Reglamento del Concurso "Robot Seguidor de Linea Mas
Pequeno”
1. Objetivo del Concurso

El objetivo es disefiar y construir el robot seguidor de linea mas pequeio que sea capaz de
completar tres pistas con distintos niveles de dificultad, demostrando precisién, estabilidad y
adaptabilidad.

2. Requisitos del Robot

v' Tamafo: El robot deberé ser el mas pequefio posible sin comprometer su funcionalidad.

v" Peso: No hay limite de peso, pero debe ser lo mas ligero posible para mejorar su desempefo
en la pista.

v' Energia: Uso de baterias recargables. No se permite alimentacién externa ni fuentes de
energia conectadas por cable.

v/ Sensores: Se permite el uso de sensores 6pticos, infrarrojos o camaras para el seguimiento
de linea.

v" Motores y Control: Puede utilizar servomotores, motores de corriente continua o paso a
paso. El control puede ser analégico, digital o mixto.

3. La Competencia
Los robots deben completar tres pistas, cada una con un nivel de dificultad progresivo:
Pista 1: Superficie Normal
e Pisode acrilico con una linea negra de 2 cm de ancho.
e Recorrido de 3 metros con curvas suaves y algunas bifurcaciones.
Pista 2: Pista con Loop 360°
e Circuito con una rampa circular
e Se probara la capacidad del robot para subiry bajar sin perder la linea.
e Tiempo limite: Sin limite de tiempo.
Pista 3: Recorrido invertido
e Superficie metalica con una linea de 2 cm de ancho.
e Distancia de 60 cm en posicion invertida.
e Solo se permite el uso de imanes o succion para mantenerse adherido.

e Tiempo limite: Sin limite de tiempo



4. Puntuaciény Evaluacion

Los robots seran evaluados con la siguiente escala:

Tabla 1. Evaluacion de pistas para el robot seguidor

Criterio Puntos
Pista 1 20
Pista 2 30
Pista 3 40
Menor Tiempo Total 10
TOTAL 100

Tabla 2. Rubrica de evaluacion del robot seguidor de linea

Criterio

Excelente

Bueno

Aceptable

Insuficiente

Precision en el
seguimiento

Elrobot sigue la
linea de manera
fluiday precisa, sin
salirse ni

El robot sigue la linea
correctamente con
minimas
desviaciones.

Elrobot se desviacon
frecuencia, pero
puede regresar a la
linea.

El robot se sale de la

linea y tiene
dificultades para
seguirla.

detenerse.
Velocidad de | El robot responde | El robot responde a | El robot tiene una | El robot tiene una
respuesta rapidamente a | los cambios en la | respuesta lenta a los | respuesta muy lenta
cambios en la | linea con una ligera | cambios de | o no responde a los
direccién de lalinea. | demora. direccion. cambios en la linea.
Estabilidad y | El robot mantiene | El robot mantiene la | El robot tiene El robot muestra
continuidad una velocidad | estabilidad, pero | altibajos en la inestabilidad, con
constante y estable | presenta pequenas | velocidad, con | constantes paradas
durante todo el | variaciones en su | interrupciones o) o aceleraciones
recorrido. velocidad. desaceleraciones. repentinas.
Uso de sensores Los sensores estan | Los sensores estdn | Los sensores no | Los sensores estan
correctamente bien calibrados, pero | estan bien | mal calibrados o no
calibrados y el robot | el robot puede fallar | calibrados, y el robot | funcionan
responde ocasionalmente en | presenta fallas en el | adecuadamente.
perfectamente a los | situaciones dificiles. | seguimiento.
cambios en el
entorno.
Disefio y montaje El robot esta bien | El disefo es | EL disefo es | EL disefo es
disefiado, con cables | funcional, pero | funcional, pero | desordenado o)
y componentes | algunos presenta algunos | inseguro, con
ordenadosy seguros. | componentes problemas de | componentes mal
podrian estar mejor | organizacion o0 | conectados o
organizados. seguridad. expuestos.
Autonomia de la | El robot tiene una | El robot tiene una | La autonomia de la | El robot tiene una
bateria autonomia autonomia bateria es corta y | autonomia muy
prolongada, adecuada, pero | requiere recarga | limitada,
funcionando sin | necesita recarga | frecuente. necesitando recarga
interrupciones. ocasionalmente. constantemente.

El puntaje total sera un promedio de la tabla 1 y tabla 2.




5. Reglas Generales

v

AN NI

Se permite un maximo de tres intentos por pista.

Si el robot pierde la lineay no la recupera en 5 segundos, se reinicia el circuito.
No se permite intervencion manual durante la carrera.

El robot debe funcionar de manera auténoma sin ayuda remota.

En caso de empate, se tomara en cuenta el menor tiempo total.

6. Inscripciéon y Contacto

v
v

Evento: inicio: 7 de abril al 7 de mayo de 2025 en el Edificio 8B (Jardin).

Inscripciéon de 200 pesos (por equipo de 4 personas) para el concurso de robot seguidor de
linea mas pequefio del 8B.

Contacto: antonio.ramos@unison.mx. y francisco.arizaga@unison.mx




