MINISTERIO DA EDUCACAO
INSTITUTO FEDERAL DE EDUCACAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DE SAO PAULO
CAMPUS VOTUPORANGA

EDITAL N° 719 DE 07 DE OUTUBRO DE 2019

1° TORNEIO DE ROBOTICA DO IFSP CAMPUS VOTUPORANGA

A Direcao-Geral do Campus Votuporanga do Instituto Federal de Sdo Paulo (IFSP), por meio da Comissio
Otganizadora designada pela portaria n® VTIP0092/2019, no uso de suas atribui¢des, torna publico o
regulamento do 1° Torneio de Robética do IFSP Campus Votuporanga, conforme disposto a seguir.

TABELA 1: Cronograma
Periodo de inscricoes | De 07/10/2019 a2 18/10/2019

Homologacio das Inscrigdes | 21/10/2019
Competigao | 24/10/2019

1. OBJETIVO
O 1° Torneio de Robética do IFSP Campus Votuporanga esta inserido como atividade da Semana Nacional de Ciéncia e
Tecnologia, que esse ano ¢ inspirada no tema “Bioeconomia: Diversidade e Riqueza para o Desenvolvimento Sustentavel”.

O torneio tem por objetivo fomentar a pratica da robdtica como instrumento de incentivo ao processo de ensino-aprendizagem e
pesquisa cientifica, preparando membros da comunidade do IFSP para possiveis participagcdes em competi¢oes de robotica nos
ambitos nacional e internacional.

Também ha o objetivo de promover a integracio e a troca de experiéncias entre discentes, docentes e outros servidores das diversas
Institui¢bes de Ensino que atuam ou pretendem atuar nos diversos segmentos da Robética, esse vasto e rico campo da ciéncia e
tecnologia que, cada vez mais, prové solugdes praticas e aplicaveis ao cotidiano, transformando a vida das pessoas, principalmente
no setor produtivo e no mercado de trabalho.

2. DO EVENTO

O torneio contara com as seguintes atividades:

® Competigdo de Robética “Busca e Resgate” Nivel I (Estudantes do 1° ao 9° ano do Ensino Fundamental): tem
por objetivo testar a habilidade de modelagem, construgdo e programacio de robds méveis autbnomos para o resgate de
uma vitima ficticia em ambiente in6spito em situagdo de perigo. A competicio serd unificada, isto é, ndo existe distingao
entre robos préprios (projetados, construidos e programados pela equipe) e kits robéticos (utilizagdo de kits de robética
como: Lego ou Vex).

® Competigdo de Robdtica “Busca e Resgate” Nivel II (Estudantes do Ensino Médio e Técnico): tem por objetivo
testar a habilidade de modelagem, construgio e programacio de robds moéveis autbnomos patra o resgate de uma vitima
ficticia em ambiente indspito em situagdo de perigo. A competicao serd unificada, isto é, ndo existe distin¢do entre robos
proprios (projetados, construidos e programados pela equipe) e kits robéticos (utilizagdo de kits de robética como: Lego
ou Vex).

e Competigio de Sumé de Rob6 Auténomo (Estudantes do Ensino Médio, Técnico e Superior): tem por objetivo
testar a robustez, a agilidade e a precisdo, quanto a navegagio auténoma, de pequenos robds moveis desenvolvidos pelas
equipes participantes. Os robos devem ser capazes de detectar seus oponentes, aproximarem-se deles e retird-los para fora
de uma arena circular nos moldes de uma luta de sumo.

3. MODALIDADE DE COMPETICAO

O 1° 'Torneio de Robédtica do IFSP Campus Votuporanga contara com as seguintes modalidades:

e  “Busca e Resgate” Niveis I e IT;

e  Sumd de Robd Auténomo.
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4. INSCRICOES

As equipes devem possuir um orientador responsavel (professor ou técnico administrativo, maiores de 18 anos) e um grupo de no
minimo 2 (dois) e no maximo 4 (quatro) estudantes. Todos os estudantes devem estar regularmente matriculados em algum curso
de nivel que participara.

As inscri¢des devem ser realizadas exclusivamente pelo orientador responsavel, preenchendo todos os campos do formulario on-

line disponivel em https://forms.gle/XT.sNqgYHNaqBdaz3V8, conforme cronograma disposto na Tabela 1.

5. REGRAS DA COMPETICAO

As regras da competicio, descritas a seguir, possuem como base:

®  As Regras e Instrugoes das Provas Regionais/Estaduais da Modalidade Pratica da Olimpiada Brasileira de Robética (OBR)
— Versao 2019.1;

®  As Regras e Instrucdes do 4° Torneio de Robética do IFSP (TRIF — 2019).

6. BUSCA E RESGATE
I.  Os times de disputa sio formados com no minimo 2 (dois) e no maximo 4 (quatro) estudantes. Todos os estudantes que

constituem equipes de disputa devem estar regularmente matriculados no nivel que competira.

II. Somente os membros das equipes de disputa poderio permanecer na arena, bem como realizar ajustes nos robds
(hardware e/ou software) durante a competicio sendo, portanto, vedada a permanéncia e atuacio do orientador da equipe.

III. O robé de competigio pode ser desenvolvido utilizando qualquer kit robético disponfvel comercialmente ou empregando
hardware genérico para automagio.

IV. A programagio do rob6 pode ser realizada em qualquer Linguagem de Programacio.

V. Nio sera permitido o uso de robd ou componente eletronico completo, comercialmente disponivel, que se enquadre na
categoria de “seguidor de linha” ou “robd para resgate”. E importante que os alunos construam e programem os tobos.

VI. A competigio ocorrera em trés rodadas e a cada rodada uma pista ¢ utilizada considerando diferentes configuragdes e
niveis de dificuldades.

VIL O piso da pista apresenta-se com superficie lisa em MDF na cor branca ou pintada com tinta fosca nesta cor.
Embora seja feito um esfor¢o para deixar o piso branco e livre de imperfei¢oes e degraus, o robé deve ser capaz de

superar os problemas do ambiente, assim como ¢ possivel encontrar tal situagio no mundo real.

VIIL Cada pista é constituida de: Area de Percurso (AP); Rampa; ¢ Sala de Resgate (SR) que envolve uma Area Segura
(AS) para onde a Vitima (bola de isopor com 5cm de didgmetro, revestida com papel aluminio) deve ser resgatada. A Figura
1 ilustra uma pista de competicio envolvendo os elementos AP, Rampa, SR e AS.
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Figura 1: Partes principais de uma pista de competicao..

Fonte: Adaptada de OBR (2019, p.12)

IX. A AP compreende todos os pisos térreos que antecedem a subida na Rampa.

X.

XI.

XII.

Marcadotes de Percurso (MP), na forma de sinalizadores circulares ou de seta, indicam o inicio e o fim de um percurso
estabelecido pelo competidor. Este percurso deve ser definido instalando os MP na AP antes da contagem do tempo e
execugdo do desafio. Apds a execugdo, nao sera possivel alterar posicio dos MP.

Nenhum MP podera ser colocado na primeira reta da AP (ponto de partida do robo) e estes devem estar dispostos a uma
distancia linear de trajeto de mais de 50 cm. Cabe a0 competidor, sob supervisido de arbitros, posicionar, corretamente, os
MP. Em caso de descumprimento, ocasiona perda da rodada: pontuagio igual a zero e tempo igual a 5 minutos (300
segundos).

O rob6 devera operar de forma auténoma nas provas da competi¢do, nio sendo permitido nenhum tipo de
atua¢do ou controle remoto pela equipe (seja por bluetooth, wireless, radio frequéncia ou qualquer outra tecnologia de
comunicagio), interferindo em suas a¢oes. Dessa forma, o rob6 devera seguir autonomamente, sem interferéncia humana,
um trajeto na AP e na Rampa, definida por linhas, ¢ na SR, se guiar por meio de outros recursos como sensores de
distancia, por exemplo.

X11I. O trajeto para navegacio autonoma dos robos na AP sera definido por linhas pretas implementadas com fita

isolante convencional, podendo formar curvas, circulos, retas e qualquer outra forma geométrica, desde que nio tenham
angulacdo menor que 90°.

XIV. Nas possiveis intersec¢des (cruzamentos) do trajeto na AP, uma sinalizagdo no solo, na cor verde e com

dimensées de 2,5cm x 2,5cm indicard a diregdo que o robd deverd seguir. Na inexisténcia desta sinalizacio, o rob6 deve
seguir a linha reta. A Figura 2 ilustra possibilidades de cruzamentos, alguns sinalizados, e os respectivos caminhos
obrigatdrios que o robo deve seguir.
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Figura 2: Exemplos de cruzamentos, ilustrando os caminhos obrigatérios que o robd deve
Sequir.

Fonts: OBR (2018, p.18)

XV. Nos cruzamentos sinalizados pode haver a configuracio de “Becos Sem Saida” (BSS). Ao detecta-los o tobo

deve dar meia volta e retornar pelo caminho que vinha percorrendo, considerando novas configura¢ées de sinalizagao de

trajet6ria. Um BSS ¢ definido por duas fitas verdes de sinalizagdo de dire¢do em cruzamento, uma de cada 1 ado, conforme

i lustrado na Figura 3 que também destaca o movimento que o rob6 deve realizar ao detecta-la, ndo i mportando se a

curva ¢ pata a direita ou para a esquerda. Dadas as possibilidades de cruzamentos sinalizados e de BSS, a Figura 4 resume

as possiveis formagGes de caminhos de um ponto a outro.
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Figura 3: Exemplo de Beco Sem Saida e de movimento a ser realizado pelo robd

Fonte: Adaptada de OBR (2019, p.19).
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Figura 4: Possiveis formagdes de caminhos em possibilidades de cruzamentos.

Fonte: Adaptada de OBR (2019, p.19).

XVI. As linhas que definem trajeto na AP devem ficar a uma distancia minima de 15 cm (£2 c¢m) das bordas da area de
percurso.
XVIIL. O trajeto na AP a ser percortrido podera envolver curvas (90° ou mais), cruzamentos, obsticulos, gaps (falha da

linha preta), portais e redutores de velocidade (lombada).

XVIII. Os obstaculos devem ficar a uma distincia minima de 30 cm (£2 cm) das bordas da area de percurso, pois

precisam ser contornados por um de seus lados.

XIX. As equipes terdo até 2 (dois) minutos no inicio de cada rodada para calibragio de paraimetros e sensores. Equipes
que estejam atrasadas para o inicio (tolerdncia de no maximo 5 (cinco) minutos) perderdo a rodada, ficando com

pontuagio igual a zero e tempo igual a 5 (cinco) minutos (300 segundos).
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XX. O rob6 terd, no maximo, 5 (cinco) minutos para completar sua prova na rodada. O tempo sera cronometrado de

forma ininterrupta desde o inicio declarado pelo juiz.

XXI. Para cada percurso marcado ou para a Rampa, serdo aceitas 3 (trés) tentativas. Apos este 1 imite, mediante falhas
de progresso, o robo serd alocado para o proximo desafio (préximo MP, Rampa ou SR).

XXIIL Durante a prova na rodada nio ¢ permitido qualquer manutenc¢io na configuracio fisica do rob6. Caso alguma
peca se desprenda do robd durante prova, ela nao podeta ser recolocada.

XXIII. Niao ¢ permitido mudar o programa executado pelo rob6 depois de iniciada a prova pela equipe. O mesmo
programa deve ser utilizado pata realizar todo a prova (AP, Rampa e SR).

XXIV. As equipes devem estar preparadas pata calibrar seus rob6s baseados nas condigbes de iluminagao do local, que
podem vatiar ao longo da arena e do dia.

XXV. Os robos poderdo ser inspecionados pelos juizes antes, durante ou depois da rodada, ou em qualquer momento

que houver davidas sobre o cumprimento ou nao das regras da competigao.

XXVI. Obstaculos a serem inseridos na trajetoria para transposicio podem ter qualquer formato, desde que tenham no
minimo 10cm x 5cm x 3cm e no méaximo 15cm x 12cm x 10cm, conforme i lustrado na Figura 5. Também devem ter peso
suficiente para evitar que o robd os empurre quando levemente tocados. Sao exemplos de obsticulos: tijolos, caixa de leite

10
12cm 3em

25¢cm 10cm

Figura 5: Tamanhos maximo e minimo para obstaculos

Fonte: OBR (2019, p.16)

UHT (cheia com ateia). Caso o robd derrube ou arraste obsticulos por mais de 1cm sera considerada Falha de Progresso.

XXVIL.  Gaps simulam situagdes e pontos nos quais o robé devera possuir habilidade para nio se perder no caminho que
esta seguindo. Tratam-se de descontinuidades na linha e sio implementados nas retas do trajeto desejado aos robos,
especificamente na AP ou Rampa. Gaps nao sio superiores a 10cm. Caso o robé nido encontre a continuagdo da linha
ap6s um gap, ¢ considerada Falha de Progresso.
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XXVIII.  Redutores de velocidade simulam irregularidades no piso e podem estar instalados de forma transversal a linha
que constitui o trajeto. Sao rolicos, com aproximadamente lcm de didmetro, e sua segdo transversal possui entre 15cm e
20cm, pintados ou cobertos com papel branco. Podem estar instalados na area de percurso ou na rampa. Caso o rob6 nao
supere os redutores, serd considerada Falha de Progresso.

XXIX. Portal de Passagem é um vio que impée um 1 imite 4 altura e a largura do rob6. E composto por 3 ripas de
madeira fixadas uma a outra nas extremidades, constituindo um vio livre interno de 25cm de altura por 25cm de largura.
Este ¢ posicionado em uma linha reta no percurso e o rob6 deve passar por ele sem derrubé-lo ou arrasta-lo. Caso o robo
o derrube ou arraste o Portal de Passagem por mais de 1cm, sera considerada Falha de Progresso. A Figura 6 i lustra um
Portal de Passagem e suas dimensdes.

V/a

h—*
25cm

Figura 6: Portal de Passagem e suas dimensdes.

Fonte: OBR (2019, p.22)

XXX. A Rampa permite acesso entre a AP e a SR. A sua dimensio ¢ de aproximadamente 130cm de comprimento e
30cm de largura, com parede de 20cm de altura nos dois lados e inclinagao de 10 a 20 graus. O final da Rampa inicia-se a
SR. Um Portal de Passagem Fixo e uma faixa cinza (minimo de 2,5cm de largura) demarcam este inicio, possibilitando ao
rob6 identificar que ele se encontra na entrada deste novo ambiente. Caso o robd nio adentre a SR serd considerada Falha
de Progresso.

6.1 REGRAS E ASPECTOS FiSICOS DA SALA DE RESGATE

I. A Sala de Resgate nio apresenta trajetoria especifica a ser seguida pelo robd. O robd pode realizar qualquer trajeto e
recurso de navegagao para encontrar a Vitima ficticia.

II. A Vitima poders estar posicionada em qualquer lugar da SR e devera ser resgatada para a AS (area triangular de 30cm x
30cm com paredes de 6cm de altura, pintadas na cor preta ou cobertas por fita adesiva nesta cor).

III. A AS seri posicionada pelo juiz apés o inicio da prova, em uma das quinas (um dos 3 cantos) da SR.

IV. A vitima deve ser localizada, segurada e transportada pelo rob6 para a AS.
1. Nivel I: A vitima pode ser empurrada ou arrastada.

2. Nivel IT: A vitima NAO pode ser empurrada ou arrastada.
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V. Caso o rob6 amasse, fure ou estrague o papel-aluminio que recobre a vitima, serd considerada Falha de Progresso.

VI. Considera-se que a Vitima foi resgatada se esta for movida completamente para dentro da AS. Apés o robd colocar a
Vitima na AS, NAO ¢ necessério desligar o robd.

VII. Caso a equipe deseje realizar uma nova tentativa (limitada a 3 tentativas), o juiz podera retornar a Vitima ao lugar
inicial.
VIIL A Figura 7 ilustra uma pista de competi¢io (arena) envolvendo os elementos citados nas regras anteriores.
Marcagao de Inicio da Sala de Resgate Area Segura Vitima
7 -
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Figura 7: Pista de competicdo com elementos de composicdo em destaque.

Fonte: Adaptada de OBR (2019, p.16).

6.2 PONTUACAO
Consideram-se os seguintes i tens a constituir pontuagao por rodada as equipes participantes:

a) 10 pontos por desviar corretamente de cada Obstaculo;

b) 05 pontos por ultrapassar cada Redutor de Velocidade;

¢) 15 pontos por seguir corretamente o caminho em cruzamento sinalizado, indicado com a marcagéo verde;
d) 10 pontos por ultrapassat corretamente o Portal de Passagem;

e) 10 pontos por seguir corretamente o caminho em uma situagio de gap de linha;

f) 60 pontos para cada marcador superado na 1* tentativa; 1
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2) 40 pontos para cada marcador superado na 2* tentativa,

h) 20 pontos para cada marcador superado na 3* tentativa;

i) 30 pontos por superar a Rampa na 1° tentativa;

j) 20 pontos por superar a Rampa na 2° tentativa

k) 10 pontos por superar a Rampa na 3" tentativa;

1) 60 pontos por para cada Vitima resgatada na 1° tentativa
m) 40 pontos por para cada Vitima resgatada na 2° tentativa; e
n) 20 pontos por para cada Vitima resgatada na 3" tentativa.

6.3 CRITERIO PARA CLASSIFICACAO
A classificacio se dard pela soma das pontuagdes obtidas nas trés provas (rodadas). Cada prova serd realizada em uma arena (pista)
diferente.

6.4 CRITERIOS DE DESEMPATE
Em caso de empate, a classificagio se dara pela equipe que obteve a menor soma dos tempos de percurso nas trés provas.

6.5. JULGAMENTO
I.  Cadarodada teri dois juizes, os quais serdo designados pela comissio organizadora do evento.

II. A decisio dos juizes deve ser considerada para os casos omissos pelas regras.

6.6. DESCLASSIFICACAO

I. A falta de conduta ética das equipes participantes, como desrespeito aos colegas e jufzes, bem como a percepgio de
intervencao de orientadores durante a competi¢io, acarretard na desclassificagio da equipe pelos juizes.

II. Unicamente em casos de suspeita e a critério da comissio e dos juizes, pode-se exigir a verificagio do cédigo-fonte das

equipes, visando analisar condutas antiéticas que atendem contra as regras da competi¢io.
7. MODALIDADE SUMO DE ROBO AUTONOMO

Esta modalidade considera a disputa entre robo6s, em moldes semelhantes ao de lutas de sumo, conforme as regras apresentadas
nesta se¢ao.

7.1 REGRAS GERAIS

I) As equipes de disputa devem ser constituidas de um minimo de 2 (dois) e um maximo de 4 (quatro) alunos. Todos os alunos
devem estar regularmente matriculados em algum curso de nivel médio integrado, técnico ou superior do IFSP;

IT) Somente os alunos de cada equipe de disputa poderio permanecer na arena, bem como realizar ajustes nos robos (hardwate
e/ou software) durante a competi¢io;

III) O robo nio pode bater ou “agredir” o rob6 oponente (adversario) com a intengdo explicita de danifica-lo, somente é permitido
o choque com o intuito de empurrar;

IV) A cada equipe ¢ permitido empregar apenas um Robd por partida;

V) A duragio de cada partida ¢ de 3 minutos;

VI) Em cada partida competirdo apenas 2 tobos;

VII) Os robos devem ser auténomos e poderdo ser empregados quaisquer mecanismos de controle, contanto que todos os
componentes estejam contidos no robd e o mecanismo nio interaja com um sistema de controle externo (humano, maquina ou
vice-versa);

VIII) Os Robds ndo deverdo comegar a operar antes de periodo minimo de 5 (cinco) segundos apds o comando dado por um

membro da equipe;
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IX) Dispositivos para interferéncia, tais como, porém ndo limitados a, sistemas de LEDs infravermelhos (IR) com inteng¢do de
saturar os sensores dos oponentes, ndo sio permitidos.

7.2 ESPECIFICAGCOES DA ARENA

I) A arena de disputa de sumo, também conhecida como Dojo, tem a sua superficie lisa na cor preta e com bordas brancas;

IT) O formato do Dojo ¢ circular, com elevacio de 10cm do solo e didmetro de 180cm;

III) O ponto de partida para disputa entre competidores ¢ indicado por duas linhas paralelas na cor cinza com 2cm de largura e

20cm de comprimento, distantes 20cm do centro.

7.3 ESPECIFICACOES DO ROBO

I) O robd pode ser desenvolvido utilizando qualquer kit robético disponivel comercialmente (kit educacional) ou hardware aplicavel
em automagio, nao havendo distingao em categorias;

II) A programacio do robo pode ser realizada em qualquer Linguagem de Programagao;

III) O robd devera ser autbnomo nio sendo permitido nenhuma forma de controle, sendo o de partida, ja especificado no item
5.3.1.VIL;

IV) O rob6 desenvolvido deve possuir, no ato da largada para a disputa, a dimensao limitada a 20cm de largura por 20cm de
comprimento, possibilitando o seu armazenamento em uma caixa cujas dimensoes se encontram listadas na Tabela 2. Note-se que a
altura do rob6 é livre;

V) Apés a largada para a disputa, o rob6 pode assumir dimensdes além das limitantes impostas no item anterior, conforme a regra
descrita no item 5.3.5.VI;

VI) O peso do Rob6 nio deve ser superior a 1Kg;

VII) O rob6 deve ser identificado, e seu nome deve estar visivel.

TABELA 2: Dimensoes da caixa

Altura Tlimitada
Largura 20 cm
Comprimento 20 cm

7.4 RESTRICOES

I) Utilizagao de dispositivos (internos ou externos ao robo) que gerem interferéncia e que possam comprometer o funcionamento
dos robos adversarios ndo sio permitidos;

IT) Pegas que possam quebrar ou danificar o ringue e colocar em risco os operadores nao sio permitidas. Tais pegas serdao avaliadas
pelos juizes na inspecio de seguranca, podendo ou nio ser liberadas para o uso;

I1I) Dispositivos que possam armazenar liquido, p6, gas ou outras substincias com inten¢do de langa-las no oponente nio sio
permitidos;

IV) Dispositivos inflaméveis e que lancem quaisquer objetos no oponente nao sao permitidos;

V) Quinas e a pa frontal ndo podem ser afiadas o suficiente para arranhar ou danificar o Dojo, outros robds ou membros das
equipes. Os juizes da competicio ou membros da comissio podem pedir para que quinas avaliadas como muito afiadas sejam
cobertas por fita adesiva ou retiradas;

VI) Substincias para melhorar a tragdo nao sao permitidas, sendo que os componentes de tra¢do do robo (rodas, esteiras etc.) ndo
podem segurat e/ou colar nenhum objeto;

VII) Dispositivos para aumentar a forca normal, como bombas de vicuo ou imas nao sdo permitidos.
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7.5 A PARTIDA DE SUMO

I) A massa total do rob6 no inicio da partida deve ser menor ou igual ao peso designado, isto ¢, 1kg;

IT) A partida ¢é disputada por duas equipes. Apenas um membro de cada equipe podera ficar junto a arena de sumo, sem interferir
no controle do mesmo;

I1I) Cada partida consistira em 3 (trés) rounds, e cada round tera um tempo nominal de 1 (um) minuto. Sera previsto um intervalo
padrio de 30 segundos entre cada round ;

IV) Quando o juiz principal anunciar o inicio do round, um membro de cada equipe ativard os robds e apés uma pausa de 5
segundos os robos podem comegar a funcionar;

V) A equipe que ganhar dois rounds ou receber 2 (dois) pontos de Yuké (retirada do adversario do ring ou imobiliza¢o) primeiro,
dentro do tempo-limite, serd declarada vencedora;

VI) Ap6s o inicio da partida, o robd pode expandir seu tamanho, porém nio ¢ permitido se separar fisicamente, devendo continuar
como um unico robd. A violagio dessa regra implica a perda da partida;

VII) Nio sera permitido a troca de baterias ou reparos nos robds durante as partidas. Cabe a equipe realizar as manutengdes nos

intervalos das rodadas que participam.

7.6 PONTUAGCAO

O robé ¢é considerado vencedor em um round quando obtiver um ponto de Yuké , o qual pode ser obtido quando:
I) O rob6 consegue retirar o robd oponente para fora da arena;

1I) O robo oponente é tombado/virado e ndo consegue retornar a posi¢io de combate;

IIT) O rob6 sair da arena sozinho, devido a uma falha;

IV) O robd oponente tiver pegas desprendidas, com somatério de suas massas superior a 10 g;

V) O rob6 for prejudicado por uma pega que tenha se desprendido de seu adversario.

7.7 POSSIVEIS PUNICOES AS EQUIPES COMPETIDORAS
I. A falta de conduta ética das equipes participantes como destespeito aos colegas, juizes, bem como a percep¢io de interven¢ao de
orientadores durante a competi¢io acarretard na eliminagéo da equipe pelos juizes.

7.8 CRITERIOS DE DESEMPATE

Os juizes votam e escolhem o robd com melhor desempenho no round. Para a escolha, os juizes levam em consideragio:

I) Méritos técnicos na movimentagio e operagao do robo;

IT) Iniciativa quanto ao ataque e estratégia de luta;

I1I) Integridade do rob6 no final do round (perdas significativas de pegas). O rob6é com maior massa de pecas desprendidas perde a
partida;

IV) Rob6 com menor peso no inicio da luta. O rob6 mais leve obtém vantagem;

7.9 JULGAMENTO
1. Cada rodada terd dois juizes, os quais serdo designados pela comissio organizadora do evento.
I1. A decisdo dos juizes deve ser considerada para os casos omissos pelas regras.
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8. DA PARTICIPAGAO NO 4° TORNEIO DE ROBOTICA DO IFSP - TRIF

As equipes inscritas nas modalidades Busca e Resgate Nivel II ¢ Sum6é de Robé Auténomo, compostas integralmente por
estudantes do IFSP Campus Votuporanga, melhores classificadas em cada uma das modalidades participarao do 4° Torneio de
Robética do IFSP (TRIF).

Votuporanga, 07 de outubro de 2019.
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ANEXO I - Formulario de Inscrigdo
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