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Seguidor de Linea

Seccion 1. Introduccion

La competencia esta basada en completar un circuito con un alto grado de dificultad
en el menor tiempo posible.

Seccion 2. Especificaciones del robot

» Las dimensiones del robot no podran exceder 20 cm de ancho X 25 cm de
largo de base, la altura del robot no esta limitada. El peso maximo no esta
limitado.

» Los robots podran ser de tipo diferencial, de tipo triciclo o traccion Ackerman.

» El accionamiento del robot se realizara de forma manual cuando se indique
la salida. Los robots no pueden tener partes en movimiento (como las ruedas)
antes de la sefal de salida.

» Limitaciones:

% Cada robot debe ser completamente autonomo a nivel de locomocién,
muestreo y procesamiento. Motores, sensores, energia y procesado deben
estar incorporados en el robot, debiendo éste tomar sus propias
decisiones.

% No se podra dar ninguna instruccion directa o indirectamente al robot
después de encenderlo, es decir, no se admite ningun sistema de
comunicacion con el robot.
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Seccion 3. Pista

» Lamina de MDF de 1.2 m x 2.4 m con fondo de color negro mate, la linea que
conforma el circuito sera realizada con cinta aislante color blanca de 19.05mm
de grosor.

> La pista se compondra por un conjunto de curvas y rectas.

» Seindicara el punto de inicio y la meta.

Seccion 4. Desarrollo de la competencia

Este se dara a conocer antes de la competencia en funcién del nimero de
participantes.
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