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¡Los robots en un juego de bolos!

El equipo que tenga el mayor número de bolos de su color tirados en el suelo al final del encuentro, ganará.

Pero tener cuidado: aunque parece fácil tirar bolos, también es posible levantar los del oponente. Con uno o dos robots por equipo, el reto está servido.

¿Que estrategia empleará tu robot ?




1. Ámbito

Las siguientes reglas de juego se aplicarán en todas las rondas nacionales de clasificación y en la final del concurso de robótica autónoma EUROBOT 2005.

EUROBOT es un concurso de robótica amateur abierto a equipos de gente joven de todo el mundo, organizados en proyectos de estudiantes, en clubes independientes o en proyectos educativos. Un equipo está compuesto de varias personas.

Mas que un campeonato de ingeniería para jóvenes, EUROBOT es un pretexto amistoso para liberar la imaginación y compartir ideas. EUROBOT y sus clasificaciones nacionales están pensados para desarrollarse en un espíritu deportivo y amistoso.

Participar en la competición implica la aceptación de estos principios así como de sus reglas y de las interpretaciones que de dichas reglas realice el comité de arbitraje (refereeing committee) a lo largo del año, y los árbitros durante la celebración del evento. Las decisiones de los árbitros son definitivas y no pueden ser cuestionadas, salvo que se llegue a un acuerdo entre las partes implicadas.

EUROBOT es una competición que tiene lugar en Europa, pero esta abierta a otros países. Los países que presenten más de 3 equipos deben organizar una clasificación nacional (o copa nacional), para seleccionar a 3 equipos de entre ellos. La selección habitualmente incluirá a los dos equipos más competitivos. Pero se deja a cada Comité Nacional la posibilidad de establecer una forma alternativa de competitividad para seleccionar al tercer equipo. Por ejemplo: el tercer equipo puede ser elegido por un jurado debido a otras calidades como: mejor concepto, creatividad, juego limpio, ... 

Los valores de EUROBOT son juego limpio, solidaridad, intercambio de conocimiento técnico y creatividad a través de la técnica y la gestión de proyectos más que mediante la competición.

Los equipos seleccionados durante las competiciones nacionales de Austria, Bélgica, Republica Checa, Alemania, Francia, Serbia-Montenegro, España, Suiza y cualquier otra nueva competición establecida durante 2005 tendrán que encontrarse con sus contrincantes de otros países en Mayo de 2005 del jueves 19 al Domingo 22 en YVERDON LES BAINS (Suiza) para competir en la final de EUROBOT.

EUROBOT nació en 1998, al mismo tiempo que la Copa de Francia ganaba importancia, de forma pareja se establecía una competición similar en Suiza. Hoy, para mantener la difusión internacional del evento, y para estructurar el espíritu de intercambio y cooperación que existe entre los diferentes organizadores nacionales, se han reunido todos en una asociación europea.

La asociación, oficialmente nacida en Mayo de 2004 se llama EUROBOT. Puede encontrar sus estatutos en nuestro sitio: www.eurobot.org. Todos los individuos y estructuras que comparten nuestros valores son bienvenidos, ya sea para apoyarnos o unirse como voluntarios en los diferentes grupos de la organización.

Debe tenerse en cuenta que la mayoría de Clasificaciones nacionales están abiertas a equipos extranjeros siempre teniendo en cuenta sus limitados recursos, y que muchos equipos organizan sus propios torneos amistosos. También es importante destacar que los equipos Multinacionales son bienvenidos. 

EUROBOT y sus selecciones nacionales son una realidad gracias principalmente a los voluntarios de varias nacionalidades que creen en el valor educativo de esta experiencia, y por norma general también son concursantes.

¡Bienvenidos!

¡Y que tengan una feliz aventura!
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2. Reglas básicas

Este año, los robots van a jugar a los bolos.

Cada equipo debe diseñar y construir un robot o una pareja de robots. Los partidos enfrentan a dos equipos simultáneamente y duran un minuto y medio.

Para ganar un partido, los robots deben derribar los bolos. Estos bolos están esperando a los robots al otro lado de una zanja. Los robots también pueden volver a poner de pie los bolos del otro color, que habrán sido tumbados por el equipo contrario, para reducir la puntuación del equipo contrario.

El equipo que tenga un numero mayor de bolos de su propio color tirados en el suelo al final del partido será el ganador.
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3. Zona de juego y elementos de juego

3.1. Generalidades

El listado de elementos empleado para el diseño de los elementos del juego se encuentra en un apéndice al final de este documento.

Nota importante de traducción: En ingles bolo se traduce como Skittle, mientras que la bola de jugar bolos se llama bowl. Al traducir al castellano y para evitar confusión entre bola y bolo se va a mantener el nombre original de los bolos, es decir, de los elementos que se deben derribar (skittle).

Además es importante no confundir bola con pelota. La bola es de mayor tamaño y hay dos de ellas sobre el terreno de juego, las pelotas son pequeñas y los robots pueden empezar hasta con 8 de ellas.

3.1.1. Vista general del terreno de juego

El área de juego esta formada por:

· Dos tableros rectangulares pintados con un patrón de ajedrez. Los dos tableros están separados por una zanja.

· Tres puentes enlazan los dos tableros. Uno esta fijado en una posición frontal. Los otros dos se sitúan en posiciones aleatorias al principio del juego.

Tanto los skittles como las bolas se sitúan en la zona de juego. Algunos de los skittles se sitúan en stands.

La zona de juego esta rodeada por un borde de madera. Tiene 22mm de ancho, y 70 mm de alto con respecto al suelo. Está uniformemente pintado de blanco mate (ver referencias de color en apéndice). Este borde se considera como parte externa a la zona de juego. Por lo tanto, no se toma en consideración para las dimensiones del suelo.
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3.1.2. Tolerancias

Los organizadores se encargan de construir la zona de juego con la mayor exactitud posible. Pero se permiten las siguientes tolerancias en el proceso de fabricación:

· 2% con respecto a la construcción del terreno de juego,

· 5% con respecto a los elementos del juego,

· 10% con respecto a las marcas de pintura.

No se aceptarán protestas con respecto a la fabricación sobre variaciones que se encuentren dentro de estos márgenes.

Los equipos quedan advertidos de que la terminación de la pintura, puede variar de un campo de juego a otro y que puede degradarse durante la competición.

En caso de problemas mayores, algunos de los elementos definidos podrían ser modificados durante el año. Advertimos a los equipos para que se mantengan atentos a variaciones en la reglas a través del foro y que presten atención a los posibles FAQs que se publiquen en: www.eurobot.org .

Nota: Las tolerancias arriba indicadas no afectan a las dimensiones de los robots ni a las posibles ubicaciones de las balizas preparadas por los equipos participantes.

3.2. Terreno de Juego

Cada tablero mide 1.522m de largo y 2.10m de ancho.

Están pintados con un patrón de ajedrez con colores marrón mate y beige. Cada cuadrado mide 300 x 300mm. Los cuadrados del rincón son beige (ver el apéndice para más detalles). 

En el centro de algunos cuadrados, hay agujeros de 10mm de diámetro. Estos constituyen un sistema de amarre para los stands de los skittles (ver detalles en el dibujo del apéndice). Los robots no pueden usar estos agujeros en ningún caso.

Una zona de 22mm une cada tablero con la zanja, esto es el borde de la zanja y está pintada de blanco.

La zona de comienzo del robot esta situada en el rincón izquierdo-trasero de cada tablero.

La zona de comienzo está definida en un cuadrado de 600x600mm. Los cuatro cuadrados de esa misma esquina del tablero de ajedrez (ver apéndice).

3.3. La zanja

Tiene un ancho de 600mm, y completa la anchura total del campo: 2100mm (ver dibujos en anexo).

La zanja tiene una profundidad de 36mm con respecto a los dos tableros. Su fondo, la parte mas baja, es plana.

El fondo de la zanja y ambos laterales están pintados con azul mate.

De 8 a 16 agujeros, de 10mm de diámetro en la base de la zanja sirven como parte del sistema de amarre para los puentes de posición variable. Los robots no pueden usar estos agujeros en ningún caso.

3.4. El puente fijo

El Puente fijo está permanentemente situado en el centro del terreno de juego y su paso está situado al mismo nivel de ambas zonas de juego. El puente mide en total 300mm de ancho por 600mm de largo.

El Puente está rodeado por dos guardarrailes. Tienen 22 mm de alto y 15mm de ancho. En el centro del Puente hay otro guardarail. Tiene 22 mm de alto y 30mm de ancho. Corta el puente en dos calles de 120 mm de ancho. Dichas calles están al mismo nivel que ambas zonas de juego.

Ambas calles están pintadas en beige. Los guardarrailes y paredes laterales están pintadas en blanco mate (ver apéndice).

Aquí tienen el puente fijo y sus dos calles:
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3.5. Los puentes aleatorios

Los dos puentes aleatorios son idénticos. Sus calles están al mismo nivel con las dos zonas de juego y las unen. Tienen un ancho de 450mm y  600mm de largo.

Los puentes están rodeados por guardarrailes de 22mm de altura y 15mm de ancho. Esto deja una calle de 420mm.

Los dos puentes se sitúan de forma simétrica a cada lado del puente central. Pero su posición se elige aleatoriamente al comienzo de la partida, de entre cuatro posiciones posibles. Estas se corresponden con distancias múltiplo de 150mm.

Para evitar que los puentes se muevan durante el partido, se atornillarán al suelo. Con este fin el suelo de los puentes podrán tener uno o dos agujeros para situar un elemento de amarre . Su diámetro y posición pueden variar de un terreno de juego a otro.

La calle del Puente está pintada en beige. Los guardarrailes y paredes laterales están pintadas en blanco (ver apéndice)
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Aviso importante: Se permite a los robot que crucen por fuera de los puentes. Sin embargo no pueden usar los bordes del campo para ayudarse con este fin.

3.6. Los Skittles (los bolos)

3.6.1. Descripción de los Skittles

Un skittle esta hecho de una pieza de Madera cilíndrica, que está pintada en verde o rojo, en tono mate. Este cilindro tiene un diámetro de 59mm y tiene una altura de 120mm. Se fija a su base gracias a 3 piernas metálicas. Estas piernas están hechas de tornillos, de 8 mm de diámetro que se extienden 40mm más allá del cilindro. La altura total del Skittle es de 160mm.

Los pies están atornillados al cilindro a 10mm del borde. Los tres están situados a intervalo regular de manera que forman un triángulo en su base.

La parte superior del Skkitle es circular con cinta amarilla reflectante. Esta cinta tiene un ancho de 20mm.

Las piernas metálicas de los skittles son ferromagnéticas. Pueden ser atraídas con un imán. 

Ver apéndice.
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3.6.2. Posición inicial de los skittles (bolos)

30 skittles están repartidos por la zona de juego: 15 rojos en un tablero, y 15 verdes en el otro tablero (ver apéndice). Su ubicación es simétrica con respecto al centro de la zona de juego. Los skittles se mantienen en su propio pie.

En cada tablero, los skittles están situados inicialmente de la siguiente forma:

· Un grupo de 3 bolos en una ubicación fija. Que se sitúa en frente de la calle derecha del puente fijo.
Uno de los skittles se sitúa directamente en el suelo del puente fijo. Los otros dos se sitúan detrás para formar un triángulo equilátero con el primero (ver dibujo a continuación).
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· Dos grupos de 4 skittles se sitúan en stands circulares. La ubicación es aleatoria (ver dibujos en el apéndice).

· Aunque se ubican en posiciones aleatorias los stands nunca se situarán en cuadrados que se encuentren pegados.

· Un grupo de 4 skittles se ubica directamente en el terreno de la zona de juego (sin stand). La ubicación de este grupo también es aleatoria (ver apéndice).

Los grupos de 4 skittles se construyen en pirámide, con 3 skittles agrupados juntos. Sobre estos se encuentra el cuarto skittle.

Aviso importante: los robots no pueden usar skittles para derribar otros skittles.

3.7. Los stands de los skittles (stands de los bolos)

Los stands se sitúan aleatoriamente en la zona de juego antes de que comience cada partido. Su posición se decide por sorteo. Grupos de 4 skittles se sitúan inicialmente en esos stands.

Los stands, están pintados blanco mate, son circulares, con 200mm de diámetro y 22mm de altura.

Estos stands están sujetos al terreno de juego.
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3.8. Bolas (grandes)

Dos grandes bolas están situadas a un lado de cada calle del Puente fijo (ver dibujos en el apéndice).

Las bolas son balones de gimnasia rítmica, fabricados por “Togu”, habitualmente disponibles en tiendas de deportes. Las bolas empleadas son negras y tienen un diámetro de 160 mm. Su presión interna de aire están fijada para mantener cierto balance con la presión ambiental. En estas condiciones su diámetro se suele reducir a 140mm. Durante los partidos estas bolas estarán cubiertos con polvos de talco. Su peso es aproximadamente de 300g.

Estas bolas pueden ser empujadas o tiradas para derribar skittles

4. Los robots

4.1. Generalidades

Cada equipo construirá uno o dos robots.

Los robots son máquinas completamente autónomas. Tendrán su propia fuente de alimentación, actuadores y sistema de control.

Se permite a los robots comunicarse entre sí (solo entre sí) y también con las balizas de localización. Durante el encuentro no se permitirá el uso de control remoto, los robots deben funcionar por su cuenta.

4.2. Limitaciones y aspectos de seguridad

4.2.1. Juego limpio…

El objetivo es compartir un buen rato y jugar tantos partidos como sea posible. Por lo tanto cualquier acción que no esté directamente relacionada con el espíritu expuesto en este documento y que dañe el desarrollo de un encuentro será penalizado.

Con este fin, los robots no podrán tener estrategias como las siguientes (o similares):

· Intentar evitar que sus oponentes jueguen con los skittles.

· Poner skittles en el foso a propósito.

· Interferir con el robot contrario.

· Usar accesorios, colores o dibujos que tengan una tona lid parecida a la del área de juego o a los elementos de juego en un intento por despistar al robot contrario.

· Introducir vibraciones en el tablero con el propósito de tumbar los skittles o perturbar las acciones del robot contrario.

· Provocar una degradación intencionada del robot oponente, de la zona de juego de cualquier elemento del juego.

Además:

· Los robots no se pueden fijar sobre el tablero (por ejemplo mediante succión). En cualquier momento del juego la fuerza necesaria para levantar un robot no debe ser mayor que su propio peso.

· Los robots no deben usar skittles para derribar otros  skittles.

4.2.2. …y seguridad

· Los robots no deben tener zonas abruptas o afiladas que puedan provocar daños o ser peligrosas.
· El uso de productos líquidos, corrosivos, materiales pirotécnicos o seres vivos está prohibido.

Todos los sistemas instalados en el robot deben respetar la ley, los sistemas empleados deben cumplir con las regulaciones de seguridad y no deben poner en peligro a los participantes o el público durante la celebración de los encuentros ni en el backstage (ver también §8.5).

Por regla general cualquier sistema considerado potencialmente peligroso para los participantes al evento o los árbitros será rechazado.

4.3. Pelotas (pequeñas)

Las pelotas solo se pueden usar para tirar los skittles.

Los equipos están autorizados a llevar hasta 8 pelotas dentro de su robot. Estas pelotas deben permanecer en los limites de tamaño del robot indicadas en 4.6 mientras las estén portando.

Las pelotas serán de color mate Negro. Deben tener 40mm de diámetro (+/- 10%) y una masa maxima de 100 g (pelotas de squash por ejemplo).

Su uso es opcional. La organización no las proporcionará.

Su uso no debe poner en peligro a la gente alrededor del escenario de juego. 

Un robot puede reunir pelotas encontradas en el terreno de juego y usarlas de nuevo.

Se recomienda a los equipos identificar sus pelotas con una marca. Esta marca no debe perjudicar a la capacidad del robot para identificar dichas pelotas (nada de marcas brillantes).

4.4. Equipamiento obligatorio

Todo robot debe tener un dispositivo de arranque. Debe ser fácilmente accesible. Debe activarse tirando de una cuerda de, al menos, 500 mm de longitud. Esta cuerda no debe permanecer en el robot después de haberse iniciado su funcionamiento. Cualquier otro sistema (control remoto, interruptor manual de encendido,…) no será aprobado. Si un equipo participa con dos robots, ambos sistemas de arranque deben ser lanzados por la misma persona en el mismo movimiento.

Cada robot debe disponer de un botón de emergencia. Este debe tener una apariencia distintiva, de al menos 20mm de diámetro (por ejemplo, un interruptor de seguridad). Este interruptor debe permanecer dentro de las dimensiones de cada robot. Debe estar ubicado en una posición visible que no sea peligrosa e inmediatamente accesible para los árbitros en cualquier momento del encuentro. Este interruptor de emergencia debe interrumpir la alimentación de los sistemas de propulsión y actuadores del robot.

Cada robot debe disponer de un temporizador, que apague automáticamente el robot al final de cada encuentro.

4.5. Equipamiento recomendado

Se recomienda a los equipos que sitúen bumpers en sus robots. El bumper debe estar ubicado dentro de las dimensiones del robot y centrado 70mm sobre el suelo. El bumper está pensado para evitar posibles daños al robot al producirse colisiones no intencionadas entre robots durante un encuentro.

Los robots pueden usar electroimanes, se recomienda a los equipos que tengan esto en consideración a la hora de diseñar su electrónica.

4.6. Limitaciones espacio-temporales del robot

Se permite a los equipos situar elementos desplegables en sus robots. Si se usan mecanismos de estas características, los robots se deben desplegar después del comienzo del partido.

El perímetro de los robots está definido como el envoltorio convexo que se ajusta a la proyección vertical del robot en el suelo (ver imágenes a continuación).

El perímetro del robot o de ambos robots, en la posición inicial, no debe exceder 130cm.

El perímetro del robot, o de la suma de ambos robots de modo completamente desplegado  no debe exceder 2m en ningún momento durante el partido.

La altura de los robots no debe exceder 400mm, sin tener en cuenta el mástil de soporte de la baliza. Este limite también se aplica durante el modo desplegado.

Cada robot puede llevar a lo sumo dos skittles simultáneamente.

Los skittles que un robot lleve durante el partido no son parte de sus dimensiones, pero estos skittles no deben interferir con el campo de visión de las balizas. Esta empieza a 400 mm de altura sobre el terreno de juego.

Un robot se debe entender como un conjunto de objetos enlazados mecánicamente entre si (por consiguiente un robot no puede dispersar sus partes por el terreno de juego).

Aquí tiene varios ejemplos de perímetros posibles

	Single robot case:
	Two robot case:
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4.7. Fuentes de energía

Todas las fuentes de energía están permitidas (resortes, gas a presión, pilas, baterías,...) excepto aquellos que empleen productos corrosivos, pirotécnicos o seres vivos.

Con respecto a las baterías, se requiere el uso de modelos con electrolito sólido para evitar posibles problemas debidos a perdida de ácidos.

Se recomienda a los equipos que posean varios juegos de baterías y que su recambio en el robot se pueda realizar rápidamente. Los equipos deben ser capaces de jugar dos partidos sucesivamente.

4.8. Sistemas de control

Los equipos pueden usar cualquier tipo de control (analógico, microprocesadores, microcontroladores, ordenadores, lógica programable, …).

Estos sistemas deben estar completamente integrados en el robot o robots.

4.9. Soporte de Baliza de localización del robot.

Se recomienda a los equipos que diseñen sus robots con un soporte para situar la baliza de localización del equipo contrario.

Un equipo puede elegir no situar dicho soporte, pero si el equipo contrario requiere usar baliza el equipo que no tenga el soporte será eliminado del partido.

El soporte para baliza debe cumplir en todo momento con las siguientes limitaciones:

· El soporte estará situado en el robot y tendrá una forma cuadrada de 80x80mm, estará ubicado a  480mm sobre el nivel del suelo. La estructura que aguante dicho soporte debe permanecer dentro de la proyección vertical de la plataforma. Este mástil no puede soportar ningún otro elemento del robot, excepto  los sensores. El mástil debe ser robusto y rígido , lo suficiente como para aguantar la baliza del oponente en una situación estable durante el encuentro. El equipo es responsable de que el mástil sea lo suficientemente rígido.

· La superficie del soporte debe estar cubierta con velcro (parte blanda) en una zona cuadrada de 80x80mm.

· El soporte debe estar ubicado lo más cerca posible del centro del robot. En la configuración no desplegada del robot, la distancia entre el soporte y la extensión máxima del robot hacia un lado, no debe ser menos que el 50% de la distancia equivalente al otro lado.
El soporte debe poder aguantar también el módulo de la bandera que indica el color del robot (ver §6.1 para detalles).

5. Balizas

5.1. Generalidades

Las balizas están pensadas para ayudar a los robots a ubicarse a si mismos, a los robots oponentes y posiblemente también a los skittles apilados.

El objetivo de las balizas no es interferir con el robot oponente. Si hay algún riesgo de que las balizas de un robot puedan interferir intencionadamente el desarrollo del partido, no se podran usar.

Tres soportes de balizas fijas están situados a cada lado del terreno de juego: una en el centro y las otras dos en cada rincón (ver apéndice). Su plataforma esta ubicada a 400mm del suelo del tablero. Los soportes están pintados de negro.

El uso de balizas es opcional y deben ser diseñadas y construidas por los propios equipos.


[image: image12.wmf] 

40

 

48

 

56

 

Robot localisation beacons (8x8x8)

 

Fixed beacon (8x8x16)

 

2

 

Mast (area for sensors only)

 

16

 

skittles with their reflectors

 

32

 

34,2

 

all dimension in millimetres

 

skittles on the floor

 

skittles on the stand

 


5.2. Balizas de localización de robots

En el mástil de soporte de baliza de cada robot oponente se puede fijar una baliza de localización.

Se permiten dos balizas por equipos (una por robot oponente).

Las balizas de localización de los robots deben ser completamente autónomas e independientes.

El tamaño máximo de una baliza de localización de robot es un cubo de 80mm.

Las balizas serán ajustadas en el soporte de baliza proporcionado para este fin por el robot oponente.

Los elementos usados para la fabricación de la baliza deben ser útiles (nada de carga inútil). El arbitro puede solicitar si lo considera oportuno que un miembro del equipo muestre el interior de la caja de la baliza para su inspección y verificación.

El tope de la baliza de localización del robot debe poder soporta la bandera que identifica el equipo al que pertenece el robot (ver §6.1).

5.3. Balizas fijas

Cada equipo puede usar un máximo de tres balizas, para que sean ubicadas en los soportes proporcionados alrededor de la zona de juego. Su fabricación y empleo es opcional. Los soportes facilitados al equipo se encuentran situados en el lado opuesto de la zona de juego. Estas balizas deben permanecer dentro de una base cuadrada de 80x80mm y pueden medir hasta 160mm de alto.

Deben ser globalmente autónomas, pero pueden estar enlazadas entre si por un hilo. El hilo opcional no debe molestar el desarrollo normal del juego.

5.4. Requisitos de diseño

La parte inferior de la baliza debe estar cubierta con velcro (parte blanda) como medio para poder amarrarla a la superficie asignada para la misma.

Las balizas (las ubicadas en los robots o en las fijas) deben permanecer en sus soportes durante todos los partidos.
5.5. Señales de comunicaciones

Para evitar interferencias entre los equipos, se recomienda codificar la señal de comunicaciones. Recomendamos a los equipos que empleen sistemas de infrarrojos que tengan en consideración la luz ambiente durante la competición, Además, la iluminación puede variar dependiendo de la zona de juego y la hora del día.

Tengan también en consideración que los miembros de la organización emplean equipos de radio de alta frecuencia, durante el evento.

No se aceptará ningún tipo de protesta sobre problemas con las interferencias. Las maquinas deben ser capaces de adaptarse a las condiciones del lugar y la hora donde tengan que competir durante el evento.

6. Desarrollo del partido

6.1. Zona de juego e identificación del robot

Para cada encuentro, la zona de juego y los robots tienen reservada una pequeña zona para una marca de color en forma de pequeña bandera: rojo o verde.

El uso de esta marca es ayudar al público a asociar su robot con su equipo.

El peso de la bandera es despreciable. Está ubicada en el soporte de baliza del robot (ver 5.2 con respecto a la posibilidad de que el robot no disponga de modulo de soporte) y en las balizas fijas.

Los equipos deben proporcionar una superficie plana con velcro (lado rugoso), para soportar esta bandera en su robot (habitualmente el soporte para baliza) y las balizas (tanto fijas como móviles).

6.2. Procedimiento de comienzo

Cada zona del terreno de juego se asigna a cada equipo antes de cada partido.

Cada equipo debe situar sus robots (no desplegados) de la siguiente forma:

Caso 1 -Un robot:

·
El robot debe estar dentro del área de comienzo.

·
Debe estar en contacto con uno de los bordes del terreno de juego.

Caso 2 -Dos robots:

·
Los robots deben estar dentro del área de comienzo.

·
Uno de los robots debe estar en contacto con uno de los bordes del terreno de juego

Los equipos tienen tres minutos para ubicar y preparar sus robots antes de cada partido.
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Solos dos personas podrán entrar a la zona de juego para la presentación del robot.

Una vez que los robots estén en su sitio, no se permitirá intervención o transmisión externa de información. 

El arbitro indicará la posición de los puentes, los soportes y los grupos de bolos y los ubicará.

El equipo preguntará a los participantes si están listos y si tienen alguna queja sobre la ubicación de los elementos del juego. No se aceptarán objeciones en lo referente a ubicación de elementos a partir de este momento.

Cuando el arbitro dé la señal de comienzo, los robots serán activados por uno de los miembros del equipo. Los equipos entonces deberán empezar a moverse de forma autónoma.

Cualquier equipo, que no siga este procedimiento escrupulosamente (salida anticipada o postergada) será penalizado con salida falsa. Se dará una nueva salida con otra disposición aleatoria de skittles y puentes. Los árbitros se reservan el derecho de empezar los robots por su cuenta.

6.3. Secuencia de juego

Los robots tienen 1 minuto y 30 segundos para conseguir tantos puntos como les sea posible. Esto se debe completar de forma autónoma.

Los miembros de los equipos no pueden, de ninguna manera, tocar los robots, la zona de juego o cualquiera de los elementos de juego durante un partido. Cualquier acción realizada sin el consentimiento de los árbitros provocará la eliminación del equipo del partido actual. El equipo perderá todos los puntos que haya ganado durante el partido.

Si el robot deja el área de juego, no se puede volver a introducir. El partido continua sin que se vuelva a jugar. Sin embargo un robot no puede empujar al otro intencionadamente fuera del terreno de juego. 

Al final del partido, los robots se detendrán usando sus temporizadores. Si el temporizador no funciona adecuadamente, los árbitros emplearán el botón de emergencia para detenerlo. Los árbitros contaran los puntos sin tocar los robots. Entonces anunciarán los resultados.

Solo entonces podrán los miembros del equipo tocar los robots y llevárselos del terreno de juego.

6.4. Calculo de puntos

6.4.1. Puntos

La cuenta de puntos se hace cuando termina el encuentro.

Cada skittle derribado del color de cada equipo proporciona un punto a dicho equipo.

Los skittles que lleven los robots no se tendrán en cuenta.

6.4.2. Faltas

Una falta se asocia con la concesión de un punto al equipo contrario al final del partido.

Cualquier robot cuyas acciones no concuerden con el espíritu de este reglamento, podrán recibir faltas por parte de los árbitros.

El arbitro indicara falta por ejemplo en los siguiente casos:

· Un robot se choca violentamente contra el robot del oponente

· Un robot se considera peligroso para el tablero y / o los robots oponentes.

· Un robot tiene como estrategia, evitar que el otro robot llegue a los skittles.
Cuidado: Esta lista no es exhaustiva. Otras faltas pueden pitarse si el arbitro lo considera justificado.

6.4.3. Eliminación (retirada del encuentro)

Los jueces eliminarán a un equipo de un partido cuando:

· Este equipo no haya aparecido a tiempo en el cuarto de espera en el backstage;

· Que exceda de 3 minutos para estar listo en la zona de juego;

· Ni siquiera uno de sus robots haya conseguido dejar los 4 cuadrados del área de comienzo al principio del partido;

· Sus robots no tengan un soporte de baliza cuando sus oponentes soliciten y requieran de uno.

Además, los árbitros pueden eliminar a un equipo cuando:

· Un robot muestre un comportamiento o despliegue que no haya sido previamente aprobado por los árbitros o por cualquier otra acción no acorde con estas reglas ( y sus posibles revisiones).

Un equipo que sea eliminado de un partido pierde todos los puntos que haya conseguido durante dicho partido.

7. Línea general del Concurso

7.1. Aprobación

Para participar en las rondas de clasificación, un robot debe ser revisado por un arbitro que comprueba:

· Que el robot o robots cumple con las reglas: Con este fin el robot debe ser capaz de mostrar fácilmente sus acciones y despliegues posibles.

· Que en condiciones de juego, sin ningún oponente: 

· El robot o los robots es capaz de ganar un encuentro (es decir, debe tirar más skittles de su propio color que del otro color cuando finalice el tiempo de 1,30 minutos).

· El robot o robots están equipados con un temporizador de parada que funciona adecuadamente.

· Que el equipo proporciona un fichero técnico (ver apéndice).

Un robot o un par de robots que cumplan estos criterios serán aprobados.

Nota: Es obligatorio mantener informados a los árbitros sobre modificaciones relevantes (funcionalidad, tamaño,…) realizadas después de haber sido aprobados y entre los partidos. Los árbitros volverán a comprobar las modificaciones para asegurarse de que cumplen las reglas. Si el control tiene éxito el arbitro aprobará las modificaciones.

Un despliegue o una acción que no ha sido aprobada y que sea empleada durante el partido dará lugar a la eliminación del robot en cuestión.

En cualquier momento durante la competición en caso de duda sobre un robot, los árbitros podrán inspeccionarlo de nuevo.

Por ejemplo, un robot que repita la misma acción durante varios partidos puede ser obligado a realizar correcciones y a pasar por una nueva aprobación.

7.2. Rondas de clasificación

Si el numero de equipos lo permite, cada equipo participará como mínimo en 5 encuentros. Los resultados de la ronda de clasificación deciden que equipos se clasifican para la ronda final.

La  puntuación obtenida al clasificar queda determinada añadiendo los puntos acumulados durante cada partido teniendo en cuenta el siguiente bonus:

· 4 puntos por victoria,

· 2 puntos por empate,

· 1 por derrota,

· 0 por ser eliminado de un partido.

Un 0 a 0 se considera una doble derrota. Por lo tanto, cada equipo obtiene 1 punto.

Cuando las rondas de clasificación terminen, los equipos quedan clasificados según la puntuación obtenida en cada encuentro. En caso de empate se tendrán en consideración los puntos de bonus. Los organizadores podrán solicitar la realización de nuevos partidos en caso de empate.

7.3. Ronda final

Los primeros 8 o 16 equipos de las clasificatorias (dependiendo del numero de equipos registrados) pasan a la ronda final.

Los partidos de la ronda final se organizan según la siguiente tabla:
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En la fase final los partidos son a una victoria.

En el caso de empate o doble retirada, el partido se vuelve a jugar en el acto. Si este segundo partido se empata de nuevo el ganador quedará determinado por los puntos obtenidos al final de las rondas de clasificación

8. Apéndices

8.1. Dibujo de la zona de juego

Las dimensiones están en mm y están sujetas a las tolerancias definidas en §3.1.2.
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8.2. Dibujo de los skittles (bolos)
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· Reflectante:

Hecho de cinta reflectante adhesiva, de 0.2mm de grosor, 25 mm de ancho, color plateado. Su referencia es XUZB05 de “Telemecanique”. La cinta se distribuye on-line por RADIOSPARES bajo la referencia 324-1591 (1m).

· Tornillos:

Tornillos grandes de bajo perfil con cabeza en protuberancia y estrella.

Longitud: 80mm, Diámetro: 8mm (M8), Diámetro de la cabeza: 19mm.

8.3. Referencias de pintura

	Elemento
	Color
	Tipo de pintura
	Referencia

	Terreno de juego, ajedrez
	Beige (glossy)
	Acrílico
	RAL 1001

	Terreno de juego, ajedrez
	Marrón (mate) 
	Acrílico
	RAL 8024

	Terreno de juego, bordes, skittles, soportes y guardarrailes
	Blanco de tráfico (mate)
	Acrílico
	RAL 9016

	Terreno de juego, linea del borde de la zanja.
	Blanco de trafico (glossy)
	Acrílico
	RAL 9016

	Terreno de juego, zanja
	Azul cielo(mate)
	Acrílico
	RAL 5015

	Soporte para baliza
	Traffic Black (mate)
	Acrílico
	RAL 9017

	Skittles 
	Verde (mate)
	Acrílico
	RAL 6002

	Skittles
	Rojo fuego (mate)
	Acrílico
	RAL3000


8.4. Fichero técnico

Para lograr la aprobación cada equipo debe proporcionar además un fichero técnico durante la aprobación.

Este fichero debe presentar la información más importante en relación al diseño del robot (dibujos, referencias técnicas,...) en un póster formato A1. Este fichero pretende favorecer el intercambio de información entre equipos.

El fichero técnico debe ser facil de comprender para la mayoría de la gente (varios dibujos, explicaciones claras,...). El fichero debe proporcionar:

· El nombre del equipo

· El numero de miembros del equipo;

· La presentación de un diseño, innovación o nueva estrategia desarrollados por el equipo del robot o cualquier diseño que el equipo considere meritorio.

Este póster se mostrará en los boxes del equipo. El póster estará escrito en la lengua materna del equipo y, mientras sea posible, en ingles.

Se proporcionará un documento similar en formato « ppt » ( Microsoft PowerPoint), « pdf » (Adobe Acrobat) o «jpg» o «png» (imagen). Es este caso, la resolución elegida debe garantizar que los textos se puedan leer correctamente. El tamaño máximo del fichero debe ser de 10Mgbs.

La versión electrónica esta pensada para su presentación en el sitio de EUROBOT y para su archivo en la Base de Datos del proyecto EUROBOT.

Este documento puede ser enviado de antemano al Comité Nacional Organizador de Eurobot o puede entregarse en mano al llegar a la Competición. 

8.5. Instrucciones de seguridad

Debajo encontrará un listado de instrucciones de seguridad que se deben cumplir. Esta lista no es exhaustiva, y puede variar dependiendo de modificaciones en la legislación nacional. Como regla general, deberá desarrollar sistemas que cumplan los requisitos de desarrollo y que no supongan un riesgo para el equipo o para los asistentes tanto en los boxes como durante los partidos. Por esta razón le rogamos que sus sistemas cumplan con la legislación aplicable.

8.5.1. Voltaje de abordo.

Todos los robots deben cumplir con los estándares legales concernientes a bajo voltaje. Por lo tanto, el voltaje interno de los robots no debe exceder de 48 V.

8.5.2. Sistemas de aire comprimido.

Todos los sistemas de presión deben cumplir con la ley aplicable en concordancia con el organismo local regulador. En el caso de Francia:

- Recordatorio del Decreto 63 del 18 de Enero de 1943 y Orden Ministerial del 25 de Julio de 1943:

o Máxima presión: 4 Bars

o Máxima presión x Volumen del Tanque: 80 bars x litre

8.5.3. Lasers

Máximo poder óptico de salida : 1mW (0dBm)

8.5.4. Luces potentes

En el caso de que se emplee una fuente de luz muy potente (las balizas por ejemplo), la intensidad de la luz no debe ser peligrosa para el ojo humano en caso de iluminación directa. Nota: Esto puede ocurrir en el caso de emplear potentes leds emisores de luz.
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