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Objetivo do desafio: A missao da OBR

‘%
BR
DE

Modalidade Pratica caracterlza-se
por simular um ambiente real de

desastre onde o resgate das vitimas
precisa ser realizado por robos.



Situacao

Em um ambiente hostil,
muito perigoso para o ser

humano, um robo
completamente autbnomo
desenvolvido pela equipe de
estudantes recebe uma tarefa
dificil: resgatar vitimas sem
interferéncia humana.




O rob6 deve ser agil para
superar:

terrenos
irregulares
(redutores de
velocidade);

transpor caminhos
onde a linha néao
pode ser
reconhecida (gaps
na linha);

e subir
montanhas

(rampas)

desviar de
escombros
(obstaculos)

para conseguir salvar a(s)
vitima(s) (bolas de isopor
revestidas de papel aluminio ou
pintadas de preto),
transportando-a(s) para uma
regiao segura (area de resgate)
onde os humanos ja poderao
assumir os cuidados.







Os robos




Autdbnomos

Os robds devem ser autonomos
(atuar sem qualquer
interferéncia humana) e devem
ser iniciados manualmente pelo
capitao da equipe.

O uso de controle remoto para
controlar manualmente os
robos nao é permitido.



Montagem

Os robos devem ser
montados,
programados,

desenvolvidos e
ajustados apenas
pelos estudantes.



Rob0s prontos?

Solucoes prontas de robos

completos nao serao permitidas.
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Os alunos precisam pesquisar, projetar e
construir seus proprios robos, usando kits de
robotica, placas e componentes eletrénicos,
pecas avulsas em geral, microcontroladores,

entre outros.




Nao interferéncia

Os mentores, tutores e professores
do colégio ou da equipe devem
sempre incentivar o

desenvolvimento do robo pelos
estudantes e nao realizar as tarefas
para eles apenas com o intuito de
ganhar a competicao.



Comunicacao
@)

Nenhuma comunicacdo, via

radio ou nao, é permitida.




Pode-se utilizar Bluetooth, Wifi, radios ou outros dispositivos para
comunicacao entre componentes de um mesmo robo, como por exemplo,
para projetos que usam mais de um bloco de processamento no mesmo robo.




Construcao do Robd




O rob0 pode ter qualquer tamanho.




Sensores

Nao ha limite de
sensores, motores,
atuadores ou
qgualquer outro

instrumento dentro
do robo

limites de area e espaco
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Sao

permitidos

SEE Classe 1e 2.

apenas
lasers de

,/




Diferentes solucoes

Destaca-se que cada equipe deve

desenvolver sua propria programMmacgao,
sendo a programacao dos robdos sujeita a
' inspeg¢ao dos juizes a qualquer momento.
JAssim, os codigos dos robds devem ser

2 diferentes, bem como a estrutura e oS
componentes da montagem dos robos

\

ck

também devem ser diferentes.



A equipe deve ter seu proprio robo

Nao e permitido o
compartilhamento
de robos entre

equipes




Liberacao

Em cada rodada da
um unico robo sera liberado na
arena e devera realizar a tarefa

de forma autonoma.



Equipes

As equipes serao compostas por no minimo 2 alunos até
um maximo de 4 alunos, mais um professor ou técnico.

Todos os alunos devem pertencer a uma das categorias:

NIiVEL 0




Inspecao

Os rob0s serao inspecionados pelos juizes antes,
durante ou depois das rodadas, ou em qualquer
momento que houver duvidas quanto ao
atendimento ou nao das regras da competicao.

E uma obrigacdo dos times assegurar que seus
robos atendam as regras.

\



Inspecao

L2

Todas as equipes passardo por questionamentos sobre
o funcionamento dos seus robos durante a competicao.

Estes questionamentos servirao para verificar nao
somente se, de fato, o robo é produto do trabalho dos
estudantes, mas também para premiar equipes que
tenham os rob6s mais robustos, inovadores e elegantes
\ da competicao.




Arena e ambiente



Referéncia

” A arena utilizada nas

etapas regionais e
estaduais da OBR é uma
versao simplificada da

tarefa de resgate da
RoboCup® Federation®
nas competicoes da
RoboCup® Junior
Rescue Line




Esta arena deve ser construida
em madeira e ter trés
ambientes, sendo que dois
desses ambientes estdo em
um primeiro nivel (nivel do solo
ou térreo) e a sala de resgate
em um nivel mais elevado
(primeiro andar ou segundo
nivel), com rampa de acesso
ligando a area de percurso a

sala de resgate.




Piso

O piso das salas serauma
superficie branca lisa, pintada

com tinta fosca ou de MDF
branco.




/Sobre ele havera linhas pretas para\

guiarem o caminho do rob0, detritos
(obstaculos) tipicos do desastre que
podem danificar ou impedir o avanco
dos robds, Gaps que simulam falhas
no caminho do rob6 (falhas nas linhas
pretas), redutores de velocidade que

‘3\ simulam terreno hostil. /
\
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Linhas

As linhas pretas, com 1-2cm
de largura, existirao em
toda a arena, com excecao
da sala de resgate, e podem

ser feitas utilizando fita
isolante convencional
(sugere-se usar fitas da
marca 3M) ou impressas
em papel ou outros
materiais.



Linhas

As linhas serao dispostas no chao da area
de percurso e da rampa em um trajeto

nao conhecido pelas equipes a priori, e
similares para todas as equipes, no nivel:

facil,
] nas arenas
meédia e da
) i competicao.
dificil




Linhas

As linhas devem
ficar distantes pelo
menos 15 cm das

bordas da area de

percurso e
centralizadas
guando dispostas
sobre a rampa.



Linhas

As linhas podem fazer curvas grandes, pequenas, curvas em
90°, retas, zigue-zague, circulos, entre outras formas.

As linhas podem formar curvas com angulacao menor
do que 90°.




Linhas

Nas provas Regionais e Estaduais da OBR, as linhas
poderao formar encruzilhadas, circulos e becos sem saida.

| Encruzilhadas podem conter uma marcacdo em fita verde |
de 2,5cmx2,5cm (ou pintura no chao na mesma cor) na
| intersec¢do que indica a dire¢ao que o robo devera seguir.




Encruzilhadas

As
encruzilhadas
Serao sempre

perpendiculares

(90°) e poderao
existir na area
de percurso.

Caminhos
diferentes
daqueles
indicados pela
encruzilhada
poderao levar a
lugar nenhum ou
forcar que o rob6
figue em
"looping" na
arena.




Direcao

Caso nao haja nenhuma
indicacao, o cafrinho devera
seguir reto em seu caminho.




Direcao

Ao encontrar uma
encruzilhada, o robo
deve seguir pelo
caminho indicado

pela marcacao verde,

gue pode indicar um

caminho a direita ou a
esquerda.







Falha de Progresso

Entretanto, ndo sera considerada
FALHA DE PROGRESSO caso o
robd n3o execute corretamente

uma encruzilhada.




Beco sem saida

Podera haver um beco sem saida, que
é quando ha duas marcas verdes antes
de um cruzamento (uma em cada lado

da linha),

oo




Beco sem saida

Caminho
gue o robo deve seguir

ao encontrar um beco

sem saida.
\




Possiveis formacoes de caminhos
com a encruzilhada




Exemplos de disposicao de linhas no ambiente

|




Exemplos de disposicao de linhas no ambiente
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llustracao de uma possivel arena da OBR —
modalidade pratica — etapa regional/estadual.




Arena da OBR




A area de percurso
nao possui paredes

e as linhas estarao

aproximadamente
a 15 cm (+/- 2cm)
das bordas da
arena.




A rampa deve ter a largura de 30 cm
e pode ou nao conter paredes de até
20 cm de altura ou anteparos que

evitem a queda dos rob0s.

A altura da sala de resgate devera
gerar uma inclinacao na rampa de 10
a 20 graus.




A entrada (porta) da sala de resgate

-

Deve ter 25 cm de
largura e altura, e
estara centralizada em

relacao a rampa (robos
com mais de 25cm nao
passarao na entrada
da rampa)

Entrada
sala de




Area superior

Chamada de sala de resgate, nao possui fitas no chao, apenas uma

faixa (fita ou tinta) prateada ou CINZA (Silver Tape 3M®) na sua
entrada (minimo de 2,5cm de largura).

Faixa prateada 25cm Faixas Prateadas conectadas
K A
l rampa ll

Sala de
Plataforma [k b

Sala de
Resgate



Os times devem estar
preparados para calibrar
seus robos baseados em

condicoes de Iluminacao
do local, que podem variar
ao longo da arena e do dia
de competicaq




Componentes do desafio



Componentes

| Obstaculo |

Redutor de velocidade




Obstaculos

Eles sao barreiras intransponiveis que forcam o robd a desviar, saindo do
caminho tracado pela linha preta durante alguns instantes.




Obstaculos

Ao desviar de um obstaculo, o N3o serd permitido ao robd seguir

rob6 deve retornar para a linha por outra linha da arena nem a
logo em seguida ao obstaculo mesma linha caso ela ja tenha
desviado para obter sucesso. mudado de direcao apds o

\ obstaculo.

Caso o rob6 nao consiga retornar a
linha, sera considerada FALHA DE

PROGRESSO, forcando o robo a
reiniciar o seu percurso.




Redutores de Velocidade




Obstaculo

Sua dimensao transversal é de
15 a 20 cm e devem ser pintados

ou cobertos de papel branco




GAP

Os Gaps simulam o
situacdes onde o & Podem existir Gaps

rob6 n3o consegue MUCACIWCEENEREIEE
distinguir o de percurso;

caminho a ser e Os Gaps devem ser

seguido. Isto é sempre em linhas

feito com uma retas;
o[SHelgldpIPIE[SB e Os  Gaps  ndo
na linha preta, que devem ser maiores
atende as do que 10 cm.
seguintes
condicoes:

<10 cm



Vitima

Existem dois
tipos de
vitimas,

e As vitimas mortas sao
bolas de isopor,
pintadas de preto
fosco e ndo sao

ambas feitas eletricamente
de bolas de

condutoras.
e As vitimas vivas sao

isopor de bolas de isopor,
encapadas de papel

dimensao aluminio prata,
entre4 e 5 refletem luz e sdo

eletricamente

cm de condutoras.
diametro:




Area de Resgate

N2 | paredes de 6cm de altura pintadas em preto ou cobertas por
28 fita adesiva

30cm 30em

I_‘_\

Area de resgate [ Area de resaate
Area de resqate \ }
'Entrada da sala de resqate ' Entrada da sala de resgate ' uwu' ¢

Entrada da sala de resgate

Wo0¢




Area de Resgate

O rob0 devera lidar com o desnivel entre a arena, rampa e a area de resgate.

A figura ao lado mostra as formas corretas de posicionar vitima na area de resgate
para sucesso do salvamento.




Passagem

Pode existir uma Unica passagem na
area de percurso.

A passagem sera construida de trés
pedacos de madeira com um vao livre
interno de 25 cm de lado e 25 cm
altura

A passagem sera pintada de laranja e
sO podera ser posicionada em uma
linha reta no caminho do robd.



Marcador de Percurso

O marcador
devera ser
da cor
laranja

Indica o
inicio ou fim
de um
percurso.

formato circular
com2mma5mm
de espessura e 30
mm (+/- 3 mm) de

didmetro ou no
formato de seta.



Competicao



Competicao

A sequir, serao apresentados os detalhes sobre como
se definem os campeoes, as premiacoes e as
pontuacoes finais das equipes nesta importante

competicao de rob0s autonomos inteligentes.




Calibracao
Pré-Rodada

TN CERCLERE

Critério para
definir os
vencedores

Numero de
Rodadas, chaves e
condicoes gerais

Arenas diferentes
para a competicao

Violagoes

Falha de
Progresso e
Tentativas

Premiagoes




Calibracao
Pré-Rodada

Sempre que possivel, a organizacao cedera
uma arena extra exclusiva para treino ou

estabelecera horarios para que as equipes
treinem nas arenas oficiais da competicao

(calibracao, testes e setups), aproveitando os
horarios ociosos das arenas.




Calibracao
Pré-Rodada

Os organizadores concederao 2 minutos de tempo de calibracao
exclusivo nas arenas oficiais para cada time imediatamente
antes de suas rodadas oficiais.

Neste tempo de calibracao, nao sera admitido que o robo
execute qualquer teste da pista seguindo a linha, mas sim
apenas que execute rotinas de calibracao dos sensores,
podendo para isto ser posicionado em qualquer parte da arena.




Uma area demarcada na area de percurso devera ser o ponto de partida.

O horario de inicio de cada rodada devera ser publicamente disponibilizado
pela organizacao local, bem como os resultados obtidos nas rodadas

anteriores.




O cronOmetro nunca para.

Equipes atrasadas para o inicio (tolerancia de no maximo 10 minutos) perderao
a rodada, ficando com pontuacao igual a zero e tempo igual a 5 minutos (300
segundos).




Violagoes

Qualquer violacao das regras impedira que os robds participem da competicao
até que as modificacoes solicitadas sejam realizadas.

Todavia, as modificacoes precisam ser realizadas de forma a atender ao
calendario e horarios da competicao.

Nenhum tempo extra sera oferecido as equipes que tiverem irregularidades.

Caso um rob6 falhe ao atender a alguma especificacdo (mesmo com
modificacoes), ele sera desclassificado da rodada em questao (nao do torneio).




Violagoes

E preciso sempre ter em mente que o trabalho deve ser realizado

pelos alunos

Caso exista assisténcia dos mentores (pais, professores, ou outras
pessoas estranhas ao grupo de alunos integrantes do time) os
times serao sumariamente desclassificados do torneio.




Humanos podem mover seus robos apenas quando autorizados e solicitados
pelos juizes.

Antes do inicio de cada rodada, os times devem designar um humano do time
gue atuara como capitao e sera o unico responsavel pelo movimento do robo
na arena.

Os outros membros do time ou qualquer espectador que esteja nas
proximidades da arena deverao estar pelo menos 1,5m da arena sempre que
qualquer robo estiver ligado, exceto quando autorizado pelos juizes.




Nas areas de trabalho das equipes, apenas os estudantes
sao permitidos. Técnicos e tutores devem ficar do lado de

fora das areas de trabalho e da area das arenas.

Demais espectadores humanos devem estar acomodados
em arquibancadas ou a pelo menos 1,5 metros de
distancia das arenas.




Pontuacao sobre as tarefas definidas para Nivel O: Pontuacao
Tarefa realizada com sucesso na primeira tentativa REALIZADO
Tarefa realizada com sucesso na segunda tentativa REALIZADO
Tarefa realizada com sucesso na terceira tentativa REALIZADO

Apos a terceira FALHA DE PROGRESSO, um membro da
equipe conseguir demonstrar conhecimento explicando ao
arbitro qual a estratégia aplicada e/ou a causa da FALHA
DE PROGRESSO e possivel solugéo.

Apos a terceira FALHA DE PROGRESSO, nenhum

membro da equipe tiver conhecimento da estratégia NAO REALIZADO
aplicada nem da causa da FALHA DE PROGRESSO.

EM DESENVOLVIMENTO



Pontuacao sobre os elementos da arena de percurso:

Desviar com sucesso de cada obstaculo bloqueando sua passagem
Ultrapassar cada redutor de velocidade

Seguir o caminho indicado pela marcacao verde em uma intersecg¢ao
Passar pela area interna de uma passagem sem mové-la

Vencer adequadamente uma situacéo de gap na linha

Superar um marcador de percurso na primeira tentativa

Superar um marcador de percurso na segunda tentativa

Superar um marcador de percurso na terceira tentativa

Superar um marcador de percurso na quarta (ou mais) tentativa

Pontuacao
10 pontos
5 pontos
10 pontos
10 pontos
10 pontos
60 pontos
40 pontos
20 pontos

0 pontos



Pontuacao sobre a rampa: Pontuacao

Passagem completa pela rampa na primeira tentativa 30 pontos
Passagem completa pela rampa na segunda tentativa 20 pontos
Passagem completa pela rampa na terceira tentativa 10 pontos
Passagem completa pela rampa na quarta (ou mais) tentativa 0 pontos




Pontuacao para a sala de resgate: Pontuacao

Cada vitima viva resgatada na primeira tentativa 60 pontos
Cada vitima viva resgatada na segunda tentativa 40 pontos
Cada vitima viva resgatada na terceira tentativa 20 pontos
Cada vitima viva resgatada na quarta (ou mais) tentativa 0 pontos
Cada vitima morta resgatada na primeira tentativa 50 pontos
Cada vitima morta resgatada na segunda tentativa 30 pontos
Cada vitima morta resgatada na terceira tentativa 10 pontos

Cada vitima morta resgatada na quarta (ou mais) tentativa 0 pontos
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Falha de
Progresso e
Tentativas

Uma FALHA
DE
PROGRESSO
caracteriza-se

guando:

O rob6 permanecer parado no mesmo
lugar por 10 segundos; ou

O rob6 subir a rampa, nitidamente, sem

/— seguir linha; ou
\— O robd perder a linha preta por mais de

10 segundos (o juiz avisara a falha); ou

O rob6 se perder da linha e passar a
seguir uma outra linha paralela ou outra
gue nao seja a linha da sua frente; ou



Falha de
Progresso e
Tentativas

Uma FALHA
DE
PROGRESSO
caracteriza-se

guando:

/—
\—

O rob6 nao conseguir contornar o
obstaculo com sucesso, derruba-lo ou
empurra-lo por mais de 1 cm; ou

O rob6 nao passar pela entrada da sala
de resgate ou por uma passagem; ou

O rob6 derrubar ou empurrar uma
passagem por mais de 1 cm; ou

O capitao da equipe declarar que quer
reiniciar uma nova tentativa na area de
percurso, rampa ou sala de resgate.



Falha de

Progresso e .

Tentativas

Para cada FALHA DE PROGRESSO, o robo

devera recomecar o percurso ou rampa em
gue estiver atuando, considerando este
reinicio uma NOVA TENTATIVA.




Falha de
Progresso e
Tentativas

ApOs a terceira tentativa de superacao de um
marcador de percurso ou rampa, o robo devera ser

movido para atras do marcador de percurso seguinte.

Nao serao computados os pontos por marcador de
percurso superado, mas sera considerada a melhor
pontuacao obtida dentro do percurso.




Falha de
Progresso e
Tentativas

A equipe pode ainda optar por pular o percurso antes
de finalizar as 3 tentativas. Isso implicara em perda

das 3 tentativas, perda de qualquer pontuacao do
marcador de percurso e uma penalidade de 1 minuto
por percurso até um marcador ou rampa pulada que
sera acrescido no tempo final.




Falha de

Progresso e .

Tentativas

_
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O tempo maximo da rodada, mesmo
com penalidades, sera de 5 minutos.




Falha de
Progresso e
Tentativas

ApOs a terceira tentativa de superacao de um
marcador de percurso ou rampa, o robd devera ser

movido para atras do marcador de percurso
seguinte.

Nao serao computados os pontos por marcador de

percurso superado, mas sera considerada a melhor
pontuacao obtida dentro do percurso.




Numero de
Rodadas, chaves e
condicOes gerais

Sugere-se realizar, pelo menos, 3 (trés) rodadas em
3 (trés) arenas diferentes, sendo que a pior
pontuacao da equipe em uma rodada devera ser

desconsiderada.



Durante a
Rodada

Como o ambiente é hostil aos seres humanos, nao sao
aceitas interferéncias durante a execucao da rodada.




Durante a
OLERE

E proibido modificar manualmente qualquer parte do robd durante a
rodada.

Se alguma parte do robo cair na arena, ela DEVE ser deixada no local
onde caiu até o final da rodada;

E proibido reiniciar o rob6 com um programa diferente;

E proibido fornecer informacdes ao robd por meio qualquer outro
dispositivo.

E proibido fornecer informacdes aos robds sobre a arena

Espera-se que o robo reconheca o ambiente sozinho.




Critério para
definir os
vencedores




Critério para
definir os
vencedores




Arenas

diferentes para
a competicao

« NiVEL 0: Cada equipe participard de, pelo m_eno§, 3 (trés)
rodadas. Cada rodada apresentard um desafio diferente para o
robd.

* NiVEIS 1 E 2: Sugere-se a realizacdo de 3 (trés) rodadas em 3
(trés) arenas diferentes. Por serem diferentes, duas das trés
Pontuacdes serdo consideradas na definicdo do vencedor.




Premiacgoes




.‘

12 recebera medalhas de OURO

22 recebera de PRATA

32 de BRONZE.




Premiacgoes




Desafio surpresa

O DESAFIO SURPRESA consiste em um desafio de
programacao e mudanca no comportamento do rob6
qgue devera ser demonstrado durante a rodada, e sera

conhecido pela equipe 20 minutos antes do robo entrar
na arena, a cada rodada, a partir da segunda rodada.

Ao cumprir o desafio, a equipe recebe uma
pontuacao adicional de 60 pontos, que sera
somada na pontuacao obtida na arena para a
rodada.




Pontuacao

P N

O DESAFIO Y

SURPRESA
1{o]]

cumprido

70 DESAFIO
I SURPRESA |
| nao foi |

_cumprido /
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