BRC

BEAUCHEF ROBOTICS CHALLENGE

Beauchef Robotic Challenge
Reglas: Liga Velocista

Organizan
24t FABLAB D Beauchef
mg}d'e%ﬁ @U.deChile 'm Proyecta
Colaboran

A

OpenBeauchef

Jfcfm  RRtR

FACULTAD DE CIENCIAS
FISICAS Y MATEMATICAS
UNIVERSIDAD DE CHILE

Version: 2024



Acerca de

Este es el libro oficial de reglas de la competencia de robética Beauchef
Robotic Challenge (BRC) para la liga velocista.

Basado en la categoria Robotrace del torneo All Japan Micromouse Contest
y en la categoria Velocidad de la Competencia Robética UTFSM.

Cualquier consulta, enviar un mail a: beauchefrc@gmail.com
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le por el apoyo entregado para la realizacion de esta competencia.

» Innovacién y Robética Estudiantil de la Universidad Técnica Fede-
rico Santa Maria (UTFSM) por su invaluable apoyo en la creaciéon de
este libro y organizacién de BRC.

Changelog

s Octubre 2022

e Revision y actualizacion de las reglas del escenario. Se ordené y
resumio la informacién

= Agosto 2022

e Modificacién de organizadores y colaboradores.

e Se actualizan las reglas para la competencia BRC 2022
= Julio 2019

e Agregado colaboradores.

e Cambiada forma de rondas para que quede igual a la versién de
UTFSM: en lugar de realizar un intento y esperar a que todos los
robots participantes terminen para completar el siguiente inten-
to, ahora el robot debe realizar los 3 intentos de forma inmediata.


mailto:beauchefrc@gmail.com

= Junio 2019

e Cambio en el tamafio de robotracer: de alto tiene 20 [cm].
e Apertura de competencia otras universidades.
e Re-ordenamiento de secciones.

e Re-escritura de algunos puntos.
= Agosto 2018

e Recopilacién de las reglas de BRC’18 para la creacién de este
libro de reglas.



1.

Objetivo de la Competencia

El objetivo de la competencia es recorrer un circuito en el menor tiempo

posible utilizando un robot seguidor de lineas auténomo. Un robot que
participa en esta competencia se denomina Robotracer B

2.

Reglas de la Competencia

. La proyeccién del Robotracer con respecto al escenario debe cubrir la

linea del trayecto durante la carrera. Si el Robotracer se sale comple-
tamente se considerard como vuelta invalida.

. Cada competidor tiene 9 minutos para un maximo de 3 intentos, in-

cluidos en este tiempo las reparaciones y vueltas completadas. Estos
intentos son todos de forma continua (e.g, un equipo tiene 9 minu-
tos para realizar 3 intentos, luego viene el siguiente equipo, luego el
siguiente y asi sucesivamente).

. Para cada intento, el Robotracer debe comenzar desde el drea de Salida-

Meta (ver Section 5| para definiciéon de drea de Salida-Meta) en la di-
reccion especificada.

. Al terminar el recorrido, el Robotracer debe detenerse automatica-

mente en el drea de Salida-Meta por al menos 2 segundos, de lo con-
trario la vuelta serd considerada como invélida.

. La vuelta més rapida sera registrada como el tiempo oficial.

. El tiempo de vuelta se considera desde que el sensor de salida detecta

el Robotracer y termina cuando el sensor de meta lo detecte. Ademas,
el cuerpo entero del Robotracer debe estar dentro del drea de Salida-
Meta, en caso contrario el tiempo no serd medido.

. Si el Robotracer se apaga o se queda detenido por més de 2 segundos

mientras compite, se considerara como vuelta invélida.

. Siel Robotracer estd en medio de un intento y se acaban los 9 minutos,

se considerard como vuelta invéalida.

1Un ejemplo del formato de la competencia se puede ver en el siguiente video:

www.youtube.com/watch?v=960e5Q_PhWg


https://www.youtube.com/watch?v=960e5Q_PhWg
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11.

12.

13.

14.

15.

. Las condiciones luminicas, de temperatura y de humedad seran las

dadas por el ambiente. Peticiones para ajustarlas no serdn aceptadas.

Después de dar como iniciada una vuelta, si el Robotracer no puede
pasar de la linea de inicio, igualmente serd considerada como una
vuelta.

Soélo dentro del tiempo reglamentario los competidores tienen permi-
tido calibrar los sensores exclusivamente dentro del drea de meta.

Luego de que el recorrido sea revelado al ptublico, el competidor tiene
prohibido agregar informacion especifica sobre éste al Robotracer.

El competidor tiene prohibido tocar el Robotracer una vez iniciada
la vuelta, a menos que sea solicitado o permitido por un juez de la
competencia.

Eljuez de la competencia tiene permiso para preguntar al competidor
sobre su Robotracer si es necesario.

El equipo que logre completar el circuito en el menor tiempo, sera el
ganador

Reglas del Robotracer

. El Robotracer debe ser auténomo, exceptuando la zona de partida.

Los competidores tiene prohibido controlar el robot de forma aldm-
brica o inalambrica.

. Los competidores tienen prohibido afiadir, remover, reemplazar o mo-

dificar el hardware o el software del Robotracer durante la ronda. Sin
embargo, se permiten pequefas reparaciones mecdnicas como ajustar
piezas que se suelten.

. El tamafio del Robotracer no puede exceder un largo de 25 [cm], an-

cho de 25 [cm] y alto de 20 [cm].

. El Robotracer no puede estar equipado con ningtin mecanismo de

sujecion que pudiera aumentar su agarre y/o dafar el escenario, tales
como: quimicos adherentes, ptias en las ruedas, entre otros.



Reglas de los Competidores

. El competidor tiene permitido limpiar el polvo y la suciedad de las

ruedas del Robotracer usando cinta adhesiva o similar. Sin embargo
no estd permitido utilizar un disolvente o similar con el propésito de
incrementar la friccién.

. Los competidores tienen prohibido cargar programas o reemplazar

la memoria ROM durante la ronda. Tampoco estd permitido enviar
cualquier tipo de informacién al Robotracer desde una unidad de
desarrollo o consola terminal que sea independiente de la unidad Ro-
botracer.

. Los competidores tienen prohibido tocar el Robotracer durante la ron-

da a menos que tengan autorizacién de un juez.

Reglas del Escenario

. La superficie del escenario esta hecha de tableros de MDF negro (Ver

Figure[I). Cada tablero es de 120x120cm. Entre tableros puede existir
un desnivel mdximo de 5mm, y una separacién maxima de Imm. No
se aceptardn reclamos sobre el agarre de la superficie.

. Las lineas del recorrido estan hechas con cinta blanca de 19 [mm] de

ancho. El largo maximo del recorrido es de 150 [m].

. El recorrido de la pista serd secreto hasta iniciar la competencia. La

organizacion puede cambiar la forma de la pista sin previo aviso. To-
dos los robots velocistas competirdn en la misma pista con la misma
forma.

. El recorrido estd compuesto de segmentos rectos y arcos, y las lineas

se pueden cruzar.

. El radio minimo del arco de curvatura es de 10 [cm]. La distancia al

punto de cambio de curvatura es sobre 10 [cm] (Ver Figure 2).

. Donde hay cambios de curvatura hay marcadores de esquina al cos-

tado izquierdo de la linea del recorrido (Ver Figure[2).

. En algunos casos, los arcos de curvatura aparecen continuamente (Ver

Figure .



10.

11.

12.

. Cuando las lineas se cruzan, el &ngulo de la interseccién es de 90° = 5°

(Ver Figure . Antes y después de la intersecciéon hay 25 [cm] de linea
recta.

. Se denominara 4rea de Salida-Meta la zona comprendida a 20 [cm]

a la derecha e izquierda entre la linea de salida y la de meta (Ver
Figure ). En la linea de salida y de meta estarn situados el Portal
de Salida y el Portal de Meta respectivamente. El ancho del portal es
de 40 [cm] y su altura es de 25 [cm] (Ver Figure|6).

La linea de salida y de meta estardn en una seccién recta. La linea de
meta estard dispuesta 1 [m] antes de la linea de salida. Los marcado-
res de salida y meta estardn situados al costado derecho de la linea
del recorrido (Ver detalles en las Figure ]y Figure|5).

La posicion del sensor de salida y de meta se muestran en la Figure[6]
Estos son de tipo infrarrojo y se encuentran a 1 [cm] por sobre el suelo.

Antes y después de las lineas de meta y salida hay al menos 25 [cm]
de linea recta.

Cualquier otra especificaciéon y/o norma respecto a la competencia no
abarcada en estas reglas, queda a criterio del equipo organizador.

El equipo organizador se reserva el derecho a modificar las bases y re-
glas de la competencia. En tal caso, se informara oportunamente a los equi-
pos inscritos.



Figura 1: Pista Referencial
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