* These rules are not final and may be updated up until the day before the competition. - Roc
* Any unauthorized use, including copying, may result in legal liability for copyright infringement. I

. Categoria de Equipo Modo de
NavegaC|0n Participacion quip creacion

Autonoma (IA) Junior/Senior -8 peizsinee, Preproducido

equipos

1. Descripcion

Navegacion Auténoma (lIA) es una categoria en la que los participantes programan un robot
tipo coche de cuatro ruedas para navegar de forma auténoma dentro de dos lineas de carril
designadas en la pista, mientras completan misiones asignadas mediante machine learning.
Esta competencia evalua las habilidades técnicas de los participantes en programacion de IA,
incluyendo la recoleccion de datos, el procesamiento de datos, el modelado y la aplicacion de
modelos, asi como su capacidad para resolver problemas al adaptarse al entorno de la

competencia.

2. Robot

21 Tipo de robot: Un robot con estructura de cuatro ruedas.
2.2 Fabricacion del robot El robot debe estar preconstruido antes de la competencia.
2.2.1 Dimensiones del robot
2.2.1.1 Tamaiio del robot
1) Dimensiones No debe exceder los 18 cm (ancho total) x 20 cm (longitud
total) x 25 cm (altura total).
2) Distancia entre ruedas El robot debe tener un minimo de 6 centimetros de
distancia entre ruedas en cada eje (delantero y trasero).

3) Distancia entre ejes Cada eje del robot debe tener una distancia minima

de 6 centimetros entre si.
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<Figura 1> Denominacion estandar del robot
2.2.1.2 Recursos computacionales Si un participante utiliza GPU, esta debe
configurarse con el mismo entorno de aprendizaje que la placa Jetson TX1 o
TX2, pero se permiten otras placas como Arduino o Raspberry Pi..
2.2.1.3 Camaras Sin limite en el numero de camaras.
2.2.1.4 Medicion de dimensiones
1) Los participantes podran medir su robot durante el tiempo de construccion y
practicas.
2) El arbitro medira el robot antes del inicio de la competencia:

2-1) Método de medicién El participante medira el robot con herramienta
de medicion (encendido y bajo supervisién del arbitro). No se podra impugnar
el criterio del arbitro.

2-2) Tiempo de correccion Si las dimensiones del robot exceden el
estandar establecido, al participante se le otorgara un minuto para corregir el
problema, debiendo realizar dicha correccién bajo la supervision del arbitro. Si
la correccién no se realiza dentro del tiempo asignado, el intento no sera
reconocido por incumplimiento del estandar. Unicamente se permiten
modificaciones de hardware (no se permiten modificaciones de software).

3) Silas dimensiones del robot difieren de las registradas durante la medicion
oficial, y se detecta un cambio en su tamafio antes de cruzar la linea de salida
durante la competencia, el participante sera descalificado por incumplimiento
del estdndar establecido.
2.2.2 Motores del robot
1) Sistema de propulsién 1 motor servo, 1 motor DC
2) Seccién de motores 1 motor servo
2.2.3 Sensores del robot Camara (no se permiten camaras de smartphones)
2.2.3.1 Una camara debera emplearse como método principal de control.
Los sensores laser y ultrasénicos podran utilizarse unicamente
como dispositivos auxiliares de control.
2.2.4 Controladores del robot Todos los controladores estan permitidos,
excepto controladores basados en smartphones.
2.2.5 Alimentacion energética
2.2.5.1 Configuracion de la fuente de energia Los participantes
deberan utilizar una fuente de energia autbnoma movil fuera de la
red, quedando expresamente prohibido el uso de motores de

combustion.
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2.2.5.2 Capacidad de Energia No hay limites en corriente ni voltaje.
2.2.5.3 Manejo del Robot El robot debe aprender y conducir el mapa de
mision presentado en el estadio el dia de la competencia.

2.3 Programacién y Control El robot debe ser capaz de operar autbnomamente mediante
un programa creado en el sitio y no debe ser controlado desde el exterior excepto
durante la salida.

2.3.1 Comunicacion Inalambrica Los participantes deben utilizar
exclusivamente la red Wi-Fi proporcionada por los organizadores para
programacion. El uso de dispositivos de comunicacion personales dara
lugar a descalificacion inmediata.

2.3.2 Laptops Todos los materiales de programacion, mensajeros, etc.
relacionados con la competencia deben ser eliminados de la computadora
portatil, y cualquier violacion resultara en descalificacion. Si se encuentra
después de la competencia, resultara en descalificacion e invalidacion del

premio.

Infracciones al Reglamento incluyen:
1) Uso de cddigo pre elaborado almacenado en el Bloc de Notas (Notepad)
incluido en el equipo del participante.
2) Deteccion de fraude por parte del personal, otros competidores o arbitros.
3) Evidencia residual de trampas encontrada en el portatil tras finalizar una
prueba.
4) Cualquier otra conducta que se considere violacion de las normas

establecidas, etc.

3. Area de Competencia

3.1 Area Autorizada El participante debe utilizar tnicamente un area de competencia
autorizada por el Comité de la Olimpiada Internacional de Robética.

3.2 Descripcion del Area El area consiste en una superficie plana de 3m x 3m con carriles
delimitados.

3.2.1 Tolerancias del Area Los campos de juego pueden tener una inclinacién
de no mas de 2° (+10% de tolerancia) y irregularidades o huecos de no
mas de 3 mm (£10% de tolerancia).

3.3 Especificaciones del Terreno

3.3.1 Mapa de Mision On the day of the competition, the organizers will secure

the mission map onto the pallet using materials such as sheets and tape.

The environment of the mission map for autonomous driving will resemble
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real-world conditions, and environmental factors such as shadows caused
by light and interruptions in road connection lines may be present.

3.3.2 Linea El recorrido en el mapa de misién consiste en una linea blanca con
un ancho de 2 cm (£10% de margen de error).

3.3.3 Forma del carril: Un carril esta formado por dos lineas que corren
paralelas entre si. Los carriles existen en formas rectas y curvas. El
espacio entre lineas es de 20 centimetros.

3.3.4 Fondo El espacio exterior al recorrido es de color negro.

3.4 Obstaculos Cada misién contendra los siguientes obstaculos:
3.41 Semaforos Los semaforos estan disefiados para cambiar de rojo a verde
cuando se detecta el robot.

3.4.1.1 Los semaforos utilizan lamparas LED con capacidad RGB.

3.4.1.2 La seial se muestra con una sola lampara, que cambia de color para
indicar la sefal.

3.4.1.3 Los semaforos configurados inicialmente en rojo cambiaran a verde
después del reconocimiento del robot.

3.4.1.4 Los semaforos pueden instalarse a la derecha o a la izquierda del
carril.

3.4.1.5 Las dimensiones de la ldmpara del seméaforo son de 3 cm (£0,5 cm)
por 3 cm (0,5 cm) (A x L x P), incluyendo el borde.

(El borde de la lampara del semaforo es negro.) El semaforo se instalara de

modo que su parte inferior quede a 8 cm (2 pulgadas) del suelo.

2cm

- 3cm .

<Figura 2> Ejemplo de seméforo
3.4.2 Misiones Sorpresa seran asignadas por los organizadores el dia de la

competencia. La ubicaciéon de la misién sorpresa sera cambiada entre la

primera y segunda ronda, y la ubicacion de la mision sorpresa sera la
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misma en el mismo periodo. Cuando un modelo humano es encontrado, el

robot debe detenerse o evitarlo como se muestra en <Figura 3>.

(woLF)wogt

1.5cm
(*£1cm)

<Figura 3> Ejemplo de un modelo humano en la misién sorpresa

3.4.3 Barrera La barrera se levantara automaticamente 5 segundos después de

reconocer un robot.
3.4.3.1 La barrera tiene 20 centimetros (2 centimetros) de largo y estara a

2.5 cm del suelo.
3.4.3.2 La barrera y los sensores estan instalados en el lado izquierdo o

derecho del carril.

10cm( +3cm)

<Figura 4> Ejemplo de la instalacion de la barrera (cuando esta instalada en la izquierda)

4. Progresion del partido
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4.1 La competencia Estos participantes participaran en un total de dos rondas, con un
periodo de correccion entre cada intento.

4.2 Tiempo de construccion y practica del robot A los participantes se les dara un
minimo de 4 horas para construir y practicar, y el tiempo exacto sera anunciado el dia
de la competencia. La cantidad de tiempo de practica puede ajustarse dependiendo del
numero de participantes, siendo el minimo 4 horas.

4.3 Asignaciones de campo de juego Las asignhaciones de campo de juego se basaran
en el numero de participantes y el nivel de dificultad de la competencia.

4.4 Construccion y practica del robot Los participantes pueden practicar en sus campos
de juego asignados hasta el final del tiempo anunciado de construccion y practica, y no
pueden practicar antes de su asignacion.

4.5 Fin del tiempo de construccién y practica Cuando el Tiempo de Construccién y
Practica termine, el participante debe detener su robot y seguir las instrucciones del
personal para regresar a su asiento.

4.6 Ronda 1 La primera ronda se llevara a cabo después de que hayan terminado los

periodos de construccion y practica del robot. El receso para el almuerzo puede ajustarse

dependiendo del tiempo.

4.6.1 Preparacion del partido Todos los participantes deben salir con sus robots
y esperar segun las indicaciones de los arbitros y el personal en cada
estadio.

4.6.2 Post-partido Todos los participantes esperan en una cola hasta que hayan
terminado su partido y los demas participantes hayan terminado sus
partidos, y luego se mueven a sus asientos después de que todos los
participantes hayan terminado sus partidos.

4.7 Tiempo de modificacion Después de la primera ronda de competencia, todos los
participantes tendran la misma cantidad de tiempo para modificar o practicar con su
robot. El tiempo de modificacién sera anunciado el dia del partido.

4.8 La Ronda 2 comienza inmediatamente después del tiempo de correccion.

4.8.1 Preparacion del partido Igual que en la Seccién 4.6.1

4.8.2 Post-partido Todos los participantes toman su turno para jugar y regresan

a sus asientos a esperar.

5. Misién
5.1 Puntuacién: Los puntos se otorgan por la suma del "tiempo de conduccién en el

curso" y el "puntaje de desemperio de la misién". El tiempo de conduccién en el

curso significa el puntaje por cada seccion verificada en el campo de juego. Estas
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secciones estan marcadas en el mapa el dia del evento. (Consulte 6.2 para la tabla de
puntuacion)
5.1.1 Factores de deduccién
5.1.1.1 Si una o mas ruedas del robot estan completamente fuera de la linea,
se aplicara una penalizacion de 1 punto. (Una o mas ruedas deben
estar completamente fuera de la linea para ser penalizadas; si estan
ligeramente fuera de la linea, se considera comportamiento normal).
5.1.2 Conduccioén sin puntuacion de misién Si un robot condujo con una o
mas ruedas completamente fuera de la linea, el Puntaje de Desemperio de
la Mision para ese segmento no sera reconocido y se aplicara una
penalizacién de acuerdo con la Seccién 5.1.1.1.
5.1.3 Misiones de obstaculos
5.1.3.1 Semaforo Hay una zona de parada frente a la luz, cuya extensién
depende de la misién. El robot debe detenerse dentro de la zona de
parada, y si el robot se detiene fuera de la zona de parada
proporcionada por la misién, el sensor no funcionaray la luz no
cambiara de color. La zona de parada no esta marcada. La zona de
parada sera aprendida por los participantes mediante la capacitacion
en el trabajo.
5.1.3.2 Barrera La distancia de parada entre el robot y la barrera depende de
la misién. Si la distancia de parada es mayor de lo que requiere la
mision, los sensores no funcionaran y la barrera no se levantara.
5.1.3.3 La misién sorpresa sera colocada en el mapa del dia por el arbitro
anfitrién en ubicaciones aleatorias y debe detenerse cuando se dé
una sefial de parada (ver 3.4.2). No detenerse o golpear un objetivo
resultara en cero puntos por la parada.
5.1.3.4 Detenerse dentro de la zona de parada significa que el robot se
detiene dentro del rango reconocido por los sensores, que parte del
robot debe estar dentro de la zona de parada, y que el robot se
detiene sin interferir con el funcionamiento de los semaforos o una
barrera. No detenerse o interferir con el funcionamiento de una
barrera o semaforo resultara en cero puntos en el puntaje de
desempenfio de la misién y una penalizacién de 2 puntos.
5.1.3.5 No completar una Misién de Obstaculo resultara en una deduccién

y se registrara en el historial de conduccion del participante.
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5.2 Inicio Los participantes deben iniciar su robot y posicionarlo detras de la barrera en el
punto de inicio. En este punto, el robot debe estar en condiciones de conduccion y
debe primero reconocer la barrera en el punto de inicio y permanecer estacionario. El
robot debe iniciar cuando el arbitro dé la sefial presionando el botdn de Inicio o cuando
la barrera se levante, y el temporizador comienza al mismo tiempo que se presiona el
botdn.

5.21 Salida fallida Se declarara una Salida Fallida si el robot no inicia dentro de
10 conteos después de que la barrera se levante. Los equipos tendran un
total de dos reinicios por salida fallida.

5.2.2 Salida en falso Si el robot se activa antes de que el arbitro presione el botén
de inicio y golpea la barrera o abandona el campo de juego, se declarara
una Salida en Falso y tendré una oportunidad de reinicio.

5.2.3 Reinicio A un participante se le dara una oportunidad de reinicio por una
salida en falso. Todos tendran un maximo de 2 reinicios. (Si ocurre una salida fallida

o en falso durante un reinicio, no se daran reinicios adicionales)

5.3 Llegada El partido termina cuando el robot pasa el punto final.

5.4 Limite de tiempo La duracion total del partido es de hasta 5 minutos.

5.5 Revelacion de la misién La forma del carril se revela en el sitio antes del inicio de la
competencia y consiste en una combinacion de carriles como se muestra en la <Figura
5>. Cada combinacion de baldosas esta compuesta por 30cm x 30cm / 60cm x 60cm /
60cm x 60cm / 60cm x 120cm..
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) Ejemplo de un curso combinado del
Forma de carril i
estadio

5.6 Fin del partido

5.6.1 Llegada del robot Consultar la seccion 5.3.
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5.6.2 Finalizacion del tiempo Si un robot no pasa el punto de llegada, se
aceptara la puntuacién del participante al finalizar el limite de tiempo como
su registro.

5.6.3 Detencion del robot Si un robot deja de moverse durante un partido, el
arbitro le dara 10 conteos. Si el robot no se reactiva dentro del conteo, se
declarara que el robot se ha detenido y se reconocera la puntuacion en el
momento de la detencion.

1) Knockout Técnico (TKO) Si un robot no puede continuar su operacién
normal, el arbitro realizara un conteo de 10 segundos. Sin embargo, en
ciertos casos o0 a discrecién del arbitro, se podra declarar un TKO
inmediatamente como "detencion del robot". Las condiciones para un TKO
incluyen lo siguiente:

2) Moverse repetidamente en la misma area.

3) Cuando el robot se atasque en estructuras, obstaculos u otros objetos,
deteniendo su progreso en un punto.

4) Salir de la arena (robots que caen), etc.

5.6.4 Fuera de linea Cuando un robot no esta en el carril, el partido termina y se

reconocen los resultados hasta el momento de la declaracién del final.

5.7 Descalificacion Si un participante viola las reglas del juego o realiza comportamientos

que interrumpen el partido, este terminard por descalificacién y no se reconocera la

puntuacion del participante.

IRUG

International Robot Ofympiad Committee

5.7.1 Toque al robot Si un participante toca un robot durante un partido sin el
permiso del arbitro o del personal, se declarara un "toque al robot" y el
participante sera descalificado.

5.7.2 Reparaciones al robot Esta prohibido agregar, quitar, intercambiar o
alterar partes del robot durante la competencia. Cualquier participante
encontrado con repuestos, herramientas, baterias, laptops, etc., con el
propdsito de reparar o modificar la programacion del robot mientras espera
para competir, sera descalificado.

5.7.3 Ajuste de sensores Cualquier persona que intente o sea sorprendida
ajustando sensores en la arena antes del inicio del partido sera
descalificada.

5.7.4 Incumplimiento de asignacion de campo Los participantes sorprendidos
practicando o compitiendo en un campo de juego distinto al asignado seran

descalificados.
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5.7.5 Salida en falso Dos salidas en falso en una misma carrera descalificaran
al participante.
5.7.6 Salida fallida Dos salidas fallidas en cada partido descalificaran al
participante.
5.8 Revancha En caso de un evento imprevisto, como un corte de energia, se podra
realizar una revancha a discrecion del arbitro y los organizadores.
5.9 Decision del arbitro El arbitro tiene autoridad para presidir todas las situaciones y
controlar a los participantes desde el inicio hasta el final del partido. Determinar el
resultado de un partido es competencia exclusiva del arbitro y su declaracion es

definitiva.

6. Historial del partido

6.1 El puntaje de desempeiio de mision es el total de puntos adquiridos por cada
desempefio exitoso de misiéon en cada segmento del recorrido.

Tiempo de conduccion del Puntaje por zona
curso (10 puntos totales) Net10/9/8/7/6/5/4/3/2/1

Semaforos 4

Puntaje de desempefio de
mision Barreras 6
(20 puntos totales)

Misiones sorpresa 10

Puntaje total = Tiempo de Conduccion del Curso + Puntaje de Desempeiio de Misién

6.3 Puntaje final El mejor de los dos intentos (primera y segunda ronda), sumando el
tiempo de conduccidn del curso y el puntaje de desempeno de misién, sera el puntaje
final.

6.3.1 Priorizacion por tiempo Si los puntajes finales son iguales entre dos o
mas participantes en la misma ronda, el ranking se determina comparando
los puntajes de diferentes periodos de tiempo.

6.3.2 Prioridad en caso de empate Cuando los puntajes finales sean iguales
entre dos 0 mas participantes, se priorizara al participante con menor
tiempo de conduccion del curso. Cuando no hay empate, los registros de
tiempo no seran factor determinante.
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