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OBJETIVO
Desenvolver um rob6 seguidor de linha capaz de percorrer um trajeto

predeterminado de forma totalmente autbnoma.

1. ELEGIBILIDADE

1.1. As equipes deverdo ser compostas de 1 a 4 membros;

1.2. Nao hé requisitos minimos de idade e de formacéo dos participantes.

2. PERCURSO
2.1 A pista tem dimens@es 4800mm x 1200mm;
2.2 A pista é constituida de duas placas de MDF de dimensbes 2400mm X
1200mm cada e sua superficie sera revestida com tinta spray de colora¢do branca.
Criando assim um maior contraste com as linhas;
2.3. As linhas serdo feitas de fita isolante de cor preta, e sua largura é de
38mm + 2mm;
2.4. Quando houver cruzamento entre as linhas, 0 mesmo se dara como na Figura 1;

Figura 1 - Exemplo de cruzamento entre as linhas do percurso.
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Fonte: Arquivo pessoal dos autores.



2.5. Quando houver arcos (curvas no percurso), estes serdo similares ao exemplo de

arco mostrado na Figura 2.

Figura 2 - Exemplo de arco (curva) da linha do percurso.
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Fonte: Arquivo pessoal dos autores.

3. CORRIDA

3.1 O robd devera percorrer o circuito tomando como referéncia a linha preta. O
corpo do robd devera sempre ficar sobre a linha. Caso o robd saia completamente de cima
da linha preta, sera considerado que o rob0 se perdeu e a volta é invalidada;

NOTA: Em consonancia com o espirito de competicdo, ndo sera permitido o uso de
LEGO Mindstorms, ou sistemas semelhantes.

3.2. Para cada rob6 serdo concedidas 3 tentativas, que acontecerdo de forma
alternada entre os competidores. Assim, entre as tentativas, cada equipe tera tempo de
realizar modificagdes necessarias;

3.3 O rob6 deverd iniciar na marcagéo de partida e percorrer o circuito na dire¢éo
correta dentro do prazo maximo de 3 minutos.

3.4. Apos iniciada a partida, ndo sera permitido encostar no robd sem a autorizagao
do juiz. Caso isso venha acontecer, a volta sera anulada;

3.5. O percurso sera considerado concluido quando o robd ultrapassar por

completo a linha de chegada.



3.6 O tempo do percurso serda medido manualmente por um juiz atraves de um
crondmetro, sendo disparado assim que o robd se mover apos posicionado na linha de
partida e parado no momento que o rob6 cruzar por completo a linha de chegada;

3.7. Para fins de classificacdo, sera considerado o menor tempo de corrida entre
as trés tentativas. Caso nenhum rob6 consiga completar o percurso, dentro do tempo
maximo de cada volta, sera considerada a maior distancia percorrida por cada robd.

3.8. A luz ambiente ser4d normal a luz comumente utilizada em ambientes
fechados. N&o serdo aceitos pedidos para alteracdo da iluminacéo;

3.9. O juiz podera solicitar informacdes do rob6 se julgar necessario. O juiz tem o
poder de desclassificar um rob6 e/ou tomar qualquer deciséo que ache pertinente durante
a competicao.

4. CRITERIOS DE DESEMPATE

4.1. Os critérios de desempate seguirdo 0s seguintes parametros:
4.1.1. Vence a equipe que concluir o percurso;
4.1.2. Caso mais de uma equipe complete o percurso, vence aquela que
concluiu em menor tempo;
4.1.3. Caso as equipes ndo consigam concluir o percurso no tempo

méaximo (como descrito no item 3.3), vence aquela que percorreu a maior distancia.

Salientamos que o edital para as inscri¢des, datas e premiaces estara disponivel em

breve.

Quaisquer davidas sobre a competicdo, encaminhar um e-mail para

ramoieeepucpcaldas@gmail.com.
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