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Regulamento da Olimpiada Mogiana de Robdtica (OMR) — Categoria
Seguidor de Linha

Este regulamento foi extraido do documento “Regras e Instrucoes Provas
Regionais/Estaduais Modalidade Pratica v2 Maio/2017” da OBR.

Objetivo do desafio

A missdo da “OMR — Categoria Seguidor de Linha” caracteriza-se por simular um ambiente real de
desastre onde o resgate das vitimas precisa ser realizado por robds.

Em um ambiente hostil, muito perigoso para o ser humano, um robd completamente auténomo
desenvolvido pela equipe de estudantes recebe uma tarefa dificil: resgatar vitimas sem interferéncia
humana.

O robo6 deve ser agil para superar terrenos irregulares (redutores de velocidade); transpor caminhos onde a
linha ndo pode ser reconhecida (gaps na linha); desviar de escombros (obstaculos) e subir montanhas
(rampas) para conseguir salvar a(s) vitima(s) (bolas de isopor revestidas de papel aluminio),
transportando-a(s) para uma regido segura (area de resgate) onde os humanos ja poderdo assumir os
cuidados.

Arena e ambiente

A arena utilizada na OMR ¢ uma versdo simplificada da tarefa de resgate da RoboCup® Federation® nas
competi¢des da RoboCup® Junior Rescue Line.

Esta arena deve ser construida em madeira e ter trés ambientes, sendo que dois desses ambientes estdo em
um primeiro nivel (nivel do 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. O tamanho dos
ambientes ¢ menor em relacdo a arena oficial da RoboCup® e a tarefa a ser realizada também é menos
complexa.

Piso

O piso do ambiente sera uma superficie branca lisa, pintada com tinta fosca ou de MDF branco. Ela
podera ser de madeira (recomendado para uma melhor qualidade) ou de plastico disposto sobre chdo ou
superficie plana (recomendado para um custo menor). Este piso representa a area de desastre. Sobre ele
havera linhas pretas para guiarem o caminho do robo, detritos (obstaculos) tipicos do desastre que
podem danificar ou impedir o avanco dos robds, Gap’s que simulam falhas no caminho do robd (falhas
nas linhas pretas), redutores de velocidade que simulam terreno hostil; vitimas do desastre que
precisam ser resgatadas e uma area, no nivel superior, que indica a area de resgate.

Muito embora esfor¢os sejam feitos pela comissdo organizadora para deixar o chdo perfeitamente plano,
pequenas imperfeicoes, saliéncias ou degraus existirdo, independente do tipo de material utilizado, e é
tarefa de cada rob6 lidar da melhor forma possivel com os problemas do mundo real.

Linhas

As linhas existirdo em toda a arena, com excecdo da sala de resgate, e serdo feitas utilizando fita isolante
convencional de cor preta. As linhas serdo dispostas no chdo da area de percurso e da rampa em um
trajeto ndo conhecido pelas equipes a priori, e similares para todas as equipes nas arenas de mesmo nivel
— facil, média e dificil - da competigao. As linhas representam uma passagem segura, conhecida antes do
desastre, ¢ podem estar obstruidas por obstaculos, gaps ou ter redutores de velocidade.

As linhas devem ficar distantes pelo menos 15 cm das bordas da area de percurso e centralizadas quando
dispostas sobre a rampa.
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As linhas podem fazer curvas grandes, pequenas, curvas em 90°, retas, ziguezague, circulos, entre outras
formas. As linhas NAO podem formar curvas com angulagdo menor do que 90°.

Nas provas da OMR, as linhas poderdo formar encruzilhadas e circulos. Encruzilhadas podem conter uma
marcacdo em fita verde de 2,5cmx2,5cm (ou pintura no chdo na mesma cor) na intersec¢do que indica a
dire¢do que o robo devera seguir (Figura 1).

Ao encontrar uma encruzilhada, o rob6 deve seguir pelo caminho indicado pela marcac¢ao verde, que
pode indicar um caminho a direita ou a esquerda. A Figura 1 apresenta opgdes de caminhos a serem
seguidos nestes casos.

As encruzilhadas serdo sempre perpendiculares (90°) e poderdo existir na area de percurso. Caminhos
diferentes daqueles indicados pela encruzilhada poderdo levar a lugar nenhum ou forgar que o robd fique
em "looping" na arena. Entretanto, ndo sera considerada FALHA DE PROGRESSO caso o robd ndo
execute corretamente uma encruzilhada. A FALHA DE PROGRESSO sera declarada caso o robo perca a
linha ou fique travado.
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Figura 1 — Caminhos obrigatorios que o robd deve seguir ao encontrar uma encruzilhada.

Outros exemplos do uso correto de encruzilhadas podem ser vistos na Figura 2.
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Figura 2 — Possiveis formagdes de caminhos com a encruzilhada.
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A Figura 3 mostra exemplos de disposi¢des da linha no ambiente. A trajetéria das linhas nao sera
divulgada previamente em hipotese alguma. Assim, a capacidade do robd seguir um caminho
desconhecido faz parte do desafio.
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C

Figura 3 — Exemplos de disposi¢ao de linhas no ambiente.

Arena
O ambiente sera composto por uma area de percurso anterior a rampa, uma rampa ¢ uma sala de
resgate, conforme ilustrado na Figura 4. 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.

Figura 4 — Ilustragao de uma possivel arena da OMR — Categoria Seguidor de Linha.

O ambiente ¢ modular, permitindo diversas configura¢des possiveis, como pode ser visto na
Figura 5.

=

Figura 5 — Configuragdes diferentes da distribui¢do da area de percurso, da rampa e da sala de
resgate, com ou sem plataformas de acesso. A cor mais clara significa altura maior. A cor escura
representa altura menor.

A érea de percurso nao possui paredes e as linhas estardo aproximadamente a 15 cm (+/- 2cm)

das bordas da arena.

| Or Ilﬁf?)t?n((j]gg = Site: www.robotica.se-pmmc.com.br
E-mail: robotica@se-pmmc.com.br



Municipal
de

3¢ l ’I" ara,
@) P Yoo 2 EEHQ s moar s A es

Opcionalmente, podem existir plataformas para entrada e para saida da rampa. As plataformas
serdo obrigatorias quando a rampa for paralela a alguma sala (como nas configuragdes C, D e E
na Figura 5). As plataformas servem para permitir que o robd faca uma curva para entrar ou sair
da rampa. A plataforma de saida deve conter paredes ou anteparos que evitem a queda do robd.
As plataformas e a rampa devem possuir linha preta, sendo possivel haver também um gap e/ou
redutor de velocidade na rampa, a critério da organizacao local. A entrada da rampa podera ser
direta ao final da area de percurso, sem curva ou plataforma de acesso a rampa (Figura 5 - A) ou
podera haver curva no acesso (Figura 5 - D).

A rampa deve ter a largura de 30 cm e pode ou ndo conter paredes de at¢ 20 cm de altura ou
anteparos que evitem a queda dos robods. A altura da sala de resgate devera gerar uma inclinagao
na rampa de 10 a 20 graus.

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

A entrada (porta) da sala de resgate deve ter 25 cm de largura e altura, e estard centralizada em
relagdo a rampa (robds com mais de 25cm ndo passardo na entrada da rampa), conforme
ilustrado na Figura 6.

Figura 6 — Saida da rampa e entrada na area de resgate.

A area superior, chamada de sala de resgate, ndo possui fitas no chdo, apenas uma faixa (fita ou
tinta) prateada ou Cinza 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 também conter
uma faixa prateada ou Cinza.

Faixa prateada 25cm Faixas Prateadas conectadas
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Plataforma [k it

Sala de
Resgate

Figura 7 — Faixa prateada na entrada da sala de resgate com e sem plataforma.
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A sala de resgate deve ter paredes laterais, que podem ser feitas da mesma madeira 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.

Condicoes de Iluminagao e Magnéticas

Os times devem estar preparados para calibrar seus robds baseados em condi¢des de iluminagao
do local, que podem variar ao longo da arena. Esforcos serdo realizados pelos organizadores para
manter a arena livre de campos magnéticos, tais como produzidos por fios subterrdneos ou
objetos metalicos. Todavia, em alguns casos isso ndo pode ser evitado. Desta forma, ¢
recomendado que os times projetem seus robos para lidar com estas condi¢des adversas e para
realizar a calibragdao em fun¢ao do ambiente.

Componentes do desafio

O ambiente da missdo da OMR — Categoria Seguidor de Linha contém diversos componentes que
compdem o desafio. Sdo eles:

* Obstaculo

* Redutor de velocidade

* Gap

* Vitima

« Area de resgate

* Passagem

* Marcador de percurso ou marcador de trajeto

Cada um desses componentes inserem dificuldades ou metas para o robd. O obstaculo deve ser
contornado; os redutores de velocidade devem ser superados; os Gaps devem ser ultrapassados; a(s)
vitima(s) deve(m) ser resgatada(s) e colocada(s) na area de resgate. A seguir, cada um desses
componentes € explicado.

Obstaculos

Dentro da area de percurso podem existir obstaculos. Eles sdo barreiras intransponiveis que forgam o robd
a desviar, saindo do caminho tragado pela linha preta durante alguns instantes.

Ao desviar de um obstaculo, o robo deve retornar para a linha logo em seguida ao obstaculo desviado
para obter sucesso. Nao sera permitido ao robo seguir por outra linha da arena nem a mesma linha caso
ela ja tenha mudado de diregdo apos o obstaculo. Caso o roboé ndo consiga retornar a linha, sera
considerada FALHA DE PROGRESSO, for¢cando o robd a reiniciar o seu percurso.

Nao havera obstaculo na rampa (incluindo suas plataformas de acesso e final), nem na sala de resgate.

Os obstaculos possuem tamanhos minimos ¢ maximos ¢ devem ser pesados a ponto de impedir que os
robos o empurrem quando levemente tocados. Se o robd empurrar ou deslocar algum obstaculo por mais
de 1 cm, sera considerada FALHA DE PROGRESSO. O obstaculo volta para a posigdo correta apos a
FALHA DE PROGRESSO. A Figura 8 apresenta os limites maximos e minimos que um obstaculo pode
ter. O formato do obstaculo pode ser qualquer um, desde que nado ultrapasse os limites.
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Figura 8 — Espacos méaximos € minimos que pode ser ocupado por um obstaculo.

Exemplos de Obstaculos que podem ser usados sao:

* Tijolos ou Pedras

* Caixa de Leite UHT cheia (areia, agua, etc)
Os obstaculos, como precisam ser contornados, ndao podem ficar proximos das bordas da arena.
Eles s6 podem ser alocados na regido interna, distante 30cm (+/- 2cm) de qualquer borda da
arena, conforme Figura 9.

30 cm Area proibida
Area de percurso

30 cm Area permitida para se alocar 30.cm

——— um obstaculo  — |

30 cm Area de Percurso

Figura 9 — Area central onde é permitida a colocagio de obstaculos distante da borda.

Além disso, os obstaculos s6 podem ser alocados em linhas pretas retas que tenham, pelo menos, 10 cm

(+/- 1cm) de comprimento reto antes do obstaculo e 10 cm (+/- 1 cm) de comprimento depois do
obstaculo.

Redutores de Velocidade

Redutores de velocidade, que simulam terrenos sinuosos, poderdo estar em posi¢do transversal a fita,
sendo roligos com diametro aproximado de 1 cm. Podem ser feitos de madeira roliga (tipo alga roliga de
cabide de madeira), lapis, ou outro material apropriado. Sua dimensdo transversal é de 15 a 20 cm ¢
devem ser pintados ou cobertos de papel branco (mesma cor do piso). Redutores PODEM ser alocados na
rampa (incluindo as plataformas).
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GAP
Os Gap’s simulam situagdes onde o rob6 ndao consegue distinguir o caminho a ser seguido. Isto ¢ feito
com uma descontinuidade na linha preta, que atende as seguintes condigdes:

* Podem existir Gaps na rampa ¢ na area de percurso

* Os Gap’s devem ser sempre em linhas retas

* Os Gap’s ndo devem ser maiores do que 10 cm

Vitima

A vitima estara colocada na area de resgate, posicionada em qualquer local desta.

Apenas uma vitima podera ser colocada em qualquer posicdo da area de resgate, aleatoriamente, pelo
Juiz, logo apo6s o robd iniciar sua trajetdria na area de percurso. A vitima sera feita usando bola de isopor
de 5cm de diametro coberta com folha de papel aluminio.

Area de Resgate

A area de resgate serd colocada em um canto aleatdrio da sala de resgate/salvamento. A area de resgate é
um triangulo retdngulo com lados de 30 cm x 30 c¢m, e € pintado em preto com uma elevagdao de Smm na
sua entrada, como apresentado na Figura 10.

Smm wy

Figura 10 — Area de resgate para o nivel 1.

O robd 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.

A éarea 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).

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

| do(f'lmt?n%gcfss Site: www.robotica.se-pmmc.com.br
E-mail: robotica@se-pmmc.com.br



a Q
OLIMPIADA MOGIANA 3 PREFEITURA DE
V) < DE ROBOTICA Maig g i MOGI DAS CRUZES

Municipal

30cm 3Nem

20€
30c

Area de resgate Area de resaate

Area de resqate

N

wooe

l_'_l

Entrada da sala de resgate Entrada da sala de resqate wugy
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Figura 13 — Defini¢ao dos possiveis locais para a area de resgate.

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

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

* Para o salvamento ser pontuado, o robd ndo deve estar mais em contato com a vitima.

Passagem

Pode existir uma tnica passagem na area de percurso. A passagem serd construida de trés pedacos de
madeira fixados um ao outro com um vao livre interno de 25 cm de lado ¢ 25 cm altura para que o robd
possa atravessa-la, como demonstrado na Figura 14. A passagem sera pintada de laranja ¢ s6 podera ser
posicionada em uma linha reta no caminho do rob6. Se o rob6 derrubar ou deslocar a passagem por mais
de 1 cm, em qualquer momento durante a execugdo da rodada, sera considerada FALHA DE
PROGRESSO. A passagem volta para a posi¢ado correta apés a FALHA DE PROGRESSO.

25cm

Figura 14 — Passagem posicionada no caminho do robd.

Marcador de Percurso

O marcador de percurso é 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 2 mm a 5 mm de espessura ¢
30 mm de diametro ou no formato de seta. O marcador devera ser da cor laranja, como indicado na Figura
15.
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Figura 15 — Exemplo de marcador de percurso.

No inicio da rodada, o arbitro perguntara 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 ndao pode(m) ser alterado(s).

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 arbitro perguntara ao capitdo
se ele esta satisfeito com o curso definido. Apoés confirmagdo positiva a rodada comega.

Nenhum marcador podera ser colocado na primeira reta (de saida) do robd. Além disso, os marcadores
devem estar a uma distancia linear de mais de 50 cm entre si.

Os robos

Os robds devem ser auténomos (sem qualquer interferéncia humana) e devem ser iniciados manualmente
pelos operadores. O uso de controle remoto para controlar manualmente os robds ndo é permitido. Os
robos devem ser feitos, programados, desenvolvidos e ajustados apenas pelos alunos.

Solugdes prontas de robds completos ndo serdo permitidas. Os alunos precisam pesquisar, projetar e
construir seus proprios robds, usando kits de robotica, placas e componentes eletronicos, pecas avulsas
em geral, microcontroladores, entre outros. Os mentores, tutores e professores do colégio ou da equipe
devem sempre incentivar o desenvolvimento do robd pelos alunos ¢ ndo realizar as tarefas para eles
apenas com o intuito de ganhar a competicao.

Comunicacio com o Robd

Nenhuma comunicagdo (via radio ou ndo) € permitida. Robds que tenham aparatos de comunicacdo via
radio on-board, independente de sua utilizagdo ou ndo durante a competi¢do, serdo imediatamente
desqualificados, exceto nos casos onde os dispositivos sejam integrados de forma inseparavel ao robo
(nesses casos uma inspe¢do detalhada de hardware e software pode ser requerida pelos juizes para
averiguar o uso de dispositivos).

Pode-se utilizar Bluetooth, Wifi, radios ou outros dispositivos para comunica¢do entre componentes de
um mesmo robd, como por exemplo, para projetos que usam mais de um bloco de processamento no
mesmo robd. Destaca-se que nenhum tipo de controle remoto € permitido.

Construcao do Robo

Qualquer kit de roboética disponivel ou robd construido com hardware proprio podem ser utilizados, desde
que o robd atenda as especificagdes a seguir ¢ que o design e construgcdo sejam primariamente e
substancialmente fruto do trabalho dos estudantes.

Qualquer robé ou componente eletronico completo, comercialmente disponivel, que se enquadre na
categoria de “seguidor de linha” ou “rob6 para resgate” sera sumariamente desclassificado, caso
modificagdes significativas, tanto em hardware quanto em software, ndo tenham sido realizadas pelos
alunos. No caso de haver alguma duvida quanto a legitimidade de algum produto comercial em particular,
solicita-se contato antecipadamente com os organizadores.

O robd pode ter qualquer tamanho. Ndo ha limite de sensores, motores, atuadores ou qualquer outro
instrumento dentro do robd. Lembrem-se que o robd deve conseguir andar pela arena onde ha limites de
area e espaco. O tamanho do robd e sua estrutura fazem parte da estratégia da equipe. Nao sdo aceitas
reclamacgdes sobre a arena por causa do tamanho do robd.

Destaca-se que cada equipe deve desenvolver sua propria programacdo, sendo a programagdo dos robds
sujeita a inspecdo dos juizes a qualquer momento. Assim, os codigos dos robos devem ser diferentes, bem
como a estrutura ¢ os componentes da montagem dos robos também devem ser diferentes.
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Equipe

As equipes serdo compostas por no minimo 2 alunos até um maximo de 4 alunos, mais um professor ou
técnico.

Inicialmente a inscri¢do sera apenas para alunos do Ensino fundamental. Em um segundo momento, a
partir de data estipulada no site oficial (www.robotica.se-pmmc.com.br), caso haja vagas remanescentes,
estas serdo disponibilizadas para alunos de Ensino Médio ou Técnico.

As inscri¢des serao limitadas a 12 (doze) equipes, preenchidas por ordem de inscrigao.

Em cada rodada da competi¢do, um tinico robo sera liberado na arena e devera realizar a tarefa de forma
autdnoma. Informagdes de como inscrever as equipes estdo disponiveis no website da OMR.

Credenciamento:

Todo participante da MMRE em sua chegada ao evento devera procurar o local da
recepcao/credenciamento. La deverd, obrigatoriamente, apresentar o "Termo de Participacdo ¢ Uso de
Imagem" e retirar seu Cracha de Expositor.

+  TERMO DE PARTICIPACAO E USO DE IMAGEM: o documento esta disponivel para todos os
participantes no site do evento. O termo deve ser impresso, preenchido, assinado e levado ao
local do evento e entregue na recepgdo para o credenciamento. Somente mediante a entrega deste
documento serd entregue o Crachd para acesso e participagio do evento. ATENCAO:
participantes menores de idade deverdo trazer o documento assinado pelos Pais ou Responsavel
Legal.

«  CRACHA: Para confeccdo do Cracha serdo utilizadas as informacdes do formulario de inscrigdo,
e por esse motivo pedimos que revisem os dados do seu cadastro pessoal no momento do
preenchimento, observando principalmente o seu NOME, INSTITUICAO DE ENSINO e FOTO
(do rosto do participante).

Atencio:

» NAO sera permitido acesso ao local das apresentacdes sem crachd. O expositor que ndo retirar
seu cracha sera considerado ausente.

* Naio sera emitido Crachd sem foto ou com imagem que ndo seja do rosto do participante. A
organizacdo do evento ndo se responsabilizara por eventuais atrasos para apresentacdo do
trabalho por ndo terem cracha devido a falta de foto ou informagdes incorretas de cadastro. Este
procedimento prévio agilizara o processo de credenciamento evitando filas.

Inspecao

Os robds serdo inspecionados pelos juizes antes, durante ou depois das rodadas, ou em qualquer momento
que houver dividas quanto ao atendimento ou nio das regras da competi¢do. E uma obrigagio dos times
inspecionar constantemente seus robds para que atendam sempre as regras.

Todas as equipes passardo por questionamentos sobre o funcionamento dos seus robos durante a
competi¢gdo. Estes questionamentos servirdo para verificar se, de fato, o robo é produto do trabalho dos
alunos.

A competiciao

A competigdo visa estimular os estudantes a enfrentarem desafios na construgao de seus robds. Simulando
um ambiente de resgate, as equipes devem construir robds robustos, velozes e inteligentes que permitam
obter o maior nimero de pontos no menor tempo, enfrentando falhas no caminho, obstaculos ¢ terrenos
acidentados. O resgate da vitima ¢é o auge da competicdo e representa o sucesso completo da equipe.

A seguir, serdo apresentados os detalhes sobre como se definem os campedes, as premiagdes ¢ as
pontuacdes finais das equipes nesta importante competicdo de robds autdbnomos inteligentes.

Calibracao Pré-Rodada
Os organizadores concederdo 2 minutos de tempo de calibragdo exclusivo nas arenas oficiais para cada
time imediatamente antes de suas rodadas oficiais. Neste tempo de calibra¢do, ndo sera admitido que o
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robo execute qualquer teste da pista seguindo a linha, mas sim apenas que execute rotinas de calibragio
dos sensores, podendo para isto ser posicionado em qualquer parte da arena.

Rodada

Para iniciar uma rodada, os robds serdo posicionados no local de largada indicado na arena pelos juizes.
Uma area demarcada na area de percurso devera ser o ponto de partida.

O horario de inicio de cada rodada devera ser publicamente disponibilizado pela organizacdo local, bem
como os resultados obtidos nas rodadas anteriores.

Os robds 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 atrasadas para o inicio (tolerancia de no maximo 5 minutos) perderdo a rodada, ficando com
pontuacdo igual a zero e tempo igual a 5 minutos (300 segundos).

Violagoes

Qualquer violag@o das regras impedird que os robds participem da competicdo até que as modificacdes
solicitadas sejam realizadas. Todavia, as modificagdes precisam ser realizadas de forma a atender ao
calendario e horarios da competicdo. Nenhum tempo extra serd oferecido as equipes que tiverem
irregularidades. Caso um robd falhe ao atender a alguma especificagdo (mesmo com modificagdes), ele
serd desclassificado da rodada em questio (ndo do torneio). E preciso sempre ter em mente que o trabalho
deve ser realizado pelos alunos. Caso exista assisténcia dos mentores (pais, professores, ou outras pessoas
estranhas ao grupo de alunos integrantes do time) os times serdo sumariamente desclassificados do
torneio.

Humanos

Humanos podem mover seus robos apenas quando autorizados e solicitados pelos juizes. Antes do inicio
de cada rodada, os times devem designar um humano do time que atuard como capitdo e sera o nico
responsavel pelo movimento do robd na arena. Os outros membros do time ou qualquer espectador que
esteja nas proximidades da arena deverdo estar fora da area de competicdo, que estard devidamente
demarcada, sempre que qualquer robd estiver ligado, exceto quando autorizado pelos juizes.

Nas areas de trabalho das equipes e area de competig¢ao, apenas os estudantes sdo permitidos.

Pontuacao
Para cada rodada, os robos poderdo receber a seguinte pontuagao:
* 10 pontos por desviarem com sucesso de cada obstaculo bloqueando sua passagem (ver se¢do
Obstaculos para verificar o que ¢ considerado desviar com sucesso);
* 5 pontos por ultrapassar cada redutor de velocidade;
* 10 pontos por seguir o caminho indicado pela marcacdo verde em intersecgoes;
* 10 pontos por passar corretamente (pela area interna) por uma passagem,;
* 10 pontos por vencerem adequadamente uma situacdo de “gap” na linha;
* Para cada marcador de percurso que for superado, a equipe recebera a seguinte pontuagao:
o 60 pontos na primeira tentativa
o 40 pontos na segunda tentativa
o 20 pontos na terceira tentativa
O marcador de percurso sera considerado superado quando o robd passar completamente do local onde o
mesmo foi posicionado. O reinicio ¢ dado do local do marcador de percurso. Caso o robé ndo consiga
completar o percurso ap6s decorrida a terceira tentativa, a melhor das trés pontuagdes obtida pelo robo,
referente aos obstaculos, gaps e redutores de velocidade do percurso em questdo sera considerada pelo
juiz e o rob6 podera continuar o percurso a partir do proximo marcador.
* Se arampa for finalizada, a equipe recebe a seguinte pontuacao:
o 30 pontos na primeira tentativa
o 20 pontos na segunda tentativa
o 10 pontos na terceira tentativa
(as plataformas de entrada ¢ saida fazem parte da rampa, portanto o robd deve entrar na sala de resgate
para a passagem da rampa ser pontuada);
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* Para a sala de resgate, a equipe recebera a seguinte pontuacdo caso finalize o resgate de uma
vitima, por vitima:
o 60 pontos para cada vitima resgatada na primeira tentativa
o 40 pontos para cada vitima resgatada na segunda tentativa
o 20 pontos para cada vitima resgatada na terceira tentativa
(Nenhum ponto sera atribuido se a vitima for resgatada depois da terceira tentativa fracassada. Neste caso,
serd automaticamente declarado FIM DE RODADA, salvando-se a pontuagdo obtida até a sala de resgate
e com o tempo de 5 minutos — 300 segundos).

* Considera-se a vitima resgatada (bola de isopor coberta de papel aluminio) se esta for movida
completamente para a area de resgate; apos o robd colocar a vitima na posi¢do final (conforme
especificado em Area de Resgate), NAO é necessario desligar o robd. Caso o robd amasse, fure
ou estrague o papel aluminio que recobre a vitima, sera dado FALHA DE PROGRESSO. Caso a
equipe deseje uma nova tentativa, o juiz podera retornar a vitima ao lugar inicial.

Exemplos de contagem de pontos podem ser vistos pela figura 16.
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Figura 16 — Exemplos de pontuagédo (1? tentativa) de uma rodada
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Falha de Progresso e Tentativas
Uma FALHA DE PROGRESSO caracteriza-se quando:
* O robd permanecer parado no mesmo lugar por 10 segundos; ou
* O robd subir a rampa, nitidamente, sem seguir linha; ou
¢ Perder a linha preta por mais de 10 segundos (o juiz avisara a falha); ou
* O robo se perder da linha e pegar uma outra linha paralela ou outra que nao a linha da sua frente;

ou
* O robd ndo conseguir contornar o obstaculo com sucesso, derruba-lo ou empurra-lo por mais de 1
cm; ou
|, Orientadores Site: www.robotica.se-pmmc.com.br
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* O robd ndo passar pela entrada da sala de resgate ou por uma passagem; ou

* O robd derrubar ou empurrar uma passagem por mais de 1 cm; ou

* Equipe declarar que quer reiniciar uma nova tentativa na area de percurso ou rampa.
Para cada FALHA DE PROGRESSO, o robd devera recomecar o percurso ou rampa em que estiver
atuando, considerando este reinicio uma NOVA TENTATIVA.
O recomeco dos percursos e rampas obriga o robo a ser posicionado no final do percurso anterior ou
rampa (quando o recomego for na sala de resgate). O primeiro percurso ¢ uma excecdo, onde o recomeco
€ no ponto de partida.
Apos a terceira tentativa de superagdo de um marcador de percurso ou rampa, o robo devera ser movido
para atras do marcador de percurso seguinte. Nao serdo computados os pontos por marcador de percurso
superado, mas sera considerada a melhor pontuagdo obtida dentro do percurso. A equipe pode ainda optar
por pular o percurso antes de finalizar as 3 tentativas. Isso implicara em perda das 3 tentativas, perda de
qualquer pontuacdo do marcador de percurso ¢ uma penalidade de 1 minuto por percurso até um
marcador ou rampa pulada que sera acrescido no tempo final.
O tempo maximo da rodada, mesmo com penalidades, sera de 5 minutos.
A equipe ainda pode decidir abandonar a rodada antes de seu término se a falha no progresso for causada
por uma falha no robd 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 ¢
retirando o robo da arena. Todos os pontos conquistados pela equipe serdo 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.

Nuamero de Rodadas, chaves e condicdes gerais

Sugere-se realizar, pelo menos, 3 (trés) rodadas em 3 (trés) arenas diferentes, sendo que a pior pontuacao
da equipe em uma rodada devera ser desconsiderada. As equipes poderdo, eventualmente, ser divididas
em chaves e/ou fases de acordo com a realidade ¢ nimero de participantes inscritos. Toda e qualquer
estruturagdo de rodadas deve ser divulgada e acordada com as equipes, embasadas por estas regras, antes
do inicio da competigao.

Durante a Rodada
Como o ambiente € hostil aos seres humanos, ndo sio aceitas interferéncias durante a execucio da rodada.
Ressaltam-se os seguintes topicos:
* Modificar qualquer parte do robd durante a rodada ¢ proibido;
* Se alguma parte do robo cair na arena, ela ndo pode ser remontada no robo e deve ser deixada no
local onde caiu até o final da rodada;
* Reiniciar o robé com outro programa ¢é expressamente proibido;
* Times ndo podem dar informagdes aos seus robds sobre a arena ou influenciar, de qualquer
forma, seu desempenho na arena. Espera-se que o rob6 reconhega o ambiente sozinho.

Critério para definir os vencedores
Para selecionar os vencedores, as pontuacdes das rodadas deverdo ser consideradas, sendo cada rodada
realizada em uma arena diferente. Sera declarada camped a equipe que:

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
pontuacdes nas fases e chaves previamente definidas;

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.

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

4. Se ainda persistir o empate, poderdo ser usados como critério de desempate, a maior pontuacio
obtida na rodada descartada.

Arenas diferentes para a competicio

| doef'lsgtfn%gcfss Site: www.robotica.se-pmmc.com.br
E-mail: robotica@se-pmmc.com.br



PREFEITURA DE

a
OLIMPIADA MOGIANA 3
v 12 MOGI DAS CRUZES

DE ROBOTICA Mostd

Municipal
de

SECRETARIA DE
EDUCACAO

Sugere-se a realizacdo de 3 (trés) rodadas em 3 (trés) arenas diferentes. Por serem diferentes, duas das trés
pontuacdes serdo consideradas na defini¢do do vencedor.

Por isso ¢ importante que todas as arenas tenham pontuagdes maximas IDENTICAS.

As arenas podem e devem mudar de configuracdo e de complexidade, mantendo a pontuacdo maxima
final.

IMPORTANTE: Todas as arenas, independente das suas complexidades, devem distribuir o mesmo
numero total de pontos.

Premiacdes

As equipes receberdo medalhas de acordo com os seguintes critérios:

* Terminarem nas 3 (trés) primeiras colocagdes da competicdo, sendo que a 1* recebera medalhas de
OURO, a 2% recebera de PRATA e a 3* de BRONZE;

As institui¢des que estas equipes representam receberdo troféus de acordo com os mesmos critérios:

Solucio de Conflitos & Fair Play

Durante a competicdo podem surgir conflitos e desentendimentos que devem ser tratados sempre com
respeito miituo entre os participantes. E importante saber que a decisdo do juiz é final, exceto se houver
deliberagdo contraria pela Comissdo de Juizes da competi¢do. O juiz podera, em casos de dificil decisdo,
consultar a Comissdo de Juizes para tomar sua decisio. E importante as equipes conhecerem bem as
regras da competi¢do e atuarem sempre com respeito aos juizes, colegas, demais equipes ¢ com todos que

estdo assistindo. Divirta-se durante a competicdo e evite os conflitos desnecessarios.

Esclarecimento das Regras
O esclarecimento das regras sera feita pela Comissao de Juizes, ou, previamente, pela organizagdo geral,
através da lista de questdes frequentes (FAQ). Pode-se também obter esclarecimentos pelo email
robotica@se-pmmc.com.br.

Circunstincias Especiais

Modificagdes especiais nas regras para atender a circunstincias especiais, tais como problemas ndo
previstos e problemas e/ou capacidades dos times, podem ser acordadas até o inicio do torneio, cabendo,
neste caso, concordancia da organizagao da competigao.

Cddigo de Conduta

Participe da competicdo de forma limpa, saudavel e ética. Ajude seus colegas e outras equipes a
superarem seus limites. Divirta-se durante toda a competi¢do e colabore para que todos os demais
participantes (juizes, plateia, professores, etc) se divirtam também. E esperado que todas as equipes
estejam imbuidas do espirito do “fair play”.

A organizagdo fara todo o esforgo para permitir um ambiente de competi¢do saudavel e cooperativa. Em
alguns casos, medidas extremas podem ser tomadas:

* Robds que causem danos deliberadamente ou repetidamente a arena serdo desclassificados;

* Humanos que causem deliberadamente influéncia sobre robds ou danos a arena serdo
desclassificados;

* Comportamento dos professores ou dos pais dos alunos de uma equipe que causem desconforto,
desrespeito ou que ndo colaborem para a boa conduta da competicdo, podem acarretar na
desclassificacdo da equipe.

Espera-se, ainda, que os participantes apresentem os seguintes comportamentos e respeito:
* Participantes devem ser cuidadosos com as demais pessoas ou seus robds quando estiverem

competindo;
* Participantes ndo devem entrar nas areas de preparagdo das equipes, exceto quando devidamente
autorizados;
* Mentores (professores, pais ou responsaveis; e outros) ndo sdo permitidos na area de trabalho dos
estudantes;
I ) Orientadores Site: www.robotica.se-pmmec.com.br
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e Mentores NAO devem trabalhar ou auxiliar diretamente nos robds dos alunos ou sua
programacao.
Participantes que ndo tiverem comportamento considerado adequado durante as competi¢des serdo
convidados a se retirarem das dependéncias da competigcdo sob risco de desclassificacdo dos seus times.
De forma analoga, a interferéncia de mentores nos robos ou em decisdes dos juizes poderdo resultar em
uma adverténcia e, posteriormente, em uma desclassificacdo da equipe.
Equipes podem ser desclassificadas pela Comissao de Juizes caso desrespeitem este Codigo de Conduta.

Compartilhamento de conhecimento

E o entendimento comum a toda a organiza¢io de que todo desenvolvimento pessoal, tecnoldgico ou
curricular deve ser compartilhado entre todos os participantes da competicdo, durante e depois dela. O
melhor ensinamento que pode ser dado a equipe € dota-la do espirito de cooperagdo para com os colegas.
Qualquer rob6é ou desenvolvimento feito pelos alunos podera ser publicado nos websites oficiais, a
critério da comissdo organizadora.

Missdo da OMR

Espera-se que todos os participantes (estudantes e seus mentores) respeitem a missdo da competi¢do de
promover, incentivar ¢ disseminar a robotica nos municipios da regido do Alto Tiet€ no Estado de Séo
Paulo.

A Robotica é uma area extremamente motivadora e que deve semear os desenvolvimentos tecnologicos
no Brasil, ¢ no Mundo, nos proximos anos.

Proporcionar aos estudantes de hoje um contato com essa tecnologia pode retira-los da qualidade de
excluidos tecnoldgicos nas proximas décadas, além de elevar o pais e sua juventude a patamares de
grandeza comparaveis aos demais paises desenvolvidos do mundo.

A competicdo ndo deve ser objeto de promogao pessoal nem tampouco ser utilizada como mecanismo de
promocao de escolas. Ela deve ser tinica e exclusivamente usada para a promog¢ao dos nossos estudantes a
um futuro melhor.

No final, ndo importa quem vai ganhar ou perder a competi¢do, pois nossos estudantes ja irdo ter ganhado
muito s6 por terem participado de forma intensa desta agdo de disseminagdo da robdtica em nossa regido.

Boa Competicao a todos! Divirtam-se!
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ANEXO - Esquema para uma possivel arena

Esquema para uma possivel montagem da arena da OMR (sem a plataforma de saida). Cada arena é
composta de:

* 1 chapa de madeira MDF branca 90x90 cm (PECA 1)

* 1 chapa de madeira MDF branca 90x90cm com 4 furos no canto lateral (PECA

2)

* 1 chapa de madeira MDF branca 90x90cm com paredes 20cm nas laterais (PECA

3)

* 1 rampa 130x30cm (com parede de 20cm) (PECA 4)

* 1 chapa de madeira 35cmx35cm (PECA 5)

* Um ou mais suportes (pé) quadrangular 30x30cm e 40cm de altura. (PECA 6)

Peca3l

Peca 6
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MATERIAL
Cavilhas e MDF Branco

PECA 1 (em MDF Branca):

PECA 2 (em MDF Branca): 15em 10 em

Furos em dois cantos para cavilhas
10 em

18 mm }=
15 ecm
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PECA 3 (em MDF Branca):

Furos em um canto e paredes

10cm

1Srnm:|: .
15cm

A parede termina 32 cm antes do

As paredes contornam a peca por fora (ela mantém internamente 90x90) final da arena para que possamos

; encaixar a rampa gue tem 30cm
Uma parede termina 32 cm antes (exatamente onde tem os furos)

20cm :l:

mais 2cm (18mm)de parede
externa)

TODAS as paredes sdo presas por
parafusos na parte externada
arena. A parede ficara com 20cm
de altura na parte externae
18cm de altura na parteinterna

PECA 4 (em MDF Branca):

Rampa (30 x 130cm) com 182 de elevacdo, paredes laterais e cavilhas

S30 duas (2) cavilhas em cada extremidade. Conforme ao lado:  75em 15em | 7,5¢m
| . ! |
AS PAREDES sao fixadas na parte externa. D D

o
l Orientadores
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PECA 5 (em MDF Branca):
Furos nas laterais e cavilhas em uma lateral , 10em | 15cm | 10cm
| | |
1Smm:|: ’ ' 10 cm
~ N A
N » b Vs L g A
FURDS
~ 15ecm
P N
I N
....... vaLHAS Ssmmnaw
10ecm / Ny 10cm

PECA 6 (em MDF Branca):

A peca 3, com paredes, devera seruma éarea elevada. Porém, ndo pode possuir pés fixos, pois ha a
possibilidade de usa-la diretamente no chdo como as pecas 1 e 2.

Deste modo, para manter a arena erguida, um cubo 30cm x 30cm vazado de 40 cm de altura devem ser
feito para suporte da peca 3.

40 cm

30cm
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