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1. ARENA 

1.1 DESCRIÇÃO: 

1.1.1. A arena é modular. Cada módulo corresponde a uma sala de um edifício. Os módulos 

podem ser colocados adjacentes uns aos outros (no mesmo nível horizontal), ou 

podem ser empilhados verticalmente. Módulos no mesmo nível são ligados por 

corredores . Módulos em níveis diferentes são ligados por um corredor em declive ou 

rampa. A rampa não poderá ultrapassar uma inclinação de 25 graus, e devem ter 

paredes, de no mínimo, 10 cm de altura. A área de rampa  consiste na rampa em si 

e as plataformas superior e inferior utilizadas para conectá-la às outras salas. 

Plantas de construção da arena podem ser acessadas aqui:   

http://rcj.robocup.org/rcj2010/rescue_suggestedBuildingInstructions.pdf 
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1.2 DIMENSÃO: 

1.2.1 Cada módulo possui aproximadamente 1200mm por 900mm (47 polegadas por 36 

polegadas), com paredes de aproximadamente 30 cm de altura (12 polegadas). 

1.2.2 Cada sala deverá ter duas portas em locais pré-definidos (veja planta de construção). 

Os robôs deverão entrar por uma porta e sair pela outra. As portas medem 250mm X 

250mm. 

1.2.3 A primeira sala da arena poderá ou não ter uma porta de entrada e a última sala não 

terá porta de saída. 

 

 

1.3  PISO: 



1.3.1. O piso de cada sala deverá ser de cor clara (branco ou perto de branco). O Piso pode 

ser tanto liso quanto texturizado (carpetado) e poderá ter um desnível de até 3mm de 

altura entre os módulos. 

1.3.2. A arena deverá ser colocada sobre um piso nivelado. 

1.4 LINHA: 

1.4.1. No piso da arena será traçado um caminho com uma fita preta para o robô seguir. Essa 

fita pode ser de padrão elétrico (isolante) com 1 ou 2 cm de largura ou impressa em 

papel ou outro material. A linha preta traça um labirinto no chão. (O exemplo indicado 

nos desenhos é apenas para referência). 

1.4.2. Onde a linha preta é usada, ela deverá entrar e sair através das portas de cada sala. 

Qualquer segmento reto de linha preta ao longo de uma parede das salas ou rampa, 

poderá conter uma lacuna (gap) de no máximo 20 cm. 

1.4.3. O percurso dentro de cada sala pode variar de rodada para rodada. 

1.5 DETRITOS E OBSTÁCULOS: 

1.5.1. Detritos podem consistir de redutores de velocidade (feitos de canudos plásticos de 10 

mm ou de madeira pintado de branco) ou ainda de varas madeira inferior a 3 mm de 

diâmetro (por exemplo, palitos de coquetel ou espetinho de churrasco) e podem ser 

colocados nas zonas laranja ou vermelha e também  nos corredores e na rampa. Os 

robôs podem passar por cima ou empurrar de lado detritos, conforme necessário. 

1.5.2. Os obstáculos podem ser tijolos, blocos,  ou qualquer outro tipo de objeto pesado. 

Podem estar localizados em qualquer lugar nas Zonas de laranja e vermelha (mas 

nunca nos corredores ou na rampa). Os robôs deverão contornar os obstáculos sem 

movê-los de forma significativa a partir de sua localização. 

1.6  ZONA VERMELHA:(RED ZONE) 

1.6.1. A linha preta pode terminar na entrada da última sala (ñRed Zoneò) ou na parte inferior da 

rampa,ou seja, os robôs serão obrigados a utilizar algum tipo de estratégia de busca 

para localizar as vitimas e o local onde esta deverá ser colocada na última sala. A vítima 

ǇƻŘŜ ŜǎǘŀǊ ƭƻŎŀƭƛȊŀŘŀ ŜƳ ǉǳŀƭǉǳŜǊ ǇŀǊǘŜ Řƻ Ǉƛǎƻ Řŀ άRed ZoneέΣ  a uma distancia de pelo 

menos 10 cm da parede mais próxima. 

1.6.2. Na ŜƴǘǊŀŘŀ ǇŀǊŀ ŀ άwŜŘ ½ƻƴŜέΣ ƘŀǾŜǊł ǳƳŀ ŦŀƛȄŀ ŘŜ нрƳƳ x 250mm de fita prata 

reflexiva no chão. 

1.6.3. O άPonto de Evacuaçãoέ será um triângulo retângulo, com lados de 300mm x 300mm de 

fundo preto, localizado em um dos cantos da sala superior  (Red Zone).  

1.6.4. Para a competição secundária, o "Ponto de evacuação" será composto por um triângulo 

retangulo, laterais de 300mm x 300mm e altura de 60mm, pintado de preto. 

1.6.5. A última sala (Red Zone) terá apenas a porta de entrada. A missão será considerada 

completa quando uma vitima for movida com sucesso para a zona de evacuação. 



1.7 VITIMAS: 

1.7.1. Uma vitima será colocada na Zona Vermelha. 

1.7.2. A vitima corresponde a uma lata de refrigerante de 350ml com peso de 150 gramas. 

1.7.3. As vitimas serão cobertas com papel alumínio. 

1.8 ILUMINAÇÃO E CONDIÇÕES MAGNÉTICAS 

1.8.1. As equipes devem estar preparadas para calibrar os seus robôs com base nas condições 

de iluminação no local. 

1.8.2. As condições de iluminação podem variar ao longo do curso na arena. 

1.8.3. Todo esforço será feito pelos organizadores para localizar a arena longe de fontes de 

campos magnéticos, tais como a fiação por baixo do pavimento e objetos metálicos. No 

entanto, às vezes, isso não pode ser evitados.  

1.8.4. Alguns espectadores poderão tirar fotos com flash e com isso introduzir luz IR na arena 

que poderá interferir no comportamento dos robôs. Apesar de esforços para limitar a 

isso, não é possível para os organizadores  controlar estritamente fatores que estão fora 

da arena de competição. As equipes são fortemente encorajados a construir e 

programar seus robôs de modo que mudanças bruscas (por exemplo flash da câmera)  

não causam grandes problemas. Esta é uma boa prática para a robótica, tanto em 

competições quanto em situações da vida real. 

Dica: É recomendável que as equipes projetem os seus robôs para lidar com variações na 

iluminação e condições magnéticas, uma vez que estes variam de local para local. As 

equipes devem estar preparadas para calibrar os seus robôs com base nas condições no 

local. 

2. ROBÔS: 

2.1 CONTROLE: 

2.1.1 Os robôs devem ser controlados de forma autônoma. 

2.1.2 Os robôs devem ser iniciados manualmente por seres humanos. 

2.1.3 O uso de um controle remoto para controlar manualmente o robô não é permitido. 

2.1.4 A comunicação Bluetooth Classe 2 dentro/entre  robôs no mesmo campo é permitida. 

Nenhuma outra forma de comunicação via rádio é permitido. Robôs que tiverem 

comunicações de rádio a bordo, independente de sua utilização durante a vigência da 

competição, serão imediatamente desclassificados. 

2.2. CONSTRUÇÃO: 

 2.2.1. Qualquer kit de robô ou blocos de construção, quer disponíveis no mercado ou 

construídos a partir de matérias-primas de hardware, pode ser usado, contanto que o robô 



cumpra as especificações acima, e enquanto o projeto e a construção são essencialmente e 

substancialmente o trabalho original dos alunos ( ver secção 2.5. abaixo). 

        2.2.2. Quaisquer kits de robô produzido comercialmente que são especificamente 

comercializados como seguidores da linha "ou" robôs de resgate "provavelmente serão 

desclassificados, a menos que haja modificações significativas tanto para o projeto mecânico 

quanto no software fornecido. Se houver qualquer dúvida quanto à legitimidade de um 

determinado produto comercial, os participantes devem contactar o Comitê Técnico 

International da Categoria Rescue da RoboCupJunior com alguns  meses de antecedencia de 

qualquer competição para confirmar. Os organizadores vão tratar todas as questões com a 

máxima privacidade. 

2.3. TIMES:  

2.3.1. Em cada rodada, um único robô será colocado na arena, que deve desempenhar as suas 

tarefas de forma autônoma.  

2.4. INSPEÇÃO: 

2.4.1. Os robôs serão examinados por uma equipe de árbitros antes do início do torneio e também 

durante a competição para garantir que as restrições descritas acima sejam respeitadas. 

2.4.2. É de responsabilidade das equipes solicitar nova inspeção do seu robô, caso este seja 

modificados em qualquer momento durante o torneio. 

2.4.3. Os alunos serão convidados a explicar o funcionamento do seu robô, a fim de verificar se a 

construção e a programação do robô foram desenvolvidas por eles. 

2.4.4. Serão feitas perguntas aos alunos sobre os seus esforços de preparação, e ainda poderão ser  

solicitados a responder a inquéritos e participar de vídeo-entrevistas gravadas para fins de 

investigação. 

2.5. VIOLAÇÃO: 

2.5.1. Qualquer violação das regras de inspeção impedirá o robô de competir até que as 

modificações sejam efetuadas. 

2.5.2. No entanto, as modificações devem ser feitas observando os horários  do torneio, pois as 

equipes não devem atrasar a competição devido às modificações. 

2.5.3. Se um robô não cumprir todas as especificações (mesmo com a modificação), ele será 

desclassificado daquela rodada (mas não do torneio). 

2.5.4. Caso haja excessiva assistência do técnico ou o trabalho realizado com os robôs não for 

substancialmente desenvolvido pelos alunos, a equipe será desclassificada do torneio. 

3. RODADA 

3.1 PRÉ RODADA: 



3.1.1. Sempre que possível, os competidores terão acesso à prática nas arenas para a calibração, 

testes e ajustes durante a competição. 

3.1.2. Nas competições ƻƴŘŜ ŦƻǊŜƳ ŘƛǎǇƻƴƛōƛƭƛȊŀŘŀǎ άŀǊŜƴŀǎ ŘŜ ŎƻƳǇŜǘƛœńƻέ Ŝ άŀǊŜƴŀǎ ŘŜ ǇǊłǘƛŎŀέΣ 

ŎŀōŜ ŀƻǎ ƻǊƎŀƴƛȊŀŘƻǊŜǎ ǇŜǊƳƛǘƛǊŜƳ ǘŜǎǘŜǎ ƴŀ άŀǊŜƴŀ ŘŜ ŎƻƳǇŜǘƛœńƻέ ŀƴǘŜǎ Řŀ ǊƻŘŀŘŀ ƻŦƛŎƛŀƭΦ  

3.2  HUMANOS: 

3.2.1 Antes do início de cada rodada, as equipes deverão designar um membro do time 

que vai atuar como "capitão", que terá a permissão de tocar no robô, de acordo com 

as regras e orientação do árbitro. 

3.2.2 O capitão da equipe só poderá tocar no robô após ter solicitado ao árbitro a fazê-lo. 

3.2.3 Os demais membros da equipe (e quaisquer outros espectadores) que estiverem em 

torno da arena durante o desempenho dos robôs, deverão manter a distância mínima  

de 150 cm (aproximadamente 60 polegadas) de distância do campo, salvo disposição 

em contrário pelo árbitro. 

 

3.3 INÍCIO DA RODADA: 

3.3.1 A rodada vai iniciar de acordo com o horário marcado na programação, que será fixado 

na área de competição. Os times devem ficar atentos ao seu horário de competição.  

3.3.2 Depois de iniciada a rodada, não será permitido que os robôs saiam da área de 

competição por qualquer motivo. 

3.3.3 Os robôs terão o tempo máximo de 8 minutos para calibrar e percorrer a arena. O tempo 

de cada rodada será controlado pelo juiz. 

3.3.4 Calibração é definida como a obtenção de valores através de leituras de sensores e a 

modificação da programação do robô para acomodar tais valores. Uma vez iniciada a 

contagem do tempo, as equipes poderão calibrar seus sensores em qualquer parte da 

arena, entretanto o tempo já estará sendo computado. Os robôs não estão autorizados a 

circular pela arena durante a calibragem e nenhum ponto será marcado durante a 

calibração.  

3.3.5 O capitão da equipe deverá avisar ao juiz quando estiver pronto para iniciar a rodada 

com pontuação. Para iniciar a rodada, o robô deverá ser colocado no ponto de início na 

primeira sala, como indicado pelo árbitro. Uma vez iniciada a rodada, não será mais 

permitida a calibração.  

3.4 PONTUAÇÃO: 

3.4.1  O robô deverá seguir a linha preta onde esta estiver presente. 

3.4.2 Os robôs receberão 10 ponǘƻǎ ǇŀǊŀ ŎŀŘŀ άƎŀǇέ ƴŀ ƭƛƴƘŀ ǇǊŜǘŀ ŀǘǊŀǾŜǎǎŀŘƻ ŎƻƳ ǎǳŎŜǎǎƻΦ 

3.4.3  Os robôs receberão 10 pontos quando ultrapassar com sucesso cada obstáculo que estiver 

bloqueando a linha preta. 

3.4.4 Os robôs receberão 5 pontos por ultrapassar uma ou, quando for o caso, uma seqüência de  

lombadas redutoras de velocidade na linha preta. 

3.4.5 Os robôs receberão 50 pontos por entrar na sala por uma porta e sair  pela outra, sem 

ǘŜǊŜƳ ǎƛŘƻ ǘƻŎŀŘƻǎ ǇŜƭƻ άŎŀǇƛǘńƻέΦ hǎ Ǌƻōƾǎ ǉǳŜ ŦƻǊŜƳ ǘƻŎŀŘƻǎ ǇƻŘŜǊńƻ ǊŜƛƴƛŎƛŀǊ ƴŜǎǘŜ 

cômodo (ver regra 3.6.3) e ainda conseguir marcar a pontuação caso consiga concluir a 



tarefa do cômodo. /ƻǊǊŜŘƻǊŜǎΣ ǊŀƳǇŀ Ŝ άwŜŘ ½ƻƴŜέ ƴńƻ ǎńƻ ŎƾƳƻŘƻǎ ŎƻƴǎƛŘŜǊŀŘƻǎ para 

essa pontuação. 

3.4.6 Os robôs receberão 20 pontos para subir com sucesso a rampa sem qualquer assistência. 

3.4.7 Os robôs são penalizados em 15 pontos por cada falta de progresso (ver secção 3.6). 

3.4.8 Os robôs receberão  pontos pelo salvamento bem sucedido: (veja os desenhos abaixo) 

Primário - A recuperação será concluída quando a vítima for movida inteiramente para 

dentro da zona de evacuação em sua orientação vertical original. O robô deverá liberar 

totalmente a vítima, ou seja, nenhuma parte do robô poderá ter contato com a vítima. 50 

pontos. 

Secundário ς O resgate é composto de duas partes: 

Levantar a vítima (sem nenhuma parte da vítima tocar o chão) ς 20 pontos. 

Colocar a vítima na plataforma de evacuação original na posição vertical. 50 pontos 

(Nenhuma parte da vítima poderá estar em contato com o robô ou com o piso da arena). 

3.4.9 Caso haja empate na pontuação, este será resolvido com base no tempo gasto por cada 

robô (ou time de robôs) para concluir o percurso. 

3.4.10 Nenhuma equipe vai receber uma pontuação menor que zero em qualquer rodada. Se 

uma equipe concluir com êxito, pelo menos, uma sala durante a rodada  sua pontuação 

mínima será 50. 

 

Rescue A Primário: A,B,C,D,E,F  

Rescue A Secundário: G,H,I,J,K,L 

Rescue A Primário e Secundário: M 

 

 

3.5  FALTA DE PROGRESSO: 

3.5.1 A falta de progresso ocorre quando o robô ficar parado no mesmo lugar ou perder a linha preta 

sem apresentar nenhuma tentativa de recuperar o percurso. 

3.5.2  Se o robô perder a linha, ou não conseguir desviar devidamente de um obstáculo, deverá ser 

movido para o início da sala, corredor ou rampa (penalidade de 15 pontos por toque no 

robô). Se, após a terceira tentativa de passar por uma sala, o robô não tiver sucesso, o capitão 

da equipe poderá optar por mover o robô para o final da sala, corredor ou rampa para 

continuar. 



3.5.3 Uma equipe pode escolher parar a prova mais cedo, a qualquer hora, se a falta de progresso 

for causada por um defeito. Neste caso, o capitão da equipe deve indicar o desejo da equipe 

ao árbitro para encerrar. A equipe receberá todos os pontos obtidos até então. 

 

 

 

3.6 LOCALIZAÇÃO DA VÍTIMA: 

3.6.1 A vítima poderá ser colocada em seis diferentes locais na άRed Zoneέ, cada um com 

cerca de 300mm x 300mm de tamanho. O local será definido na hora da competição.  



3.6.1 Os seis lugares onde a vítima poderá ser colocadas serão conhecidos no dia da 

competição, entretanto não será feita nenhuma marcação na arena. A vítima não 

será colocada a menos de 100mm das paredes. 

3.6.2 Somente uma vítima será usada a cada round. 

3.6.3 Quando o robô se posicionar na entrada da arena para iniciar sua rodada, o arbitro 

vai rolar o dado para determinar qual área de posicionamento a vítima será 

colocada. O arbitro vai colocar a vítima dentro da posição sorteada de forma 

aleatória dentro da área de 300mm x 300mm designada para cada posição. 

3.6.4 Caso o robô mova a vítima e posteriormente solicite um reinício, a vítima vai 

permanecer onde foi colocada pelo robô. Caso esta tenha sido derrubada pelo robô, 

vai permanecer derrubada. 

3.6.5 Caso o robô pegue a vítima e, posteriormente uma reinicialização seja solicitada, a 

vítima será colocada na posição vertical, no local onde foi solicitado  o reinicio.  

 

4. RESOLUÇÃO DE CONFLITOS 

4.1 ÁRBITRO:  

4.1.1 Durante o jogo, cabe ao árbitro as decisões finais. 

4.2 ESCLARECIMENTO DAS REGRAS: 

4.2.1 Esclarecimento das regras podem ser feita pelos membros da RoboCup Junior Rescue 

International Technical Committee. 

4.3 CIRCUNSTÂNCIAS ESPECIAIS: 

4.3.1 Modificações específicas nas as regras para permitir  circunstâncias especiais, tais como 

problemas ou imprevistos e / ou capacidade do robô de uma equipe, poderão  ser 

acordadas no momento da competição, desde que a maioria dos competidores esteja de 

acordo. 

5. DOCUMENTAÇÃO 

5.1 REPORTING: 

5.1.1. Cada equipe deverá trazer uma apresentação eletrônica (por exemplo, no PowerPoint, 

formato PDF ou Flash) e um cartaz (tamanho aproximadamente A3) documentando a 

concepção, construção e programação de seu robô. 

5.1.2. As Apresentações e / ou pôsteres deverão ser mostrados para os juízes durante a 

sessão de entrevista, que será  agendada antes de serem expostos para visualização 

por parte dos juízes, outras equipes e do público. 

5.1.3. A apresentação deve fornecer informações sobre a equipe e como esta se preparou 

para RoboCupJunior. Áreas que poderiam ser abordados incluem: 

5.1.3.1 Nome da Equipe; 



5.1.3.2 Divisão (primário ou secundário); 

5.1.3.3 Nomes dos membros da equipe e (se possível) uma foto dos membros da 

equipe; 

5.1.3.4 País e Estado da equipe; 

5.1.3.5 Nome da escola e do bairro/cidade. 

5.1.3.6 Fotos do robô em desenvolvimento; 

5.1.3.7 Informações sobre o robô, incluindo esquemas, desenhos mecânicos e 

amostras de código; 

5.1.3.8 Alguma característica interessantes ou incomum do robô; 

5.1.3.9 O que a equipe espera alcançar com a robótica. 

5.1.4. Os Juízes vão assistir a apresentação e discutir o conteúdo com os membros da equipe. 

5.1.5. Os competidores serão convidados a apresentar as versões digitais de sua 

apresentação e poster. 

5.1.6. Os prêmios poderão ser atribuídos às equipes, mesmo que estas tenham 

apresentações pendentes. 

5.2 COMPARTILHAMENTO: 

5.2.1 Os times serão incentivados à assistirem as apresentações das outras equipes. 

6. CÓDIGO DE CONDUTA: 

6.1 FAIR PLAY: 

6.1.1. Robôs que causarem danos deliberados ou repetidos na arena serão desclassificados. 

6.1.2. Humanos que causarem interferência deliberada com robôs ou danos na arena serão 

desclassificados. 

6.1.3. Espera-se que o objetivo de todas as equipes é participar de forma justa. 

 

6.2 COMPORTAMENTO: 

6.3.2. Os participantes devem estar atentos com as outras pessoas e seus robôs quando se 

deslocarem na área da competição. 

6.3.3. Os participantes não devem entrar nas áreas de outras equipes, a não ser quando 

expressamente convidado a fazê-lo. 

6.3.4. Os participantes que se não tiverem um comportamento adequado, poderão ser 

convidados  a se retirarem  do local da competição com o risco de serrem 

desqualificados do torneio. 

6.3.5. Estas regras serão aplicadas a critério dos árbitros, dirigentes, organizadores do 

torneio e as autoridades policiais locais. 

6.3 MENTORES: 

6.4.2. Mentores (professores, pais, acompanhantes e qualquer outro membro adulto da 

equipe) não são permitidos na área de trabalho dos estudantes. 



6.4.3. Serão fornecidas cadeiras suficientes aos mentores para que possam permanecer em 

torno da área de trabalho da equipe, a fim de poderem observar o desempenho dos 

estudantes.  

6.4.4. Mentores não poderão reparar os robôs nem tão pouco estarem envolvidos na 

programação destes. 

6.4.5. Caso ocorra interferência do mentor na montagem ou programação dos robôs os  

juízes farão uma advertência na primeira instância. Se isso ocorrer novamente, a 

equipe corre o risco de ser desclassificada. 

6.4 COMPARTILHAMENTO: 

6.1.1. Um entendimento que tem feito parte do mundo das competições RoboCup é de que 

qualquer desenvolvimento curricular ou tecnológico deve ser compartilhado com os 

demais participantes após o torneio. 

6.1.2. Qualquer desenvolvimento pode ser publicado no site RoboCupJunior após o evento. 

6.1.3. Isso reforça a missão da RoboCupJunior como uma iniciativa educacional. 

6.5 ESPÍRITO: 

6.5.1. Espera-se que todos os participantes (alunos e mentores) respeitem a missão 

RoboCupJunior. 

6.5.2. Os árbitros e juízes agirão dentro do espírito do evento. 

6.5.3. O que vale não é ganhar ou perder, mas o quanto você vai aprender! 

 

 

 


