Anexo para las Primeras Olimpiadas Argentinas de Robdtica — Roboliga 2000

Fecha: S&bado 2 de diciembre de 2000
Lugar: Colegio Schonthal — Nazca 537 / 555 — Capital Federal

1)

2)

3)

4)

Para estas Olimpiadas cada equipo participante sélo podra contar con los elementos de los kits de
Lego Mindstorms o el equivalente de Lego Dacta. Cada equipo puede contar con:

Un ladrillo RCX.

Dos sensores de tacto.

Dos motores.

Un sensor de luz.

El transmisor infrarrojo con el cable serial correspondiente.

Otros componentes que se deseen que formen parte de los kits nombrados y que no
contradiga los puntos anteriores.

g. Componentes que se entreguen al comenzar la competencia. Hasta el momento de la
competencia no se sabrd qué componentes extras seran entregados. Nos referimos con
componentes a elementos que sirvan para la construccion de los robots o para los testeos de
las pruebas.

~Oo o0 T

Cada equipo tendra asignada un aula en el Colegio para la construccién de los robots y su testeo.
Cada aula contara con mesas y una computadora donde se encontrard instalado el siguiente soft:

a. Robolab 1.5 o superior

b. RCX command center version 3.1 (Not quite C)

c. RIS 1.5 (software que viene con el kit de jugueteria)
Si el equipo necesita la instalacién de otro soft de programacion, debera avisar con 15 dias de
anticipacion, acercando el software para su instalacion en el equipo asignado. Les recordamos que
el transmisor junto con el cable serial deben ser traidos por los equipos participantes

Los equipos de cada institucidn estaran formados por 4 alumnos y un docente.
La competencia constara de dos desafios, como se detalla a continuacion:

a. La primera de las competencias es una prueba de velocidad. Los robots deberan dar 5
vueltas sobre un circuito de color negro, contabilizandose para la clasificacion el tiempo
total. El circuito estara construido con una linea negra de 3 a 5 cm de ancho, sobre afiche
blanco. Las curvas no serdn de un angulo superior a 90°, y podran ser hacia cualquier
direccion. Si durante la ejecucion de la prueba el robot sufre una averia, se dara una segunda
oportunidad para la toma del tiempo, considerando nulo al primer intento. Ante otra falla, el
robot quedard fuera de esta competencia. Si el robot no sufre averias, no se dara una
segunda oportunidad para resolver la prueba.

b. Lasegunda competencia es una prueba donde combina habilidad con velocidad. El objetivo
de la prueba es sacar 3 latas de gaseosa de una zona delimitada con un rectangulo de color
negro en el menor tiempo posible. La extraccion puede hacerse hacia cualquier lado, pero el
robot no puede salir en su totalidad de la zona demarcada. El tiempo méaximo de resolucién
es de 5 minutos, quedando descalificado si supera ese tiempo. Si durante la ejecucion de la
prueba el robot sufre una averia, se dard una segunda oportunidad para la toma del tiempo,
considerando nulo al primer intento. Ante otra falla, el robot quedard fuera de esta
competencia. Si el robot no sufre averias, no se dara una segunda oportunidad para resolver
la prueba.



Anexo para las Segundas Olimpiadas Argentinas de Robética — Roboliga 2001

Fecha: S&bado 1 de diciembre de 2001
Lugar: Colegio Schonthal — Nazca 537 / 555 — Capital Federal

5)

6)

7)

8)

Para estas Olimpiadas cada equipo participante sélo podra contar con los elementos de los kits de
Lego Mindstorms o el equivalente de Lego Dacta. Cada equipo puede contar con:

Un ladrillo RCX.

Dos sensores de tacto.

Dos motores.

Un sensor de luz.

El transmisor infrarrojo con el cable serial correspondiente.

Otros componentes que se deseen que formen parte de los kits nombrados y que no
contradiga los puntos anteriores.

g. Componentes que se entreguen al comenzar la competencia. Hasta el momento de la
competencia no se sabrd qué componentes extras seran entregados. Nos referimos con
componentes a elementos que sirvan para la construccion de los robots o para los testeos de
las pruebas.
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Cada equipo tendra asignada un aula en el Colegio para la construccién de los robots y su testeo.
Cada aula contara con mesas y una computadora donde se encontrard instalado el siguiente soft:

a. Robolab 1.5 o superior

b. RCX command center version 3.1 (Not quite C)

c. RIS 1.5 (software que viene con el kit de jugueteria)
Si el equipo necesita la instalacién de otro soft de programacion, debera avisar con 15 dias de
anticipacion, acercando el software para su instalacion en el equipo asignado. Les recordamos que
el transmisor junto con el cable serial deben ser traidos por los equipos participantes

Los equipos de cada institucion estaran formados por un grupo de 1 a 4 alumnos como maximo.
La competencia constara de dos desafios, como se detalla a continuacion:

a. La primera de las competencias es una prueba de velocidad y obstaculos. Los robots
deberan dar 1 vuelta sobre un circuito de color negro, que contendré en su camino diversos
tipos de obstaculos, como rampas, objetos que interrumpan el circuito y/u otras dificultades.
El objetivo es dar la vuelta completa. Entre aquellos que la puedan dar, se contabilizara el
tiempo total para la clasificacién, venciendo aquel robot que de la vuelta en el menor
tiempo. Si ningdn robot llega a completar la vuelta, se tomara la distancia conseguida por
cada robot, venciendo el que haya realizado mayor recorrido. En caso de empate, se tomara
el tiempo hasta ese punto. De seguir el empate, se realizard otra vuelta, pero en sentido
contrario entre los equipos que hayan empatado. El circuito estara construido con una linea
negra de 3 a 5 cm de ancho, sobre afiche blanco. Las curvas no seran de un angulo superior
a 90°, y podran ser hacia cualquier direccion. El angulo de la curva no sera recto, sino
suave, con diferentes tipos de amplitud posibles. Si durante la ejecucién de la prueba el
robot sufre una averia, o0 desvia su camino, se dard una segunda oportunidad para la toma
del tiempo, considerando nulo al primer intento. Ante otra falla, el robot quedara fuera de
esta competencia. Si el robot no sufre averias, no se dara una segunda oportunidad para
resolver la prueba.

b. La segunda competencia es una prueba de fuerza, ingenio y destreza. Consiste en un
campeonato de sumo, donde el objetivo es sacar al contendiente de un circulo de 1,5 mts de
didmetro, marcado con una linea negra de 3 cms de ancho sobre una superficie blanca. A
continuacion especificamos los puntos a tener en cuenta en la competencia:

i Se considera que un robot salié del circulo cuando ninguna de las rueda pisa el
interior del mismo. La linea negra se considera parte del circulo.



Vi.

Vii.

Los robots tienen un limite en su tamafio de 30 cms de ancho y 30 cms de largo.
Es decir, para verificar que cumplen con esta regla, deben poder entrar en una
caja cuadrada de 30 cms de lado. El alto es ilimitado. Si al momento de la
competencia un robot no cumple con este requerimiento, quedara descalificado.
Si en la competencia un robot pierde alguna de sus piezas (se considera perdida
una pieza cuando deja de tener contacto con el cuerpo principal del robot) queda
automaticamente descalificado.

Si un robot no cambia de posiciéon durante 30 segundos, se lo considerara
automaticamente descalificado.

Si alguna de las descalificaciones anteriores se poduce al mismo tiempo en los
dos robots, ambos quedan descalificados.

Durante la etapa de testeo, es obligatorio exhibir el robot que se esta
armando a cualquier competidor ante el requerimiento de este ultimo.
Cualquier equipo que esconda a sus competidores la estructura de su robot
intencionalmente quedara descalificado.

La competencia sera de tipo “doble eliminacion”. En la primera ronda, se sortean
las parejas a competir. Los vencedores quedan en el grupo “A” y los perdedores
pasan al grupo “B”. En la siguiente ronda compiten entre si, nuevamente de a
pares, los robots del grupo “A” por un lado, y los del grupo “B” por otro.
Aguellos que pierdan del grupo “A” pasan al grupo “B”, y los que pierdan del
grupo “B” quedan eliminados. Asi se repiten las rondas, hasta llegar a tener un
vencedor del grupo “A” y otro del grupo “B”. Se realiza una lucha entre ellos. Si
en la misma vence el robot del grupo “A”, se lo considerara ganador de la
prueba. Si vence el robot del grupo “B”, deben realizar otra lucha, donde el
ganador se convertird automaticamente en vencedor de la prueba. En cualquier
ronda, si el nimero de robots fuera impar, se sortea cual de ellos pasa
directamente a la siguiente ronda. Si un robot ya pasé de ronda por sorteo, no
puede volver a ser beneficiado por este método.

Ejemplo: robots R1, R2, R3, R4, R5, R6.

lera ronda) Compiten R1 vs R2, R3 vs R4 y R5 vs R6. Supongamos que vencen
R2, R3y R6. Por lo tanto, queda constituido el grupo “A” por R2, R3y R6 y el
grupo “B” por R1, R4y R5.

2da ronda) Compiten R2 vs R6 y pasa a la siguiente fase R3 por sorteo. En el
grupo “B” sale sorteado R1 vs R5, pasando directamente a la siguiente fase R4.
Suponemos que vencen R6 y R1. R2 pasa al grupo “B” y queda eliminado R5.
En el grupo “A” quedan R6 y R3y en el grupo “B” R2, R4 y R1.

3era ronda) Compiten R3 vs R6 por el grupo “A”, y en el grupo “B” sale
sorteado R2 (R4 no participd del sorteo por haber sido beneficiado
previamente), compitiendo R1 vs R4. Vencen R3 y R4. Grupo “A”: vencedor R3.
Grupo “B”: R6, R2 y R4.

4ta ronda) Sélo participa el grupo “B”. R6 pasa directamente a la ronda
siguiente porque R2 y R4 ya habian sido sorteados. Juegan R2 vs R4. Vence R2.
El grupo “B” queda formado por R2 y R6.

5ta ronda) Solo participa el grupo “B”: R2 vs R6. Vence R2 y queda eliminado
R6.

Ronda final) Juegan R3 vs R2. Si vence R3, se lo considera ganador de la
competencia. Si vence R2, deben jugar otra lucha, donde el que gane sera
considerado campedn.

Notese que es campedn aquél equipo que perdié menos de dos veces, de ahi el
nombre de “doble eliminacién”.

Nota importante: es fundamental tener en cuenta que la luminosidad no es uniforme e ira

cambiando durante el transcurso de las pruebas. Por lo tanto, el robot tiene que
estar preparado para poder vencer esta dificultad.



Anexo para las Terceras Olimpiadas Argentinas de Robdética — Roboliga 2002

Fecha: Viernes 8 de Noviembre de 2002
Sede: Escuela Técnica ORT 2 — Libertador 6796 — Capital Federal

9) Para estas Olimpiadas cada equipo participante sélo podra contar con los elementos de los kits de
Lego Mindstorms o el equivalente de Lego Dacta. Se brindara un listado de los componentes que se
pueden utilizar. Cada equipo puede contar con:

Un ladrillo RCX.

Dos sensores de tacto.

Dos motores.

Un sensor de luz.

El transmisor infrarrojo con el cable serial o usb correspondiente.

Componentes que se entreguen al comenzar la competencia. Hasta el momento de la
competencia no se sabrd qué componentes extras seran entregados. Nos referimos con
componentes a elementos que sirvan para la construccion de los robots o para los testeos de
las pruebas.
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10) Cada equipo tendra asignado un espacio en el Colegio para la construccion de los robots y su testeo.

Cada espacio contara con mesas y una computadora donde se encontrara instalado el siguiente soft:

a. Robolab 1.5 o superior

b. Bricxce version 3.3 (Not quite C)

c. RIS 1.502.0,segln solicite el colegio (software que viene con el kit de jugueteria)
Si el equipo necesita la instalacién de otro soft de programacion, debera avisar con 15 dias de
anticipacion, acercando el software para su instalacion en el equipo asignado. Les recordamos que
el transmisor junto con el cable serial o usb deben ser traidos por los equipos participantes

11) Los equipos de cada institucion estaran formados por un grupo de 1 a 4 alumnos como maximo.
12) La competencia constara de dos desafios, como se detalla a continuacion:

a. Laberinto

La primera de las competencias es una prueba de velocidad e ingenio. Los robots deberan salir
de un laberinto a partir de una posicién que se determinara en el momento del arranque de
la prueba (igual para todos los robots). Esta posicion serd decidida por los jurados, e incluye
la decision de la direccién del robot en el arranque. El laberinto tiene un ancho entre pared y
pared de 25 cms, y cada pared tiene una altura entre 10 y 30 cms. El objetivo es llegar a la salida
en el menor tiempo posible, que estara sefialada con una lampara encendida (entendemos por
llegar a salir completamente del laberinto). Entre los que logren salir del laberinto, vencera aquel
robot que lo haga en el menor tiempo posible. Si ninguno cumple con la mision, se considerara
vencedor al robot que llegue mas cerca de la meta, considerando el trayecto faltante hasta la
misma, y no la posicién absoluta (Es decir, si un robot queda a 25 cms de la meta, pero tiene una
pared en el medio, se considerara la distancia que le falta recorrer para superar la pared y llegar a
la meta. Si varios robots alcanzan el mismo punto, se realizara un desempate entre ellos a partir
de una nueva posicion decidida por el jurado.

Como referencia del laberinto, pueden imaginarse una cuadricula donde cada cuadrado tiene 25
cms de lado, y algunos de esos lados son las paredes del laberinto. Es decir, el laberinto tiene
paredes rectas, y los angulos entre las paredes son rectos.

Los robots tendran un limite de tiempo en la resolucion de 3 minutos. Si durante la
ejecucion de la prueba el robot sufre una averia, se dard una segunda oportunidad para la toma
del tiempo, considerando nulo al primer intento. Ante otra falla, el robot quedara fuera de esta
competencia. Si el robot no sufre averias, no se dara una segunda oportunidad para resolver la
prueba.

b. Sorpresa



La segunda competencia es una prueba que serd presentada en forma completa el dia de la
competencia. Los Gnicos datos que damos con respecto a la misma son los siguientes:

1. El robot debera recorrer un camino determinado por una linea negra
lo mas rapido posible.
2. Deben practicar comunicacion entre robots. Enviar mensajes y

responder a mensajes recibidos.



Anexo para las Olimpiadas Argentinas de Robdtica — Roboliga 2003

Fecha: Viernes 7 de Noviembre de 2002
Sede: A confirmar

13) Para estas Olimpiadas cada equipo participante sdlo podra contar con los elementos de los kits de
Lego Mindstorms o el equivalente de Lego Dacta. Se brindara un listado de los componentes que se
pueden utilizar. Cada equipo puede contar con:

Un ladrillo RCX.

Dos sensores de tacto.

Dos motores.

Un sensor de luz.

El transmisor infrarrojo con el cable serial o usb correspondiente.

Componentes que se entreguen al comenzar la competencia. Hasta el momento de la
competencia no se sabrd qué componentes extras seran entregados. Nos referimos con
componentes a elementos que sirvan para la construccion de los robots o para los testeos de
las pruebas.
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14) Cada equipo tendra asignado un espacio en el Colegio para la construccion de los robots y su testeo.

Cada espacio contara con mesas y una computadora donde se encontrara instalado el siguiente soft:

a. Robolab 1.5 o superior

b. Bricxcc version 3.3 (Not quite C)

c. RIS 1.502.0,segln solicite el colegio (software que viene con el kit de jugueteria)
Si el equipo necesita la instalacién de otro soft de programacion, debera avisar con 15 dias de
anticipacion, acercando el software para su instalacion en el equipo asignado. Les recordamos que
el transmisor junto con el cable serial o usb deben ser traidos por los equipos participantes

15) Los equipos de cada institucidn estaran formados por un grupo de 1 a 4 alumnos como maximo.
16) La competencia constara de dos desafios, como se detalla a continuacion:

a. Agua para mi molino

La primera de las competencias es una prueba de velocidad e ingenio.
La competencia se desarrollard entre dos robots, uno de cada equipo,
en una zona rectangular con paredes no menores a los 8 cms de alto.
La zona estara dividida en dos mitades, una con el piso de color negro
y la otra con el piso de color blanco. Las paredes pueden ser de
cualquier color. Se distribuiran de forma uniforme una cantidad
indeterminada de pelotitas de telgopor de no menos de 4 cms y no mas
de 8 cms de diametro, toda de color blanco, y con un peso interno en
una de las bases de no menos de 100 grs, que hard complicado el
rodaje de la pelotita (funcionarda como un tentempié). Cada mitad
tendra la misma cantidad inicial de pelotitas. El robot de cada equipo
sera ubicado en algln lugar de la zona, uno sobre el piso negro y otro
sobre el piso blanco, sin saber previamente el color del piso que le
tocara en el juego. El objetivo es llevar la mayor cantidad de pelotitas a
la zona de su propio color. Se jugaran dos tiempos de 5 minutos,
cambiando en el segundo tiempo el punto de partida hacia algin lugar
de la zona del color contrario. Entre los dos tiempos se otorgaran 5
minutos para realizar modificaciones del robot. Pasados los 5 minutos
se darda la orden de volver al terreno de la competencia. Si uno o
los dos equipos tardan méas de 1 minuto en regresar para el
segundo tiempo, serd/n descalificado/s. El ganador serd el robot que
maés pelotitas lleve hacia su zona en la suma de los dos tiempos. Si un
mufiequito queda sobre la linea entre blanco y negro, no contara para




ninguno de los dos equipos. La superficie del mufiequito debe estar completamente sobre uno de
los lados para ser considerado.

Si por alguna causa uno de los robots sufre una averia (se le desprenden una o mas piezas) el
equipo debera sacar el robot del terreno para repararlo, y después de un minuto, podra ser

reingresado al terreno. El reingreso se realizara en un lugar a determinar por el jurado.
Los robots no deben medir mas de 20cms de ancho por 20 cms de largo en todo momento de la competencia. La forma de testearlo
sera la siguiente: se realizara una caja de 20x20 cms, y el robot debe caber en ella. Por lo tanto, en el momento de la partida no puede
desplegar brazos para realizar un barrido con una superficie mayor a la dada.

Segun la cantidad de equipos la competencia se realizara en zonas o usando el sistema de doble
eliminacion. Eso se informard el dia de la competencia.
NOTA: la imagen es sélo un ejemplo. No son necesariamente esas las dimensiones, ni la
cantidad de pelotitas, ni la distribucion de las mismas.



b. Carrera espejo

La segunda de las competencias es una prueba de velocidad y
mecanica. Sobre un circuito simétrico (es decir, la mitad del
recorrido es exactamente igual a la otra mitad), se pondran los
robots competidores espalda contra espalda en la linea de
partida. El circuito estara construido con una linea negra de 3 a
5 cm de ancho, sobre una superficie blanca. Las curvas no seran
de un angulo interno inferior a 90°, y podran ser hacia cualquier
direccion. El angulo de la curva no sera recto, sino suave, con
diferentes tipos de amplitud posibles. A la orden de largada los
robots deben recorrer la linea en el menor tiempo posible. El
que llegue al final de su mitad del recorrido (al ser simétrica,
tenemos dos mitades como se ve en el dibujo) seré el ganador.
En esta prueba no hay detencién por averias. El limite de
tamario del robot en este caso es de 40x40cms.

Partida

En algun punto del recorrido se pegara sobre la pista (es decir

s ' . Llegada
que cubrird la linea negra) un lomo de burro triangular

(equilatero) con lado igual a 5 cms, y no menos de 20 cms de
largo. El robot debe superar por la parte superior al triangulo
para continuar con el recorrido de la linea. La construccién debe
contemplar no quedar enganchado en la parte superior del

triangulo. Nota: la imagen es s6lo un ejemplo. No es ese el
trazado del circuito.

Segun la cantidad de equipos la competencia se realizara en zonas o usando el sistema de doble
eliminacion. Eso se informara el dia de la competencia.

Nota importante: es fundamental tener en cuenta que la luminosidad no es uniforme e ira
cambiando durante el transcurso de las pruebas. Por lo tanto, el robot tiene que
estar preparado para poder vencer esta dificultad.



