12. Latvijas robotikas Cempionata
IRobot Sumo noteikumi 2018

Sis dokuments nosaka oficialos LEGO Sumo sacensibu noteikumus 12. Latvijas
robotikas ¢empionata posmos. Izdevusi 12. Latvijas Robotikas cempionata
organizatori, 2018.gada.

1 Robotu klases

Sumo sacensibas drikst piedalities tikai autonomi roboti
2 Sacensibas

2.1 Sacensibu pamatnoteikumi

Katrs robots var tikt registréts ar vienu operatoru un vairakiem asistentiem. Vadit
robotu ir atlauts tikai operatoram. Visiem dalibniekiem ir jaievéro sacensibu
reglaments un noteikumu kartiba kada tiek noteikts uzvarétajs cina, kura notiek
Dohyo ringa, izmantojot tikai pasu buivetus, autonomus robotus. Uzvarétaju pazino
tiesnesi.

2.2 Sacensibu norise

Sacensibu norisi nosaka organizatori, nemot véra dalibnieku skaitu. Ja dalibnieku
skaits ir liels, tiks izmantotas apakSgrupas finala turnira dalibnieku noteikSanai. Finala
turniri notiek pec divkarsas izslégsanas sistemas. Ja dalibnieku skaits ir mazs, tie
uzreiz automatiski piedalas finala turnira péc ta noteikumiem.

2.3 Apaksgrupas

Sacensibu organizatori patur tiesibas sadalit robotus apakskategorijas, vadoties péc
dalibnieku vecuma, prasmju [imena vai jebkura cita raksturlieluma.

3 Dohyo Jyonai

Dohyo Jyonai (sacensibu laukums) sastav no Dohyo (ringa laukums) un Yochi (ringa
laukuma ar€ja mala). Par€jais laukums tiek uzskatits par Dohyo Jyogai (laukums
arpus ringa). Apkart Dohyo Jyogai ringam atrodas aizsargi (skat. Pielikuma 1.
Sacensibu laukuma attéls)

Dohyo (ringa laukums) ir apla formas laukums, kas parklats ar melnas krasas
parklajumu.

Tabula 1. Sumo laukumu parametri

‘ Augstums ‘ Diametrs |  Virsmas materials
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5.0cm 154 cm | Metals/plastmasa/koks

3. Starta krusts un Shikiri-Sen starta Iinijas
Starta krusts ir novietots Sumo ringa laukuma

vidi, sadalot to Cetros vienados sektoros.

D

Robotiem vienmér jabiit novietotiem divos pa
diagonali pret&jos sektoros (skat. Attéls 1).
Robotam janosedz Tawara (balta linija) vismaz

dalgji. Robota riteniem jabiit novietotiem paral€li e

to liniju virziena, kuram gala ir bultas. Tiesnesis

no laukuma nonem starta krustu, kad roboti ir

Attéls 1. 1 Starta krusts

novietoti uz laukuma. Kad roboti ir novietoti, tos

vairs nedrikst kustinat.

Ja Sumo ringa laukums ir veidots ar Shikiri-Sen
(starta [inijam), nevis ar starta krustu, attiecas tie
pasi noteikumi saskana ar Att€lu 1.2

Robota riteniem jabiit novietotiem paral€li
Shikiri-Sen starta linijam, un neviena robota dala
nedrikst iet pari ar Shikiri-Sen (starta linijam)

norobezotajam sektoram. Dalibnieka robotam

janosedz Tawara (balta linija) vismaz dal&ji.

S b izatori pazi ild
acensibu orgamzator! pazigo papricus Attéls 1.2 Sumo rings ar Shikiri-Sen

informaciju par to, kads Sumo ringa veids tiks starta Iinijam

izmantots konkrétajas sacensibas.

4. Tawara (balta Iinija)

Tawara ir balta Itnija gar Dohyo ringa armalu. Tawara linija ir Dohyo ringa dala.

Tabula 2. Tawara izméri

Tawara platums
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5.0cm

5. Yochi

Yochi ir laukums apkart Dohyo vismaz 250 cm diametra. Yochi krasa un materials
var but dazads, bet tas nedrikst but balta krasa.

4. Prasibas robotiem
4.1 Prasibas robotiem
1. Izméri un svara ierobezojumi

Tabula 3. Izméri un svara ierobezojumi

Svars | Garums* | Platums * | Augstums
4.2 kg | Originala argja forma | Neierobezots

*Infrasarkanais sensors, ja nepiecieSams, janovieto uz robota. Tas nedrikst biit
novietots robota sanos vai zem robota.
*Robots var palielinat izm&ru p&c starta, bet tam ir japaliek viena gabala.

2. Autonomie roboti — kustibu uzsaksana
Sacensibu organizatori izlemj, kuras no mingétajam metodeém tiks izmantotas kustibu
uzsaksanai:

Tabula 4. Kustibu uzsakSana

Uzsak$anas metodes

Oficiala infrasarkano staru pults, ko kontrol€ sacensibu tiesnesis.
(Skat. uztvergja specifikaciju Pielikuma 1 - robota starta un
aptur€Sanas attalinatas vadibas sistéma .)

5 sekunzu atliktais starts (robots starté 5 sekundes péc atlikta starta
aktivizéSanas). Atlikto startu var aktivizet robota operators,
nospiezot pogu vai izmantojot pulti.

3. Autonomie roboti — kustibu apturéSana

Sacensibu organizatori izlemj, kuras no min€tajam metodém tiks izmantotas kustibu
apturéSanai:

ApturéSanas metodes

Tiesnesis aptur robotu, izmantojot oficialo infrasarkano staru pulti.
(Skat. uztvergja specifikaciju Pielikuma 1 - robota starta un
apturéSanas attalinatas vadibas sist€éma )

Papildus, robota operators var izmantot savu pulti, lai apturétu robotu.

Robota operators aptur robotu, nospiezot pogu vai izmantojot pulti.
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4. Prasibas asmenu izmantoSanai

Nav aizliegts izmantot dubultus asmenus. Ir aizliegts izmantot jebkadas komponentes,
kas var atdalities no robota ta kustibas laika vai saskaroties ar citu robotu.

4.2. Autonomo robotu kustibas

Autonomo robotu kustibam jabiut izstradatam ta, lai robots sajustu pretinieka robota
kustibas un spétu atbilstosi atbildét/uzbrukt. Ja rodas jebkadas Saubas par to, vai
robots ir autonoms, tiesneSiem ir tiesibas parbaudit robota vadibas logiku.

4.3. Talvadibas ieri¢u izmantoSana ar autonomiem robotiem

Sacensibu laika (raunda laika), talvadibas iericém jabit novietotam ieprieks noteikta
vieta. Talvadibas ierices var tikt izmantotas tikai robota apturéSanai, kad tiesnesis dod
atbilstoSo komandu. Oficialas infrasarkano staru pults atrodas pie tiesnesa.

4.4 Aizliegtas robota komponentes

1. Jebkuras komponentes, kas varétu traucét pretinieka robota darbibu (piemé&ram,
speciali elektromagnétisko vilnu avoti vai traucetajierices, tadas ka infrasarkanie
LED ar noluku traucét pretinieka infrasarkano sensoru darbibu).

2. Jebkuras komponentes, kas var bojat vai skrapét Dohyo ringa virsmu. Vienigais
izn@mums virsmas bojajumiem ir robotu sadursmes.

3. Aizliegts uzmantot jebkadus Skidrumus, pulverus un gazi ka ieroCus pret pretinieku.
4. Nav atlauts izmantot jebkadus viegli uzliesmojoSus materialus robota konstrukcija.

5. Robota konstrukcija nevar biit meSanas iericecs, pieméram, tikls, ko uzmet
pretinieka robotam.

6. Robota konstrukcija nevar biit dalas, kas piestiprinas Dohyo ringa virsmai
(piem@ram, limes, piesticekni utml.) Ritenu magnéti sakeres uzlaboSanai ir aizliegti.

4.5. Papildus prasibas iRobot Sumo klasei

1. Piedalities iRobo Sumo klasg atlauts sekojoSiem robotiem:
iRobot Roomba®;

iRobot Scooba®;

iRobot Create®.

Robotu Skola, 2018. gada Decembris
info@robotuskola.lv
www.robotuskola.lv



2. Robota originalie riteni ir vienigais piedzinas elements, kas var pieskarties Dohyo
ringa virsmai. Originalie robota riteni vadami tikai ar originalo baroSanas avotu,

motoru kontrolieriem un baroSanas bloku.
3. Atlautas sekojoSas modifikacijas:

Robota dalas, kas paredz€tas uzkopSanai, var tikt nonemtas
Var tikt pievienoti skaitloSanas elementi un elektroniskas ierices

Var tikt pievienotas elektromehaniskas komponentes
4. P&c modifikacijam robotam ir jabut atpazistamam ka originalajam robota modelim

5. Ka iznémums no vispargjiem noteikumiem, iRobot Sumo klas€ var tikt izmantots

ar¢jais dators un autonoms attalinatas vadibas algoritms.

5.Maca principi

Macs parasti noris trTs raundos un ilgst Ii1dz 3 mintitém. Komanda, kura pirma iegast 2
Yuko punktus (ieskaititos punktus) maca laika, uzvar. Maca laiks tiek merits raundu
laika, nevis starp tiem.

Ja [idz maca beigam tiek iegtts tikai viens Yuko punkts, uzvar ta komanda, kura
ieguvusi So punktu.

Ja neviena komanda neuzvar raunda maca laika, uzvarétajs tiks pazinots atbilstosi
situacijai Yusei (parsvars), skat. Paragrafu 7.3

Ja Yusei nevar noteikt vai uzvaréto raundu skaits abam komandam ir vienads, maca
laiks tiek pagarinats par 3 mintitém. Ja viena no komandam nopelna vienu vai
vairakus Yuko punktus pagarinajuma, tad uzvar §1 komanda.

Maksimalais laiks starp raundiem robotu savesanai kartiba ir 30 sekundes.

6 Sacensibu organizéSana
6.1 Drosibas prasibas

Drosibas noliikos tiesneSiem un dalibniekiem javelk cimdi un aizsargbrilles atbilstosi
robotu klases noteikumiem.

Tabula 1 Drosibas prasibas

Cimdi Aizsargbrilles
NepiecieSams Nav

6.2 Maca uzsakSana
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1. Macs sakas vadoties péc tiesnesa signala. Sacensibu dalibnieki paklanas sava starpa
pirms ieieSanas Dohyo Jyonai ringa laukuma.

2. Pirms katra raunda un vadoties p&c tiesnesa signala, dalibnieki vienlaicigi novieto
savus robotus uz Dohyo ringa. Robotiem jabiit novietotiem pa diagonali pretgjos
sektoros un vismaz kadai robota dalai ir japaliek uz baltas Iinijas (Skat. Attéls 1.
Starta krusts un Attels 1.2 Sumo laukums ar Shikiri-Sen starta Iinijam). iRobot Sumo
robota riteniem jabut novietotiem paraléli Iinijai, kas pagarina tas starta krusta Iinijas,
kuru gala ir bultas. Sumo laukuma ar Shikiri-Sen starta linijam, riteniem jabut
novietotiem paral€li Shikiri-Sen starta Iinijam. Péc novietosanas uz Dohyo ringa
robotus kustinat nav atlauts.

3. Raunds sakas ar vienu no organizatoru ieprieks izvélétajam un pazinotajam
uzsakSanas metodem.

Tabula 7. Uzsak$anas metodes

UzsakSanas metodes

Dalibnieki atstaj Dohyo Jyonai ringa laukumu péc robotu novietoSanas
uz ringa. Tiesnesis uzsak raundu ar oficialas infrasarkano staru pults
palidzibu dodot komandu robotiem. Roboti var sakt kustibu péc starta
signala uztversanas.

P&c tiesnesa signala, robotu operatori ieslédz 5 sekunzu atlikta starta
taimeri un nekavgjoties atstaj Dohyo Jyonai ringa laukumu. Roboti var
sakt kustibu 5 sekundes p&c atlikta starta komandas uztverSanas.

4.Gadijumos, ja Dohyo ringa laukums ir saskrapé@ts vai netirs, tiesnesi izlemj vai
turpinat macu uz ta pasa ringa, vai to nomainit pret citu.

6.3. Maca izbeigSana
1. Tiesnesis dod signalu maca izbeigS8anai un robotu apturéSanai. Tiek izmantota viena
no organizatoru ieprieks izvéletajam un pazinotajam apturéSanas metodém.

Tabula 8. ApturéSanas metodes

ApturéSanas metodes

Tiesnesis aptur robotu, dodot signalu ar oficialo infrasarkano staru
pulti. Papildus,robota operators var izmantot savas metodes robota
apturéSanai.

Robotu aptur robotu operatori.

2. Macs oficiali ir beidzies pec tiesneSa atbilstosa signala sanemsanas. Dalibniekiem

japanem savs robots no Dohyo ringa, savstarp&ji japaklanas un jaatstaj Dohyi Jyonai
ringa laukums.

6.4. Torinaoshi (raunda atkartoSana)
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Raunds tiek atkartots sekojosas situacijas:

ADbi roboti ir versti viens pret otru un to kustibas ir traucgtas vai nenotiek.

Abi roboti vienlaicigi nokrit no Dohyo ringa.

Citas situacijas, kuras nav iesp&jams noteikt uzvarétaju un zaudetaju.

Ja pec Torinaoshi nav iesp&jams noteikt uzvarétaju, tiesnesis pats var novietot robotus
un turpinat macu tam pieskirtaja laika.

hobhE

6.5 Robotu saveSana kartiba macu starplaikos

Macu starplaikos vienas apakSgrupas ietvaros, roboti janovieto uz tam paredzeta
galda. Tos panemt no galda atlauts tikai uz maca laiku. Aizliegts atstat sacensibu
laukumu ar robotu maca starplaikos, iznemot gadijumus, kad sanemta atbilstosa
atlauja to darTt (gadTjumos, ja robotu nepiecie$ams salabot). Sis nosacTjums
nepiecieSams vienmérigai un godigai sacensibu norisei.

NB! Ja robots nav atrodams uz iepriek$ noradita galda laicigi vai komanda nav klat,
macs rezultésies zaudejuma.

7 Yuko (ieskaititie) punkti, Shinitai un Yusei (parsvars)
7.1 Yuko (ieskaititie) punkti
Uzvarétajs tiek pazinots sekojosas situacijas.
1. Japretinieks ir ticis izgrtsts no Dohyo ringa (robots pieskaras laukumam ap Dohyo
ringu).
Ja pretinieks nokrit no Dohyo ringa un pieskaras laukumam ap Dohyo ringu.
“Shinitai” situacija.
“Yusei” (parsvara) situacija.
Ja pretinickam divas reizes tiek izteikts “Keikoku” (bridinajums).
Ja konstatéts “Hansoku” (parkapums).
Ja uzvarétajs tiek pazinots bez maca, uzvarétajs sanem 2 Yuko punktus (ja
uzvarétajam jau ir 1 Yuko punkts, tad uzvarétajs sanem vél tikai vienu punktu).
Pretiniekam esoSais Yuko punkts/i zaud€juma gadijuma paliek ieskaititi.
7.2 Shinitai
“Shinitai” situacija nozimé, ka viens vai vairaki robota riteni nokliist arpus Dohyo
ringa, un robots nespéj atgriezties ringa. Saja gadijuma pretinieks sanem 1 Yuko
punktu.
7.3 Yusei (parsvars)

Nooakowh

“Yusei” (parsvara) situacija tiesnesis var pieskirt Yuko punktu komandai, vadoties
péc stratégijas, kustibam un robota prasmeém.

8. Hansoku (parkapums) un sods
8.1 Keikoku (bridinajums)

Dalibnieks, kurs izpilda kadu no turpmak teksta min€tajiem punktiem, sanem
“Keikoku” (bridinajumu). Ja dalibnieks sanem 2 bridinajumus, pretinieks iegiist 1
Yuko punktu.
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Ja robota operators vai kada tam piederosa lieta (piem&ram, talvadibas pults) nokliist
Dohyo Jyonai laukuma pirms raunda beigu signala no tiesnesa.

Ja robots veic kustibu pirms raunda sakuma (kustiba vai formas maina)

Ja dalibnieks parkapj talvadibas pults lietoSanas noteikumus.

Ja robots tiek nomainits péc tam, kad tas jau ticis novietots uz Dohyo.

Ja dalibnieks neievero drosibas prasibas.

Ja tiek konstatéta jebkada cita noteikumiem neatbilstosa riciba.

8.2. Hansoku (parkapums)
Turpmak teksta mingtajas situacijas pretinieki sanem katrs 1 Yuko punktu.

Ja no robota atdalas kada dala.

Ja robots nekustas.

Ja abi roboti kustas, bet nesaskaras.

Ja robots aizdegas, vai rodas aizdomas par to, ka robots iesp&jams deg.
Ja dalibnieks vélas beigt raundu.

8.3 Hansokumake (zaudéjums parkapuma dél)

Dalibnieks, kurs parkapj turpmak teksta minétas situacijas, zaude macu parkapuma
del.

Ja dalibnieks maca sakuma neatrodas ieprieks noradita Dohyo ringa laukuma, vai
dalibnieks patvaligi pagarina robota kartiba saveSanas laiku (skat. 5.paragrafu “Maca
principi”).

Ja dalibnieks apzinati izjauc maca norisi (piemé&ram, tisi salauzot vai deforméjot
Dohyo ringu).

Ja dalibnieks parkapj 4.paragrafa minétas “Robota lietoSanas prasibas”.

Ja robots neveic autonomas kustibas.

Ja dalibnieks neievero nosacijumus, kas minéti 6.1.paragrafa pat tad, ja dalibniekam
jau izteikts “Keikoku”(bridinajums).

8.4. Sikkaku (diskvalifikacija)

Turpmak teksta minétajos gadijumos dalibnieks tiks izsl€gts no sacensibam un netiks
pievienots sacensibu dalibnieku un rezultatu sarakstos.

Ja dalibnieka robots neatbilst sacensibu nolikuma 4.1 paragrafa minétajam prasibam.
Ja dalibnieks uzvedas neatbilstosi elementaram pieklajibas normam (apvaino
pretinieku vai tiesnesus, lieto necenz&tus vardus)

Ja dalibnieks ti$i ievaino pretinieku.

9 Maca izbeigSana

Ja dalibnieks ir ievainots un macs nevar turpinaties, dalibnieks var pieprasit maca
izbeigSanu

leprieks aprakstitaja situacija, tiesnesi veic nepiecieSamas darbibas, lai macs
nekavéjoties varétu turpinaties.
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3. Jatiesnesu veiktas darbibas nedod iesp&ju macam turpinaties, pretinieks uzvar
sacensibas bez maca.

10 lebildumi

Tiesnesu lémumi nav parsiidzami. Konfliktu un stridu gadijuma galavards pieder
tiesneSiem vai organizatoriem.

11 Prasibas robotu apziméejumiem
11.1 Robota apziméjumi

Robotiem jabiit apzimé&tiem ar numura uzlimém. Uzlimes nodrosina sacensibu
organizatori.

11.2 Dalibnieku apziméjumi

Dalibniekiem javelk vestes, krekli vai citi apgérbi, ko nodro$ina pasakuma
organizgetaji, tadejadi nodrosSinot vieglaku dalibnieku atSkirSanu no skatitajiem.
NepiecieSamibas gadijuma tas pasas numura zimes tiks piestiprinatas ne tikai pie
robotiem, bet ar1 pie dalibnieku apgérba.

12 Izmainas noteikumos un noteikumu atcel§ana

Jebkuras izmainas noteikumos vai noteikumu atcelSana tiek pienemta péc
galveno sacensibu organizatoru léemuma.

13 Pielikums 1

Maca laukuma attéls
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Yochi
(area outside of the Dohyo, colour may vary)

Dohyo

(match crcle)

Starting cross
Tawara
(white line)
Location of robots
(not drawn)
Dohyo Jyonai
(match crcle area)
Dohyo Jyogai
(area outside of the match)
Attels 2. Maca laukums

14 Pielikums 2

UzsakS$anas un apturéSanas sistema

Vienada uzsaksSanas un apturésanas sist€ma tiek lietota ka Baltic Robot Sumo ta art
RobotSM un RobotChallenge sacensibas. Sist€émas mérkis ir nodrosinat godigu un
atru raunda uzsaksanu. Dro§ibas noliikos sisteéma ir aprikota ar apturéSanas slédzi.
Izmantot vienu un to pasu vadibas sistému dazadas sacensibas ir érti dalibniekiem.

Sist€ma ir balstita uz infrasarkano staru raiditaju, kuru darbina tiesnesis, un uz
infrasarkano staru uztveérg€ju, kas atrodas uz robota. Infrasarkano staru raiditaja
izmantots RC-5 protokols. RC-5 kods ir Manchester kodg&ta bitu plisma, kas moduléta
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pie 38 kHz. Zinojuma dati sastav no 5-bitu adreses un 6-bitu komandas, kas satur
talvadibas komandas (programmeésanu, uzsakSanu un apturéSanu) un Dohyo ID.
Dohyo ID tiek izmantots, lai identificétu tuvus macus, kas notiek vienlaicigi.

Tabula 2 Talvadibas komandas

Komanda RC-5 zinojuma lauks

Programmeé&Sana Adrese[4..0] = 0x0B, Komandal[5..1] = Dohyo ID
Ussiksana Adrese[4..0] = 0x07, Komandi[i..l] = Dohyo 1D, Komanda[0]
Aptursiana Adrese[4..0] = 0x07, Komandi[g..l] = Dohyo 1D, Komanda[0]

ProgrammeéSanas komandas tiek izmantotas, lai uzreiz pirms maca nosititu jaunu
Dohyo ID infrasarkano staru uztvérgjam, kas atrodas uz robota. Tiesne$u infrasarkano
staru uztvergji ir aprikoti ar atsevisku zemas jaudas infrasarkano LED, lai
nodrosinatu, ka tuvuma esosie roboti varétu uztvert noteiktas komandas.
Programmeétais Dohyo ID tiek izmantots ar merki atsSkirt uzsakSanas un apturéSanas
komandas.

UzsakSanas un apturéSanas komandam ir viena zinojumu adrese, tomer tikai pirmais
komandas lauka bits nosaka darbibu. Robota infrasarkano staru uztvérgjiem
jaapstiprina, ka Dohyo ID zinojuma ir vienads ar robota ieprogramméto, un javeic
attieciga darbiba, ja tas sakrit.

Infrasarkano staru uztvéréja komponentes janovieto uz robota ta, ka robots spgj
uztvert un sanemt signalus no jebkuras puses.

Robota infrasarkano staru uztvéréjam jabiit aprikotam ar skaidri redzamiem LED, lai
apstiprinatu, ka robots ir vai nav sanémis tiesnesa infrasarkana raiditaja signalu. Pie
programmeéSanas komandas sanemsSanas, robota LED atri nozibsni divas reizes. Ja
robots sanem uzsakSanas komandu, LED zibsni nepartraukti; ja robots sanem
apturéSanas komandu, LED sak zibsnit 1eni. Vairak informacijas par attalinatas
vadibas sisttmam var atrast vietn€ http://www.startmodule.com
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