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Resumen

Esta plantilla de muestra de Word provee las pautas
basicas para ayudarle a preparar los documentos a
presentar, tal y como seran incluidos en la pagina web o
en un CD-ROM recopilatorio si se hiciere. Los
documentos se publicaran exactamente como sean
recibidos por la organizacion de Madridbot. Para
asegurar un aspecto profesional y una méaxima
uniformidad entre todos los documentos, le pedimos
cordialmente que ponga mucha atencién en respetar
estas pautas basicas, las cuales indican las é&reas
tipicamente disponibles para cada parte del documento,
desde el titulo hasta el texto principal asi como el tipo y
tamafio de las fuentes sugerido.

1. Introduccién

Las pautas para la presentacién de los documentos son un
elemento importante para ayudar en la obtencion de un
aspecto profesional y una calidad aceptable. Son muy
faciles de seguir con los actuales procesadores de textos
generalmente disponibles. Basta con tomar debida nota de
las areas que estan tipicamente disponibles para cada
parte del documento asi como el tipo y tamafio de las
fuentes sugerido. Para verla mejor, esta plantilla de
muestra estd completamente escrita con las fuentes
sugeridas para ser usadas en el documento. La puede
conseguir en [1].

2. Estilo del documento
2.1. Margenes, fuentes y espaciado entre lineas

Como el documento sera incluido en CD-ROM, la
limitacion, antes que en tamafio de pdginas, estara
impuesta por el espacio de memoria que ocupe el fichero
final que contiene el documento (formato PDF). El
documento debe ocupar como maximo 10MB. La
divisiébn en péaginas debe respetar, para facilitar su
posterior impresion, el aspecto DIN-A4 (21 cm x 29.7
cm) con los siguientes margenes:

e 2 cm, desde el margen superior hasta la primera linea
en cada pagina.

e 2 cm, hasta el margen interior del documento.

e 2 cm, hasta el margen exterior del documento.

e 2 cm, desde el margen inferior hasta la Ultima linea
del texto.

En la cabecera documento sera como la que se muestra en
esta plantilla, en la derecha se respetara el logotipo de
Madrid-bot y en la izquierda se pondra el logotipo del
instituto correspondiente. En el caso de disponer de
logotipo o ser algin participante sin instituto de
referencia deberd de poner el logotipo personal o de
Madrid-bot.

El Titulo, nombres de los Autores y sus datos deben ser
escritos en formato de una columna en la parte superior
de la primera pagina, mientras que el resto del texto debe
hacerse en formato de 2 columnas. El espacio entre
columnas es 0.5 cm, lo que deja 8.25 cm para el ancho de
cada columna, exactamente como est4d formateada esta
plantilla de muestra.

La fuente sugerida para usarse en el documento es Times
New Roman, con tamafios de letra variables de acuerdo
con la importancia de la parte del documento escrita:

e Para el titulo Times New Roman 22 negrita.

e Los nombres y datos de los autores en Times New
Roman 12.

e El resumen estara en Times New Roman 10 Cursiva.

e EIl cuerpo principal del documento estara en Times
New Roman 10.

e Los encabezamientos de seccién en Times New
oman 12 negrita, centrado y numerado.

e Los subapartados de seccién en Times New Roman
10 negrita, numerado y alineado a la izquierda.

e Las referencias se pondran en Times New Roman 9
con el formato que se indica en la seccién de
Referencias y en los ejemplos que se incluyen al
final.

En relacion con el espaciado entre lineas, hay dos simples
reglas a tener en cuenta. Primera el uso de espaciado
simple en el documento. Segunda, la separacién entre
secciones debe ser una Unica linea en blanco.



En definitiva, creemos que estas sencillas pautas para el
formato deben dar no sélo una densidad apropiada para
presentar un buen trabajo cientifico en las péaginas
asignadas a cada documento, sino también una adecuada
claridad al texto para permitir una apropiada lectura si
posteriormente es impreso.

2.2. Acerca de las figuras

Siempre que sea posible, se deberan colocar las figuras lo
mas cerca posible del lugar del texto donde se les haga
referencia por primera vez. Por otra parte se procurara
adecuar el tamafio de la figura para que ocupe la anchura
de una columna, siempre y cuando la claridad de la
misma no se vea comprometida, en cuyo caso se podran
utilizar el tamafio de las dos columnas, hasta un méaximo
de 17 cm.

Todas las figuras deben llevar un pié de figura que debe
ser escrito justo debajo de la figura, centrado con
referencia al formato de la figura y escritos en fuente
Times New Roman 9 italica para diferenciarlos del texto
principal. Las figuras se numeran secuencialmente y su
nimero y abreviacién “Fig.” deben aparecer en negrita,
exactamente como estd indicado en la Figl vy
referenciada en el texto del mismo modo que lo hacemos
en esta frase. Se suele decir que todas las figuras o tablas
que no son referenciadas desde el texto es porque no son
importantes y no deberian aparecer.

Es muy importante que la calidad de las figuras sea lo
suficiente buena para que se lean los textos, se vean los
esquemas claramente, y se diferencien los detalles. Es
preferible que las figuras se afiadan en color ya que el
documento sera consultado mayoritariamente en formato
electronico.

Fig. 1. Ejemplo de pie de figura
2.3. Acerca de las tablas

Las pautas para editar y situar las tablas son muy simples
y simulares a las figuras. Se puede usar negrita y
diferentes tamafios de letra para diferenciar la
informacion relevante que contienen como esta indicado
en la Tabla 1. Respecto a la anchura de las tablas, las
pautas a seguir seran las mismas que en las figuras. Si se
desea, se pueden utilizar colores en las tablas por estética
o claridad.

Sensores usados Aplicacion Fabricante
Ultrasonidos Deteccion de | ----
obstaculos
Infrarrojos Deteccion de | ----
linea

Tabla 1. llustracion de la edicion de una tabla

3. Sobre el titulo, los autores y el resumen

En esta seccion se explica el contenido y formato del
titulo, autores y resumen del documento.

3.1. Titulo

El titulo tendra la siguiente estructura: “Robot <nombre
del robot>: ...” . Detrds de los dos puntos se puede
completar con una frase alusiva al robot o simplemente
no se ponen los dos puntos y no se completa con nada.

3.2. Autores y Filiacion

La lista de autores coincidird con los nombres de los
componentes del grupo. El orden de los autores suele ser
en funcion de la implicacion en el disefio del robot o por
orden alfabético de apellidos. Al poner los autores se
pondra primero los apellidos, seguido del nombre
separado por una coma. Los autores se separardn por
punto y coma entre si.

Debajo de la lista de autores se pondrd el correo
electronico de contacto del grupo y el L.E.S., Centro de
Ensefianza o Universidad de referencia por la que
participan. En caso de querer que aparezcan las
direcciones de correo electrénico de los autores o de que
haya alguno de una filiacién diferente, se pondra una lista
con un superindice que se relacionara con el autor que
corresponda.

3.3. Resumen

El Resumen es un elemento bastante importante que da
una primera vision rapida de lo que trata su documento y
ayuda al lector a decidir si continGia leyendo o no. En él
se indicara el objetivo que se persigue con el disefio del
robot, la prueba para la que se ha preparado, y un
resumen de las caracteristicas mas destacables del robot.

4. Secciones iniciales

Tras el titulo, los autores y el resumen se comienza con
dos apartados que sirven de introduccién a la descripcion
técnica del robot.

4.1. Introduccion

El cuerpo del documento comienza con una introduccion
que introduce al lector en lo que se presenta a
continuacion contando posibles antecedentes a la
realizacion del robot, las motivaciones que llevaron a
construirlo y la organizacion del resto del documento
técnico.

4.2. El Equipo

Antes de entrar en los aspectos técnicos del robot, en este
apartado se debe hablar de las personas que forman el
equipo, de la experiencia que tienen haciendo robots y
participando en competiciones, de los estudios que cursan
0 cursaron, etc. Esta informacién es importante para
contextualizar el resto del documento.



5. La descripcion técnica

El nicleo principal del documento es la descripcién
técnica del robot en el que se describirdn las
caracteristicas del robot. A continuacién se presentan las
secciones que habria que afadir con una descripcion de
su contenido como guia.

5.1. Obijetivos de disefio

Cuando se realiza un robot siempre se plantean unos
objetivos de disefio que condicionan el disefio del robot
como puede ser que sea econémico, que sea ganador, que
no lleve demasiado tiempo de disefio, etc. Estos objetivos
suelen plantearse en funcion del tiempo disponible para
hacerlo, del presupuesto, de la experiencia de los
miembros del grupo, etc.

5.2. Estructura mecanica del robot

En este apartado se explica la estructura mecanica del
robot, los materiales que se utilizan y de dénde se ha
sacado la idea (si no es original) referenciado
adecuadamente.

5.3. Sistema sensorial

Explicacion de los diferentes sensores que forman el
robot y su porqué. En el apartado de referencias se puede
poner enlaces a los fabricantes de los sensores y/o a
paginas, articulos o libros de donde se ha sacado la
informacion. Puede ser interesante comentar el tipo de
sefial que dan los sensores (digital, analdgica, ...).

5.4. Sistema de traccién

En este apartado se explicaran los motores que se utilizan
y sus caracteristicas o referenciar otros documentos donde
se expliquen (paginas web, hojas de caracteristicas de
fabricante, articulos, libros, etc.). También se puede
incluir informacion de la electrénica de potencia que se
utiliza para controlar la velocidad o activacion o no de los
motores.

5.5. Electrénica del robot

Tras explicar los sensores que sirven de entrada al robot y
las salidas necesarias para controlar los actuadores, se
habla de la electronica que se utiliza para su control: el
procesador utilizado o la tarjeta de control, la electrénica
afiadida, si se han realizado y disefiado por el equipo, por
otras personas o se ha comprado hecho, etc.

5.6. Sistema de alimentacion

Una parte muy importante en un robot mévil autbnomo es
el sistema de alimentacion formado por las baterias. Es
interesante contar si se han utilizado baterias diferentes
para la légica y los motores, los tipos de baterias, la
duracién que tienen, ...

5.7. Programacion del robot

La programacién de un robot suele dividirse en lo que se
Ilama un nivel bajo, formado por las funciones dedicadas
a leer los sensores, generar las sefiales y algoritmos de
control de los motores, etc. Por otro lado un alto nivel
suele ser el dedicado al la estrategia, al posicionamiento,
y a la toma de decisiones.

En el documento es interesante explicar el lenguaje de
programaciéon  utilizado, las  herramientas  de
programacién y depuracion, la estructura general del
programa, los tipos de algoritmos utilizados, etc.

5.8. Otros apartados

Dependiendo del disefio que se realice también puede
haber otros apartados como comunicaciones internas o
externas, explicacion de algin algoritmo que se quiera
resaltar, etc.

5.9. La organizacidn del trabajo del equipo

Un factor muy importante para el éxito de la realizacion
de un robot es la planificacion del trabajo y la division del
mismo entre los miembros del grupo. En este apartado
deberian ponerse a grandes rasgos las diferentes fases o
partes en que se ha dividido el trabajo de realizacion del
robot y como se ha dividido entre los miembros del

grupo.

6. Apartados finales

En documento deberd terminar con
apartados:

6.1. Problemas encontrados y posibles mejoras

En el disefio de un robot, y especialmente si es el primero,
se suelen encontrar problemas con los que en un principio
no se contaba que pueden limitar la funcionalidad o
incluso hacer que no funcione el robot. Por otro lado, de
los errores se aprende y siempre suele haber algo que si lo
hicieras otra vez cambiarias o mejorarias para obtener un
mejor resultado.

Esta informaciébn muy interesante los
participantes que lean estos documentos.

6.2. Conclusiones

los siguientes

futuros

En el apartado de conclusiones se puede poner si se han
alcanzado los objetivos iniciales o su grado de
cumplimiento, una valoracion de la experiencia, etc.

6.3. Agradecimientos

En la seccion de agradecimientos es donde se suele
agradecer (si procede, por supuesto) la colaboracién de
patrocinadores, gente que ha ayudado externa al equipo,
etc.

6.4. Referencias

El apartado final de referencias es muy importante, como
en todo documento cientifico — técnico y se explica en
secciones posteriores.

7. Referencias

Las referencias son una parte muy importante en todo
documento cientifico — técnico y tienen una relacion muy
importante con la propiedad intelectual y los derechos de
autor, por un lado, y con indicaciones para el lector sobre
dénde ampliar o conseguir mas informacion por otro.

Los avances cientificos se basan en aportaciones que unos
investigadores realizan apoyandose en el trabajo de otros.
Es importante, cuando se coge una idea de un
determinado articulo, pagina web, de otro robot, etc.
Indicar quién es el autor inicial del trabajo, de la idea o
del disefio, ya que en caso contrario se puede tomar como



plagio (ya se ha dado el caso de reclamaciones por
utilizar ideas de otros robots sin hacer referencia a ellos).

Por otro lado es muy atil para los lectores poner
referencias de sitios donde se ha encontrado informacién
para realizar el robot, las tiendas donde se ha comprado
material, o los sitios donde se puede encontrar mas
informacion sobre motores, sensores, etc.

El estilo que hay que utilizar para nombrar las referencias
en este documento es lo que se conoce como IEEE
Referentes Style que se explica un poco a continuacién
pero que se puede consultar en detalle en [2].

La forma de Ilamar a una referencia en el cuerpo principal
del texto es simplemente insertando entre corchetes un
nimero de secuencia cada vez que se indica una nueva
referencia. Por ejemplo, [1], [2], ... . La identidad
completa de estas referencias, incluyendo autores, titulo,
medios de publicacion y datos especificos de la misma
(ndmeros de péaginas, fecha de publicacién) pueden
encontrarse al final del documento. Es muy facil (y a
menudo ocurre) confundir nimeros de paginas e incluso
fechas de publicacion, lo que puede causar una
frustracion significativa cuando un lector interesado
intente consultar la referencia. Por favor, sea tan
cuidadoso como pueda para asegurar que la informacion
concerniente a todas las referencias sea completa y
fiable. Esta es obviamente una parte muy importante y
relevante de su propio trabajo y no debe ser pasada por
alto. Puede incluir referencias a paginas web de Internet
donde se encuentre determinada informacion, si bien
siempre debe primarse la referencia original (articulo,
ponencia en congreso, etc.) si es posible y nunca debe
ponerse sélo la direccion de la pagina o URL sin indicar
donde esta situada o qué informacion contiene.

La lista de referencias final debe seguir el orden de
aparicion en el documento.

8. Conclusiones

En este documento se han presentado las pautas bésicas
de estilo y contenido que se deben usar al preparar el
documento definitivo para presentar en el concurso
ALCABOT-HISPABOT [1] con el fin de mantener cierta
homogeneidad entre todos los trabajos.

Estos trabajos seran publicados en la pagina web del
concurso (y puede que en un CD-ROM recopilatorio) sin
revision del contenido siendo los autores responsables de
la veracidad de su contenido y originalidad de todo
aquello que no referencien.

El documento final se presentard en formato PDF sin
proteger para permitir a la Organizacion afiadir cabeceras
y nimeros de pagina si fuera necesario.

Es importante recordar en todo momento que el
documento tiene como objetivo, ademas de dar la
posibilidad a los participantes de ensefiar lo que han
hecho, de servir a futuros participantes como una ayuda
inicial en la realizacion de sus robots.
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