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Seccidén 1.- Introduccion

Articulo 1.1.- Descripcion de la prueba

a. La prueba de Laberinto “Come-Globos”, a celebrar dentro de Hispabot2006, consiste en la
demostracion de las habilidades de reconocimiento del entorno y navegacion autonoma de un mini-
robot en un entorno estructurado. Es valorada ademas la capacidad de toma de decisiones, en base,
a un sistema de bonificaciones y penalizaciones.

Seccion 2.- Reglas generales

Esta normativa tiene caracter provisional. S6lo la Gltima normativa publicada tiene validez, segln
esta especificado en el articulado de la Normativa General. Es conveniente mantenerse informado a
través de la pagina web http://www.hispabot.org , o http://www.alcabot.uah.es/hispabot2006/ y en el
foro de Alcabot-Hispabot.

Articulo 2.1.- Normativa general
a. La presente Normativa Particular de Laberinto 2006 requiere del conocimiento y aplicacion
exhaustiva, de la tltima version de la Normativa General de Hispabot 2006

b. En caso de conflicto entre la Normativa General y la Normativa Particular de esta prueba,
prevalecera la Normativa Particular en todo lo relativo al desarrollo y participacion de la prueba.

5/15 HISPA06_Normativa_Laberinto_v2_1.doc


http://www.hispabot.org/
http://www.alcabot.uah.es/hispabot2006/

H Hi5PAONEZ006 ]
A “Laberinto”

Normativa de Prueba v2.1 - 13/01/06

Seccidén 3.- Robots

Articulo 3.1.- Robots

a.
b.

Cada equipo podra presentar méas de un robot a la prueba.
No se permite la manipulacion de los robots durante la prueba.

Articulo 3.2.- Dimensiones del robot

a.

Las dimensiones maximas del robot son las de un prisma rectangular de 25x25cm de base y 35cm
de altura.

El robot podréa tener partes mdviles en la periferia del mismo, pero en ningun caso las dimensiones
del robot podran exceder los limites definidos en el apartado anterior durante la prueba.

Articulo 3.3.- Autonomia del robot

a.

El robot debera ser completamente autbnomo en lo referente a alimentacion, componentes y
control.

No se admite ninguna clase de comunicacion del robot desde o hacia el exterior, salvo si ésta se
produce desde o hacia las balizas referidas en el articulo 4.

No se permite la interactuacion de los participantes o de ninguna otra persona, sobre ninguno de los
dispositivos descritos (robot y balizas) durante el desarrollo de la prueba.

Articulo 3.4.- Activacioén del robot

a.

Todo robot debe tener un dispositivo de arranque facilmente accesible, tirando de una cuerda de
50cm de longitud.

La cuerda no debe permanecer en el robot, después de que este haya comenzado su
funcionamiento.

No se admitird ningun otro sistema de activacion, alternativo o adicional, ya sea por control
remoto, interruptor manual sobre el robot, etc.
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Articulo 3.5.- Desactivacion manual del robot

a. Todo robot debe disponer de un boton de apagado de emergencia, de color rojo.
b. El interruptor debe permanecer dentro de las dimensiones reglamentarias para los robots.

c. Este interruptor debe estar ubicado en una posicion visible, que no sea peligrosa e inmediatamente
accesible para los arbitros en cualquier momento del encuentro.

d. Este interruptor debe interrumpir la alimentacion de todos los sistemas de propulsion y actuadores
del robot.

Articulo 3.6.- Seguridad del robot

a. Se deben respetar todos los puntos relativos a seguridad especificados en la Normativa General.

b. Para pinchar los globos se acepta la utilizacion de elementos punzantes siempre que no se
desprendan del robot y que en ningiin momento excedan de las dimensiones maximas autorizadas.
En todo caso, el interruptor de seguridad debe poderse acceder sin riesgo a pincharse.
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Seccion 4.- Dispositivos adicionales

Articulo 4.1.- Ordenador personal

a. No se admite la utilizacion de ordenadores adicionales al procesador existente a bordo del robot.

Articulo 4.2.- Balizas

a. Paralalocalizacion de los robots se puede recurrir a un sistema de balizamiento.

b. Se dispondran de cuatro soportes de balizas para cada equipo, dispuestos en cada una de las
esquinas del campo principal de juego.

c. Los soportes de balizas miden 8cm x 8cm, situados sobre un mastil de 30 cm de altura sobre la
superficie de juego.
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Seccion 5.- Laberinto

Articulo 5.1.- Descripcion del laberinto (ver anexo)

a.

El campo de juego consta de una entrada (en rampa ascendente), una salida (en rampa descendente)
y el laberinto propiamente dicho.

El laberinto se construye sobre la pista del juego ‘Alca-futbol’. Los detalles sobre dimensiones,
colores y materiales seran los indicados en las normas de dicha prueba.

La estructura del laberinto sigue la cuadricula del campo de ‘Alca-futbol’, formando celdas de
30x30cm, incluyendo en estas dimensiones el ancho de las paredes.

El mapa del laberinto no se conocera ‘a priori’. El mapa podra cambiar entre las diversas fases de
clasificacion, semifinales, finales e incluso entre sucesivas rondas en una misma fase. En el anexo
se ilustrard un posible laberinto, de forma orientativa.

Las paredes del laberinto se construiran con secciones de tablero melaminado blanco de 19mm de
grosor y de 20cm de altura. Los bordes de las paredes no estan definidos, pudiendo ser de color,
textura y acabado indefinidos. Las paredes se sostendran por su propio peso, no existiendo
elementos de fijacion al suelo del mismo.

Las rampas de entrada y salida tendran una pendiente maxima del 18%. EI ancho de la rampa es de
un minimo de 50cm. El color del suelo de la rampa sera blanco. La rampa se sefializara con dos
lineas centrales paralelas, en el sentido de la marcha, de color negro, separadas 20cm.

La unidn entre el final de la rampa y el campo se marcara con una linea de material reflectante.

El inicio del recorrido se realizara desde una casilla (30x30cm) horizontal, situada al inicio de la
rampa de entrada. El robot podréa ser orientado manualmente hacia la entrada del laberinto.

Existird una casilla que se denominard DESTINO situada en el exterior del laberinto en el extremo
opuesto a la entrada, con el suelo de color blanco y en su centro un circulo de 10cm de didmetro
pintado de color negro.

La casilla DESTINO estara separada del laberinto por una linea de material reflectante.

A una casilla de distancia de la casilla DESTINO, y en frente del sentido normal de marcha, se
ubicara una pequefia cesta cuadrada de 30cm de lado cuyo borde estara situado a la misma altura
que los bordes del laberinto. En adelante, a esta cesta le llamaremos CANASTA.

En ciertas celdas fijas, conocidas de antemano e invariantes durante todo el concurso, se ubicaran
globos verdes, fijados a la pista mediante un adhesivo. ElI nimero de estos globos sera de un
minimo de cuatro y un maximo de seis.
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Seccion 6.- Homologacion

Articulo 6.1.- Definicién de la homologacién
a. La homologacion es obligatoria. Ningun participante podra participar con parte del equipo no
homologado.

b. Los robots no seran homologados si no cumplen las restricciones de tamafio, forma,
comportamiento, seguridad, etc. indicadas en la Normativa General y en la presente Normativa
Particular de la prueba.

Articulo 6.2.- Prueba de homologacion especifica

a. Elrobot se colocara en la casilla inicial.

b. Dada la orden de arranque, deberd avanzar por la rampa de entrada y entrar en la pista del
laberinto. Una vez dentro, debera realizar al menos un giro valido al encontrarse con la primera
pared en su ruta.

c. El robot tiene un maximo de 20 segundos para superar la prueba de homologacion. Si este tiempo
es rebasado, el robot no sera homologado. Habra un maximo de tres intentos.
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Seccion 7.- Desarrollo de la prueba

Articulo 7.1.- Preparacién del campo

a.

b.

Antes de cada ronda los encargados del campo situaran las paredes del mismo en las posiciones
previamente establecidas por la Organizacion.

Si es necesario, antes de cada recorrido, los globos verdes que hayan sido pinchados o removidos
se ubicaran en su posicion inicial.

Articulo 7.2.- Objeto del juego

a.

Recorrer el laberinto desde la casilla de inicio hasta DESTINO registrando el menor tiempo
acumulado.

Si el robot no se detiene al llegar a la casilla DESTINO y sale de la misma no se detendra el
cronémetro.

El tiempo se elaborara contabilizando las diversas bonificaciones y penalizaciones conseguidas a lo
largo del juego.

Articulo 7.3.- Comienzo del recorrido

El robot participante se ubicara en la casilla de inicio.

Al dar la sefial de inicio, el robot debera dirigirse a la entrada del laberinto superando la rampa de
entrada.

El tiempo maximo para encontrar la casilla DESTINO sera de 4 minutos.

El computo del tiempo se detendra cuando el robot alcance la casilla DESTINO y se detenga en
ella.

Articulo 7.4.- Bonificaciones

a.

Tras detenerse en la casilla DESTINO, el robot dispondra de 15 segundos para realizar un unico
tiro de una pelota de ping-pong sobre la CANASTA. Si el tiro encesta, se descontaran 20 segundos.

Cada globo verde pinchado por el robot, descontara 20 segundos. Si el globo no resultara pinchado,
no se contabilizara bonificacion alguna.

Como resultado de aplicar las bonificaciones, el tiempo final podra ser negativo.
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Articulo 7.5.- Penalizaciones
a. Si el robot permanece méas de 10 segundos en una misma casilla, debera retroceder a la casilla de
inicio y se contabilizara un blogueo.
b. Si el robot desplazase apreciablemente alguna pared, sera penalizado con un bloqueo.
Si el robot saliera de nuevo por la entrada, se contabilizara un blogueo.

Si el numero de bloqueos se igualara a 3, se detendra el cronémetro, dandose por finalizado el
recorrido, y se contabilizara una penalizacion de 4 minutos.
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Seccidn 8.- Protocolo de Clasificacion

Articulo 8.1.- Orden de clasificacion de los robots

a.

Resultara primer clasificado el robot que cumpla los objetivos en el menor tiempo posible, esto es:
entrar en el laberinto, pararse en la casilla DESTINO y encestar la pelota en la CANASTA.

Los robots se ordenaran en los grupos definidos en alguno de los siguientes, en atencién al
cumplimiento de objetivos:

Grupo 1: Robots que se detienen en DESTINO y lanzan la pelota a la CANASTA (encesten 0 no)
Grupo 2: Robots que no se detienen en DESTINO o no lanzan pelota.
Grupo 3: Los robots que no consiguen encontrar la casilla DESTINO.

Dentro de cada grupo, los robots se ordenaran por orden creciente de tiempos.

Los grupos podran estar desiertos, no afectando al orden final ni al mérito de la clasificacién
obtenida.

Los tiempos se elaboraran restando al tiempo de recorrido del robot las bonificaciones obtenidas y
sumando las penalizaciones sufridas. En consecuencia, los tiempos podran ser negativos.
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Seccion 9.- Modelo de competicion

Articulo 9.1.- Rondas y recorridos por ronda

a. Las rondas existentes en la prueba, su naturaleza (nimero de recorridos), el cupo de robots a
clasificar en la siguiente ronda y la existencia de rondas de repesca queda condicionado al nimero
de robots que superen la homologacion.

b. Los robots clasificados entra las diversas rondas lo haran siguiendo el criterio de clasificacion
definido en la seccion correspondiente.

c. Lafinal constara de al menos dos recorridos por robot.

Articulo 9.2.- Paso a la siguiente ronda y clasificacion final

a. Laclasificacion en aquellas rondas que consten de mas de un recorrido, y por lo tanto en la final, se
realizard mediante la media ponderada de los tiempos y los grupos obtenidos en cada uno de los
mismos segun la siguiente expresion:

tiempo acumulado = sumatorio_recorridos * (tiempo_obtenido * grupo_obtenido)
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Seccidén 10.- Anexo

Articulo 10.1.- Figura 1: Descripcion del campo

INICIO

DESTINO CANASTA

Cuadros de inicio y destino de los robots

] Soportes de las balizas de cada robot

Cinta reflectante indicando el extremo del laberinto
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