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NOTAS:

O texto que corresponde a artigos alterados de forma significativa, ou que
corresponde a novos artigos relativamente as regras de 2004, aparece em
negrito.

Pequenas alter agbes ao texto de 2004 apar ecem igualmente a negrito.

Excepto onde indicado em contrério, todas as medidas for necidas nestas regras
tém uma precisio de +5%.
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1. Robo

Dimensdes

O rob6 tem gue caber integralmente num paralelepipedo rectangulo com 60cm de
largura, 100cm de comprimento e 80cm de altura (estas medidas tém uma precisio de
+1%).

Autonomia

O robb € um veiculo completamente autonomo. Todas as decisdes sdo tomadas pelos
sistemas nele incluidos e todos os dispositivos de armazenamento de energia estéo |a
instalados. Ndo é permitida a inclusdo de dispositivos de radiofrequéncia ou de
infravermelhos destinados a estabelecer qualquer tipo de comunicacdo entre o robd e
outros dispositivos el ectronicos exteriores aele.

Seguranca

O robd dever & possuir mecanismos de segur anca adequados a sua poténcia e modo de
locomocao que permitam a sua imobilizacdo em situacdes que possam representar
perigo para pessoas ou bens. Em particular, o rob6 devera disponibilizar
obrigatoriamente um conector através do qual sga possivel, por acgcdo externa
(através de um contacto seco), proceder ao corte do circuito de alimentacdo dos
motores. O dispositivo de corte (ver esquema) € fornecido a equipa pela organizacéo
no inicio da sua prova e pode ser remotamente actuado através de uma ligacéo por
rédio-frequéncia (RF). Por sua vez, o dispositivo de actuacdo RF é exclusivamente
manipulado pelo arbitro, que decidira as circunstancias em que o robd deve ser
imabilizado.

Sistema de
Alimentagdo dos
motores do robd

I ] [ T
&“& Conector do Rob0 (Fémea)
tipo disco duro (RS ref 471-424)

Conector do Dispositivo de

o000 Corte (Macho)

tipo disco duro (RS ref 471-430)

- AN .
Dispositivo “ Dispositivo

de corte de actuacgéo

Figura 1 — Esquema de ligacéo do dispositivo de corte

O circuito de corte encontra-se colocado dentro de uma caixa com 100x80x50(mm), a
qual deve ser fixada ao robd com fita de velcro de 20x80(mm), em espaco
obrigatoriamente disponibilizado para o efeito. A tira de velcro colocada no robd
devera ser dotipo “velcro fémea”.
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2. Area de competicado
2.1 Pista

Dimensdes

A pista desenrola-se dentro de uma area de (11 x 16.4)m, possui o formato de estrada
e é delimitada por duas linhas laterais e paralelas. Um imagem representativa do
respectivo tracado é apresentada na Figura 2. Os raios de curvatura interior e
exterior dostracados curvos sao respectivamente de 1.5m e 3.1m. O trogo rectilineo tem
10m de comprimento. A distancia entre linhas, no bordo interior, é de 150cm, sendo
estas de 5cm de largura. No centro da pista existe uma linha tracg ada que a divide
em duas faixas de rodagem iguais. Os trogos brancos desta linha tém 5cm de largura
por 20cm de comprimento e encontram-se espacados de 15cm.

Todos os dados relativos as principais medidas da pista, passadeira e zona de
estacionamento estdo indicados na Figura 3.

Figura 2 — Formato da pista

Cores

O chéo da pista € de cor preta, absorvente de infravermelhos. As linhas laterais sdo brancas
e reflectoras de infravermelhos. A zona exterior a pista, mas adjacente a linha externa,
numa banda com pelo menos 20cm de largura, € da mesma cor do chdo da pista.

Passadeira

A meio da recta central, na juncdo dos dois trocos circulares, esta colocada uma
passadeira como arepresentada na Figura 4. A zona " zebrada" é constituida por sete
tracos brancos com 10x30cm, espacados de 10cm entre s. Esta zona encontra-se
afastada das linhas delimitador as da pista de 10cm. A passadeira € limitada de ambos
os lados por dois tracos brancos com 10x130cm (centrados na pista). Todos os tragos
brancos da passadeira sdo reflector es de infraver melhos.
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Figura 3 — Dimensdes da pista
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2.2

2.3

Zona de partida/chegada

A zona de partida/chegada corresponde a uma area imediatamente anterior a
passadeira, consider ando o sentido de movimento do robd, e que inter cepta o 1° traco
transversal desta, de acordo com asregras estabelecidas no capitulo " competicao” .

Figura 4 — Passadeira e zona de partida/chegada

Parque de estacionamento

O parque de estacionamento esta colocado depois da passadeira. Consiste em dois
rectangulos contiguos onde se encontra inscrita a letra " P" . As respectivas medidas e
distancias a pista podem ser consultadas na Figura 3.

Tdnel

Dimensdes

O tunel seré colocado na pista num dos seus sectores circulares e cobrira um raio de
curvatura de cerca de 90°. As suas dimensdes interiores sdo de 150cm de largura e
aproximadamente 100cm de altura. O seu comprimento médio € de cerca de 3,6m. Os
bordos verticais de entrada e/ou saida do tunel ter&o uma largura minima de 5cm
parafacilitar o seu reconhecimento.

Material e cor

Os bordos verticais de entrada/saida e as paredes interiores seréo de cor branca, de
forma a reflectirem luz infravermeha. O tecto podera ser em qualquer material, ndo
necessariamente branco, nem necessariamente plano.

Zona de Obras

Descrigéo

A zona de obras corresponde a uma alteracéo ao trajecto original da pista. Esta zona
tem um comprimento e uma forma desconhecida das equipas, sendo a sua colocagdo
revelada pela organizacéo apos o encerramento do parque fechado. A zona de obras
podera coincidir com uma zona em curva ou Com uma zona em recta do percurso
original.
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2.4

Figura 5 — Exemplo de uma zona de obras

Materiais e cores

A zona de obras é limitada a entrada e a saida por dois pares de cones cor de laranja
(adaptados dos utilizados nas obras das estradas), colocados sobre a linha
delimitadora da pista. O percurso em obras sera delimitado a esquerda e a direita por
uma sequéncia de cones semelhantes aos ja referidos e espacados entre st de uma
distancia igual a cerca de 1m. Cada par de cones consecutivos encontra-se unido por
uma fita com 5cm de largura, colocada na vertical e de cor alternadamente vermelha
e branca (as cores sdo aproximadas — a fita é semelhante a versido comercial usada
para delimitar obras em vias publicas). A base desta fita ficara a cerca de 10cm do
solo (ver Figura 7). Este percurso inicia-se nas linhas delimitador as da pista, afasta-se
delas para o exterior (interior) da mesma, regressando posteriormente ao tracado
original. Na Figura 5 é fornecido um exemplo de uma zona de obras.

Obstaculos

Descrigéo

Na 22 e 32 rondas, sera colocado na pista um obstaculo que impedira a circulacéo dos
robos por uma das faixas de rodagem (ver capitulo sobre a competicdo). O obstaculo
€ um paralelepipedo rectangulo de base quadrada com 60cm de lado e uma altura
minima de 20cm. Um exemplo de colocacéo deste obstaculo pode ser observado na
Figura 6.

Figura 6 —Exemplo de colocacdo do obstaculo
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2.5 Painel Sinalético

Descricao

Sobre a passadeira serdo montados dois painéis TFT com 17 de dimensdo diagonal,
em posicdo invertida e verticalmente alinhados com cada uma das faixas de rodagem.

120

.87

Figura 7 —Painéis sinal éticos e cones da zona de obras - medidas

Caracteristicas dos sinais apresentados

Os sinais apresentados nos painéis sdo gerados a partir de um formato de imagem
com 1024x768 pixels. Os simbolos propriamente ditos ocupam uma area quadrada
com 600x600 pixels (os ficheiros de cada uma das imagens usadas pode ser obtido em
“LINK"). As cores usadas, apresentadas sobre fundo negro, sdo respectivamente o
vermelho, o verdee o amarelo.

Figura 8 — Sinais do painel sinalético. Na bandeira axadrezada as cores séo mostradas
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alternadamente

Funcéo e sinalética
A funcdo dos painéis sinaléticos € a de orientar a prova dos robds dando-1hes ordem para:
1-Parar;
2-Seguir em frente;
3-Seguir sobre a esquerda
4-Fim de passagem,
5-Seguir para o Parque

A correspondéncia entre cada uma destas fungfes e a informagdo luminosa apresentada no
painel sinalético é a seguinte:

Fungdo Correspondéncia Sinaletica Semdforos
1 Parar mm  "X"  (em Iuz
Seguir em frente uma seta vertical (em
— __|luzverde)
Seguir socbre a uma seta horizontal para
esquerda a esquerda (em Inz
amarela)

Fim de passagem bandeira xadrez,( em
luzes verde e vermelha
piscando alternadamente
estando cada
configuracio acesa
durante 0,25 5)

Seguir para o parque  uma seta horizontal para
a direita(luz amarela

Na Figura 8 podem observar-se, em escala reduzida, as imagens reais dos cinco simbolos
apresentados nesses painéis.

Colocacgao

Existird um painel sinalético para cada sentido do percurso. O painel apresentar-se-a
ao robd sobre a faixa de rodagem da direita, considerando o sentido do seu
movimento.

A distancia ao solo da base dos painéis sera de 72cm (x1%) e o angulo entre cada
painel e a vertical sera de 25° (ver Figura 7 ). Os painéis sinaléticos serdo montados
numa estrutura em aluminio adequada para o efeito.

Emissor de infravermelhos

Junto ao canto inferior esquerdo do painel sinalético que se encontra do lado oposto
ao do parque de estacionamento, (a 72cm do solo) sera colocado um emissor de
infravermelhos (nos 940 nm) que emitira um sinal de 600Hz, com um duty-cycle de
25% modulado em ON/OFF keying sobre uma portadora de 40KHz. Este emissor
serve como sinal de partida para robos que ndo recorram a sistemas de imagem.

10



Regras e Especificagdes Técnicas robotica ~

3. Competicéo
3.1 Quadro geral

Objectivo

O objectivo da competicdo é percorrer a pista duas vezes, partindo da zona de
partida/chegada e chegando a essa mesma zona no menor tempo possivel e incorrendo no
minimo de penalizagdes.

Organizacao

A competicdo esta organizada em trés rondas realizadas em dias consecutivos. Cada ronda
inclui uma prova por equipa. Durante a prova, cada equipa tem direito a realizar um
conjunto de passagens cronometradas, limitado a um maximo de quatro ou a duracdo
méxima da prova. No final de cada prova, apenas a passagem com melhor classificacdo
serd tomada em conta.

12 ronda

A primeira ronda consiste essencialmente numa prova de velocidade pura. Nesta
ronda, os painéis sinaléticos servirdo apenas para desencadear a partida, por
mudanca do sinal de paragem para o sinal de seguir em frente. O emissor de infra-
ver melhos sera actuado em simultaneo. Nao ser 8o colocados nem o tunel, nem a zona
de obras, nem o obstaculo. Os rob6s deverdo efectuar 2 voltas completas a pista,
findas as quais deverdo imobilizar-se na zona de chegada. Apos o robd ter
ultrapassado pela penultima vez a passadeira, o painel sinalético voltara a apresentar,
de novo, o sinal de paragem.

22 ronda

A segunda ronda seré realizada com os painéis sinaléticos em funcionamento mas ainda
sem o tunel ou a zona de obras. Ao longo das duas voltas completas a realizar, o robd
deverd obedecer as indicacdes fornecida pelos painéis sinaléticos. Nesta ronda, o juri
determinard, apo6s todos os rob6s se encontrarem em parque fechado, qual a
localizacdo da pista onde serd colocado o obstaculo. Este ndo podera interferir
simultaneamente com as duas faixas de rodagem.

32ronda

A terceira e Ultimaronda contard com a presenca dos painéis sinaléticos, do tunel e de uma
zona de obras. Uma das duas ar eas de parqueamento estar & igualmente ocupada com
0 obstaculo. O juri é livre de decidir qual das duas éreas de parqueamento se
encontra ocupada par a cada passagem realizado por qualquer uma das equipas.

Estacionamento

Na segunda e terceira rondas, e apds concluida a sua passagem, o robd devera efectuar uma
manobra de estacionamento em resposta ao respectivo sinal apresentado pelo painel
sinalético. Considera-se que o robd se encontra estacionado quando, tendo-se imobilizado
no interior do parque, apresente mais de 50% da &rea da sua projeccdo no plano horizontal
dentro das linhas delimitadoras interiores daquele. Considera-se ainda que o robd se
encontra correctamente estacionado quando a projeccao do seu contorno exterior no plano
horizontal ndo intercepte as linhas delimitadoras da érea interior do parque. Na terceira
ronda, o estacionamento sO serd considerado correcto se a manobra nao interferir
com a localizagédo do obstaculo previamente colocado na pista (ver Figura 9).

11
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|
Figura 9 —Obstaculo no parque de estacionamento no decurso da 32 ronda.

Parque fechado

Antes de cada ronda, os robds terdo de ser sujeitos a verificacdo técnica por parte do Juri e
serdo colocados em parque fechado, o mais tardar até ao inicio da ronda respectiva. O néo
cumprimento destes procedimentos é factor impeditivo da participacdo do robd na
respectivaronda. Os rob0s deverdo regressar ao parque fechado apds concluida a sua prova,
e ai permanecer até final da ronda respectiva. Durante o periodo de tempo em que os
robds permanecem em parque fechado ndo é autorizada a realizacdo de qualquer
alteracdo ou manutengao aos mesmos.

Verificacao técnica

A verificagdo técnica destina-se a observar e comprovar a compatibilidade de todos os
aspectos mecanicos, eléctricos, electronicos, dimensionais e de seguranca, com O
estipulado nestas regras. Serd efectuada antes dos robds serem colocados em parque
fechado, no inicio de cada ronda. A verificagdo técnica € da Unica e exclusiva
responsabilidade do Jdri.

Ordenacéo das Provas

A ordem pela qual cada equipa participara numa determinada ronda serd determinada e
anunciada pela organizacéo antes de cada ronda, apos os robds se encontrarem em parque
fechado e com a expressa anuéncia do Juri.

Alteracdes e Assisténcia

No decorrer, e apenas no decorrer de cada prova, sera permitido a equipa respectiva
efectuar alteracdes e assisténcia técnica ao seu robd, desde que tal ndo colida com as
exigéncias estipuladas neste regulamento. A verificacdo da adequacdo dos robés a este
mesmo regulamento podera ser decidida pelo Jari a qualquer momento. Se um robd
efectuar uma prova em condic¢des ndo regulamentares sera eliminado.

Limite de tempo e de numero de passagens

O limite de tempo para cada prova € de 10 minutos, com um maximo de 4 passagens. Este
periodo de tempo comega a ser contado a partir do instante em que a equipa € chamada a
comparecer na pista. Se o limite acima referido expirar no decurso de uma passagem
cronometrada, esta sera terminada de imediato, aplicando-se as respectivas regras de
classificagao.

12
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Demonstracdes

Qualguer equipa pode, apods concluida a sua participagdo na prova (num maximo de 4
passagens), usar o tempo remanescente da mesma para fazer uma demonstracéo a sua
escolha. Esta demonstracdo ndo podera durar mais do que 3 minutos, e ndo poderd
prolongar-se para além dos dez minutos atribuidos a equipa. A demonstracéo terd um
caracter exibicional e ndo sera considerada para efeitos de classificacao.

Classificagao

A classificacéo de cada robd é obtida adicionando ao respectivo tempo de passagem, i.e.
cronometrado, o tempo de penalizacdo em que tenha incorrido. Considera-se que o tempo
de passagem € o tempo medido entre cada partida e a respectiva chegada. Na segunda e
terceira rondas, 0 tempo necessario a execucdo da manobra de estacionamento ndo é
considerado para efeitos da determinacdo do tempo de passagem.

A classificacdo parcia apés cada ronda, do 1° para o Ultimo, sera obtida pela ordenacéo
crescente dos tempos de classificagéo.

Apdbs cada ronda, os respectivos tempos de classificacdo serdo adicionados aos das rondas
anteriores, servindo essa soma para determinar, apés aterceiraronda, a classificacdo final.

Partida

A partida para cada passagem é dada com a parte anterior do robo obrigatoriamente
sobreposta a linha delimitadora da passadeira, tal como mostra a Figura 10, e de tal
modo que nenhum ponto da projeccdo do robd no plano horizontal ultrapasse aquela
linha.

Zonas de
imobilizacéo

Posicao de partida

Figura 10 - Posi¢do de partida e zonas de imobilizagéo.

O robd deveré ser colocado na sua posicao de partida por um, e apenas um, dos
elementos da equipa, que desencadeara o procedimento de preparacdo para a
passagem. O mesmo elemento deverd afastar-se para fora do perimetro da pista
autorizando simultaneamente o cronometrista a desencadear a partida. Caso a
equipa pretenda desencadear manualmente a partida do rob6, poder & fazé-lo, sendo
guetal opcao implica uma penalizacao (ver na respectiva sec¢éo).

Em todas as rondas a partida € dada pelo painel sinalético que, da posicéo de " X"
vermelho, devera passar a uma posicdo de seguir em frente ou pela esquerda (o

13
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emissor de infravermelhos é activado simultaneamente com esta transicdo). O
cronOmetr o dispara sincronamente com o sinal de partida.

Os rob6s partem da passadeira, em todas as rondas, e sempre na mesma direccéo —
do lado oposto do par que e no sentido deste.

Chegada e imobilizacdes intermédias

Na segunda e terceira ronda, sempre que o painel sinalético indicar a fungdo paragem, o
robd devera imobilizar-se na proximidade da passadeira, e de tal forma que pelo menos
parte da projeccéo do robd no plano da pista intersecte a zona de imobilizacdo referida na
Figura 10. Nenhum ponto dessa mesma projeccdo poderd, contudo, sobrepor-se a zona
zebrada da passadeira.

A passagem termina quando o robd entra na zona de imobilizagdo pela 42 vez consecutiva,
i.e. depois de percorrer a pista duas vezes, e se imobiliza. A paragem do cronémetro faz-se
simultaneamente com a imobilizacdo do robd na referida zona. Na segunda e terceira
rondas, o controlador de painéis sinaéticos indica a fungdo paragem (com a bandeira
xadrez vermelha e verde) sempre que um robd termina uma passagem. Apds a
imobilizacédo do robd, e decorrido um periodo de tempo entre um e seis segundos (aleatério
e gerado automaticamente), o painel sinalético apresentard uma seta amarela para a direita
(sentido contrério a seta apresentada durante a passagem - ver Figura 8), indicando que o
robd deverd seguir para o parque. SO nessa altura devera o robd retomar a marcha,
efectuando a sua manobra de estacionamento num tempo maximo de 15 segundos. O
desrespeito por este sinal e 0 ndo estacionamento no limite de tempo serdo penalizados
independentemente.

Na primeiraronda ndo ha utilizagdo do parque de estacionamento.

Funcionamento dos painéis sinaléticos

Durante cada passagem, o controlador dos painéis sinal éticos assegura a mudanca aleatoria
entre os estados de seguir pela esquerda ou em frente. Em duas das trés vezes que o robd
passa pelos painéis sinaléticos no decurso de uma passagem (sem contar com partida e
chegada), o controlador gera o estado de paragem (X vermelho) durante um tempo que
pode variar entre 1 e 9 segundos, gerado aleatoriamente, apds o gque transita para um dos
outros dois estados. A soma dos dois tempos correspondentes a apresentacdo do sinal de
paragem serd sempre de 10 segundos. Este lapso de tempo € contado a partir do instante
em que o robd para na zona de imobilizacao.

Interrupcao de uma passagem

Se, no decurso de uma passagem, todos os pontos de contacto do rob6 com a pista
ultrapassarem uma das linhas delimitadoras exteriores da pista, a passagem €
interrompida pelo arbitro recorrendo ao dispositivo de corte da alimentacdo dos
motores (ver capitulo sobre seguranca). Com excepcado dos periodos de tempo que
decorrem entre passagens, nenhum elemento da equipa em prova poder a per manecer
dentro do perimetro da pista ou a menos de 50 cm da mesma. A violacdo desta regra
determinaré aimediata interrupcéo e anulacéo da passagem em cur so.

Interrupcao da prova e prolongamento

O arbitro podera decidir pela interrupcdo da prova sempre gque for necessario consultar o
Juri ou quando for necessario repor a configuracdo dos acessorios da pista, e.g. tund,
obstéculo ou acessorios da zona de obras. Paratal deveraindicar a suspensdo temporaria da
contagem do tempo da prova. Assim que as condi¢des o permitam, o arbitro devera indicar
a continuagdo da contagem. (Atenc&o: ndo confundir a contagem do tempo de prova com a
cronometragem das passagens — ver ponto 5: cronometragem). A reposicdo da
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configurac@o dos acessorios da pista sera assegurado por uma equipa de apoio, nomeada
para o efeito pela organizacéo.

Por outro lado, quando se verificar que a equipa em prova sofreu atrasos devidos a
circunstancias excepcionais que ndo lhes sgam directamente imputaveis, o &rhitro,
mediante consulta obrigatéria ao Juri, pode conceder um prolongamento do tempo de
prova por um periodo equivalente aos referidos atrasos.

Penalizacdes

Colisdes com acessorios da pista

As colisbes contra acessorios da area de competicao, nomeadamente o tunel, o suporte
dos painéis sinaléticos, os acessorios da zona de obras e 0 obstaculo, desde que néo
alterem significativamente a sua disposi¢ao, implicam uma penalizacéo de 11s. Para
este efeito, os cones e a fita da zona de obras sdo considerados como um Unico
acessorio. Uma colisdo que provogque uma clara alteracdo na disposicéo dos referidos
acessorios implica a terminagdo antecipada da actual passagem do robd (incorrendo
nas respectivas penalizagbes) com uma penalizacdo adicional de 19s, bem como a
interrupcao da prova para reposicdo da configuracéo apropriada. Para efeitos da
aplicacdo desta regra, apenas se considera significativa a alteracdo da posicdo do
obstaculo, desde que sgja nula a &rea de intercepcao entre a sua base de apoio ea area
gue a mesma ocupava antes da colisdo. Quando haja colisdo com o obstaculo que ndo
determine a interrupcdo da passagem, o arbitro recolocara 0 mesmo na sua posi¢ao
original, apds a colisao.

Saida de pista

Se um dos pontos de contacto do robé com o solo sair da pista, i.e. ultrapassar uma das
linhas delimitadoras, o robd sofrera uma penalizacdo de 7s por cada vez que o fizer.
Contudo, se todos os pontos de contacto do robd com o solo sairem da pista entdo a
passagem actual é terminada anteci padamente com uma penalizacdo adicional de 23s. Para
este efeito, durante a segunda e terceira rondas, e quando na presenca da zona de obras, a
fita que une os pinos é considerada linha delimitadora da pista.

Direccéo errada

Se o0 robd tomar a direccdo contraria a indicada pelos painéis sinaléticos, ser-lhe-4 averbada
uma penalizacdo de 25s. Esta penalizacdo podera ser atribuida até quatro vezes por
passagem, correspondendo as quatro vezes que o robd ter4 que interpretar o painel
sinal ético para decidir sobre a direccéo atomar.

N&o imobilizacdo ao sinal de paragem

Se 0 robb ndo se imobilizar perante um sinal de paragem (vermelho) ser-lhe-4 averbada
uma penalizacéo de 90s. Esta penalizacéo poderd ser atribuida até trés vezes por passagem
uma vez que, a excepcdo da partida, o controlador de painéis sinaléticos passara pelo
estado vermelho exactamente duas vezes a gque acresce o sinal de fim de passagem. Esta
penalizacdo serd igualmente atribuida caso o robd, tendo-se imobilizado ao sina de
paragem, retomar a sua marcha antes de este sinal ter cessado.

Paragem fora da zona de imobilizagao

Se 0 robd ao imobilizar-se ao sinal de paragem, ou de fim de passagem, o fizer fora da
zona respectiva, ser-lhe-a averbada uma penalizacdo de 9s. Esta penaizacdo poderd ser
atribuida até 3 vezes por passagem.
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Estacionamento no Parque

Se o robd, tendo-se imobilizado ao sinal de fim de passagem, retomar a marcha antes do
aparecimento do sinal de parque (seta amarela para a direita), incorrerd numa penalizacao
adicional de 19seg. Esta penaizacdo é cumulativa com a de "Paragem fora da zona de
imobilizagdo ".

Se 0 robd ndo efectuar a manobra de estacionamento num tempo maximo de quinze
segundos, contados a partir do aparecimento do sinal de parque, sofrerd uma penalizacéo
de 23seg. Considera-se que o robd ndo efectuou a manobra de estacionamento sempre que,
tendo-se imobilizado ao sinal de fim de passagem, néo retomar a marcha até dois segundos
apos o surgimento do sinal de parque, sendo-lhe atribuida a respectiva penalizacéo.

Se o robd, tendo estacionado no tempo limite, 0 ndo fizer correctamente, sofrera uma
penalizacdo de 7 Seg. Cada uma destas penalizagdes podera ser atribuida apenas uma vez

jpor passagem.

Partida manual das passagens

As equipas que o pretendam fazer, poder 80 desencadear manualmente o arranque do
seu robd em cada passagem. Esta opcao implica uma penalizacéao de 30s.

Terminacao antecipada de uma passagem

Se uma determinada passagem for terminada antecipadamente, o respectivo tempo
de passagem para fins de classificacéo ser & obtido da seguinte for ma:

(¥a do tempo limite de prova) * (4 - (distancia percorrida em quartos de Passagem
completamente percorridos)) + (penalizacbesincorridas).

Resumo das penalizacdes

A tabela seguinte resume os varios tipo de infraccdo considerados, os seus efeitos
acessorios e a respectiva penalizacao.

Infraccéo Efeito acessorio Pena(llsia(;ao

Colisdo simples com acessorios 11

Colisdo com acessorios e alteracdo da geometria Terminacao 19
antecipada

Saida parcial de pista 7

Saidatotal de pista Terminagao 23
antecipada

Direccdo errada nos seméafor os 25

N&o imobilizacdo ao sinal de paragem 90

Partida antecipada durante sinal deimobilizacéo 90

Imobilizacdo fora dos limites da zona obrigatoria 7

Partida antesdo sinal de Parque 19

Manobra de estacionamento nédo realizada,

realizada em mais de 15 segundos ou ndo iniciada 23

dentro de 2 segundos

Estacionamento incorrecto (fora dos limites ou

com interferéncia com o eventual obstaculo do 7

parque)

Partida manual das passagens 30
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4. Jari, Arbitro e cronometragem

Jari

O Juri é a entidade méaxima na interpretacéo e aplicacdo das regras da Prova de Conducéo
Auténoma, ou na deliberacdo sobre questdes omissas nas mesmas. Tem por missdo
verificar a conformidade dos robs as regras durante as verificacdes técnicas, e apoiar 0
arbitro, durante a competicéo, na fiscalizagdo do cumprimento das mesmeas.

Através da sua autoridade, o Jari garante a justica na aplicacdo das regras e regulamentos.
Das decisdes do Jari ndo ha recurso.

O Jari é nomeado pela Comissdo Organizadora.

Arbitro

O é&rhitro assegura 0 cumprimento das regras da competicdo e da permissao, se Necessario,
para entrar na area da pista durante as provas. O a&rbitro podera ainda interromper a prova
sempre que achar necesséria a consulta ao Jiri. As decisdes do arbitro sdo finais e delas
ndo h& possibilidade de recurso.

Nas questbes omissas nestas regras o arbitro devera, obrigatoriamente, consultar o Jari.

O érbitro € nomeado pela Comissao Organizadora.

Cronometragem

A cronometragem dos tempos é assegurada automaticamente pelo sistema integrado
de controlo do painel sinalético. Este sistema inclui dois relégios independentes. um
relégio totalizador, responsavel pela medida do tempo da prova, e um relégio de
cronometragem, responsavel pela medida do tempo de cada passagem.
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