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CONTROLE DO DOCUMENTO
Titulo Caderno de Missdes - Modalidade | - LEGO Smart City Challenge
Evento Desafio UniRV de Robética e Inovagéo - SUDOEXPO 2026

Equipes participantes da Modalidade | - LEGO Smart City

Publico-alvo Challenge

L Orientar a preparagdo e a execugao das cinco missdes
Finalidade preparag ¢

presenciais.
Emi Comisséo Organizadora do Desafio UniRV de Robética e
missor -
Inovagao
Classificagao Documento técnico oficial de uso publico

Histoérico de revisoes

Minuta consolidada para

05/08/2026
validagao técnica.

Comissao Organizadora

Reorganizagao editorial e

1.0 05/08/2026 oo ST
emissao para publicagao oficial.

Comissao Organizadora
Hierarquia documental

Em caso de divergéncia, prevalecem, nesta ordem: Edital e retificacdes; Regulamento Técnico da Modalidade |; comunicados
oficiais; este Caderno de Missdes; Memorial da Arena. O conteldo técnico das missdes somente podera ser alterado por ato
formal da Comissao Organizadora.

Natureza deste documento
Este caderno descreve objetivos, configuragdes iniciais, sequéncias operacionais, critérios de pontuagao, condigdes de
concluséo e validagao das cinco missdes. Nao substitui o Edital, o Regulamento Técnico nem o Memorial da Arena.
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1. INTRODUGAO E OBJETIVOS

1.1 Introducgao

A Modalidade | - LEGO Smart City Challenge representa operagdes de uma cidade inteligente e sustentavel. As equipes
utilizardo um unico robd educacional, totalmente autdbnomo, para executar tarefas de mobilidade urbana, energia,
sustentabilidade, servigos publicos e integragéo de operacgdes.

As cinco missdes sdo realizadas dentro da mesma tentativa oficial, com duragdo maxima de 3 minutos. A estratégia
devera considerar a continuidade da arena: os elementos permanecem nas posi¢ées alcangadas e nao séo
reinicializados entre as missoes.

1.2 Objetivos do Caderno de Miss6es

e Apresentar as equipes o que devera ser realizado em cada missao.

e Padronizar a interpretacéo das configuragdes iniciais e das condigdes de concluséo.
e  Definir os critérios de execugao, precisdo, tempo, autonomia e penalidades.

e  Permitir o planejamento dos testes, da estratégia e da programacao do robd.

e  Complementar o Edital, o Regulamento Técnico e o Memorial da Arena.

1.3 Visao geral da competigcao

A competicdo possui uma etapa de projeto e apresentagéo técnica e uma etapa presencial de desafios na arena. Este
documento aplica-se exclusivamente as cinco missdes presenciais da Modalidade | e devera ser consultado em conjunto
com os demais documentos oficiais.

Tema da modalidade
Tecnologias Inteligentes para o Futuro das Cidades.

1.4 Limite de aplicacao

As regras construtivas do robd, a inspegao técnica, os procedimentos de arbitragem e os critérios gerais de classificagao
permanecem definidos no Regulamento Técnico. A geometria definitiva, as dimensdes dos elementos e o posicionamento
das areas serao apresentados no Memorial da Arena.
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2. VISAO GERAL E ORIENTAGOES AS EQUIPES

2.1 Quadro geral das missoes

Liberagdo do Cruzamento

Transporte e

Mo1 . Autébnomo 3 min L
Inteligente posicionamento

M02 Rest.abel_emmlen.to da Autnomo 3 min Amonamento de
lluminagéo Publica mecanismo

MO03 Coleta S.eletwa Autdnomo 3 min Transporte e entrega
Automatizada

Mo04 Atendlrpen_to de Autdnomo 3 min Coleta e entrega precisa
Emergéncia Urbana

MO5 O_pera(;ao In_tegrada da Auténomo 3 min Sequenuamento
Cidade Inteligente auténomo

2.2 Regras comuns de execugao

° A arena e todos os elementos serdo reinicializados antes de cada tentativa oficial.
e Orobbd inicia desligado ou em estado de espera, totalmente contido na Base Inicial.

Ap0s a autorizacao, apenas um integrante podera acionar localmente o robé.

As cinco missbes sao executadas dentro da mesma tentativa de até 3 minutos.

A equipe podera escolher a ordem das missdes, salvo a sequéncia interna obrigatdria da M05.
Elementos deslocados permanecem na posi¢cdo em que forem deixados até o encerramento.
Uma mesma agao podera pontuar em mais de uma missao quando cumprir todos os critérios.
Nao havera intervengéo fisica para reposicionar o robd ou os elementos durante a tentativa.

2.3 Modelo de pontuagao

A pontuagdo maxima da arena é de 100 pontos: execugao das cinco missoes, até 40 pontos; preciséo, até 20 pontos; tempo, até
20 pontos; autonomia, até 10 pontos; e saldo do critério penalidades, até 10 pontos. Cada misséo contribui com até 8 pontos de

execugao e 4 pontos de precisao.

Regra de continuidade e integragao

exigida e permanecerem validas ao final.

Nao existe reinicializagéo entre as missdées dentro de uma tentativa. A M05 é cumulativa: as agoes realizadas na M01 e
na M02 poderao atender simultaneamente aos critérios da M05 quando ocorrerem na mesma tentativa, na sequéncia

2.4 Regra de continuidade

A equipe devera planejar a tentativa completa considerando o estado acumulado dos elementos. Ndo sera permitida
reinicializagdo do veiculo, do poste ou do robd entre as missoes.

UniRYV - Desafio UniRV de Robodtica e Inovagao
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3. ARENA E AREAS FUNCIONAIS

A posicao exata, a orientagdo e o tragado dos elementos serdo definidos no Memorial da Arena. Para a preparagao das
equipes, aplicam-se as referéncias funcionais e dimensionais a seguir.

Arena
Base Inicial

Cruzamento

Vaga de estacionamento

Veiculo urbano

Poste inteligente

Area de ativagdo

Area de Coleta
Ecoponto Inteligente
Base de Servigos
Ponto de Atendimento
Areas proibidas

Superficie

Elementos fisicos

3.1 Convengoes operacionais

Dimensdes aproximadas de 2.400 x 1.200 mm.

Area na qual o robd devera estar integralmente contido no inicio da
tentativa.

Area inicialmente ocupada pelo veiculo urbano da M01.
Area de destino do veiculo urbano nas missées M01 e MO05.

Carrinho de brinquedo comercial padronizado, modelo e orientagéo
definidos no Memorial.

Elemento com acionador e estados visualmente identificaveis:
desligado e ligado.

Zona de aproximagao e acionamento do poste.

Posigéao inicial do contentor de residuos reciclaveis.

Area de destino do contentor na M03.

Posig&o inicial do Kit de Emergéncia.

Area de destino do Kit de Emergéncia na M04.

Zonas identificadas no Memorial, cujo contato gera penalidade.
Tablado plano revestido por tapete ou lona impressa.

Dimensdes, massas, interfaces e marcagdes definidas no Memorial da
Arena.

e Considera-se integralmente contido o elemento cuja projecao vertical ndo toque nem ultrapasse a linha delimitadora da area.
e A posicao final devera permanecer estavel até a conferéncia da pontuagéao.

e O robd devera estar sem contato com o elemento quando essa condigao for exigida para preciséo total.

e  Veiculo, contentor e kit serdo padronizados pela organizacédo e apresentados no Memorial da Arena.
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MO01 LIBERAGAO DO CRUZAMENTO INTELIGENTE

MODO TEMPO MAXIMO PONTUAGAO MAXIMA COMPETENCIA
Autéonomo 3 minutos 12 pontos Transporte e
posicionamento

OBJETIVO CONFIGURAGAO INICIAL

Deslocar um veiculo urbano padronizado, inicialmente O robb inicia integralmente contido na Base Inicial. O veiculo
parado no cruzamento, até a vaga de estacionamento, urbano encontra-se parado no cruzamento, na posi¢ao e
liberando integralmente a area de circulagao. orientagdo definidas no Memorial da Arena. A vaga de

estacionamento inicia vazia.

Elementos utilizados: robd, veiculo urbano, cruzamento e vaga de estacionamento.

SEQUENCIA OPERACIONAL CONDIGCOES DE CONCLUSAO
1. Partir integralmente da Base Inicial. e Cruzamento totalmente liberado.
2. Navegar autonomamente até o cruzamento. e Veiculo dentro da area de estacionamento.

3. Estabelecer contato controlado com o veiculo.

. . . ° Robd sem contato com o veiculo ao final.
4. Retirar completamente o veiculo da area do cruzamento. Confi 50 final estavel tordnci
. . . °
5. Conduzir o veiculo até a vaga demarcada. onliguracao final estavel para conierencia.

6. Posicionar o veiculo e afastar-se do elemento. CRITERIOS DE VALIDACAO
e  Verificagao visual da liberagéo do cruzamento.

° Projecao do veiculo em relacdo a vaga.
° Auséncia de contato do robd com o veiculo.

CRITERIOS DE PONTUAGAO
I ™
Veiculo retirado do cruzamento e conduzido a vaga 8
Veiculo retirado do cruzamento, mas fora da vaga 4
Veiculo integralmente na vaga, sem tocar limites, e rob6 afastado 4
Veiculo parcialmente contido na vaga 2

Recomendagoes técnicas: treinar contato controlado com carrinhos de massas e geometrias variadas; praticar alinhamento com a
vaga; prever afastamento sem deslocar o veiculo. Penalidades especificas: ndo ha; aplicam-se as penalidades gerais da Segéo 9.

Observacgao da missao

O veiculo sera um carrinho de brinquedo comercial padronizado, do tipo Hot Wheels ou equivalente. O modelo, a massa, a orientagéo e a
vaga serao definidos no Memorial da Arena.

Espaco reservado para diagrama, fotografia ou ilustragédo oficial da configurag&o inicial e da condigéo final.
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M02 RESTABELECIMENTO DA ILUMINAGCAO PUBLICA

MODO TEMPO MAXIMO
Auténomo 3 minutos
OBJETIVO

Acionar o mecanismo de um poste de iluminagao inteligente,
deslocando-o da condigao inicial "desligado" até a posi¢ao
final "ligado".

PONTUAGAO MAXIMA COMPETENCIA
12 pontos Acionamento de
mecanismo

CONFIGURAGAO INICIAL

O robd inicia integralmente contido na Base Inicial. O poste
permanece fixado na posi¢ao definida no Memorial da Arena
e seu acionador inicia integralmente na condigao "desligado".

Elementos utilizados: robd, poste de iluminagao inteligente, acionador e area de ativagao.

SEQUENCIA OPERACIONAL

1. Partir integralmente da Base Inicial.

2. Navegar autonomamente até a area do poste.

3. Alinhar o mecanismo do robd ao acionador.

4. Aplicar o movimento necessario para ativar o poste.
5. Garantir que o acionador permanega na posigao final.
6. Afastar-se sem desativar ou deslocar o conjunto.

CRITERIOS DE PONTUAGAO

CONDIGOES DE CONCLUSAO

e  Acionador totalmente na posicéo "ligado".

° Mecanismo estavel sem auxilio do robo.

° Poste e base sem deslocamento indevido.

° Robé sem contato com o acionador ao final.
CRITERIOS DE VALIDAGAO

e  Verificagdo visual inequivoca da posigéo final.

° Estabilidade do poste e do acionador.

e  Auséncia de contato do robd com o mecanismo.

Acionador atinge e permanece na posigao final
Acionador sai da posigao inicial, mas nao conclui o curso
Posigao final estavel e robd completamente afastado

Posicéao final atingida, porém com contato do robd

8
4
4

2

Recomendacgoes técnicas: treinar aproximacao e alinhamento ao acionador; controlar a forga aplicada; garantir afastamento sem
reverter a posicao final. Penalidades especificas: ndo ha; aplicam-se as penalidades gerais da Secéo 9.

Observacgao da missao

O mecanismo devera permitir verificagao visual inequivoca das posicdes inicial e final. Dimensdes, forca de acionamento e interface seréo

informadas no Memorial da Arena.

Espaco reservado para diagrama, fotografia ou ilustragédo oficial da configurag&o inicial e da condi¢&o final.
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MO03 COLETA SELETIVA AUTOMATIZADA

MODO TEMPO MAXIMO PONTUAGAO MAXIMA COMPETENCIA
Autéonomo 3 minutos 12 pontos Transporte e entrega
OBJETIVO CONFIGURAGAO INICIAL

Retirar um contentor de residuos reciclaveis da Area de O robé inicia integralmente contido na Base Inicial. O
Coleta e transporta-lo até o Ecoponto Inteligente, contentor padronizado encontra-se na Area de Coleta, na
representando a destinagéo adequada de materiais posigao e orientagao definidas no Memorial. O Ecoponto
reciclaveis. inicia vazio.

Elementos utilizados: robd, contentor de residuos reciclaveis, Area de Coleta e Ecoponto Inteligente.

SEQUENCIA OPERACIONAL CONDIGCOES DE CONCLUSAO
1. Partir integralmente da Base Inicial. e  Contentor retirado da Area de Coleta.
2. Navegar até o contentor de residuos. e Parte do contentor inserida no Ecoponto.

3. Realizar a coleta ou 0 acoplamento ao elemento. . . .
. ° Para preciséo total, contentor integralmente contido.
4. Transportar o contentor até o Ecoponto.

5. Posicionar o contentor na area de destinagao. *  Robd sem contato com o contentor ao final.
6. Liberar o elemento e afastar-se. CRITERIOS DE VALIDAGAO

e  Verificacdo da retirada da Area de Coleta.
° Projecao do contentor em relagéo ao Ecoponto.
e  Auséncia de contato do rob6é com o contentor.

CRITERIOS DE PONTUAGAO
I S R S
Contentor alcancga e ingressa na area do Ecoponto 8
Contentor deixa a Area de Coleta, mas n&o ingressa no Ecoponto 4
Contentor integralmente contido, sem tocar limites, e rob6 afastado 4
Contentor parcialmente contido no Ecoponto 2

Recomendagoes técnicas: desenvolver mecanismo compativel com a interface do contentor; treinar transporte em curvas; realizar a
liberagéo sem arraste ou tombamento. Penalidades especificas: ndo ha; aplicam-se as penalidades gerais da Secgéo 9.

Observacgao da missao

O contentor e o Ecoponto serdo elementos padronizados. Suas dimensdes, massas, interfaces e marcagdes serdo estabelecidas no
Memorial da Arena.

Espaco reservado para diagrama, fotografia ou ilustragédo oficial da configurag&o inicial e da condigéo final.
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M04 ATENDIMENTO DE EMERGENCIA URBANA

MODO TEMPO MAXIMO PONTUAGAO MAXIMA COMPETENCIA
Autéonomo 3 minutos 12 pontos Coleta e entrega precisa
OBJETIVO CONFIGURAGAO INICIAL

Transportar um Kit de Emergéncia da Base de Servigos até o O robd inicia integralmente contido na Base Inicial. O Kit de
Ponto de Atendimento, assegurando a entrega correta de um = Emergéncia padronizado encontra-se na Base de Servigos.
recurso essencial da cidade inteligente. O Ponto de Atendimento inicia vazio.

Elementos utilizados: robd, Kit de Emergéncia, Base de Servigos e Ponto de Atendimento.

SEQUENCIA OPERACIONAL CONDIGOES DE CONCLUSAO
1. Partir integralmente da Base Inicial. e  Kit removido da Base de Servigos.
2. Navegar até a Base de Servigos. e  Kit entregue no Ponto de Atendimento.

3. Coletar ou acoplar o Kit de Emergéncia. s . .
4. Transportar o kit até o Ponto de Atendimento. ° Para preciséao total, kit integralmente contido.

5. Posicionar o kit dentro da area delimitada. ° RObé sem contato Cor[‘ o kit ao final.
6. Liberar o elemento e afastar-se. CRITERIOS DE VALIDAGAO

e  Verificagdo da retirada da Base de Servigos.
° Projecao do kit em relagéo ao destino.
e Auséncia de contato do robd com o Kkit.

CRITERIOS DE PONTUAGAO
I S
Kit alcanca e ingressa no Ponto de Atendimento 8
Kit deixa a Base de Servigos, mas nédo ingressa no destino 4
Kit integralmente contido, sem tocar limites, e robd afastado 4
Kit parcialmente contido no Ponto de Atendimento 2

Recomendacgées técnicas: treinar coleta e liberagao do kit; utilizar baixa velocidade na aproximagao final; praticar recuo sem deslocar o
elemento entregue. Penalidades especificas: ndo ha; aplicam-se as penalidades gerais da Secao 9.

Observacgao da missao

O Kit de Emergéncia constitui objeto padronizado de misséo. O Ponto de Atendimento podera ser representado por unidade de saude,
equipamento publico ou estrutura equivalente.

Espaco reservado para diagrama, fotografia ou ilustragédo oficial da configurag&o inicial e da condi¢&o final.

UniRV - Desafio UniRV de Robdtica e Inovagao Pagina 10 de 14



SUDOEXPO 2026 | Caderno de Missées - Modalidade | - LEGO Smart City Challenge

M05 OPERACAO INTEGRADA DA CIDADE INTELIGENTE

MODO TEMPO MAXIMO PONTUAGAO MAXIMA COMPETENCIA

Autéonomo 3 minutos 12 pontos Sequenciamento
autonomo

OBJETIVO CONFIGURAGAO INICIAL

Executar, durante a mesma tentativa e na sequéncia No inicio da tentativa, o robd esta na Base Inicial, o veiculo

obrigatéria, o estacionamento do veiculo da M01 e o ocupa o cruzamento e o poste permanece na condi¢gao

acionamento do poste da M02, demonstrando integracéao de "desligado". A missdo € cumulativa: ndo havera

tarefas urbanas. reinicializagao do veiculo, do poste ou do robd. A¢des validas

ja executadas na M01 e na M02 poderéo ser contabilizadas
também na MO05.

Elementos utilizados: robd, veiculo urbano, cruzamento, vaga de estacionamento, poste e acionador.

SEQUENCIA OPERACIONAL CONDIGOES DE CONCLUSAO

1. Concluir a retirada do veiculo do cruzamento. e  MO1 concluida antes do acionamento do poste.
2. Posicionar o veiculo na vaga de estacionamento. e MO2 concluida depois do estacionamento.

3. Afastar-se do veiculo. e  Asduas condigdes permanecem validas no final.

4. Navegar autonomamente até o poste. Robd tat icul ionad
5. Acionar o mecanismo até a posigéo "ligado". ° 0bO sem contato com velculo ou acionador.

6. Afastar-se do acionador e encerrar a sequéncia. CRITERIOS DE VALIDAGAO
e  Conferéncia da ordem obrigatdria: veiculo antes do poste.

e  Validagdo simultanea das condigdes finais de M01 e M02.
e Auséncia de reinicializagao ou intervengao entre as agdes.

CRITERIOS DE PONTUAGAO

MO01 e M02 concluidas na sequéncia obrigatoria 8
Vgl’culP estacionado e robd alcanga o acionador, sem concluir a 4
ativagéao

Precisao total simultanea da M01 e da M02 4
Precisao total mantida em apenas uma das duas agdes 2

Recomendacgoes técnicas: treinar a tentativa completa; programar estados claros para a sequéncia veiculo-poste; prever recuperagao
autdbnoma sem reinicializar elementos. Penalidades especificas: néo ha; aplicam-se as penalidades gerais da Segéo 9.

Observacgao da missao

A MO5 reutiliza os elementos e as agdes da M01 e da M02. A mesma agao podera pontuar nas trés missdes quando cumprir
integralmente os critérios de cada uma, na mesma tentativa e sem reinicializagao.

Espaco reservado para diagrama, fotografia ou ilustragédo oficial da configurag&o inicial e da condigéo final.
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9. PONTUAGAO, PENALIDADES, CONCLUSAO E VALIDAGAO

9.1 Composic¢ao da pontuacgao

Critério Pontuag¢ao maxima

Execugéo das cinco missdes até 40 pontos
Precisao das cinco missdes até 20 pontos
Tempo da tentativa até 20 pontos
Autonomia até 10 pontos
Saldo do critério penalidades até 10 pontos
TOTAL 100 pontos

9.2 Tempo da tentativa

Até 90 s: 20 pontos; de 91 a 120 s: 15 pontos; de 121 a 150 s: 10 pontos; de 151 a 179 s: 5 pontos; encerramento pelo limite de

180 s: 0 ponto.

9.3 Penalidades gerais

e Desconto de 5 pontos por ocorréncia: colisdo que desloque elemento nao relacionado; contato com area expressamente
proibida; derrubada ou deslocamento indevido de elemento urbano; saida completa do rob6 dos limites da arena.

e Desconto de 10 pontos por ocorréncia: tocar no robdé ou em elemento da arena; reposicionar manualmente o robd; transmitir
comando externo; alterar a programacao durante a tentativa.

e O critério Penalidades inicia com 10 pontos e ndo podera ficar abaixo de zero. Quando uma Unica conduta caracterizar
simultaneamente mais de uma infragao, aplica-se apenas a penalidade de maior valor, salvo agdes distintas.

9.4 Encerramento da tentativa

A tentativa sera encerrada por esgotamento do tempo maximo, conclusao das missodes, solicitacdo do capitdo, paralisagéo
superior a 30 segundos, intervencgao fisica, situagédo de risco ou determinagao da arbitragem. Ao término, o robd e os elementos
deverdo permanecer iméveis até a conferéncia.

9.5 Critérios comuns de validagao

e As posigoes finais seréo conferidas somente apds a imobilizagdo do robd e dos elementos.

e A projecao vertical sera utilizada para verificar contencao integral nas areas delimitadas.

e Uma mesma agao podera pontuar em mais de uma missao somente quando atender integralmente a cada critério.
e Nao havera pontuagéo negativa; resultados abaixo de zero seréo registrados como zero.
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10. RECOMENDAGOES TECNICAS AS EQUIPES

10.1 Preparacgao do sistema

e Verificar as dimensdes maximas do robd e a configuragéo inicial recolhida.

e  Testar a autonomia da bateria durante tentativas completas de 3 minutos.

e  Treinar deslocamento e posicionamento de objetos com massas e geometrias variadas.
e Desenvolver mecanismos compativeis com veiculo, contentor e Kit de Emergéncia.

e  Treinar acionamento controlado do poste sem deslocar sua base.

e  Preparar rotinas de navegacao, alinhamento e correcao de trajetoria.

e  Calibrar sensores para diferentes condigdes de iluminagéo da arena.

e  Planejar a ordem das missdes considerando a M05 integrada.

10.2 Plano minimo de treinamento

Dimensodes e partida

Veiculo urbano

Poste inteligente
Contentor e Ecoponto

Kit de Emergéncia

Navegacao

MO5 integrada

Tempo total

10.3 Reconhecimento da arena oficial

Verificagao do envelope inicial e dez partidas completas da Base
Inicial.

Deslocamento e estacionamento repetidos, com afastamento sem
reposicionamento.

Acionamentos repetidos até a posigao final, sem deslocar a base.
Coleta, transporte e entrega integral sob diferentes trajetérias.
Coleta e entrega precisa com recuo sem arraste.

Trajetos completos sob iluminagao representativa e com
corregdes auténomas.

Sequéncia veiculo-poste sem reinicializagdo e com manutengao
das condigdes finais.

Simulagdes completas de 3 minutos com margem para
recuperagao autbnoma.

Durante o periodo autorizado pela Comissao Organizadora, as equipes deverao priorizar a leitura da superficie, os acessos aos
elementos, as zonas de aproximagao, a forga necessaria para deslocar e acionar componentes, a precisdo das areas de destino

e a sequéncia integrada da M05.

UniRYV - Desafio UniRV de Robodtica e Inovagao
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11. CONSULTA RAPIDA E CONSIDERAGOES FINAIS

11.1 Consulta rapida

Liberar o cruzamento e

MOo1 - Veiculo 3 min
estacionar

Mo02 Ag:lo_nar a iluminagao Poste 3 min
publica

M03 Levar reciclavel ao Contentor 3 min
Ecoponto

Mo4 Entreg'f)r o Kit de Kit 3 min
Emergéncia

MO5 Estacionar e depois Veiculo + poste 3 min

acionar o poste

11.2 Seis regras para consulta imediata

Duas tentativas oficiais; vale a maior Cada tentativa retine as cinco missoes
pontuagao. em até 3 minutos.

Os elementos permanecem nas
posi¢coes alcancadas durante a
tentativa.

A equipe escolhe a ordem, exceto a
sequéncia interna da MO05.

11.3 Consideragoes finais

Autébnomo
Autébnomo
Autébnomo
Autébnomo

Autdébnomo

3

O robd opera de forma totalmente
autonoma.

6

A configuragao final determina
prioritariamente a pontuagao.

O desempenho nas missdes depende da integracao entre projeto mecanico, navegagéo, programagao autbnoma, manipulagao
dos elementos e planejamento da tentativa completa. As equipes deverao treinar as condigdes de execugao e de preciséo e

considerar a continuidade dos estados da arena.

Este Caderno de Missdes integra a documentacao oficial da SUDOEXPO 2026. Alteragdes relevantes serdo comunicadas
formalmente pela Comissdo Organizadora. Em caso de divergéncia, prevalecem os documentos indicados na hierarquia

documental.

Documento complementar

visuais da arena serao apresentados no Memorial da Arena.

A configuragéo geométrica definitiva, o posicionamento dos elementos, as dimensdes dos componentes e as referéncias
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