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LABERINTO

1. Capacidades evaluadas: Percepciéon y autonomia.

2. Descripcion del reto: el mini laberinto es un pequefio circuito hecho de madera. Las
paredes tendran al menos 100 mm de altura y estan pintadas de diferentes colores. El
suelo del tablero es de color blanco. El tablero se divide en cuatro zonas: A, B, Cy D. No se
proporcionan las medidas del tablero ni el diseno final, requiriéndose por tanto sensores
para este desafio. El objetivo del reto es que el robot conduzca de forma auténoma a lo
largo del laberinto sin tocar las paredes hasta llegar a la zona D. El robot partira de una
posicion predefinida dentro del tablero.

Cada robot dispondra de un tiempo maximo de 5 minutos para realizar el recorrido
partiendo del reposo en la zona de salida, el nimero de turnos se decidira el dia del
torneo. Al final de cada turno se anotara la zona en la que se encuentre el robot, y el
tiempo transcurrido.

Cada turno finalizara en cualquiera de los tres casos siguientes: cuando se llega a la zona D,
cuando se recoja el robot a peticion del participante, cuando expire el tiempo maximo.
Para cada turno se calculara una puntuacion diferente, la puntuacion final se calculara
sumando las puntuaciones por turno. Entre cada turno se dispondra de un tiempo
limitado para recalibrar el robot que se definira el dia del torneo.
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Eltamano maximo del robot se reproduce
a escala enlassiguientesimagenes:

*Esta imagen es de cardcter ilustrativo

MINI
1 AREDINTO

3. Tipo de control: auténomo.

4. Ranking y puntuaciones: los participantes quedaran clasificados de
acuerdo con la zona donde haya llegado el robot y el tiempo transcurrido,
obteniendo mayor puntuacion el que emplee menos tiempo. Para cada
turno se calculara una puntuacion diferente, la puntuacion final del reto se

calculard sumando las puntuaciones de cada turno. La siguiente tabla
muestra la distribucién de puntuaciones por zonas:
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El laberinto tiene paredes moviles, lo que permite reconfigurar el diseno del
mismo entre la participacion de los equipos. Para superarlo tendréis que
asegurar el buen funcionamiento de vuestros sensores.

5. Puntos adicionales:
* 5 puntos por cada recorrido completado con éxito (llegada a zona D).

* 10 puntos por cada recorrido “limpio” (llegada a zona D sin tocar las paredes).
* 10 puntos para el robot que realice la carrera Unica mas rapida (con llegada a

zona D).

6. Penalizaciones:
Cada vez que el robot toque la pared sera penalizado con 10 segundos.

MINI
| ARERINTO




ASTI?

TALENT&TECH

CARRERA
SIGUELINEAS

1. Capacidades evaluadas: velocidad, maniobrabilidad

2. Descripcion del reto: el robot deberd seguir de manera auténoma una linea curva
cerrada negra de 15 mm de ancho sobre una superficie blanca. En la prueba participaran 2
robots de forma simultdnea, cada robot intentara tocar al robot contrincante. Cada robot
partira de un punto diferente del circuito. La prueba finalizara cuando expire el tiempo
destinado a esta prueba que sera de 3 minutos. Si un robot es tocado por el contrincante
debera retirarse del tablero.

3. Tipo de control: auténomo.
4. Puntuaciones:

10 puntos por cada vuelta completada con éxito.
20 puntos si el robot toca al contrincante

Esta imagen
es de cardcter

/—\\ ilustrativo




Puntos adicionales:
5 puntos por cada vuelta completada con éxito.

Penalizaciones:
Los robots que no completen ninguna vuelta obtendran cero puntos.

CARRERA
SICUELINEAS
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L 1. Capacidades evaluadas: robustez, maniobrabilidad

2. Descripcion del reto: los robots han de superar una carrera de obstaculos con
rampas, péndulos, plato giratorio y camino empedrado por control remoto con el
objetivo de completar el recorrido lo mas rapido posible superando todos los
obstaculos. Solo se dispondra de un 1 intento y un tiempo maximo de 5 minutos. Si
se recoge el robot manualmente se dara por terminado el intento.
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3. Tipo de control: controlado m PUNTOS

remotamente por el usuario. 1 40
. : 2 32
4. Ranking y puntuaciones: En
funcion del tiempo empleado se = 25
asignaran a los robots las siguientes 4 18
puntuac,iones (solo si se superan todos 5 15
los obstaculos):
6 12
5. Puntos adicionales: z 10
5 puntos adicionales por cada 8 8
obstaculo superado. 9 6
10 4
Ll 2
12 1

CARRERA —_ ,
OBSTACULOS .
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PINBALL

1. Capacidades evaluadas: autonomia decisional, percepcion, maniobrabilidad

2. Descripcion del reto: se dispondra de un tablero inclinado con un conjunto de
agujeros y obstaculos. Los robots deberan de colocar una bola de golf al comienzo
de la rampa y empujarla para que la bola ruede por la rampa y se introduzca en
alguno de los agujeros. Cada agujero tendra una puntuacion diferente en funcion
de la dificultad para llegar hasta él. En cada tirada la bola comenzara en la misma
posicion.

La zona de salida donde podra maniobrar el robot antes de empujar la bola sera de
76cm x 1lecm. El arbitro sera el encargado de colocar la bola en la posicion de
partida. No se podra tirar una bola hasta que la anterior no haya llegado al final del
tablero o se introduzca en un agujero. Existira un numero de tiradas para un
tiempo maximo de 5 minutos, que se establecera el dia del torneo.

Zona de
salida




3. Tipo de control: auténomo o controlado remotamente, a eleccidén del
participante. La puntuacion sera superior si se realiza de forma automatica. Si el
participante decide realizar la tirada de forma automatica se lo debe indicar al
arbitro del reto.

4. Ranking y puntuaciones:

+ En cada tirada la puntuaciéon vendra determinada por la puntuacion asociada
al agujero en el que se introduzca.
* Si la tirada es automatica la puntuacion asociada al agujero se multiplicara

por 2.
5. Penalizaciones:

» Cualquier robot que cruce la linea de parada perdera los puntos que obtenga
en dicha tirada.
* Si el participante ha indicado que la tirada sera automatica y el arbitro

observa cualquier maniobra controlada remotamente la tirada sera calificada
con O puntos.

PINRALL
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GOLF

1. Capacidades evaluadas: maniobrabilidad.

2. Descripcion del reto: los robots se desplazardn por un recorrido de disefo
desconocido tratando de introducir una pelota de golf en un hoyo. Los robots
podran golpear o empujar la pelota con algun accesorio o con el propio robot. La
pelota deberd permanecer en todo momento en contacto con el suelo.

Existiran una serie de zonas prohibidas que deberan evitarse para conseguir una
ronda “limpia”. Los robots no podran entrar en las zonas prohibidas para recuperar
la pelota. Si la pelota cae en una zona prohibida sera recuperada por el juez,
colocandola en el lugar desde el que se dispard. Si la bola cae fuera de los limites, se
procedera igual que en el caso de caida en una zona prohibida. La ronda tendra un
tiempo limitado que se fijara el dia de la competicion.

3. Tipo de control: controlado remotamente por el usuario.

4. Ranking y puntuacioén: se cronometrara a los robots el tiempo empleado para
introducir la pelota en el agujero, asignandose un ranking en funcién del tiempo
total empleado (gana el que emplee menos tiempo, en caso de que haya varias
rondas, se cogera el mejor tiempo en que se haya hecho hoyo) segun esta
distribucion:

O
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5. Puntos adicionales: m PUNTOS

1 40
* 5 puntos adicionales si se evitan 2 32
todas las zonas prohibidas. - —
* 5 puntos adicionales si se completa
el hoyo en menos de 30 segundos. 4 18
* 5 puntos por cada vez que la bola 5 15
entra en el hoyo.
6 12
6. Penalizaciones: 7 10
8 8
+ 20 segundos de penalizacion por ° 6
cada bola que caiga en una zona
prohibida. 10 4
11 2
12 1

GOLF
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MINIFABRICA

1. Capacidades evaluadas: Percepcién, deteccién de contexto, precision,
autonomia, comunicacion con el entorno.

2. Descripcion del reto: se realizaran diferentes mini-pruebas en el mismo tablero
para evaluar diferentes capacidades del robot. El robot partira de una zona de
salida y se dirigira a cada zona del tablero para la realizacion de las diferentes
pruebas de forma autonoma o controlado remotamente.

Se dispondra de 5 minutos como maximo para la realizacion del reto. Cada vez que
se recoja el robot manualmente se depositara en la zona de salida o participantes.
Cuando el robot se encuentre en la zona de salida o de participantes, este podra ser
manipulado, y reprogramado siempre y cuando no haya tarjeta de recogida
colocada. Si el robot es manipulado, reprogramado o controlado remotamente
fuera de estos casos se invalidara el turno.

Cada robot dispondra de uno o varios turnos para la realizacion del reto (el niumero
de turnos se definira el dia del torneo).

3. Pruebas:

Esta prueba de la minifabrica consta de 4 mini-pruebas que se desarrollan de
manera independiente:

O
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* Apertura de puerta * Dejada de pallets
* Recogida de pallets * Aparcamiento

Ninguna de estas fases es obligatoria.

La prueba del aparcamiento se realizara al final del turno, por lo que solo se
podra puntuar una vez por ella.

Las otras tres minipruebas se realizaran de manera conjunta en tandas
completas, de tal manera que solo se puede puntuar una vez por miniprueba
en cada tanda. No se podra iniciar una nueva tanda hasta no completar la
anterior.

En cada tanda el equipo puede escoger el orden de superacion de las mini-
pruebas. Los equipos podran realizar tantas tandas como el tiempo les permita.

DESCRIPCION DE LAS MINI-PRUEBAS

Recogida de pallet: habra varias zonas de recogida de pallets dispuestas en el
tablero. EI material utilizado para construir los pallets sera PLA (acido
polilactico) y tendran un peso estimado de 180 gramos con una tolerancia de
+/- 15g9. Cada estacion origen estard identificada por un nimero, un color y una
forma especificas.

Para que un pallet se considere recogido, deberad depositarse en una zona de

entrega o llevarse a la zona de participantes. Los pallets no volveran a colocarse
en su estacion de recogida hasta que las cuatro hayan quedado vacias.

MINIFABRICA
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Esta prueba podra realizarse de dos formas:
El equipo escoge la estacion de la que recoge el pallet.

Cuando esta mini-prueba se lleva a cabo de manera auténoma, las estaciones de
recogida se indican al robot a través de tarjetas que el arbitro coloca en una zona
del tablero habilitada para ello. El robot tiene que identificar la estacion origen a
través del color, forma o numero indicados en la tarjeta. El equipo escoge este tipo
de ejecucion solicitando una tarjeta al arbitro. Mientras la tarjeta esta colocada no
se puede manipular el robot de forma manual ni remota.

La tarjeta deja de ser valida cuando el robot vuelve a la zona de participantes o
cuando recoge el pallet de la estacion correcta. Cada vez que esto ocurra, la tarjeta
sera retirada hasta que una nueva tarjeta sea solicitada.

La relacion entre color forma y numero es la siguiente:

« Estaci
- Estaci

1: Cuadrado amarillo  Estacién 3: Circulo Rojo

on
6n 2: Triangulo Verde « Estacion 4: Aspa Azul




.
10mm

70,00mm ——————=

l*22.7’mm ’l




Apertura de barrera: La barrera estara conectada a un controlador de apertura
y cierre de barrera. Este controlador dispondra de un contacto libre de

para recibir la solicitud de apertura de la barrera y un contacto libre de
potencial para recibir la solicitud de cierre de la barrera, un contacto libre de
potencial que indicara si la barrera esta completamente abierta y un contacto
libre de potencial que indicara si la barrera esta completamente cerrada.

Cada equipo debe disenar el sistema necesario para solicitar la apertura o cierre
de barrera al controlador (sistema de solicitud de apertura). Este sistema
deberda comunicarse inalambricamente con el robot. Cuando el robot se
acerque a la barrera pedira la apertura, el robot debera esperar a que la barrera

esté totalmente levantada para pasar, y cuando el robot cruce la barrera pedira
el cierre.

Se puntuara cuando se cruce de la zona A a la zona B, o viceversa, mediante la
apertura y cierre completos de la barrera. En las inmediaciones del controlador
se habilitaran 5vdc, 12vVdc y 24Vdc y 220Vac para la alimentacion del sistema de
solicitud de apertura. Al inicio de cada turno el equipo dispondra de un tiempo
limitado para la instalacion del sistema de solicitud de apertura.

MINIEABRICA

abrir

cerrar g

Sistema
solicitud
apertura ab
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- Auténomo:

* 30 puntos por cada pallet recogido de la estacion de
recogida elegida por el equipo o 45 puntos si el pallet es
recogido de la estacion indicada en la tarjeta colocada
por el arbitro.

* 45 puntos por cada pallet depositado totalmente en una
zona de entrega.

* 30 puntos por cada pallet depositado parcialmente en
una zona de entrega.

« 30 punts para el robot que finalice la prueba aparcado
en la zona de estacionamiento sin tocar ninguna pared

* 60 puntos cada vez que el robot levante la barrera, cruce
de la zona A a la zona B, o viceversa y cierre la barrera.

Penalizaciones:
- Controlado remotamente:

* 15 puntos cada vez que se toque una de las paredes del
tablero

« 30 puntos cada vez que el robot se choque con la
barrera o pase sin que esté totalmente levantada.

* 30 puntos cada vez que se coja el robot, una vez se
deposite en la zona de salida.



- Autonomo:

5 puntos cada vez que se toque una de
las paredes del tablero

10 puntos cada vez que el robot se
choque con la barrera o pase sin que
esté totalmente levantada.

5 puntos cada vez que se coja el robot
robot, una vez comenzado el
movimiento del mismo y se deposite en
la zona de salida.

Si se recoge el robot y no se deposita en la zona de
salida se invalidara el turno.

MINIEABRICA

Oeyid
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DIBUJA
LA FIGURA

1. Capacidades evaluadas: autonomia, precisién, configurabilidad.

2. Descripcion del reto: El robot de formma automatica debe dibujar en un papel
colocado en el suelo una figura geométrica. Para ello, se debe preparar en el robot

un util capaz de sujetar un rotulador tipo “edding” de 14mm de diametro, con el fin
- de marcar en el papel la figura geométrica. Si el equipo desea dibujar con otra
herramienta debera consultar y contar con la aprobacion del comité organizador
antes de la competicion. La duracion de la prueba sera de 3 minutos como maximo.
La figura geométrica sera asignada al equipo mediante sorteo el dia de la
competicion.

Las figuras geométricas pueden
ser: un cuadrado, un triangulo, CUADRADO TRikNGULD
O un rectangulo con las

siguientes medidas.

25cm 25¢cm

CUADRADO

B 3

1 30em 4




1. El trazado no salga del area establecida 10
puntos.
2. Si se dibuja elhmismo n° de lineas consecutivas
en las que se divide la figura se sumaran 10
puntos

3. Tipo de control: automatico m PUNTOS 3. Si el perimetro de la figura dibujada es mayor
1 10 que el 75% perimetro de la figura asignada Se
4. Puntuaciones: En funciéon del obtendran 10 puntos. Ejemplo: el perimetro de la
tiempo empleado se asignaran a los 2 e figura asignada es 80cm. El perimetro de la figura
robots las siguientes puntuaciones 2 e dibujada debe ser mayor de 60cm.
(S6lo si se han cumplido las z . 4. Si la figura resultante esta completamente
' 5 6 5. Si las lineas se dibujan en el orden establecido,
6 5 10 puntos.
— — 6. Si la distancia con punto final teérico no supera
figura se valoraran una serie 9 2 el lizaci
i . . Penalizaciones:
de condiciones: 10 ]
1 10 + Cada vez que.el robot se salga del area establecida
2 9 S puntos

+ Cada vez que se caiga el rotulador o herramienta
de dibujo: 5 puntos

DIBUJA LA
FIGURA
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SIGUELINEAS
SOSTENIBLE

En el objetivo de conseguir que el Desafio ASTI Robotics Challenge sea ademas de
la competicion de robodtica educativa mas importante del pais, una competicion
sostenible, desde Fundacion ASTI lanzamos una nueva prueba para ambas
categorias.

En esta prueba, el robot debera completar una vuelta del circuito en un tiempo
maximo de 1 minuto, tras el cual se analizara el consumo efectuado.

En esta prueba se mediran los tiempos, y el consumo, de tal forma que, en una
situacion de empate en los consumos, ganara el equipo que haya conseguido
completar la prueba en un menor tiempo.

Para llegar a este objetivo se pueden seguir estrategias totalmente diferentes o una
combinacion de ellas:

Realizar un robot lo mas optimo posible: Un robot ligero con unos motores
eficientes para que durante el transcurso de la prueba gaste la minima energia
posible

Dotar al robot de algun sistema que genere energia limpia simulando una fuente
renovable siendo su instalacion siempre posterior al medidor de energia

La medicion de consumo energético se realizara mediante un “Medidor de
consumo” (similar al de la foto) que se colocara a la salida de la bateria. o




En esta prueba estara permitido dotar al robot de energia mientras
compita, siempre y cuando esta se consiga en el momento en el que el
robot esté funcionando y a través de energias limpias o renovables. Por
ejemplo:

- Colocar una placa solar que mediante un foco (simulando la luz
solar) genere energia.
- Colocar una hélice y un generador que mediante un dispositivo que
genere aire (simulando el viento con un decapador o secador) genere
energia.

Acumulacion de algun tipo de energia cinética producida por
movimiento de pedales.

Para estos sistemas de simulacion de energia renovable se dispondra de
una toma de 220v en la prueba. El consumo de estos sistemas no imputara
como consumo de la prueba ya que estan simulando energias renovables.
En ningdn momento, este sistema de simulacion podra entrar en contacto
directo con el robot.

SIGUELINEAS
SOSTENIBLE
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El aparato de medicion se colocara a la salida de la
bateria propia del robot, antes de la conexion de la
energia renovable de forma que esta no impute en el
calculo de consumo. Los equipos deberan conectar
un conector USB 2.0 hembra a la salida de bateria y
un conector macho para alimentar el vehiculo como
en la siguiente imagen. Se facilita una foto esquema.
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Los voltajes soportados son entre 3,6v y 32,5v, soportando una corriente
maxima de 5A.

Tipo de control: control automatico.

Ranking y puntuaciones: En funcién del consumo y el tiempo
empleado se asigharan a los robots las siguientes puntuaciones,
dando prioridad al menor consumo:

SIGUELINEAS
SOSTENIBLE
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PRESENTACION
DE PROYECTOS

Capacidades evaluadas: capacidades de sintesis y de comunicacién eficaz.

Descripcion del reto: los equipos deberdn presentar ante un jurado el
trabajo realizado. Los equipos contaran con un tiempo determinado que se
fijard el dia de la final y que en ningun caso superara los 10 minutos. Tras la
presentacion, el jurado que estara formado por expertos del sector de la
tecnologia dispondra de tiempo para una ronda de preguntas que no
superara los 5 minutos. Se valorara esta presentacion en funcién de la calidad
de la transmision del proyecto y el contenido del mismo.

Se valoraran aspectos como la capacidad de comunicacion, el trabajo en
equipo, la energia y la capacidad de dar respuesta a las preguntas del
jurado.

El dia de la final se podra a disposicion de los equipos participantes,
herramientas para la realizacion de su exposicion apoyandose en recursos
audio visuales

TALENT&TECH
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LIGA DE SUMO
23/24

Descripcion del duelo: dos robots de la misma categoria se enfrentaran en un
duelo para poner a prueba la maniobrabilidad del robot.

Los robots comenzaran cada ronda a espaldas uno del otro. Los robots deberan
sacar del tatami al contrincante sin salirse de la zona de combate. El duelo se
realizara dentro de un espacio delimitado. El color del suelo de la zona de combate
sera blanco y la linea que lo delimite sera de color negro. La zona de combate
estara situada a una altura entre 15y 20 mm del suelo. El robot saldra de la zona de
combate cuando cualquiera de sus partes toque el suelo.

Para cada duelo se realizaran 3 rondas. El tiempo por ronda sera de dos
minutos. Al finalizar la tercera ronda, si los dos equipos han obtenido los
mismos puntos, ganara el reto el robot que esté mas cerca del centro de la zona
de combate, si los dos robots estan a la misma distancia se repetira la ronda,
hasta que esto no suceda.

Si alguno de los robots no se mueve durante las tres rondas el equipo quedara
descalificado de la prueba de sumo.

O
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iOs esperamos!
Mucha robaética.

**pPryebas provisionales hasta el 30/11/23
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