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1. IVADAS

Siame dokumente apibréziamos Mini Sumo ir Micro Sumo roboty taisyklés. Taisyklés yra

pagrjstos Baltijos Saliy Roboty Sumo taisyklémis.

2. ROBOTO KLASES

Mini Sumo kategorija varzybuose yra padalinta j Sias kategorijas:
1. Mini Sumo (autonominiai)

2. Mini Sumo RC (radio valdomi)

3. VARZYBOS

3.1. Apibrézimas

Kiekvienam robotui gali biiti registruotas vienas operatorius ir du asistentai (i§ viso 3 komandos
nariai). Taciau tik operatoriui leidZziama valdyti robota. Abu dalyviai privalo laikytis varZyby
taisykliy, nugaléjimo salygy ir dalyvauti naudojant tik savo rankomis sukurtus autonominius robotus

1§ anksto paskirtoje Dohyo zonoje. Nugalétoja skelbia teiséjai.

3.2. Formatas

Varzyby formata nustato turnyro organizatoriai, atsizvelgdami j dalyviy skaiciy. Jei dalyviy
skaicius yra didelis, bus naudojami pogrupiai siekiant nustatyti, kas pateks j finalinj turnyra. Finalai
vyksta dvigubos eliminacijos turnyro formatu. Jei dalyviy skai¢ius yra mazas, visi dalyviai 1§ karto

varzosi finalinio turnyro formatu.

3.3. Pogrupiai

KURC Mini Sumo varzybos gali biiti suskirstytos j dvi amziaus kategorijas, priklausomai nuo

dalyviy skaiciaus. Jei dalyviy yra daug, varzybos skirstomos j 2 amziaus grupes: pradedanciyjy (iki
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18 mety) ir profesionaly (vyresniy nei 18 mety). Dalyvis, kuris atitinka pradedanciojo reikalavimus,

gali nuspresti dalyvauti profesionaly amziaus grupéje, bet ne atvirkséiai.

4. DOHYO JYONAI

Dohyo Jyonai (varzyby ringo zona) susideda i§ Dohyo (varzyby rato) ir Yochi (iSorinés Dohyo
srities). Likusi erdvé bus latkoma Dohyo Jyogai zona (uz Dohyo riby). Dohyo Jyogai zona yra apsupta
apsauginiy (Zr. Prieda 1. Varzyby zonos schema). Dohyo (varzyby ratas) yra apskritimas, padengtas

juodos spalvos danga.

1 lentelé. Sumo lauky parametrai.

Klasé AukStis | Skersmuo | Aikstelés medzZiaga

Mini Sumo | 2,5 cm 77 cm Mediena/plastikas

4.1. Pradinis kyrzius

Pradiné linija yra padéta Sumo lauko viduryje ir padalina lauka j keturis lygius sektorius.
Robotai visada turi biiti dviejuose prieSingose sektoriuose (Zr. 1 paveiksla). Robotas turi bent 1§ dalies
dengti Tawara (balta linija) plota. Teiséjas paSalina prading linijg 1§ lauko, kai robotai yra iSdéstyti.

Robotas negali biiti perkeltas po to, kai jis buvo padétas ant lauko.

5 o

1 pav. Pradinis kryZius.
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4.2. Tawara (balta linija)

Tawara yra balta linija aplink Dohyo. Tawara linija yra Dohyo dalis.

2 lentelé. Tawara matmenys pagal varzyby klases,

Klasé Tawara plotis
Mini Sumo 2,5 cm
4.3. Yochi

Yochi yra sritis aplink Dohyo, kurios skersmuo yra bent 250 cm Mini Sumo varzyboms. Yochi

spalva ir medZziaga gali biti laisvai pasirenkama, i$skyrus balta spalva.

5. ROBOTAS

5.1. Roboto reikalavimai

5.1.1. Matmeny ir sovrio apribojimai

3 lentelé. Matmeny ir svorio apribojimai.

Klasé Masé | Ilgis* | Plotis* | AukStis

Mini Sumo | 0,5kg | 10cm | 10cm | Neribotas

e NB! Autonominiams robotams paleidimo modulis turi biiti uzdétas ant roboto virSaus,

auksciausiame taske, o ne Sone ar po robotu.

e Robotas gali iSsiplésti po rungties pradzios, bet turi likti vientisas.



5.1.2. Autonominiai robotai — judesiy pradzia

4 lentelé. Judesiy pradzios metodai.

Klasé Pradzios metodas

Mini Sumo | Oficialus infraraudonujy spinduliy nuotolinis valdymas, valdomas teis¢jo. Zitirékite
privalomojo priémimo jrenginio technines specifikacijas Priedas 2. Pradzios ir

sustabdymo nuotolinio valdymo sistema.

5.1.3. Autonominiai robotai — judesiy sustabdymas

5 lentelé. Judesiy sustabdymo metodai.

Klasé Sustabdymo metodas

Mini Sumo | Teis¢jas sustabdo robotus, naudodamas oficialy infraraudonyjy spinduliy nuotolinj
valdyma. Ziiirékite privalomojo priémimo jrenginio technines specifikacijas Priedas
2. Pradzios ir sustabdymo nuotolinio valdymo sistema. Be to, roboto operatoriai gali

naudoti savo nuotolinius valdymo pultus robotui sustabdyti.

5.1.4. Reikalavimai peiliy naudojimui

Draudziama naudoti:

e Dbet kokius komponentus, kurie gali atsiskirti nuo roboto, kai jis juda arba susiduria su

kitu robotu.
Mini Sumo robotams visi kraStai, jskaitant priekinj skydelj, neturi buti tokie aStrus, kad
sugadinty ringg (iSskyrus susidiirimy atvejus), kitus robotus ar zaidéjus. AStrios krastinés turi biiti

uzdengtos kai robotas yra neSiojamas.



5.2. Autonominiy roboty judesiai

Roboto judesiai turi biiti suprojektuoti taip, kad aptikty prieSininko judesius ir atitinkamai
reaguoty/atakuoty. Jei kyla abejoniy dél roboto autonomiskumo, teis¢jai turi teis¢ patikrinti roboto

valdymo logika.

5.3. Nuotolinio valdymo prietaisy naudojimas su autonominiais robotais

Varzyby (rungties) metu nuotolinio valdymo prietaisai turi buiti padéti j anksciau paskirtg vieta.
Prietaisai gali buiti naudojami tik robotui sustabdyti, kai teis¢jas duoda atitinkamg komanda. Oficialy

infraraudonyjy spinduliy nuotolinio valdymo prietaisg laiko teiséjas.

5.4. Nuotolinio valdymo jrenginiy naudojimas su RC robotais

Radio bangomis valdomi robotai turéty naudoti nuotolinio valdymo jrenginius su
sukonfigiiruota gedimy prevencijos funkcija (Failsafe) siystuve arba imtuve, kuri veiksmingai

sustabdo visg roboto judéjima nutriikus rySiui.

5.5. Jutikliai su RC robotais

Su RC robotais leidziama naudoti tik jutiklius, skirtus Tawarai aptikti. Jokiais kitais atvejais

jutikliai neleidziami.

5.6. DraudZiami roboto komponentai

Bet kokie komponentai, kurie gali trikdyti prieSininko veikimg (pvz., Zibintuvéliai ar trukdziy

jrenginiai, tokie kaip IR Sviesos diodai, skirti uztvindyti prieSininko IR jutiklius).
DraudZiama naudoti:

e Dbet kokius komponentus, kurie gali sugadinti arba subraizyti Dohyo pavirSiy (iSimtis

yra susidirimai tarp roboty),
e bet kokius komponentus, kurie yra sukurti prieSininko sugadinimui,
e Dbet kokius skyscius, miltelius ar dujas kaip ginkla prie§ prieSininka,

e Dbet kokias degias medziagas,



e metimo jrenginius (pvz., tinklo metimas ant prieSininko),

e dalis, kurios robotg pritvirtina prie Dohyo (pvz., klijy, siurbtuky ir pan.). Leidziama

naudoti magnetus, kurie pagerina raty sukibima.

e Trukdymo jtaisai, tokie kaip IR Sviesos diodai, skirti prieSininko IR jutikliams perkrauti

6. VARZYBU PRINCIPAI

Rungtynés paprastai susideda i$ trijy raundy ir trunka iki trijy minu¢iy. Komanda, kuri pirmoji
surinks du Yuko taskus (efektyvius taskus) rungties metu, taps nugalétoja. Rungties laikas
skai¢iuojamas raundy metu, o ne tarp jy. Jei rungties laiko pabaigoje surinktas tik vienas Yuko taskas,
nugalétoja tampa komanda, kuri ji surinko. Jei né viena komanda nelaimi raundy per rungties laika,
nugalétojas bus paskelbtas pagal Yusei (dominavimo) situacijg (Zr. 8.3 punkta). Jei Yusei negali biiti
nustatytas arba abiejy komandy laiméty raundy skaicius yra vienodas, rungties laikas bus pratestas
iki trijy minuciy. Jei viena komanda per pratesta laikg surenka vieng ar daugiau Yuko tasky, $i

komanda tampa nugalétoja.

Dalyviams suteikiama ne daugiau kaip 120 sekundZiy tarp raundy savo robotui priziiiréti.

7. VARZYBU ORGANIZAVIMAS

7.1. Saugumo reikalavimai

Saugumo sumetimais teis¢jai ir dalyviai privalo dévéti pirStines ir akinius pagal roboto klasg.

6 lentelé. Saugumo reikalavimai.

Klasé Pirstinés Akiniai

Mini Sumo | Privalomos | Neprivalomi

7.2. Rungties pradzia

Rungtis prasideda teis¢jo signalu. Dalyviai nusilenkia vienas kitam prie§ jeidami | Dohyo
Jyonai zong. Pries kiekvieng raunda, gavus teiséjo signala, dalyviai vienu metu deda savo robotus ant

Dohyo. Robotai turi biti padéti prieSinguose sektoriuose, ir bent dalis roboto turi biiti ant baltos linijos

9



(zr. 1 paveiksla ,,Pradinis kryZzius*). Robotai negali judéti po to, kai jie buvo padéti ant Dohyo.

Raundas prasideda metodu, aprasytu kiekvienai roboto klasei.

7 lentelé. PradZios metodas.

Klasé PradZios metodas

Mini Sumo | Dalyviai palieka Dohyo Jyonai zong po to, kai ten padeda savo robotus. Teiséjas
pradeda raunda, siysdamas pradzios komandg oficialiu infraraudonyjy spinduliy

nuotoliniu valdymu. Robotai gali pradéti judéti po to, kai gauna pradzios komanda.

Mini Sumo | Teis¢jas duoda operatoriams zenklg pradéti rungtynes.

RC

Jei Dohyo zona yra subraiZyta arba tampa purvina, teiséjai sprendzia, ar tgsti rungtj toje pacioje

Dohyo ar pakeisti j3 kita.

7.3. Rungties pabaiga

Teiséjas duoda signala, kad rungtis baigta, ir sustabdo robotus. Sustabdymo metodas nurodytas

kiekvienai klasei atskirai.

8 lentelé. Sustabdymo metodas.

Klasé Sustabdymo metodas

Mini Sumo | Teis¢jas sustabdo robotus, siysdamas sustabdymo komanda oficialiu infraraudonyjy
spinduliy nuotoliniu valdymu. Be to, roboty operatoriai gali naudoti savo metodus

robotui sustabdyti.

Teis¢jas duoda signalg operatoriams sustabdyti visus roboty judesius raundo

pabaigoje.

Rungtis oficialiai baigiasi po atitinkamo teis€jo signalo. Dalyviai privalo pasiimti savo robotg

nuo Dohyo, nusilenkti vienas kitam ir palikti Dohyo Jyonai zona.
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7.4. TorinaoSi (raundo kartojimas)

Raundas kartojamas Siose situacijose:
1. abu robotai yra vienas pries kita, ir jy judéjimas yra apsunkintas, arba jie visai nejuda,
2. abu robotai iSkrenta i§ Dohyo vienu metu,
3. kitos situacijos, kai neimanoma nustatyti, kas laiméjo ar pralaimé¢jo,

4. jei po Torinaoshi nejmanoma paskelbti nugalétojo, teis¢jas gali pats arba pati padéti

robotus ir tgsti rungtj per skirta laika.

7.5. Roboty tvarkymas tarp rungéiy

Tarp rungciy, vykstanciy tame paciame pogrupyje, robotai turi biiti padéti ant tam skirto stalo
ir gali biiti paimti tik rungties metu. Draudziama palikti varZyby zong su robotu tarp rungciy, nebent
bty gautas atitinkamas leidimas (pvz., jei robotg reikia taisyti). Pogrupio turnyro metu neleidziama
keisti roboto. Sis reikalavimas taikomas siekiant uztikrinti sklandzia varzyby eiga. Jei robotas néra
randamas ant tam skirto stalo tinkamu laiku arba jei komanda néra vietoje, rungtis baigsis

pralaiméjimu.

8. YUKO (EFEKTYVUS) TASKAS, SHINITAI IR YUSEI (DOMINAVIMAS)

8.1. Yuko (efektyvus) taskas

Nugalétojas skelbiamas $iose situacijose:
1. jei oponentas iSstumiamas i§ Dohyo (robotas liecia teritorijag uz Dohyo riby),
2. jei oponentas iSkrenta i§ Dohyo ir lieCia teritorijg uz Dohyo riby,

3. ,,Shinitai* situacijoje,

b

,» Yusei (dominavimas)” situacijoje,

5. jei oponentui duodamos dvi ,,Keikoku (ispéjimas)”,

N

jei ivyksta ,,Hansoku (pazeidimas)®,

11



7. jei nugalétojas paskelbiamas be rungties, nugalétojas gauna du Yuko taskus (jei
nugalétojas jau turi vieng Yuko taska, jis gauna tik vieng papildomg). Pralaimétojo

turimi Yuko taskai lieka galioti.

8.2. Sinitai

»Sinitai“ situacija reiskia, kad vienas ar keli roboto ratai iSrieda i§ Dohyo, ir robotas negali grjzti

1 Dohyo. Tokiu atveju oponentas gauna vieng Yuko taska.

8.3. Yusei (dominavimas)

»Yusei“ (dominavimo) situacijoje teis¢jas gali suteikti Yuko taSka komandai pagal roboto

strategija, judesius ir jgiidZius.

9. HANSOKU (PAZEIDIMAS) IR BAUSME

9.1. Keikoku (ispéjimas)

Dalyvis, kuris veikia, kaip nurodyta toliau, gauna ,,Keikoku* (ispéjima). Jei dalyvis gauna du

,Keikoku* (ispéjimus), oponentas gauna vieng Yuko taska.

1. Jei operatorius arba koks nors jo daiktas (pvz., nuotolinio valdymo pultas) atsiduria

Dohyo Jyonai zonoje pries teis¢jo raundo pabaigos signala.
2. Jei robotas pradeda judéti prie§ raundo pradzig (jud¢jimas arba formos keitimas).

3. Jei dalyvis pazeidzia nuotolinio valdymo naudojimo reikalavimus (autonominiams

robotams).
4. Jei robotas pakei¢iamas po to, kai jis padétas ant Dohyo.
5. Jei dalyvis nesilaiko saugumo reikalavimy.

6. Bet kokiu kitu atveju, kuris laikomas nesaZiningu veiksmu.

9.2. Hansoku (pazeidimas)

Siose situacijose oponentas arba abi $alys gauna viena Yuko taska:

1. jeinuo roboto nukrenta dalys, kuriy bendra masé yra daugiau nei 5 gramai,
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2. jeirobotas nejuda,
3. jei abu robotai juda, bet nesusiduria,
4. jeirobotas dega arba atrodo, kad jis dega,

5. jei dalyvis nori nutraukti raunda.

9.3. Hansokumake (pralaiméjimas dél pazeidimo)

Dalyvis, pazeidgs $ias taisykles, pralaimi rungtj dél pazeidimo.

1. Jei dalyvis nesugeba laiku atvykti | Dohyo rungtj arba virsija laika, skirtg techninei

prieziiirai (Zr. 6 punkta ,,Rungties principai‘).
2. Jei dalyvis sabotuos rungtj, pvz., ty¢ia lauzydamas arba deformuodamas Dohyo.
3. Jei dalyvis pazeidzia reikalavimus, nurodytus 5 punkte ,,Robotai‘.
4. Jei robotas nejudés autonomiskai (autonominiams robotams).

5. Jei dalyvis nesilaiko 7.1 punkto ,,Saugumo reikalavimai®, net po 9.1 punkto ,,Keikoku*

(ispéjimo).

9.4. Sikkaku (diskvalifikacija)

Siais atvejais dalyvis diskvalifikuojamas — jis turi palikti varzybas ir néra jtraukiamas j varzyby

rezultaty sarasa.
1. Jei dalyvio robotas neatitinka 5 punkte ,,Robotai* nurodyty reikalavimy.
2. Jei dalyvis elgiasi neSvankiai, pvz., keikiasi ar jzeidinéja oponentg arba teis¢jus.

3. Jei dalyvis tycia suzeidzia oponentg.

10. RUNGTIES SUSTABDYMAS

Rungtis yra sustabdoma:

1. jei dalyvis yra suzeistas ir rungties testi nebegalima, dalyvis gali reikalauti rungties

sustabdymo,

2. atsizvelgiant | anks¢iau aprasyta situacija, teiséjai imasi reikiamy priemoniy, kad rungtis

biity nedelsiant atnaujinta,
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3. jei Sios priemonés neleidzia testi rungties, oponentas laimi varzybas be rungties.

11. PRIESTARAVIMAI

Teis¢jy sprendimai néra apskundziami. Skundai turi biiti pateikti rungties metu arba i§ karto po
jos. Jei nesutariama su teis€ju, skundai turi buti nedelsiant pateikti vyr. teiséjui. Bet kokie véliau
pateikti skundai nebus priimami. Kylant gin¢ams ar nesutarimams, paskutinj zodj taria teiséjai ir/arba
organizatoriai. Grubus elgesys néra toleruojamas, ir komanda, kuri nepaiso teis¢jo ar vyr. teis¢jo

sprendimy, gali biiti diskvalifikuota vyr. teis¢jo ir/arba renginio organizatoriy.

12. ROBOTU ZYMEJIMAS

Robotai turi biiti pazymeéti lipdukais su numeriais (roboto numeris). Lipdukus pateikia varzyby
organizatoriai. Lipdukas negali buti klijuojamas ant roboto pliigo ar bet kurios kitos dalies, kur jis

gali trukdyti oponento jutikliy darbui.

13. TAISYKLIU KEITIMAS IR ATSAUKIMAS

Taisykliy pakeitimai ir atSaukimai priimami pagrindinio varzyby organizatoriaus pagal varzyby

reguliavimo komiteto nuostatus.
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1 Priedas

14. PRIEDAI

Yochi

(area outside of the Dohyo, colour may vary)

Dohyo

(match arde)

Starting cross

Tawara |

(white line)

Location of robots

(not drawn)

Dohyo Jyonai

(match arcle area)

Dohyo Jyogai

ea outside of the match

2 pav. Varzyby zona.
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2 Priedas

Pradzios ir sustabdymo nuotolinio valdymo sistema

Tokia pati pradzios ir sustabdymo nuotolinio valdymo sistema taikoma Robotex Sumo, kaip
naudojama MRC Global Robot Olympiad, Robolympics ir IEEE Robowars (JSumo MicroStart
pradzios modulis) varzybose. Sistema siekiama uztikrinti sgziningg ir greitg rato pradzig. Naudojant

ta pacig valdymo sistema skirtingose varzybose dalyviams yra patogu.

Sistema pagrista skaitmeniniu IR nuotolinio valdymo pultu, kurj valdo teis¢jas, ir skaitmeniniu
IR imtuvu, kuris yra sumontuotas vir§ roboty. Imtuvas priima signalus 38 kHz dazniu ir yra pagristas

Sony Sirc protokolu 38 kHz dazniu, todél modulis veikia su bet kokio tipo Sony nuotoliniais pultais.

Pradzios modulis turi 2 LED diodus: * RAUDONAS LED - rodo sustabdymo signalg.
MELYNAS LED - rodo pradZios signala.

MicroStart pradZios modulio konfigiiracija varZyboms:

« PRADZIOS SIGNALAS — Kai signalo i§vestis kei¢iasi i§ 0V j 5V [Logika 1]

* SUSTABDYMO SIGNALAS — Kai signalo iSvestis keiciasi 1§ 5V 1 OV [Logika 0]
Minéty signaly veikimas bus patikrintas techninés patikros metu.

Daugiau informacijos apie JSumo MicroStart pradzios modulj rasite Cia:

https://www.jsumo.com/microstart-sumo-minisumo-robot-start-module

Modulio technin¢ specifikacija: https://jsumo.com/Data/EditorFiles/additional/microstart-
eng.pdf
Testavimo  vaizdo jraSas apie MicroStart moduli lengvesniam  supratimui:

https://www.youtube.com/watch?v=J11iSEkVIeA

Norint geresnio ir saugesnio signalo pradzios moduliui, gamintojas rekomenduoja uzsandarinti
moduliy Soninius plotus, 3D atspausdinta dékla moduliui galite rasti ¢ia: (,,Microstart Case”)

https://www.jsumo.com/3d
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