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MODALIDAD ROBOT SUMO

Articulo 1. Reserva de modificacién de las normas y decisiones de los jueces

La organizacién se reserva el derecho de introducir cualquier cambio en la normativa,
cuando lo estime oportuno para el desarrollo de las pruebas. Las decisiones de los
jueces seran en todo momento inapelables.

Articulo 2. Categorias en la modalidad “Sumo”

En esta modalidad existe solamente una (1) categoria.

Dicha categoria se denomina SUMO 3 KILOGRAMOS en ésta pueden participar
personas de todas las edades. Tomado de ALL JAPAN ROBOT-SUMO
TOURNAMENT.

Articulo 3. Objetivo de la modalidad “Sumo”

En el juego luchan dos Robots de dos equipos diferentes. Los Robots compiten dentro
del Area de Combate segln las normas que a continuacion se expondran, para obtener
puntos efectivos llamados puntos Yuhkoh.

Articulo 4. Los equipos participantes

Los equipos podran estar formados por un maximo de cinco (5) personas de las cuales
una hara de portavoz y sera la encargada de depositar y poner en marcha el Robot para
el desarrollo de las pruebas. So6lo este miembro del equipo estard convenientemente
acreditado por la organizacion para entrar en el area de concurso, no pudiéndolo hacer
el resto bajo ningun concepto. El responsable del equipo lo serd durante toda la
competicién, y no se podra cambiar sin causas de fuerza mayor que lo justifiquen.

Articulo 5. Aspecto del Robot

Los participantes se comprometen a comportarse dentro de los canones establecidos
de correccion en cualquier actuacion vinculada con la prueba. Especialmente se
cuidaran no proferir palabras que denoten insultos a los jueces, a otros participantes, a
los Robots participantes, al publico, etc. En cuanto al aspecto del Robot, éste podra
llevar el nombre del equipo o institucion de procedencia en un lugar bien visible. Quedan
prohibidas las inscripciones o frases que puedan denotar rechazo a colectividades,
consignas anticonstitucionales, etc.-

La organizacion se reserva el derecho de fotografiar y filmar los Robots durante la
competencia y hacer publico ese material en cualquier medio de comunicacion.

Articulo 6. Expulsiéon de la competicidn
En casos extremos, los jueces o el jurado se reservan el derecho a expulsar de la
competicion a quienes se crean merecedores de dicha atencion.
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Articulo 7. Area de Combate

Entendemos por Area de Combate la tarima de juego (Ring) y el Area Exterior. El Ring
sera circular, de color negro, y situado a una altura D respecto al suelo. Sefalando el
limite del Ring, habra una linea blanca circular. En el centro del Ring habra dos lineas
paralelas de color negro, llamadas lineas Shikiri. La tolerancia de todas las medidas
indicadas anteriormente seré del £5%.-

El Area Exterior estara formada como minimo por un cuadrado de G de lado.

Esta area seguira vacia de cualquier obstaculo durante los combates y puede ser de
cualquier color excepto blanco. La pista es metélica.
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Tabla 1
A(cm) B(cm) C(cm) D(cm) G(cm)
SUMO 150 5 15 2.5 > A+ 200

Articulo 8. Tipo de Robots méviles que pueden participar

Las dimensiones de los Robots deberan ser tales que quepan dentro de un cuadrado
de 20 cm. de lado sin limite en altura. No se permite disefiar el Robot de forma que
cuando empiece el juego se separe en diferentes piezas; el Robot que lo haga, perdera
el combate. Si se permite desplegar estructuras una vez iniciado el combate. El peso
méaximo de los Robots sera de 3000 gramos incluyendo todas sus partes. En cualquier
caso deben ser completamente autonomos, es decir, no podran disponer de ningun tipo
de conexién o comunicacion con el exterior. Tampoco se podra operar directamente
sobre ellos una vez comenzada la prueba.-
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Los Unicos elementos permitidos para realizar la parte motriz del robot sobre el Ring
seran servomotores y motores eléctricos. La alimentacién de los mismos sera por
baterias.

Deberéan disefiarse de forma que comiencen a moverse una vez pasados 5 segundos
desde la activacion de los mismos.

Se permitira el cambio de las baterias durante la competencia-

Se podra utilizar para la parte de control cualquier elemento disponible en el mercado.
Esto quiere decir que esta permitido el uso de placas comerciales (Ej. Arduino, Mbed,
Picaxe, Etc.), relee programables (Ej. Logo! de Siemens o similar), PLC (Ej. Simatic S7-
200 de Siemens o similar), compuertas, microcontroladores, microprocesadores.

Cualquier Robot que no cumpla con las especificaciones queda automaticamente
descalificado de la competencia.

La pista serd metalica por tal razén se permitirA que los robots tengan imanes para
adherirse a esta. Este indice del reglamento es tomado de ALL JAPAN ROBOT - SUMO
TOURNAMENT.

Articulo 9. Prueba de Homologacion

Los robots aparte de cumplir con los requisitos enunciados en el articulo anterior
deberan pasar una prueba que demuestre la capacidad de detectar y atacar al
oponente.-

Esta consiste en colocar al robot en el Ring contra una caja vacia cuyas dimensiones
seran proximas a la maxima de los robots. El robot y la caja se colocaran en posiciones
aleatorias y se dispondra de 1 minuto para detectar y sacarla del Ring.

El tiempo de homologacion se toma a partir de que el robot empieza a moverse por el
Ring. El mismo se detiene cuando la caja cae afuera.-

El robot que no saque a la caja en el tiempo estipulado o se caiga del ring no homologa,
por lo tanto no podra participar del evento.-

Articulo 10. Definicion del Combate

Los combates consistiran en 3 asaltos de 3 minutos como maximo. La finalizacion del
asalto sera por haberse cumplido el tiempo maximo de 3 minutos o por la obtencién de
un punto Yuhkoh por cualquiera de los participantes. El asalto no terminara cuando el
punto Yuhkoh se obtenga por acumulaciones de violaciones.-

Entre asalto y asalto habra un tiempo maximo de 1 minuto. Para el comienzo del

combate se llamaran a los dos equipos participantes. Se realizardn como maximo tres
avisos, y si en el plazo de 1 minuto desde el dltimo aviso uno de los equipos no
compareciera se otorgaria directamente la victoria al otro equipo. Si en caso extremo
ningun equipo se presentara, los jueces tendrian entonces la facultad de eliminar ambos
0 esperar como maximo cinco minutos. Una vez finalizado este periodo se procedera a
la eliminacion de los equipos.
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Articulo 11. Rutina de Combate

[1 El responsable del equipo situara el Robot en el ring. El resto del equipo se mantendra
fuera del area de combate.

[J En principio, los Robots se situaran en cualquier parte del semicirculo delimitado por
la linea Shikiri y el borde blanco del ring teniendo como Unica condicion que un lateral
del mismo quede paralelo a las lineas Shikiri. En casos extremos, entendiéndose por
esto el mal funcionamiento de los dos robots, los jueces podran decidir si los Robots se
situarén cara a cara o espalda con espalda.

1 Cuando el juez lo indique se activaran los Robots, debiendo ponerse éstos en marcha
pasados 5 segundos después de la activacion.

1 Cuando los robots estan compitiendo en un asalto nadie podra entrar en el Area de
Combate. Unicamente se podra acceder dentro de este Area cuando el combate esté
paralizado.

1 Durante todo el combate sélo el responsable podra entrar en el Area de Combate
(incluido el minuto entre asaltos).

[1 Los jueces podran parar el combate cuando lo consideren necesario, para permitir, si
fuera necesario, la entrada de los responsables de cada equipo al Area de Combate.

1 Cuando el arbitro dé por finalizado el combate, los dos responsables de equipo
retiraran los Robots del Area de Combate.

Articulo 12. Parada del combate
El combate se parara cuando:
e A solicitud de un equipo: En caso de que se desprenda alguna pieza del Robot
se daré 60 segundos como méximo para solucionar el problema dentro del Area
de Combate. Solamente el representante podra hacer las reparaciones.

e Los dos Robots permanezcan 30 segundos sin moverse.
e Los dos Robots permanezcan 30 segundos sin tocarse.

e Los dos Robots permanezcan 30 segundos empujandose pero sin que el
movimiento favorezca a ninguno de los equipos.

¢ Cuando se despliega alguna estructura antes que pasen los cinco segundos.

e Cuando el combate se haya parado se volvera a empezar inmediatamente
desde las posiciones de inicio. El tiempo de combate se parara durante la pausa.

Articulo 13. Tiempo Adicional

Si durante uno de los asaltos uno de los Robots resulta dafiado (desprendimiento de
piezas), el equipo afectado podra solicitar por Unica vez en el combate 4 minutos
adicionales de pausa para intentar subsanar la anomalia. Si en ese tiempo no se
resuelve el problema se dara por finalizado el combate, resultando vencedor el otro
equipo. Queda a decisién de los jueces la concesion de los 4 minutos adicionales.-

Al equipo solicitante se lo sancionara con una violacién en su contra.-

En caso de que un equipo usara tiempo adicional a un minuto sin haberlo solicitado, se
considerara una penalizacion y automaticamente perdera el combate.-
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Articulo 14. Puntos Yuhkoh
Se otorgara un punto Yuhkoh cuando:
e ElRobot contrario toque el suelo fuera del Ring. En el caso de irse los dos robots;
el punto lo obtendré el dltimo en salirse del area de combate.

e Por acumulacion de dos violaciones del equipo contrario en el mismo combate.

Se otorgaran dos puntos Yuhkoh directos si el contrario es penalizado, perdiendo el
combate.

Articulo 15. Violaciones
Se consideran violaciones:

e Entrar en el Area de Combate sin autorizacion previa del arbitro.

o Peticion injustificada de parar el juego.

e Tardar mas de treinta segundos en volver a empezar el combate después de
una parada.

e Activar el Robot antes que el arbitro lo indique.

e La concesion de Tiempo Adicional segin se marca en el Articulo 9.

e Entrar en el Area de Combate algiin miembro del equipo no responsable.

e La caida de piezas del Robot.

e Sise despliega alguna estructura antes que pasen los cinco segundos.

e Hacer o decir algo que atente contra la integridad de la competicién y/o dela
organizacion.

Articulo 16. Penalizaciones

Se considerara penalizacién (implicando la pérdida del combate):
e Superar el minuto entre asalto y asalto sin solicitud previa (ver articulo 9).
e La separacion en diferentes piezas del Robot una vez empezado el combate.
e Provocar desperfectos en el area de juego.

e La utilizacion de dispositivos que lancen liquido, polvo, gases o sélidos al
oponente.

e El uso de dispositivos inflamables.
e Causar desperfectos de forma deliberada al oponente.
¢ Fijar el Robot en el Ring mediante dispositivos de succién, pegamentos, etc.

e Insultar al juez, o a los oponentes, asi como tener inscripciones que denoten
insultos.

Articulo 17. Desarrollo de las pruebas
La competicion se disputara en Fases de Grupos, si el nimero de inscritos es lo

suficientemente grande, Fases de Eliminacion Directa, la pelea por el Tercer Puesto y
el Combate Final por el Campeonato.
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Fases de Grupos

Los grupos podréan estar formados por cuatro 6 cinco equipos. La cantidad de grupos de
cuatro 6 de cinco equipos dependera de la cantidad de Robots que asistan a la
competencia.

Los equipos se ordenaran en los grupos a través de los tiempos obtenidos en la Prueba
de Homologacion. Por Ejemplo: el mejor tiempo integrara el primer lugar en el primer
grupo. El segundo mejor tiempo integrara el primer lugar en el Gltimo grupo. El tercer
tiempo integrara el primer lugar del segundo grupo y el cuarto tiempo sera el equipo
cabecera del anteultimo grupo. De esta manera se iran ordenando los equipos en los
grupos hasta que todas las vacantes queden cubiertas.

Se jugara con el sistema de campeonato; cada equipo jugara un combate contra cada
uno de los otros equipos del mismo grupo. Un combate ganado vale 3 puntos, un
combate empatado 1 punto y un combate perdido O puntos. Si un equipo decide no
participar en cualquier momento de esta instancia, automaticamente se dara la pelea
por ganada al contrario.

Ganara el combate el Robot que obtenga dos puntos Yuhkoh. Si ningin Robots obtiene
los dos puntos finalizados los tres asaltos se declara ganador al Robot que tenga un
punto Yuhkoh. Si los dos robots tienen igual cantidad de puntos Yuhkoh se declara un
empate.

El orden de clasificacion de los equipos en cada grupo se determinara por los puntos
obtenidos. A igual cantidad de puntos se tendrd en cuenta un coeficiente llamado
“Promedio”. Este valor saldra de hacer la division entre puntos obtenidos y la cantidad
de combates realizados. Por Ejemplo. Un Robot que obtuvo doce puntos y lo logro en
cuatro peleas tendra un promedio de tres. Otro equipo que obtuvo seis puntos y lo logro
en tres peleas tendra un promedio de dos.

Por ultimo a igualdad de puntos y de promedio el orden de los equipos en la clasificacion
quedara determinada por el menor tiempo en la Prueba de Homologacion.

e Fases de Eliminacion Directa
La cantidad de equipos en esta fase sera igual a un nimero exponencial a 2 mayor igual
a cuatro (4, 8 ,16 ,32 ,64 ,128).El valor serd determinado por la organizacion
dependiendo del numero de participantes.
Los primeros de los grupos clasifican siempre a esta instancia. La cantidad de los
segundos y los terceros dependera de las vacantes para completar el nUmero antes
dicho.
La seleccién de los segundos y los terceros se hard teniendo en cuenta primero el
promedio y a igual promedio se tendra en cuenta el tiempo de la Prueba Homologacion.
Teniendo ya la cantidad de participantes procedemos a ordenarlos primero por promedio
y luego por Tiempo de Homologacién empezando por los lideres de los grupos y
siguiendo con la misma modalidad con los segundos y terceros. La cantidad de estos
ultimos dependera de las vacantes para completar las llaves.
En el Anexo | se describe como se realizaran las Fases de Eliminacion.
Ganara la llave el Robot que obtenga dos puntos Yuhkoh. Si ningin Robot obtiene los
dos puntos finalizados los tres asaltos se declara ganador el Robot que tenga un punto
Yuhkoh. En caso de empate a puntos, se realizara un asalto extra donde el ganador
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sera el primero que consiga un punto Yuhkoh. La duracion maxima de este asalto sera
de 3 minutos. Si continuase el empate los arbitros decidiran el ganador viendo aquel
equipo que tenga menos violaciones en contra. Por ultimo si hubiera igualdad en las
violaciones en contra se declarara ganador al equipo que haya obtenido menor tiempo
en la Prueba de Homologacion.

Los equipos que ganan pasan a la segunda Fase de Eliminacion y el orden de las peleas
sera el ganador de la primera llave contra el ganador de la segunda llave. Se repetira
este procedimiento con las llaves restantes y también con las siguientes Fases de
Eliminacion.

e Pelea Final y partido por el Tercer puesto

Los perdedores de las semifinales disputaran el partido por el Tercer y Cuarto puesto.
Los ganadores de las semifinales disputaran la final y el ganador de esta instancia se
declara campedn de la Competencia de Roboética y el perdedor sera el Subcampedn del
evento.

Articulo 18. Revisiéon Técnica durante los Combates

Si el jurado lo cree conveniente podra parar la pelea para solicitarle a uno o a los dos
participantes que demuestren que su robot funciona correctamente. Si se demostrara
gue uno o los dos robots no cumplen con las caracteristicas minimas de funcionamiento
(activacién de los motores, baterias no conectadas, etc.) seran penalizados con la
pérdida del combate.-

Es atribucién también del jurado pedir que se vuelva a verificar en cualquier momento
si se cumple con las caracteristicas de dimensiones y peso maximas que estipula esta
normativa. Si uno o los dos competidores no verifican estas variables quedan
autométicamente eliminados de la competencia.-

Articulo 19. Funciones del Representante o Portavoz ante el Jurado

El miembro elegido por el grupo para ocupar este cargo sera el Unico interlocutor entre
el equipo y el jurado. El resto del equipo o personas vinculadas con el mismo no estaran
autorizadas para peticionar o cuestionar al jurado, aquel que no cumpla con esta
directiva podra ser sancionado. El castigo sera impuesto al Robot participante por el
jurado dependiendo la gravedad del acto.-

Si cualquier representante observara alguna falla del jurado podra presentar una queja
ante los jueces inmediatamente después que se interrumpa el combate y antes que se
reinicie la pelea. La queja sera analizada por el jurado utilizando todos medios a su
alcance. Si la respuesta de los jueces fuera a favor de la queja se retrotrae la situacion
al momento del error.-

Cualquier falla del jurado no denunciada no podra ser utilizada por otro equipo para
justificar una falla propia.
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Articulo 20. Certificacion y premiacion

PRIMER LUGAR: $400.000 mas kit de electrénica y certificado
SEGUNDO LUGAR $300. 000.

El costo de la inscripcion incluye el derecho a participar y certificados de participacion a
nombre del representante y los acompafantes.

La premiacion se la realizara otorgando premios en efectivo en pesos Colombianos,
ademas de otorgar Kits de Robdética y premios otorgados por los patrocinadores del
evento.

El torneo de Robdtica de IEEE de la Universidad de Narifio hace parte de Robotic
People League. En esta Liga de robética de Colombia estan incluidos los
siguientes torneos: Torneo Internacional de Roboética LatinBot-Cali, Universidad
del Valle y Robotic People Festival-Bogota. Los primeros lugares de la categoria
Robot Sumo ganaran puntos para hacerse como ganadores de Acreditaciones al
Torneo Internacional de Robética de IPN en Ciudad de México.

La organizacion les agradece la atencién prestada, su interés mostrado y desde
ya los esperamos el 4 de noviembre de 2015 en la ciudad de San Juan de Pasto,
Universidad de Narifio. La rama Estudiantil del IEEE agradece la atencién
prestada y desde ya les desea lo mejor de los Exitos a todos los equipos
participantes, contamos desde ya con su participaciéon y asistencia.

Sé méas que un Ingeniero, se IEEE

Acepta el desafio, TORNEO DE ROBOTICA IEEE UNIVERSIDAD DE NARINO 2015.
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