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XIll CONCURSO DE ROBOTICA

El grupo de Robdtica y Mecatrdnica del Campus d’Alcoi, en su objetivo de fomentar la Robdtica en
el entorno préximo, organiza el XIll Concurso de Robética de la EPSA.

OBIJETIVO

Fomentar la Robética estimulando el aprendizaje en contenidos cientificos tales como las
matemaiticas, fisica, informatica y mecanica.

DESTINATARIOS

Los destinatarios seran alumnos/as pertenecientes a centros escolares de Educacién Secundaria,
Bachillerato o Ciclos Formativos de Formacion Profesional, entidades educativas y cualquier
aficionado a la robdtica.

MODALIDADES CLASICAS

La participacion sera en equipos de 4 integrantes como maximo siendo coordinados por un tutor
o responsable. Se dispondrd de cinco modalidades: siguelineas, lucha (LEGO y LIBRE), Laberinto y
Recogebot. En las pruebas de siguelineas, el objetivo principal es conseguir que el robot movil
complete una serie de circuitos en el menor tiempo posible, siguiendo una linea trazada en el
suelo. En la prueba de lucha, el robot que gana los asaltos es el que consigue sacar de la pista al
otro participante. En la prueba del Laberinto, el robot debe ser capaz de encontrar el camino para
resolverlo y hacerlo en el menor tiempo mientras que en el Recogebot, los participantes tendran
que desarrollar un robot para recoger y clasificar objetos de manera remota.

El equipamiento usado para preparar las pruebas tendrd que ser del disponible en el colegio o
instituto de los participantes. En la modalidad LEGO se deberan utilizar Unicamente piezas LEGO
para la construccién de su robot. Este afio, solo serd posible participar con esta modalidad de
robots en la categoria de Lucha.

EUROBOT JUNIOR

Como novedad, este afio se participard como sede regional del concurso EUROBOT Junior. Se trata
de un concurso de robdtica movil con proyeccidn nacional e internacional en el que el reto se
actualiza anualmente. Para participar en él se deberan consultar las reglas especificas del concurso
publicadas en las paginas web eurobot.es y eurobot.org. Este afo, el evento internacional sera

organizado por la Universidad de Alcala.


https://www.eurobot.es/
https://www.eurobot.org/
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REGLAMENTO MODALIDADES CLASICAS

PRUEBA SEGUIDOR DE LINEAS

e Caracteristicas de los robots
Tamafio maximo de los robots: Los robots presentados no podrdn superar los:
20cmde ancho x 30cmdelargo x 20cm dealto

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidon de
datos durante las pruebas. El nimero de sensores para los robots de las dos modalidades sera
ilimitado.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.

e Especificaciones de los circuitos

La salida serad desde un mismo punto para todos los participantes, y este correspondera a una
recta.

El ancho de la linea negra serd de 1,5 cm a lo largo de todo el circuito. Las curvas tendran como
minimo 10 cm de radio de curvatura.

La pista estara iluminada del modo mas uniforme posible. No obstante, en el espacio en que se
realiza la competicion también habra luz natural, que variard segun la hora en la que nos
encontremos y las condiciones atmosféricas especificas de ese dia.

e Especificaciones de las pruebas

Los robots deberdn seguir una linea negra sobre fondo blanco. El robot debe finalizar el recorrido
en el menor tiempo posible. Estas pruebas constaran de dos fases:

1. Clasificacion:

El robot participara en tres circuitos distintos con diversas dificultades. El objetivo es superar los
circuitos en el menor tiempo posible. La duracién maxima para completar cada circuito sera de 3
minutos. Los robots tendrdn una Unica oportunidad para completar el circuito. En caso de que se
desvien de la linea, se les aplicara el tiempo maximo.

Para establecer la clasificacién se sumardn los tiempos de los tres circuitos. El orden de
participacion en esta fase serd segln establezca el jurado de la competicion.
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2. Final:

Finalizada la clasificacidn, solo pasaran a la final los cuatro primeros clasificados. El enfrentamiento
en esta ocasidn serd en una prueba de persecucién o "a la caza". En esta prueba se enfrentaran en
un circuito simétrico el 12 contra el 42y el 22 contra el 32. Los perdedores de estos enfrentamientos
lucharan en otro enfrentamiento para el 3er y 42 puesto.

Los ganadores lo haran por el 1ery 22 lugar. En la prueba de persecucion el objetivo serd que un
contrincante alcance al otro. Si transcurridos 3 minutos no lo ha hecho ninguno de ellos, ganara el
que complete primero la vuelta empezada. En caso de que se desvie de la linea perdera el
enfrentamiento.

Los jueces podran declarar la salida nula (la tercera salida nula descalificara al equipo que mas
salidas nulas haya provocado) en caso de que un participante se adelante a la salida. Se
recomienda que el robot permanezca inactivo 5 segundos después de la activacién para evitar
problemas de salidas invalidas. Para ello en el sistema de cronometraje esta prevista una cuenta
atrds de 10 segundos.

PRUEBA DE LUCHA (LEGO y LIBRE)
e Caracteristicas de los robots

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidn de
datos durante las pruebas. Deben estar disefiados para arrancar el combate 5 segundos después
de que el participante oprima el botdn de arranque de su robot, con el objetivo de que cuando
inicie su funcionamiento, no detecte a los participantes que han procedido a su activacion.

El tamafio maximo de los robots no podra superar los:
20 cm de ancho x 30 cm de largo

No hay restriccion de altura. Después de los 5 segundos de inicio de combate se permite al robot
cambiar su forma y dimensiones. El peso del robot (incluyendo accesorios) no debe exceder de 1

kg.

Deberan llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.
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e Especificaciones de la pista

La pista es una superficie redonda con un
didmetro de 100 cm de una cubierta plastica de
color blanco, 19 mm de espesor y delimitada por
el exterior con un borde circular de color negro
de 1,5 cm de ancho. Las lineas de arranque son
dos lineas opuestas de color gris con un ancho
de 1,5 cm. y una longitud de 20 cm. Cada linea
esta localizada a 10 cm. del centro. La
calibracién del robot deberd ignorar las lineas de
color gris que estan dispuestas Unicamente a
efectos de posicionamiento del mismo en el
area de juego.

e Especificaciones de las pruebas.

La lucha se disputard entre dos equipos. Durante la lucha, uno de los integrantes del equipo sera
el encargado del robot, los demas integrantes tendran que observar la lucha desde el area del
publico. Una lucha consiste
de tres combates de tres
minutos como maximo cada
uno. Entre combate 'y
combate se darda un tiempo
maximo de un minuto para
hacer ajustes a los robots. El
primer competidor en
alcanzar dos puntos sera el
ganador de la lucha.

En los combates, los robots se
colocaran en la pista
cambiando su posicién al lado

de la linea, primero al lado
derechoy luego al izquierdo y
asi sucesivamente. El robot no puede sobrepasar el extremo de la linea de arranque antes de que
la lucha comience. El movimiento del robot comenzara 5 segundos después de su activacion.
Cuando un robot se salga o sea echado de la pista perderd el combate otorgandole un punto al
rival. Se considerard que un robot esta fuera de la pista cuando cualquier parte de él toque la
superficie sobre la que apoya la pista.

Una lucha puede ser reiniciada bajo las siguientes condiciones:

e Los robots estan enganchados juntos de tal manera que no haya accidn o estén rotando en
circulos varias veces.
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e Ambos robots tocan el exterior de la pista al mismo tiempo.
e Ambos robots estén en movimiento, pero sin hacer contacto con el otro.
e Cualquier otra condicién bajo la cual el jurado estime que no se puede determinar al ganador.

Los puntos se consiguen cuando:

e Unrobot empuja a su oponente fuera de la pista.
e Elrobot del oponente sale de la pista por si solo.
e Elrobot del oponente es descalificado.

Un competidor que realice una de las siguientes acciones sera considerada una penalizaciény hara
acreedor al oponente de un punto cuando:

e El competidor que estd operando el robot entre en la pista antes de que el jurado indique que
el combate ha finalizado.

e La preparacion de los robots para un combate toma mas del tiempo dado por el jurado.

e El robot comienza la accidén (expansion fisica o movimiento) antes de que el jurado principal
dé la sefial de comienzo de lucha.

e Elrobot se deje de mover en la pista.

e Suceda cualquier otra accién que el jurado principal considere invalida.

Un competidor sera descalificado cuando:

e No se presente en la pista cuando es llamado a competir.
e Elrobot no cumple con los requerimientos establecidos.
e Un competidor muestra una actitud anti-deportiva.

Cuando un robot ha sufrido un accidente y la lucha no se puede continuar, se podra solicitar una
suspension de un maximo de 5 minutos.

Esta prueba constara de dos fases:

1. Clasificacion:

La fase de clasificacidn se organizara dependiendo de los equipos inscritos, pudiéndose plantear
en forma de liguilla o con enfrentamientos individuales eliminatorios.

2. Final:

Finalizada la primera fase, los equipos clasificados se enfrentaran en las semifinales y
posteriormente en la final.
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PRUEBA DE LABERINTO
e Caracteristicas de los robots

Los robots deben ser completamente auténomos, estando prohibida cualquier transmisidon de
datos durante las pruebas. Deben estar disefiados para arrancar su participacion 5 segundos
después de que el participante oprima el botén de arranque de su robot.

Se recomienda que las dimensiones del robot no superen los 16 cm de ancho por 16 cm de largo.
Si cambian de geometria no deberian rebasar estas dimensiones. No existe limitacién en cuanto a
la altura del robot. El robot debe ser una Unica unidad indivisible.

El robot no podra saltar por encima, sobrevolar, escalar, cortar, rascar, quemar, daiar o destruir
las paredes del laberinto.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.

e Especificaciones de la pista

El laberinto estd formado por un 4rea de 16 por 16 celdas (estancias de forma cuadrada y
adyacentes por cada uno de sus lados del perimetro de la propia celda). Cada celda tiene un
tamafio de 180 por 180 milimetros, y sobre cada uno de los lados de la celda puede existir, 0 no,
una pared que no dejara pasar al robot por ese lateral. Los lados de las celdas que delimitan el
exterior del laberinto seran cerrados por paredes, evitando que el robot salga del laberinto.

Las paredes del laberinto tienen una altura de 50 mm, un grosor de 12 mm y van situadas sobre la
linea media que separa las celdas. Hay que tener en cuenta que una pared invade el espacio de las
dos celdas y disminuye el drea de cada celda, reduciéndola 6 mm por el lado de la pared vy, por lo
tanto, dejando los pasillos por los que tiene que pasar el robot en 168 mm de ancho. Los lados de
las paredes son de color blanco, la parte superior de las paredes es de color naranja y el suelo es
de color negro. Las partes del laberinto son de madera, acabada con pintura mate.

TOBY NN
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Se asume un 5% de tolerancia en todas las dimensiones dadas. Debe asumirse que las tonalidades

>\

y acabados de la pintura puedan variar a lo largo del recorrido, existir zonas de sombras por la
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iluminacidn ambiental y variaciones en la cantidad de friccion que ofrece el suelo. Las columnas
gue sujetan las divisiones son de madera, y quedan a la vista del robot. En el suelo puede existir
uniones de los tableros de madera que podrian provocar un pequefio desnivel que se tratara de
minimizar para evitar que los robots puedan ser afectados.

El punto de partida o “salida” esta situado en una de las cuatro esquinas del laberinto. El punto de
llegada o “meta” esta situado en el centro del laberinto. La meta esta compuesta de un area de 2
por 2 celdas con paredes sélo en su perimetro excepto en la entrada, que sera tan sélo de una
pared en una celda y que se denomina “puerta de meta”. Dicha puerta tendrd una marca en el
suelo que indicara al robot la zona de llegada. Sera una linea blanca de 20 mm de grosor.

La generacion del laberinto sera aleatoria y se llevara a cabo antes del comienzo de la prueba. En
ella se establecerd la configuracidon de las paredes del laberinto.

e Especificaciones de las pruebas.

El robot auténomo debe resolver el laberinto y completar su recorrido desde la celda de salida
hasta la celda de llegada en el menor tiempo posible.

Cada equipo dispondra de 5 minutos para reconocer y/o probar el laberinto y 3 intentos para
completarlo en el menor tiempo que pueda. Ganard la competicidon el robot que complete el
recorrido en el menor tiempo. El recorrido del laberinto se revelara antes del comienzo de la
prueba.

El juez indicara cuando comienza y finaliza cada intento. Entre cada intento, el operador del robot
podra realizar los ajustes necesarios.

En caso de colision con las paredes del laberinto o detencién del robot por mas de 10 segundos
sin que este tenga intenciéon de moverse o de progresion en el recorrido, se perdera el intento en
curso.

El tiempo a tener en cuenta para la competicidn con otros robots sera el menor de los tiempos en
completar adecuadamente el recorrido del laberinto.

PRUEBA DEL RECOGEBOT
e Caracteristicas de los robots

Los robots de esta modalidad podran ser comandados remotamente. Se disefiaran con el objetivo
de recoger y clasificar los objetos encontrados en la pista colocandolos en el espacio destinado
para ello en el equipo.

El tamafio maximo de los robots no podra superar los:

20 cm de ancho x 30 cm de largo
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No hay restriccion de altura. Las dimensiones del robot no podran variar durante el
enfrentamiento. No podran tener conexion fisica para hacer el control por lo que debera contar
con cualquier tipo de conexién inaldambrica.

Deberdn llevar incorporado en su disefio un mastil de 15 cm que permita colocar en él un dorsal
con su numero identificativo.

e Especificaciones del terreno de juego

El campo constara de un punto de inicio y de varios puntos de clasificacion de los objetos para
cada equipo. El tamafio del campo sera de 2000 x 3000 mm. Las zonas de salida estaran marcadas
con un rectangulo negro.
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Los objetos a clasificar seran de distintos colores y formas segun el sitio al que tengan que ir
destinados. Sus dimensiones principales serdn mayores de 10 mm y no sobrepasaran los 50 mm.

e Especificaciones de las pruebas.

Dos equipos se enfrentaran entre ellos recogiendo los objetos repartidos por la pista y llevandolos
al espacio destinado para cada uno de ellos del equipo. Cada enfrentamiento tendrd una duracién
de 60 segundos.

El objetivo de cada enfrentamiento es sumar el mayor nimero de puntos posibles. Los objetos a
clasificar tendran distintas puntuaciones dependiendo de la forma, color y posicion en la que se
deposite.

-Puntuacion: La forma de puntuar sera obtener y clasificar los objetos repartidos por el tablero.
Hay de tres colores y su color simboliza su puntuacién: 1 punto rojo, 2 puntos blanco, 3 puntos
azul. Para que se considere valido al menos la mitad de la proyeccidn vertical del objeto debe estar
dentro de la zona de anotacién. Si el objecto estd ademas en la zona de anotacion de su color se
doblard la puntuacidn que éste suma: 2 puntos rojo, 4 puntos blanco, 6 puntos azul. Solo se tendra
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en cuenta la posicion del objeto al final del tiempo. No esta permitido coger piezas de la zona de
anotacion rival.

-Antes del partido: Antes de empezar el partido los dos equipos colocaran su robot en su zona de
salida, pudiendo estar en cualquier posicién y direccién siempre y cuando esté totalmente dentro
de esta. Los miembros de los equipos no deben interactuar con los objetos de la prueba y evitar
dafiar o modificar de alguna manera el tablero, ante cualquier problema o incidencia avisar a los
arbitros lo antes posible. Después de una cuenta atrds del arbitro los robots podran empezar a
moverse.

-Durante el partido: Una vez empieza el partido ya no esta permitido tocar el tablero ni interactuar
con el robot. Esta prohibicion sigue vigente, aunque el robot vuelque o se enganche. Solo los
arbitros pueden interactuar con el campo o los robots, por lo que seran estos los que lo hardn en
caso de ser necesario o a peticion de alguno de los equipos.

-Después del partido: Al terminar los 60 segundos, los robots deben quedarse quietos en el lugar
en el que estan. Los equipos no podran retirar los robots hasta que finalice el recuento de puntos
y los arbitros asi lo indiquen.

-Penalizaciones: El arbitro podra aplicar penalizaciones a los equipos si su actitud se considera
merecedora de ello. Buscar choques con el otro equipo de manera intencionada, invadir la zona
de puntuacién rival u otras acciones que se consideren antideportivas acarrearan penalizaciones
de 2 puntos. La reincidencia o especial gravedad de estas faltas pueden conllevar la descalificacion
del equipo.

Son motivos de descalificacidn las siguientes acciones:

e No se presente en la pista cuando es llamado a competir.

e Elrobot no cumpla con los requerimientos establecidos.

e El participante muestra una actitud anti-deportiva.

e La preparacion del robot para un asalto tome mas del tiempo dado por el jurado.

e Elrobot comience la accién antes de que el juez dé la sefial de comienzo.

e Elrobot se deje de mover en la pista.

e El participante opere sobre el robot en la pista antes de que el juez indique que el combate
ha finalizado.

e Suceda cualquier otra accién que el jurado principal considere invalida.

Esta prueba constard de dos fases:

1.- Clasificacidn: Su organizacién dependera del nUmero de participantes. Los equipos se organizaran
en grupos donde se disputaran varios duelos a partido Unico de manera aleatoria. Los 4 mejores
clasificados pasardn a la fase final.

2.- Final: Los 4 mejores equipos jugaran un cuadro para determinar el campedn. Se jugaran dos
semifinales, una final y una final de consolacion.
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REGLAMENTO EUROBOT JUNIOR
¢QUE ES EUROBOT?

Eurobot es una competicidn internacional de robética para jovenes de todos los niveles (primaria,
secundaria, bachillerato, formacion profesional y universidad) afiliados a una institucién o
participando de forma independiente. Actualmente existen dos categorias con normativas muy
similares: Eurobot y Eurobot Junior. En la categoria Junior (de 8 a 18 afios) se suele participar con
un robot telecontrolado y opcionalmente con otros auténomos y en la categoria Senior (de 8 a 30
afos) se suele participar con robots completamente auténomos.

EL RETO

Cada afio se cambia la tematica de la competicién, de forma que hay nuevos retos que realizar en
el campo de juego. Por ello, hay que conocer la normativa de cada nueva edicidn para disefar,
construir y programar un robot que sea capaz de conseguir la mayor puntuacién posible en cada
tarea. El equipo tiene que conocer la normativa y las especificaciones, para poder abordar las
tareas y conocer los requisitos para poder participar. Visita la pdgina de normativa de este afio

para saber que en consiste el nuevo reto.
¢QUE HAY QUE PREPARAR PARA PARTICIPAR EN LA COMPETICION?

Una vez inscrito, el equipo tendrd hasta la fecha de la competicidon para disefar tu robot. Hasta
entonces se debera ir preparando:

e Logo de tu equipo.

e Videos de presentacion del equipo y de la motivacién que os ha llevado a participar en
Eurobot Spain.

e Inscripcidn de todos los miembros.

e Pago de la inscripcion.

e Video y presentacion de descripcién técnica del robot para el jurado.

e jCrear tu robot!

¢COMO SERA LA COMPETICION?

La competicidn se celebrara entre el 27 de marzo de 2026. Durante esos dias tendras que:

e Homologar tu robot antes de comenzar la competicién para confirmar que cumple la
normativa de Eurobot.

e Realizar una presentaciéon de 10 minutos ante un jurado del proyecto realizado para el
diseio del robot (junior y senior).

e Participar en varias rondas clasificatorias (generalmente 4, aunque dependerd de la
categoria y el nimero de equipos inscritos en cada una de ellas). Pasaran a las rondas
finales los equipos que hayan conseguido mas puntos en estas rondas.

e Los equipos clasificados jugardn las rondas finales que se decidiran por enfrentamiento
directo hasta llegar a la gran final.

10
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CONDICIONES GENERALES

Estas bases pueden ser modificadas por la organizacién, quien comunicara a los equipos todos los
cambios que se pudiesen realizar con suficiente antelacion.

La organizacidon queda facultada para resolver cualquier contingencia no prevista en concurso.
Durante el transcurso de la competicion, los jueces se encargaran de tomar todas las decisiones
oportunas referentes a descalificaciones, ganadores o pruebas nulas.

La organizacidon se reserva el derecho de modificar los plazos y las fechas establecidas en las
presentes bases, asi como también la potestad de cancelar, suspender o modificar este concurso
y sus bases, en caso fortuito o fuerza mayor o ante circunstancia/s que, a criterio del organizador,
asi lo justifiquen. En ningun caso el ejercicio de tales derechos por parte del organizador permitira
al participante reclamacién alguna.

La participacidn en este concurso implica la plena aceptacidn de todas y cada una de las bases del
concurso y del fallo inapelable del jurado.

INSCRIPCION MODALIDADES CLASICAS

La inscripcién se formalizara por equipos de 4 alumnos como maximo, no pudiendo pertenecer
un mismo alumno a equipos distintos de la misma o distinta modalidad. La inscripcion de los
equipos deberd realizarla el responsable del equipo o en el caso de los colegios o institutos el
profesor tutor, enviando la solicitud a través del siguiente enlace:

https://forms.gle/ve4XihVNeAlxzaZ WA

El plazo de inscripcion finaliza el dia 13 de marzo de 2026. Las inscripciones de los equipos y
centros educativos quedan condicionadas al aforo del pabellén deportivo.

11
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INSCRIPCION EUROBOT JUNIOR

La inscripcidon se formalizara por equipos de entre 2 y 10 integrantes Debe asignarse un
responsable que serd quien se registre, tenga acceso a la ficha del equipo y con el que Eurobot
Comunitat Valenciana mantendra la comunicacién. El responsable debe ser un adulto. Para
inscribirse habra que acceder a través del enlace a partir del 1 de diciembre.

El plazo de inscripcion finaliza el dia 15 de enero de 2026. Las inscripciones de los equipos y
centros educativos quedan condicionadas al aforo del pabellén deportivo.

Estos son los precios de inscripcidn. iHay descuentos si una institucién inscribe mas de un equipo
y también haciendo el pago antes de que termine noviembre!

A partir del tercer
equipo

Precio de la inscripcion por equipo Primer equipo Segundo equipo

Pronto pago (hasta el 30 de

. 30€ 25 € 20€
noviembre)

Después del 30 de noviembre 50 € 40 € 30€

INFORMACION DE CONTACTO

Las dudas o consultas se podran hacer enviando correo electrénico a gromep@upv.es o
preferiblemente a través del canal de Telegram habilitado para ello:

P10
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FECHAS A TENER EN CUENTA

e Inscripciéon EUROBOT JUNIOR Comunitat Valenciana: hasta el 15 de enero de 2026
e Inscripcion modalidades clasicas: hasta el 13 de marzo de 2026
e Fecha del concurso el 27 de marzo de 2026

Lugar:
Pabellén Deportivo Edificio Georgina Blanes
Universitat Politecnica de Valencia. Campus d’Alcoi
Plaza Ferrandiz y Carbonell, s/n
Alcoy (Alicante)
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https://docs.google.com/forms/d/e/1FAIpQLSc5WkLy1NJ1lxDRsJqPqaz1Haj1yWim2TFk5dhEQ-gI-skS4g/viewform?usp=header
mailto:gromep@upv.es
https://t.me/+kiQRHEyxnww3NzU0

