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I. Informacoes Gerais

O objetivo da competicdo Manipuladores Roboticos Industriais € promover a roboética e a educacao
na area da robotica de manipulagdo, num quadro de competicao baseada em principios de fair play.
Adicionalmente pretende-se que seja uma competicdo numa area onde as competicdes sao
escassas, e que seja possivel de ser implementada recorrendo quer a simuladores, de forma que
seja possivel a implementagdo desta competi¢ao mesmo em instituigdes com menos recursos, quer

com equipamentos reais.

Apesar do publico-alvo desta competicdo serem os alunos do ISEP — Instituto Superior de
Engenharia do Porto, a competicdo ¢ aberta a participantes de institui¢des de ensino superior, de
escolas profissionais, de escolas basicas e secundarias e a participantes que se inscrevam a titulo

individual.

Esta competi¢do serd realizada com os robos disponiveis nos laboratérios do ISEP, nomeadamente

manipuladores das seguintes marcas:
- ABB Portugal (rob6s ABB)
- Universal Robots Spain S.L (robds Universal Robots)

Esta versdo das regras (versao Open de Robdtica@ISEP’2026) ¢ a versao final das regras que
estardo em vigor durante o Open de Robotica@ISEP 2026 e foram desenvolvidas tendo por base

as regras para a mesma prova, desenvolvidas pela Sociedade Portuguesa de Robdtica (SPR).

Quaisquer duvidas relativas a esta competicao deverdo ser colocadas através do endereco de email

robosmanipuladores@lists.sprobotica.pt ou do endere¢o de email mss@isep.ipp.pt.
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I1. Especificacao da competicao

1. A competi¢ao envolve desenvolver uma solugao, baseada num rob6é manipulador, para um

problema proposto pela organizagdo ou idealizado pela equipa.

2. A competicdo esta dividida em duas categorias:

a)

Manipuladores Industriais “Cléssicos”: esta categoria envolve o desenvolvimento
de solugdes para um problema que envolvam a sua realizacdo no menor tempo de

ciclo possivel;

b) Manipuladores  Industriais  Colaborativos:  esta categoria envolve o
desenvolvimento de solu¢des para um problema que envolvam obrigatoriamente a
colaboracao de robds com humanos.

3. A competicio encontra-se organizada em duas fases:

a) uma primeira fase, a decorrer no més anterior ao Open de Robotica@ISEP, e que
se desenrolard no ambiente de simulagdo; de aqui em diante, esta fase da prova sera
denominada de “Prova em Ambiente Simulado™;

b) uma segunda fase, a decorrer nos dias do Open de Robdtica@ISEP, e que se
desenrolard em ambiente real; de aqui em diante, esta fase da prova sera
denominada de “Prova em Ambiente Real”.

4. Nao ha limite para o nimero de equipas participantes na primeira fase. O numero de

equipas participantes na segunda fase podera ser limitado, em fun¢do do numero de

manipuladores roboticos disponiveis no local do Open de Robotica@ISEP.

4 de margo de 2026
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II1. Especificacao da Primeira Fase da Prova — Prova em Ambiente

Simulado

1. Apos a inscricao ser efetivada, a equipa receberda uma licenca de software para o

desenvolvimento da sua prova.

a) Caso alguma equipa pretenda participar recorrendo a um outro software de
simulagdo de robds (por exemplo, CoppeliaSim, ROS / Gazebo, Visual
Components, WeBots, etc.), que ndo o disponibilizado pela organizagdo do Open
de Robotica@ISEP, também o poderdo fazer. Neste caso, terdo de ser as equipas a

assegurar a licenca necessaria do software, caso este ndo seja de utilizagdo livre.

2999

2. Na categoria “Manipuladores Industriais “Classicos””, no més anterior ao arranque do
Open de Robotica@ISEP serd indicado as equipas o problema para o qual terdo de propor
uma soluc¢do. Esta proposta de solugdo devera ser desenvolvida em ambiente de simulagao

e devera ser “submetida” até ao dia do arranque do Open de Robética@ISEP.

3. Na categoria “Manipuladores Industriais Colaborativos”, serdo as equipas que terdo de
propor uma solucdo para um problema de colaboragdo entre robds e humanos que tenham
identificado. Esta proposta de solugdo devera ser desenvolvida em ambiente de simulacao

e devera ser “submetida” até ao dia do arranque do Open de Robotica@ISEP.

4. As propostas de cada equipa para a resolu¢do do problema serdo avaliadas pelo juri da

prova, tendo por base critérios técnico-cientificos e de exequibilidade da solugao.

5. Do resultado da avaliagdo resultard uma classificacdo ordenada das equipas. Caso o
numero de equipas nesta fase exceda largamente o numero de robos disponiveis para a
Prova em Ambiente Real, a organizagdo pode limitar a participacdo nesta prova so as

equipas que obtenham a melhor classificagdo na Prova em Ambiente Simulado.

4 de margo de 2026 ISEP — Instituto Superior de Engenharia do Porto
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IV. Avaliacao da Prova em Ambiente Simulado

1. A avaliagdo da Prova em Ambiente Simulado sera realizada através de:

a) uma apresentacdo técnica (com uma duragdo ndo superior a 15 minutos e que
devera ser baseada numa apresentacdo PowerPoint (ou outro suporte)) da sua

proposta de resolucao do problema, incluindo um video da simulacao desenvolvida;

b) o esclarecimento de eventuais dividas e a resposta a questdes técnicas do juri.
2. A avaliagdo efetuada pelo juri deve seguir os seguintes critérios:
a) qualidade técnico-cientifica da proposta, avaliada com base na apresentagao técnica

para o juri; Ponderagao = 30%;
b) exequibilidade da solucao proposta e potencial de aplicagdo; Ponderagdo = 30%;

c) qualidade e sucesso da solucdo técnica apresentada, avaliada com base na

apresentacao técnica e video da solugdo; Ponderagao = 40%.
3. Cada membro do jari atribuira 0-10 pontos por critério.

4. Os pontos atribuidos por cada membro sdo somados, e as equipas sdo classificadas de

acordo com esta soma.

5. No caso de empates, o juri deve votar a ordenagdo das equipas empatadas, tendo o
representante da Comissdo Organizadora da competicdo capacidade de desempatar, se

necessario.

4 de margo de 2026 ISEP — Instituto Superior de Engenharia do Porto
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V. Especificacao da Segunda Fase da Prova — Ambiente Real

2999

1. Na categoria “Manipuladores Industriais “Cléssicos””, sera indicado as equipas o problema
para o qual terdo de implementar uma solugdo. Esta solugdo deverad ser desenvolvida
recorrendo ao robd disponibilizado pela organizacdo e devera ser apresentada ao juri da

prova, na sessao de apresentagao.

2. Na categoria “Manipuladores Industriais Colaborativos”™, as equipas terdo de implementar
uma solucdo para o problema de colaboragdo entre robds e humanos que identificaram.
Esta solugdo devera ser desenvolvida recorrendo ao robd disponibilizado pela organizago

e devera ser apresentada ao juri da prova, na sessdo de apresentagao.

3. As solugdes de cada equipa para a resolucdo do problema serdo avaliadas pelo juri da

prova, tendo por base critérios técnico-cientificos e de exequibilidade da solugao.

4 de margo de 2026 ISEP — Instituto Superior de Engenharia do Porto
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VI. Avaliacao da Prova em Ambiente Real

1. A avaliagdo da Prova em Ambiente Real sera realizada através de uma sessdo de

apresentagao que constara de:

a) uma apresentacdo técnica (com uma duragdo ndo superior a 20 minutos e que
deverd ser baseada numa apresentacdo PowerPoint (ou outro suporte)) da sua
proposta de resolugao do problema;

b) o esclarecimento de eventuais duvidas e a resposta a questdes técnicas do juri;

c) uma apresentacao ndo-técnica curta em conjunto com uma demonstracido publica
(com uma duragdo nao superior a 30 minutos), respondendo simultaneamente a
desafios lancados pelo publico e/ou pelo juari;

d) na categoria “Manipuladores Industriais “Classicos™”, a apresentacdo da solucdo
no robd devera ser efetuada em modo manual e s6 um membro da equipa (o que
opera a consola de programagdo) podera estar dentro do volume de trabalho do
robo.

2. A avaliagdo efetuada pelo juri deve seguir os seguintes critérios:

a) qualidade técnico-cientifica da proposta, avaliada com base na apresentagdo técnica
para o juri; Ponderagao = 25%;

b) qualidade da solucdo proposta; Ponderagao = 25%;

c) capacidade de apresentar a solugdo ao publico, avaliada com base na forma como
a apresentacao nao-técnica e a demonstragdo publica sdo realizadas pela equipa;
Ponderagao = 20%;

d) qualidade e sucesso da demonstracdo, avaliada com base na demonstragdo publica;
Ponderacao = 30%.

3. Cada membro do juri atribuira 0-10 pontos por critério.
4. Os pontos atribuidos por cada membro sdo somados, e as equipas sdo classificadas de

acordo com esta soma.

4 de margo de 2026
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5. No caso de empates, o juri deve votar a ordenagdo das equipas empatadas, tendo o
representante da Comissdo Organizadora da competicdo capacidade de desempatar, se

necessario.

4 de margo de 2026 ISEP — Instituto Superior de Engenharia do Porto
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VII. Juri da Prova

1. A competicao ¢ conduzida sob a supervisdo de um juri, constituido preferencialmente por

um numero impar de individuos, de acordo com as seguintes orientacdes:

a) 1 ou 2 investigadores da academia (com Doutoramento), de preferéncia com

atua¢do na area da automacao e robotica;

b) 1 ou 2 individualidades ligadas a industria, de preferéncia com atuagdo na area da

automagao e robotica;

c) 1 membro da Comissdo Organizadora da competigdo.
2. Quaisquer duvidas relativas a interpretagdo destas regras sao decididas pelo juri da prova.
3. Em caso de incumprimento das regras da competi¢do, ou de falta de fair play por um, ou

mais, membros de uma equipa, o juri tem o direito de impor uma penalidade na forma de

subtracao de pontos a equipa incumpridora.

4. No caso de comportamentos dos membros da equipa que afetem padrdes morais, bons
costumes a dignidade humana, os sentimentos religiosos ou a seguranga dos participantes,
o0 juri tem o direito de impor uma penalidade na forma de subtracdo de pontos a equipa
incumpridora ou, em casos considerados mais graves, pode mesmo decidir pela

desclassificacdo da equipa.

5. As decisdes do juri sdo definitivas e delas nao ha a possibilidade de recurso.

4 de margo de 2026 ISEP — Instituto Superior de Engenharia do Porto
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VIII. Divulgacao de dados pessoais e partilha de informac¢ao com o(s)

patrocinador(es)

1. A inscricdo de uma equipa nesta competi¢ao, implica que os membros da equipa
concordam com a recolha e publica¢do de informacgao bésica sobre os membros da equipa,
nomeadamente, a marca do robd, o nome da equipa e dos seus elementos, o nome da
institui¢ao dos membros da equipa, € permitem a recolha de fotos e videos no local onde
decorre a competi¢ao e zonas anexas € a sua divulgagado, pelos organizadores do evento e

eventuais parceiros, sem necessidade de informar as equipas.

2. A inscricdo de uma equipa nesta competi¢do, implica que os membros da equipa
concordam com a partilha das simulagdes / dos programas que desenvolvam com a(s)

empresa(s) patrocinadora(s) da prova.
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