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Bases de competencia -

PRECISION, INACAP y Neoeduca anuncian las bases para la tercera fecha del Torneo Nacional de
Robdtica Escolar 2026, categoria rescate, que se llevard a cabo el préximo viernes 10 de julio, desde
las 10.00 horas en la Escuela América, ubicado en Alonso de Ercilla 144, Combarbald, Region de
Coquimbo.

Este reglamento oficial, adaptado por la Liga Robdtica Chilena, establece las bases y normas que
regirdn la categoria de rescate, garantizando un marco de participaciéon equitativo, seguro y
desafiante para todos los equipos.

Invitamos a todos los participantes (competidores y tutores) a revisar detenidamente este
documento y a prepararse para una experiencia enriquecedora en el dmbito de la robdtica
educativa y competitiva.

Novedades
Se incorpora el punto Intersecciones y puntos muertos en el capitulo Escenario de
competencia, para la categoria rescate avanzado.
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Reglas de la competencia

El objetivo de la categoria “Rescate” es desafiar a los estudiantes a disefiar y programar robots
auténomos capaces de realizar misiones de rescate en entornos simulados. Los robots deben seguir
una linea negra a través de un campo con obstdculos, identificar ‘victimas’ y transportarlas de
manera segura a una zona de evacuacion.

Esta categoria fomenta el aprendizaje en programacion, electrénica y robdtica aplicada, alinedndose
con el desarrollo de habilidades STEAM, la resolucién de problemas y el trabajo en equipo en un
entorno competitivo y educativo.

La competencia de rescate se subdivide en dos subcategorias:

e Rescate inicial: orientada a equipos que se inician en la robdtica, con poca o nula
experiencia participando en la Liga Escolar de Robdtica.

e Rescate avanzado: orientada a equipos que ya poseen trayectoria en robdtica, participando
y destacdndose en fechas anteriores de la liga escolar de robética. La complejidad de esta
categoria serd mayor.

La organizacion de la Llga de robética asignara a los equipos en cada subcategoria,
considerando como criterio resultados anteriores y la edad de los participantes de cada equipo.

Los cambios especificos para cada subcategoria serdn anunciados via correo electrénico a cada
uno de los equipos, seglin donde sean asignados.

A continuacidn, se presentan las reglas generales de la competencia.
1. Escenario de competencia

El escenario consiste en un recorrido basado en lineas negras, cuyo disefio se revelard el dia de la
competencia. Sin embargo, a continuacion se detallan los elementos que lo componen:

e Ellugar de partida estd delimitado por una linea negra perpendicular, al igual que la meta.

e La superficie del escenario estad construida de melamina blanca, y las lineas del circuito estadn
hechas con cinta 3M negra de 19 mm de ancho.

e Las dimensiones aproximadas del escenario pueden oscilar desde 180 [cm] hasta 360 [cm]
de ancho y 240 [cm] de largo.

e Laslineas en forma de 'L' forman dngulos de 90° o mas.

e Las lineas segmentadas tendrdn un espaciado méaximo de 4 cm.

e El robot debe comenzar en la zona de inicio; sin embargo, puede estar parcialmente dentro
de esta (Figura baldosa N°8).
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En la pista puede haber un cubo de obstaculo de 10 cm de lado, el cual debe ser rodeado
por el robot y puede estar ubicado en cualquier parte del circuito donde haya un tramo de
linea recta.

Habrd una seccién sorpresa en la pista con un hito asociado, la cual se revelara el dia del
torneo.

Posibles segmentos de pista

Las siguientes baldosas representan posibles segmentos de pista. Estos segmentos seran
combinados para crear una pista, que los equipos deberan resolver de manera auténoma.
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Figura N°1: Baldosas que conforman la pista

Los equipos deben tener en consideracion:

Las baldosas pueden variar en tamafio y dngulo, con dimensiones aproximadas de 40x40
[cm].

Las baldosas 2, 4 y 5 pueden contener lineas segmentadas.

La baldosa 8 corresponde al punto de partida y la meta.

Desafio cuadrado con caminos alternativos e indicador de camino

Como parte del recorrido, también podré incluirse el desafio del cuadrado de caminos alternativos

(ver figura N°2).

A continuacién, se detalla cémo el robot debe resolver los caminos alternativos:
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Las lineas perpendiculares y los cuadrados con caminos alternativos estardn demarcados
por cinta 3M negra de 19 [mm] de ancho.

La primera linea (L1, en la imagen 2) serd perpendicular y tendrd un largo aproximado de 30
[cm].
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e La segunda linea (L2) indicarda cémo el robot debe recorrer el cuadrado de caminos
alternativos, y podrd encontrarse a la izquierda o derecha del camino. La linea (L2) tendra un
largo aproximado de 15 cm. En la imagen, se muestran los casos de como el robot debe
recorrer el cuadrado segun la posicién de la L2.

e Si el robot recorre el cuadrado en sentido equivocado, se considerard que ha salido del
camino y el juez sefialara la pérdida de progreso.

F2 F2
L1 L1
_E 12 L2 :l_
| ']
} ¢
Fi | ! F1
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Figura N°2: Ejemplo de recorrido segun cuadrados de caminos alternativos
Rampas

Como parte del recorrido, también podra haber rampas, las cuales tendrdn una altura maxima de 25
[cm]y un &ngulo de inclinacién maximo de 35° tanto en subida como en bajada.

La linea de la rampa estard demarcada con cinta 3M negra de 19 [mm] de ancho, y habrd una zona
de seguridad de al menos 10 cm a cada lado.

20° 20°

Figura N°3: Representacién gréfica de la rampa
Checkpoints

Los checkpoints son marcadores redondos, impresos en 3D y de color naranjo, ubicados en
distintos puntos de la pista. Cumplen la funcién de marcar los hitos donde el robot obtiene puntaje y
sirven como ubicacién de reinicio en caso de falta de progreso, con el correspondiente descuento
de puntaje.

Algunas consideraciones:
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® Los checkpoints pueden medir entre 5y 12 mm de grosor y tener hasta 70 mm de didmetro.

e En la pista se podran ubicar de cinco a siete checkpoints, cuya ubicacién serd anunciada por
el juez al comienzo de las rondas.

e Cuando el robot alcanza un checkpoint, el capitdn del equipo tiene la opcién de levantar el
marcador y guardarlo. De esta manera el juez y el equipo conoce desde que hito el equipo
puede reiniciar.

e El objetivo de los checkpoints es servir como referencia de avance y facilitar la medicion del
desempefio en la prueba, ajustando el puntaje segun los intentos requeridos para superar
cada segmento entre checkpoints.

Baches

Los baches, también llamados “speed bumps” son elementos fisicos en el campo de competencia
que simulan irregularidades en el terreno, disefiados para desafiar la capacidad de los robots de
superar obstédculos sin perder la linea guia.

Algunas consideraciones:

e Son protuberancias o elevaciones fijas en la superficie de la pista y hechas del mismo color
que el fondo (blanco). En caso de que el bache cruce la linea negra, esa parte serd negra.

e Su largo méximo puede ser de 40 cm (igual que el tamafio estdndar de una baldosa) y tendra
forma de semicirculo con un radio de hasta de 6 mm.

e Su propdsito es simular terreno accidentado o superficies irregulares, obligando a los robots
a demostrar traccion, estabilidad y buen disefio de sensores para no perder la linea guia ni
atascarse, y en consecuencia, ser capaces de realizar el “rescate”.

e Los baches pueden estar dispuestos en dngulo recto con respecto a la linea negra (90°) o de
manera diagonal (formando un dngulo de 45° respecto a la linea).

e Su posicién final en la pista serd revelada al inicio de cada una de las rondas de competicién.
Laberintos

Un laberinto es una estructura formada por pasillos y paredes que crean multiples caminos, con el
objetivo de que quien entra en él logre encontrar la salida atravesando rutas que pueden incluir
callejones sin salida, cruces y giros.

El objetivo de esta prueba es desafiar a los robots, los cuales deben navegar de manera auténoma
desde el punto de inicio hasta el de llegada utilizando sensores y algoritmos de resolucién, sin
ayuda externa.
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Algunas consideraciones:

e Sefalizacidén de inicio y fin: La entrada y la salida tendran una linea negra perpendicular al
camino principal que indica el limite del mini laberinto.

e Sin guia de linea interior: Dentro del laberinto no habra linea negra continua que muestre el
recorrido, por lo que el robot no podréd usar seguimiento de linea.

e Paredes laterales: Ambos lados del camino estardn delimitados por muros de al menos 20
[cm] de altura, lo que impide que el robot salga del recorrido y obliga a usar navegacién
basada en sensores de distancia o mapeo.

e Separacion entre paredes: la separacion minima entre paredes sera de al menos 35 [cm], lo
que garantiza suficiente espacio para que los robots puedan moverse con soltura y ejecutar
giros sin riesgo de quedar atascados.

e Variabilidad de disefio: La trayectoria y los dangulos del laberinto pueden cambiar en cada
ronda, dificultando una programacion rigida y favoreciendo algoritmos adaptativos.

Este laberinto podra ubicarse en cualquier lugar de la pista, y podria 0 no ser parte de la
construccién de la pista final.

Intersecciones y puntos muertos

Como parte del recorrido en la categoria Rescate Avanzado, el robot deberd ser capaz de tomar
decisiones auténomas al enfrentarse a intersecciones y puntos muertos, interpretando
correctamente los indicadores de camino dispuestos en la pista.

Indicador de camino (marcador verde)

El robot deberd reconocer de manera autonoma marcadores de color verde para determinar la
direccion a seguir en cada intersecciéon. Estos marcadores son cuadrados de 25 mm x 25 mm,
ubicados sobre la superficie blanca de la pista, justo antes de la interseccién.

Las reglas para la toma de decisién son las siguientes:

Si hay un marcador verde al lado izquierdo de la linea, el robot debe girar a la izquierda.

Si hay un marcador verde al lado derecho de la linea, el robot debe girar a la derecha.

Si no hay marcador verde antes de una interseccion, el robot debe continuar recto.

Si hay dos marcadores verdes, uno a cada lado de la linea antes de la interseccion, se trata
de un punto muerto: el robot debe girar 180° y retroceder por el camino por el que llegé.

Consideraciones generales

Las intersecciones son siempre perpendiculares, es decir, los caminos que se cruzan forman
angulos de 90°. Estas intersecciones pueden presentarse en dos formatos:
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e 3 ramales (en forma de T): el camino principal se une con un ramal lateral, permitiendo al
robot continuar recto o girar hacia uno de los lados.

e 4 ramales (en forma de +): el camino principal se cruza con otro camino completo, dando al
robot la posibilidad de continuar recto, girar a la izquierda o girar a la derecha. En este caso,
siempre habrd un marcador verde que indique cudl de las tres opciones debe tomar.

Los diferentes casos se ilustran a continuacion:

o il | il il
1 1 1 |
BTC BTC BTC BTC
A A A A
A --> impossible A-->B A-->C A-->A
B-->C B->A B-->C B-->A
C-->B C->B C->A C->A
C C C C C C
B D B+D B+D B D B FD B+D
A A A A A A
A->C A->B A-> A->B A->D Ase A
B->D B-->»r~ 5->-: B->A B->C B->B
B=mA G i c->D c-> c->C
D->B D->B D->A D= D->D D-—->

Figura N°4: Ejemplo de recorrido segun intersecciones y puntos muertos
Obtenido de RoboCup Junior Rescue Line - Rules 2026

2. Sobre el robot

El robot debe ser totalmente autébnomo. Se permite el uso de cualquier sensor y actuador que el
equipo considere necesario.

Una vez que el robot salga de la zona de partida, no estard permitida ninguna comunicaciéon con
dispositivos, ya sea por medios aldmbricos o inaldmbricos. Los jueces verificardn que los
dispositivos Bluetooth estén desactivados.
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El tamafio del robot no puede exceder los 20 cm de largo, 20 cm de ancho y 20 cm de alto. Cada
centimetro adicional sera penalizado con 20 puntos.

No hay restricciones de peso.

No estd permitido la utilizacién de cdmaras en el robot.

3. Manipulacioén del robot

Durante la ronda, solo el juez y solo 2 miembros del equipo podrdn manipular el robot.

No se permitird la presencia de otros miembros del equipo en la pista durante la duracién de la

ronda.

El juez podra descalificar al equipo en caso de hacer caso omiso a la instruccién de alejarse de la

pista

4. Sobre la competencia
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A.

La competencia comenzard a las 10:00 horas y se espera terminar alrededor de las
16:00 horas.

Los equipos tendrdn dos rondas para desarrollar el desafio, y los puntajes seran
acumulativos entre rondas.

Cada equipo dispondra de 5 minutos para desarrollar el desafio.

El representante del equipo debe dejar el robot en la mesa de competidores antes
del inicio de cada ronda. Los equipos que no dejen el robot en la mesa de
competidores después de reiterados llamados podrdn ser descalificados por el juez.

Una vez dejado el robot en la mesa de competidores, no se podra modificar la
programacién ni el armado.

El robot podré ser retirado de la mesa de competidores sélo cuando haya terminado
la ronda.

Los robots solo pueden tener almacenado en su memoria un programa. Si no es asi,
los participantes deberan borrar todos los programas no utilizados antes de dejar el

’

robot sobre la mesa al inicio de cada ronda. En caso de no poder borrar todos los
programas, se debe dejar el robot en la mesa de competidores con las indicaciones
del programa a ejecutar (post it indicando el nombre del programa que se ejecutard).
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H. El robot no podrd ser manipulado durante las rondas. En caso de que esto ocurra, se
asignara 1.5 minutos al tiempo maximo de la ronda.

I. El recorrido estd compuesto por hitos, marcados con checkpoints y los cuales
sumaran puntajes al ser alcanzados.

J. En cada ronda, el robot puede reiniciar como méximo dos veces. Sin embargo, se
descontardn 10 puntos por cada reinicio. El robot podra reiniciar desde el dltimo hito
logrado.

K. La superficie del robot debe estar en todo momento en contacto con el recorrido
marcado en la superficie del escenario.

L. El puntaje asociado al tiempo (en segundos) de cada ronda se calculard de la
siguiente manera: (300 - tiempo en segundos) / 4.

M. Existird un bonus en puntaje para los robots que logren llegar a la meta, se detengan
y realicen un cambio de luces indicando su llegada (prendiendo y apagando una luz
3 veces con el robot detenido)

Desafio express

Los estudiantes deberdn desarrollar un desafio express. Los miembros escolares de los equipos se
dirigirdn a una sala con sus robots y computadoras para el desarrollo de este.

El objetivo del desafio es establecer la coherencia entre la solucion presentada en las rondas vy el
conocimiento de la solucién por parte de los estudiantes.

El desafio express sera anunciado por la organizacion el mismo dia del torneo. Los equipos
dispondrdn de 30 minutos para desarrollar el desafio.

Los profesores, tutores y/o acompafiantes no podran participar en esta actividad. En caso de
verificarse su participacion, el equipo sera descalificado del desafio.

Calculo del puntaje final
El puntaje final del equipo en el torneo seré calculado de la siguiente forma:

Puntaje final = Puntaje ponderado desafio express * (Puntaje ronda 1+ Puntaje ronda 2)

Puntaje ponderado del desafio express: Se calcula en relacidn al puntaje alcanzado en el desafio
express y la cantidad de hitos logrados en la mejor ronda del participante.
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En caso de que dos o mas equipos logren el mismo puntaje final y tengan la opcién de acceder a los
primeros tres lugares, se realizard una ronda de desempate con los equipos empatados.

5. Equipos

Los equipos deberan estar formados por un maximo de 5 estudiantes + un tutor. El mismo equipo
podra participar en la categoria Sumo.

Los participantes pueden ser estudiantes de ensefianza bésica y/o ensefianza media.

Los equipos participantes deberan llenar la ficha de inscripcién disponible en la pagina web
https://torneorobotica.cl

Los equipos participantes deberan contar con un profesor o tutor responsable del equipo.

Se dard preferencia al primer equipo inscrito de cada establecimiento. En caso de que el
establecimiento inscriba un segundo equipo, éste quedara a la espera de la disponibilidad de cupos.
6. Premios

La ceremonia de premiacion del torneo se llevara a cabo el mismo dia de la competencia, luego de
la segunda ronda (se espera realizar la premiacién entre las 15:00 y 16:00 horas). Todos los
participantes del torneo recibirdn un diploma de participacion.

Con el fin de maximizar el impacto de los premios, estos no serdn entregados a instituciones de la
misma regién de procedencia. Por ejemplo, si una institucién (A) de la regién de Antofagasta alcanza
el primer lugar, otra institucién (B) de la regién de Antofagasta alcanza el segundo lugar y el tercer
lugar es alcanzado por la institucién (C) de Valparaiso, los premios serdn entregados a (A) y (C).

En caso de que dos o mds equipos logren el mismo puntaje final y tengan opcién de acceder a uno
de los premios, se realizard una ronda de desempate con los equipos igualados en desempefio.

7. Rondas de evaluacion

La participacién de cada equipo sera evaluada por un juez, quien registrard en una rubrica los hitos
alcanzados por el robot durante la ronda. Sera responsabilidad exclusiva del capitan del equipo
revisar y confirmar que el puntaje asignado coincida con lo registrado en dicha ribrica
inmediatamente al término de la ronda/desafio. En caso de detectar alguna discrepancia, debera
comunicar de forma oportuna al juez responsable, antes de que se finalice el proceso de evaluacion.

Una vez cerrada la ronda, no se aceptaran reclamos ni solicitudes de revisién del puntaje. Esta
medida busca asegurar la transparencia y el correcto desarrollo de la competencia, promoviendo la
responsabilidad y participacién activa de todos los integrantes del equipo en el proceso de
evaluacion.

10

AR

Ha =
COMBARBALA

- R FUNDACION MinCiencia
mnacap PR ECISIUN «NlﬁCA == MUSTAKIS ﬁ _—



https://torneorobotica.cl

LIGA YL

Robotica

8. Otras consideraciones

Las condiciones de luz pueden variar durante la jornada, por lo que los equipos deben aislar
adecuadamente los sensores de luz del recinto.

Los arbitros tendran la capacidad de tomar decisiones ante cualquier malentendido o ambigiliedad
presente en las bases de las categorias durante el evento.

Ante cualquier situacién que atente contra el espiritu del torneo de robdtica y/o que no esté
contemplada en las Bases de este torneo, el grupo de arbitros convocara una reunién para tomar
una decision.

Serd causal de descalificacién cualquier comportamiento o conducta fisica o verbal que atente
contra la dignidad o integridad de las personas.

Nos reservamos el derecho de utilizar y difundir cualquier material audiovisual captado durante los
dias del evento, segun lo indicado en los términos y condiciones disponibles en la pagina web

https://torneorobotica.cl/terminos-y-condiciones/

Al inscribirse y participar en la Liga de Robética, los participantes reconocen haber leido,
comprendido y aceptado los términos y condiciones y Politica de privacidad disponibles en la
pagina web https://torneorobotica.cl en su totalidad, incluyendo las bases reglamentarias de cada
competencia.

Al inscribirte en el torneo, confirmas lo siguiente:

e Autorizacion de apoderado: Cuentas con autorizacién escrita de tu apoderado o tutor legal
para participar, asumiendo toda responsabilidad por riesgos inherentes a la actividad
educativa y uso de tecnologia.

e Aprobacion institucional: Tu establecimiento educacional ha autorizado tu participacion,
realizado las gestiones pertinentes y libera de responsabilidades al organizador por
accidentes durante el evento.

Para fomentar que los estudiantes apliquen sus conocimientos, habilidades y actitudes para
desarrollar la mejor solucién, se penalizara la interaccién de los profesores, tutores y con cualquier
computador durante el evento. Cada vez que un profesor sea visto por los jueces en contacto fisico
con un computador, serd notificado y penalizado segun el siguiente esquema:

e Aviso 1: 30 puntos.
e Aviso 2: 150 puntos.
e Aviso 3: 300 puntos.
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Enlaces de interés:

e Politica de privacidad: https://torneorobotica.cl/politicas-de-privacidad/
e Terminos y condiciones: https://torneorobotica.cl/terminos-y-condiciones

Revision: 23 de mayo de 2026.
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