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Mini Sumo noteikumi

SATURS

1. Apraksts 2. Sacensibu noteikumi

3. Robots 4. Laukums jeb Dohyo Jyonai
5. Sacensibu norise Pielikums 1. Sacensibu laukums

Pielikums 2. UzsakSanas un apturésanas sistéma

1. Apraksts

Mini Sumo ir viena no popularakajam robotikas disciplinam. Sacensibu merkis robotam ir pilniba

autonomi izgrust pretinieku no Dohyo (ringa laukuma).

2. Sacensibu noteikumi

2.1.

2.2,

2.3.

2.4.

2.5.

Katrs robots var tikt registréts ar vienu operatoru un vairakiem asistentiem. To vadit ir
atlauts tikai operatoram. Visiem dalibniekiem ir jaievéro sacensibu reglaments un
noteikumu kartiba, kada tiek noteikts uzvarétajs cina.

DrosSibas noliikos tiesneSiem un dalibniekiem obligati javelk cimdi.

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

Sacensibu organizatori izlemj, kura no minétajam metodém tiks izmantota kustibu
uzsakSanai un apturéSanai:

e Infrasarkano staru pults, ko kontrolé sacensibu tiesnesis
(Skat. Pielikums 2)

e 5sekunzu atliktais starts un manuala apturéSana
(Ar pogu vai pulti, ko kontrol€ robota operators)

Skolénu kategorija vienmer ir 5 sekunzu atliktais starts un manuala apturésana.

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



3. Robots

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

3.5.

3.6.

3.7.

Robotam jabut pilniba autonomam. Kustibam jabutizstradatam ta, lai robots detektétu

pretinieka robotu un spétu atbilstosi reagét. Ja rodas jebkadas Saubas par to, vai robots ir

autonoms, tiesneSiem ir tiesibas parbaudit robota vadibas logiku.

Robota maksimalais izmeérs un svars:

Garums (cm)

Platums (cm)

Augstums (cm)

Masa (g)

10

10

NeierobezZots

500

Robots var palielinat izmeru péc starta, bet tam ir japaliek viena gabala.

Tabula 1. Mini Sumo robota maksimadlie parametri

Infrasarkanais sensors, ja nepiecieSams, janovieto robota augSpusé. Tas nedrikst bt

novietots sanos vai zem ta. Robota operatoram ir janodroSina stabila un netraucéta uztvéréja

darbiba, péciespéjas visos iespe€jamajos apstaklos.

Robotiem jabut apzimétiem ar identifikacijas numura uzlimém. Robota operatora atbildiba

ir nodro$inat tam vietu. Uzlimes nodroSina sacensibu organizatori. NepiecieSamibas

gadijuma tas pasas numura zimes tiks piestiprinatas ne tikai pie robotiem, bet ari pie

dalibnieku apgérba.

Aizliegts izmantot jebkadas komponentes, kuram ir paredzéts atdalities no robota ta

kustibas laika vai saskaroties ar citu robotu. Dubultie asmeni nav aizliegti.

Robota aizliegts izmantot:

e Jebkuras komponentes, kas veidotas tisai pretinieka robota darbibas traucésanai.

(Pieméram, speciali elektromagnétisko vilnu avoti vai traucétajierices, tadas ka

infrasarkanie LED ar noluku traucét pretinieka infrasarkano sensoru darbibu).

e Jebkuras komponentes, kas robotam, savas kustibas laika, boja Dohyo ringa virsmu.

Vienigais iznémums virsmas bojajumiem ir robotu sadursmes.

e Jebkadus skidrumus, pulverus un gazi ka ierocCus pret pretinieku.

e Jebkadus viegli uzliesmojoSus materialus robota konstrukcija.

e Mesanas ierices, pieméram, tikls, ko uzmet pretinieka robotam.

e Dalas, kas piestiprinas Dohyo ringa virsmai. (Limes, piesticekni un tml).

e Magnétus.

4. Laukums jeb Dohyo Jyonai

4.1.

Dohyo Jyonai (sacensibu laukums) sastav no Dohyo (ringa laukums) un Yochi (ringa

laukuma aréja mala). Paréjais laukums tiek uzskatits par Dohyo Jyogai (laukums arpus

ringa). Apkart Dohyo Jyogai ringam atrodas aizsargi.



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

Augstums (cm) Diametrs (cm) Virsmas materials

1-5 77 Plastmasa vai koks

Tabula 2. Mini Sumo laukuma parametri
4.3. Shikiri-Sen ir starta linijas, kas atrodas ringa centra un norada uz starta sektoriem.

4.4. Tawara ir balta linija gar Dohyo ringa armalu. Tawara linija ir Dohyo ringa dala. Tas
platums ir 2.5 cm.

4.5. Yochi ir laukums apkart Dohyo vismaz 100 cm diametra. Yochi krasa un materials var but
dazads, bet tas nedrikst but balta krasa.

5. Sacensibu norise
Terminologija: Macs sastav no raundiem. Viens raunds ir viena cina.
5.1. Macda principi

e Macs parasti noris tris raundos un ilgst1idz 3 mintutém. Komanda, kura pirma ieguist 2
Yuko punktus (ieskaititos punktus) maca laika, uzvar. Maca laiks tiek mérits raundu
laika, nevis starp tiem.

e Jalidz maca beigam tiek iegiits tikai viens Yuko punkts, uzvar ta komanda, kura ieguvusi
So punktu.

e Janeviena komanda neuzvar raunda maca laika, uzvarétajs tiks pazinots atbilstosi
situacijai Yusei (parsvars). 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.

e Maksimalais laiks starp raundiem robotu saveSanai kartiba ir 30 sekundes.



5.2. Maca uzsaksSana

e Macs sakas vadoties péc tiesnesa signala. Sacensibu dalibnieki paklanas sava starpa
pirms ieieSanas Dohyo Jyonai ringa laukuma.

e Pirms katra raunda un vadoties péc tiesneSa signala, dalibnieki vienlaicigi novieto savus
robotus uz Dohyo ringa. Robotiem jabut novietotiem pretéjos Shikiri-Sen (starta liniju)
sektoros un vismaz kadai robota dalai ir japaliek Shikiri-Sen sektora (skat. attélu).
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Attels 1. Robotu atlautas un aizliegtas sakuma pozicijas uz Dohyo

e Pécrobotu novietoSanas uz Dohyo ringa, nav atlauts:

o Pieskarties vai parvietot robotu.

o Mainit robota uzstadijumus (t. sk. ar pulti).

e Raunds sakas ar vienu no organizatoru ieprieks izvélétajam un pazinotajam uzsaksanas
metodém.

o 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.

o Péctiesnesa signala, robotu operatori iesledz 5 sekunzu atlikta starta taimeri un
nekaveéjoties atstaj Dohyo Jyonai ringa laukumu. Roboti var sakt kustibu 5 sekundes
péc atlikta starta komandas uztverSanas.

e Gadijumos, ja Dohyo ringa laukums ir saskrapéts vai netirs, tiesnesi izlemj vai turpinat
macu uzta pasa ringa, vai to nomainit pret citu.



5.3. Raunda izbheigSana
e Tiesnesis dod signalu katra raunda izbeigSanai un robotu apturéSanai. Tiek izmantota
viena no organizatoru ieprieks izvélétajam un pazinotajam apturéSanas metodém.
o Tiesnesis aptur robotu, dodot signalu ar oficialo infrasarkano staru pulti. Papildus,
robota operators var izmantot savas metodes robota apturésanai.

o Robotu aptur robotu operatori.

5.4. Maca izbeigSana

e Macs oficiali ir beidzies péc tiesneSa atbilstoSa signala sanemsanas. Dalibniekiem
japanem savs robots no Dohyo ringa, savstarpéji japaklanas un jaatstaj Dohyo Jyonai
ringa laukums.

e Jadalibnieks irievainots un macs nevar turpinaties, dalibnieks var pieprasit maca
izbeigSanu.

e lIeprieks aprakstitaja situacija, tiesnesi veic nepiecieSamas darbibas, lai macs
nekaveéjoties varétu turpinaties.

e JatiesneSu veiktas darbibas nedod iespé&ju macam turpinaties, pretinieks uzvar
sacensibas bez maca.

5.5. Torinaoshi jeb raunda atkartoSana
Raunds tiek atkartots sekojosas situacijas:

e Abi roboti ir vérsti viens pret otru un to kustibas ir traucétas vai nenotiek.
e Abiroboti vienlaicigi nokrit no Dohyo ringa.
o Citas situacijas, kuras nav iespéjams noteikt uzvarétaju un zaudétaju.

e Japéec Torinaoshi naviespéjams noteikt uzvaretaju, tiesnesis pats var novietot robotus un
turpinat macu tam pieskirtaja laika.

5.6. Macu starplaiks

e Macu starplaikos vienas apakSgrupas ietvaros, roboti janovieto uz tam paredzéta 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 darit
(gadijumos, ja robotu nepiecieSams salabot). Sis nosacijums nepiecieSams vienmérigai
un godigai sacensibu norisei.

NB! Ja robots nav atrodams uz ieprieks noradita galda laicigi vai komanda nav klat,
macs rezultésies zaudeéjuma.




5.7. Punktu iegusana - Yuko (ieskaititie) punkti, Shinitai un Yusei (parsvars)

e Yuko (ieskaititie) punkti - uzvareétajs tiek pazinots sekojosas situacijas.

o Japretinieks ir ticis izgrusts no Dohyo ringa (robots pieskaras laukumam ap Dohyo
ringu).
o Ja pretinieks nokrit no Dohyo ringa un pieskaras laukumam ap Dohyo ringu.

o Jasadursmes rezultata robots daléji atrodas uz Dohyo ringa un pirmais pieskaras
laukumam ap Dohyo ringu, bet otrs robots sadursmes rezultata ir pilniba izkritis no
Dohyo ringa vélak (pieméram, ticis izstumts un uzmests gaisa), tad punkts tiek
ieskaitits robotam, kas daléji atrodas uz Dohyo ringa un ir uzskatami izstimis
pretinieku.

o “Shinitai” situacija.

o “Yusei” (parsvara) situacija.

o Japretiniekam divas reizes tiek izteikts “Keikoku” (bridinajums).

o Ja konstatéets “Hansoku” (parkapums).

o Jauzvareétajs tiek pazinots bez maca, uzvarétajs sanem 2 Yuko punktus (ja uzvarétajam

jauir 1 Yuko punkts, tad uzvarétajs sanem vél tikai vienu punktu). Pretiniekam esosSais
Yuko punkts/i zaudéjuma gadijuma paliek ieskaititi.

Shinitai situacija nozimé, ka viens vai vairaki robota riteni nokluist arpus Dohyo ringa, un
robots nespéj atgriezties ringa. Saja gadijuma pretinieks sanem 1 Yuko punktu.

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

5.8. Keikoku (bridinajums)

Dalibnieks, kurs izpilda kadu no turpmak teksta minétajiem punktiem, sanem “Keikoku”

(bridinajumu). Ja dalibnieks sanem 2 bridinajumus, pretinieks iegtist 1 Yuko punktu.

Ja robota operators vai kada tam piedero$a lieta (piemeéram, talvadibas pults) noklast
Dohyo Jyonai laukuma pirms raunda beigu signala no tiesnesa.

Ja robots veic kustibu pirms raunda sakuma (kustiba vai formas maina).
Ja dalibnieks parkapjtalvadibas pults lietoSanas noteikumus.

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

Ja dalibnieks neievéro drosibas prasibas.

Ja tiek konstatéta jebkada cita noteikumiem neatbilstosSa riciba.

5.9. Hansoku (parkapums)

Turpmak teksta minétajas situacijas pretinieki sanem katrs 1 Yuko punktu.

Jano robota atdalas kada dala.

Ja robots nekustas.

Ja abi roboti kustas, bet nesaskaras.

Jarobots aizdegas, vai rodas aizdomas par to, ka robots iesp&jams deg.

Ja dalibnieks velas beigt raundu.



5.10. Hansokumake (zaudéjums parkapuma deél)

Dalibnieks, kurs parkapj turpmak teksta minétas situacijas, zaudé macu parkapuma dél.

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

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

Ja dalibnieks parkapj 3. paragrafa “Robots” noteikumus.

Ja robots neveic autonomas kustibas.

Ja dalibnieks neievéro nosacijumus, pat tad, ja dalibniekam jau izteikts “Keikoku”
(bridinajums).

5.11. Sikkaku (diskvalifikacija)
Turpmak teksta minétajos gadijumos dalibnieks tiks izslégts no sacensibam un netiks

pievienots sacensibu dalibnieku un rezultatu sarakstos.

Ja dalibnieka robots neatbilst sacensibu nolikuma minétajam prasibam.

Ja dalibnieks uzvedas neatbilstoSi elementaram pieklajibas normam (apvaino pretinieku
vai tiesnesus, lieto necenzétus vardus)

Ja dalibnieks tisi ievaino pretinieku.



Pielikums 1. Sacensibu laukums
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Attéls 2. Sacensibu laukums

Pielikums 2. Uzsaksanas un apturésanas sistéma

Vienada uzsaksSanas un apturéSanas sistéma tiek lietota ka Baltic Robot Sumo ta ari RobotSM un
RobotChallenge sacensibas. Sistémas meérkis ir nodrosinat godigu un atru raunda uzsakSanu.
Drosibas nolukos sistéma ir aprikota ar apturéSanas slédzi. Izmantojot vienu un to pasu kontroles
sistému dazadas sacensibas ir érti dalibniekiem.

Sistéema ir balstita uz infrasarkano staru raiditaju, kuru darbina tiesnesis, un uz infrasarkano staru
uztveéréju, kas atrodas uz robota. Infrasarkano staru raiditaja izmantots RC-5 protokols. RC-5 kods ir
Manchester kodéta bitu plusma, kas moduléta 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.



Komanda RC-5 zinojuma lauks

Programmésana Adrese[4..0] = 0xOB, Komanda[5..1] = Dohyo ID
Uzsaksana Adrese[4..0] = 0x07, Komanda[5..1] = Dohyo ID, Komanda[O] = 1
Apturésana Adrese[4..0] = 0x07,Komanda[5..1] = Dohyo ID, Komanda[O] = O

Programmesanas komandas tiek izmantotas, lai uzreiz pirms maca nosutitu jaunu Dohyo ID
infrasarkano staru uztvéréjam, kas atrodas uz robota. TiesneSu infrasarkano staru uztveéréji ir
aprikoti ar atseviSku zemas jaudas infrasarkanie LED, lai nodroSinatu, ka tuvuma esoSie roboti
varétu uztvert noteiktas komandas. Programmeétais Dohyo ID tiek izmantots ar meérki atSkirt
uzsakSanas un apturéSanas komandas.

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

Infrasarkano staru uztveréja komponentes janovieto uz robota ta, ka robots spéj uztvert - sanemt
zinojumus no jebkuras puses.

Robota infrasarkano staru uztvéréjam jabut aprikotam ar skaidri redzamiem LED, lai apstiprinatu,
ka robots ir vai nav sanémis tiesneSa infrasarkana uztvéréja signalu. Pie programmeésanas
komandas sanemsanas, robota LED atri nozibsni divas reizes. Ja robots sanem uzsaksanas
komandu, LED zibsni nepartraukti; ja robots sanem apturéSanas komandu, LED sak zibsnit 1éni.

Vairak informacijas par attalinatas vadibas sistémam var atrast vietné: http:/www.startmodule.com



http://www.startmodule.com/

