na terceira tentativa H 20 pontos |
| Cada vitima viva resgatada na quarta (ou mais) tentativa || 0 pontos |
| Cada vitima morta resgatada na primeira tentativa || 50 pontos |
| Cada vitima morta resgatada na segunda tentativa “ 30 pontos |
| Cada vitima morta resgatada na terceira tentativa “ 10 pontos |
| Cada vitima morta resgatada na quarta (ou mais) tentativa H 0 pontos |

18.7 Considera-se a vitima resgatada com sucesso se esta for movida completamente para a area
de resgate ¢ o robd deixar a area de resgate sem a vitima. Apos o robd colocar todas as vitimas na
posicao final (conforme especificado em Area de Resgate), NAO ¢ necessario desligar o robo.
Caso o robd amasse, fure ou estrague o papel aluminio que recobre a vitima, sera dado FALHA
DE PROGRESSO. O juiz removera cada vitima posicionada na area de resgate com sucesso, assim
que identificar que nao estara mais interferindo na agao do robo.

18.8 Caso ocorra uma falha de progresso ou a equipe deseje uma nova tentativa, as vitimas devem
permanecer onde estao. Caso no momento da FALHA DE PROGRESSO o rol?6 estiver em posse
de uma os mais vitimas, ela(s) devera(ao) ser reposicionada(s) num local proximo onde o robo
estava.

18.9 Nenhum ponto sera atribuido se a vitima for resgatada depois da terceira tentativa fracassada.



Neste caso, sera automaticamente declarado FIM DE RODADA, salvando-se a pontuagao obtida
ate a sala de resgate e com o tempo de 5 minutos — 300 segundos. Exemplos de contagem de
pontos podem ser vistos na Figura 15.

N
Resgate Vitima *
Q "y

- a d
- +30 pts -
= Rampa ™
= B
- a A

ol 4

- +60 pts
= Marcador

; i
I 1 - a d
- +ipts »
« Obsticulo ™ ) = =
k - - -« Passou gap
Y -

Figura 15 - Exemplos de pontuagdo (1? tentativa) de uma rodada.

19. DAS FALHAS DE PROGRESSO E TENTATIVAS

19.1 Uma FALHA DE PROGRESSO caracteriza-se quando:

19.1.1 O rob6 permanecer parado no mesmo lugar por 10 segundos; ou

19.1.2 O robd subir a rampa, nitidamente, sem seguir linha; ou

19.1.3 O robo perder a linha preta por mais de 10 segundos (o juiz avisara a falha); ou

19.1.4 O robo se perder da linha e passar a seguir uma outra linha paralela ou outra que ndo seja a
linha da sua frente; ou

19.1.5 O robd ndo conseguir contornar o obstaculo com sucesso, derruba-lo ou empurra-lo por
mais de 1 cm; ou

19.1.6 O robo ndo seguir o caminho correto em uma intersecao ou beco sem saida; ou
19.1.7 O robd ndo passar pela entrada da terceira sala ou por uma passagem; ou

19.1.8 O robo derrubar ou empurrar uma passagem por mais de 1 cm; ou

19.1.9 Equipe declarar que quer reiniciar uma nova tentativa na area de percurso ou rampa.

19.2 Para cada FALHA DE PROGRESSO, o robd deverd recomegar o percurso ou rampa em
que estiver atuando, considerando este reinicio uma NOVA TENTATIVA.

19.3 O recomeco dos percursos e rampas obriga o rob6 a ser posicionado no final do percurso



anterior ou rampa (quando o recomeco for na sala de resgate). O primeiro percurso ¢ uma excegao,
onde o recomego € no ponto de partida.

19.4 Apos uma FALHA DE PROGRESSO, a equipe pode reiniciar a fonte de ahmentagao
(desligar e ligar o rob0) e, em seguida, reiniciar o programa. A equlpe nao tem perm]ssao para
mudar o programa, fornecer informagoes sobre o percurso ao robo ou reparar o robo. As equipes
devem apresentar ao juiz antes de sua rodada qual o procedimento a ser realizado quando ocorrer
FALHA DE PROGRESSO; as equipes devem se ater a esse metodo, independentemente da
situagao.

19.5 Apos a terceira tentativa de superagdo de um marcador de percurso ou rampa, o robd devera
ser movido para atrds do marcador de percurso seguinte. Nao serdo computados os pontos por
marcador de percurso superado, mas serd considerada a melhor pontuacdo obtida dentro do
percurso. A equipe pode ainda optar por pular o percurso antes de finalizar as 3 tentativas. Isso
mmplicara em perda das 3 tentativas, perda de qualquer pontuacdo do marcador de percurso € uma
penalidade de 1 minuto por percurso at¢ um marcador ou rampa pulada que serd acrescido no
tempo final.

19.6 O tempo maximo da rodada, mesmo com penalidades, serd de 5 minutos.

19.7 A equipe ainda pode decidir abandonar a rodada antes de seu término se a falha no progresso
for causada por uma falha no rob6 ou simplesmente a equipe e seu capitdo acharem melhor terminar
a rodada. Neste caso, o capitdo do time deve indicar aos juizes a desisténcia da equipe anunciando
FIM DA RODADA e retirando o robd da arena. Todos os pontos conquistados pela equipe serao
considerados, mas seu tempo de prova, para efeito de desempate, serd o tempo maximo da prova
(5 minutos). A equipe podera solicitar o FIM DA RODADA a qualquer momento.

20. DOS CRITERIOS PARA DEFINIR OS VENCEDORES

20.1 Para selecionar os vencedores , as pontuagdes das rodadas deverdo ser consideradas. Sera
declarada campea a equipe que:

14.1.1 Possuir a maior soma das duas maiores pontuagdes obtidas considerando as 3 (trés)
rodadas (por exemplo, descarta-se a menor pontuagdo € soma-se as outras duas) ou obter as
maiores pontuagdes nas fases e chaves previamente definidas;

14.1.2 Em caso de empate no item 1, o desempate sera dado pela soma dos tempos Nas 3 (TRES)
RODADAS realizadas ou em todas as chaves e fases juntas. A equipe com a menor soma de
tempo ¢ a vencedora.

14.1.3 Em caso de novo empate, o desempate sera dado pelo menor tempo obtido de qualquer
rodada de maior pontuagdo da equipe. A que obteve o menor tempo, serd a vencedora.

14.1.4 Se ainda persistir o empate, poderdo ser usados como critério de desempate, a maior
pontuacao obtida na rodada descartada, ou a maior pontuagdo numa nova rodada, com uma nova
arena mais complexa, a critério da Comissao Organizadora Local.

Referéncias

OBR. Olimpiada Brasileira de Robdtica Manual de Regras e Instrugdes. Etapa Regional/Estadual —
Versao 1.0: Mar¢o/2018, Modalidade Pratica/2018.

ANEXO IIT
REGULAMENTO DA MODALIDADE ROBO SUMO

1. APRESENTACAO

1.1 O sum6 de robos ¢ um desafio no qual dois robos adversarios se empurram com o objetivo de
levar o oponente para fora da area estabelecida como arena. Muito comum nas competicdes de
robd do mundo todo, e empregando robos autonomos como agentes, foi o primeiro desafio valido
para a Olimpiada Brasileira de Robodtica em 2007, por indicagdo do Prof Dr. Jackson Paul



Matsuura, seu primeiro coordenador geral, e pertenceu ao seu rol de desafios até 2009. Trata-se de
um desafio que acolhe tanto estudantes no inicio de sua formagao quanto experientes pesquisadores,
por possuir regras simples e ndo necessitar de grandes recursos para que se possa participar.

2. DO DESAFIO

2.1 O sumd ¢ luta de competicdo japonesa, em que dois atletas disputam num ringue circular,
buscando um derrubar o outro ou levar o seu oponente a pisar fora da arena. Nesse desafio, os
alunos sdo convidados a criar um robd que faga o papel de um atleta de sumd, buscando e
encontrando o oponente, que devera ser enfrentado e ser retirado da arena. Tal operacdo ndo pode
implicar, de forma alguma, em destruicdo do adversario. Dessa forma, o robd deve, de forma
auténoma, dentro da area disponivel da arena, encontrar o oponente e leva lo a sair da arena.

3. DOS DETALHES DA ARENA

3.1 A arena do desafio ¢ uma plataforma circular de 100,0 cm de didmetro e altura limitada entre
2,0 cm a 3,0 cm. A plataforma deve ser de base branca circunscrita por uma borda, pintada de
preto fosco, de largura entre 2,0 cme 3,5 cm.

4. DAS CATEGORIAS

4.1 Sumd 3,0 kg: altura ilimitada, comprimento de 25,0 cm e largura de 20,0 cm, peso de até 3000
g

4.2 Mini Sumo: altura ilimitada, comprimento de 15,0 cme largura de 15,0 cm, peso de até 1000 g.
4.3 As disputas ocorrerdao somente entre robos de categoria equivalente.

5.DO ROBO

5.1 Cada rob6 deve ser construido de forma que possa caber sempre, sem necessidade de exercer
forca, numa caixa de base quadrada de lados iguais as dimensdes referentes a sua categoria,
conforme Item 4.

5.2 E vedado o uso de material cortante ou perfurante na composi¢io do robd utilizado como arma
contra o robo oponente.

5.3 Nenhuma outra restricdo ¢ feita quanto a componentes, técnicas e materiais desde que
respeitadas as condigdes de autoria de projeto existentes neste documento.

5.4 E importante ressaltar que ndo importam as formas escolhidas para os robds, se humanoides,
andrdides, de formas geométricas ou amorfas, deve apenas respeitar as restricoes de construgao.
As restricdes de construcdo serdo verificadas, obrigatoriamente, antes da primeira partida e, em
qualquer outro momento, se o arbitro assim decidir.

5.5 O Robd pode exceder em até 5% as medidas padrdo. Entretanto, o gabarito de volume ja sera
feito levando em conta a tolerancia e, dessa forma, o robd deverad caber no gabarito conforme
descrito nas restricoes de construgao.

6 . DAS CONDICOES EXIGIDAS

6.1 A dinamica do desafio exige que se respeitem quatro condi¢des:

6.1.1 a partida tem inicio simultaneo para os dois oponentes;

6.1.2 ndo se pode, deliberadamente, buscar provocar danos no rob6 oponente;
6.1.3 a retirada do oponente da arena ¢ o objetivo inico desse desafio;

6.2 Durante a partida, com excegao do arbitro e de um integrante de cada equipe (estes apenas na
hora de ligar o robd), nenhuma pessoa podera permanecer a menos de, no minimo, 2,2 m do centro
da arena. Um integrante da equipe, designado pelo lider da equipe, serd o responsavel por ligar o
robd.

7. DO INICIO DA PARTIDA

7.1 Na arena, deve-se definir uma linha reta abstrata que passe pelo centro da circunferéncia, onde
deverdo ficar os robds no principio da partida. Essa linha sera denominada didmetro de inicio de
partida. Assim, cada robd devera iniciar sua atuacdo com o seu centroide sobre o ponto médio do
respectivo raio suportado no didmetro de inicio de partida. Qualquer que seja a estratégia ¢ o



direcionamento dos atuadores de movimento de cada robo, € necessario que os robds iniciem o
movimento de partida em diregdo perpendicular ao raio em que estiverem posicionados de
principio. E obrigatorio que essa manobra seja feita durante, pelo menos, dois segundos, num tnico
sentido, sendo facultativa a velocidade (ndo nula) adotada. J4 no momento de inicio da sua primeira
partida na competicao, para que a equipe possa competir, o0 robd tem de respeitar as restrigoes de
construgdo anteriormente apresentadas. Se isso ndo acontecer, a equipe estard excluida dessa
partida com a penalizagao de derrota por WO. Além disso, se um robd estiver sem condi¢des de
disputa no momento do principio de qualquer partida em que devera participar, serd penalizado com
a derrota por WO.

8. SOBRE A PARTIDA

8.1 Cada partida ¢ dividida em dois rounds. No caso de disputas que definem a classificacdo dos
trés primeiros lugares ou de disputas elimmnatorias, se ocorrer o empate, a partida comportard um
terceiro round para que ocorra o desempate. Em caso de se permanecer o empate, esse resultado
determinara a mesma posicdo de mérito para as equipes empatadas ou, nos casos de partidas
elimmnatorias, terd de ser decidido por sorteio em jogo de dados. A cada micio de round, os robds
devem ser colocados nas respectivas posicdes de inicio e postos a funcionar apenas quando o
Arbitro determinar. Cada round tem a duragdo de, no maximo, 2 minutos.

9. DAS DISPOSICOES DA MODALIDADE

9.1 No caso de situagdes ndo previstas pelo texto de Regras e Detalhamento Operacional do
Desafio na Competigdio, a decisdo a ser tomada cabe somente ao Arbitro, quando no ambiente de
prova, ¢ a Coordenagdo da Organizacdo, quando fora do ambiente do prova mas ainda no
ambiente do evento.

Referéncias

Torneio Juvenil de Robdtica: Difundir desafios sempre. Sumd: O desafio para se manter na arena. —
Sao Paulo. 2015. Disponivel em < http//torneiojrobotica.org/sp/images/pdf/sumo15.pdf >, acesso
em 07/03/2016.

WO ¢ a sigla para a palavra em inglés “walkover”, que traduzido para a lingua portuguesa significa
“vitoria facil”. Significa que a vitoria ¢ dada a um dos competidores gracas a desisténcia do outro.

ANEXO 1V
REQUERIMENTO PARA INTERPOSICAO DE RECURSO DE RESULTADOS

A Comissdo Julgadora do III Desafio de Robética do IFTO
Prezados Senhores(as):

Solicitamos a revisao da pontuacao parcial obtida pela equipe
, tendo em vista acharmos incorretas as penalidades
impostas para cada um dos pontos indicados na tabela a seguir, conforme as justificativas
apresentadas para cada ponto.

Penalidade Penalidade Obtida Penalidade Pleiteada Justificativa

/TO, de de 2019




Palmas, 16 de setembro de 2019.

Paula Karini Dias Ferreira Amorim
Presidente da Comissdo Organizadora Geral da
9% Jornada de Iniciacao Cientifica ¢ Extensao
Portaria n.° 1062/2019/REI/IFTO
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