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Propozycje konkurencji do zawodow robotow na bazie SZM.

Cho¢ nie wida¢ tego bezposrednio w zyciu codziennym, to od kilkudziesigciu lat ma
miejsce szeroki rozwdj robotyki i dziedzin spokrewnionych — jak sztuczna inteligencja.
Wspotczesne roboty przyjmujg roznego rodzaju rozmiary (od nanorobotow, ktérych rozwoj
moze znaczgco wplyna¢ na medycyng, po wielkie roboty pracujace w fabrykach i1 sktadajace
np. samochody) i majg bardzo rdézne zastosowanie — od tych pierwotnych jak wyreczanie
cztowieka wnudnych 1 niebezpiecznych czynnosciach, po rozrywke. By zachecié
naukowcow, studentow i1 hobbystéw do ciaglego rozwoju stworzono takze zawody robotow:
od elitarnych zawodow wspieranych przez wojsko, w ktérych biorg udziat najlepsi specjalisci
z catego $Swiata, poprzez czysto rozrywkowe, majace duzy potencjal telewizyjny walki zdalnie
sterowanych ,,potworéw” znane m.in. z kanatu Discovery, do imprez skierowanych przede
wszystkim do studentéw i nawet mtodszych pasjonatow, jak znane nawet w Polsce ,,mini-
olimpiady”, czyli turnieje w kilku znanych konkurencjach. Takiego rodzaju turnieje — ze
wzgledu na nizszy koszt konstrukcji oraz mniejsze skomplikowanie zadan — staly sie

popularne wsrdd wielu pasjonatow-majsterkowiczow.

Do tego rozwoju przyczynito si¢ tez stopniowe wprowadzanie robotdw do edukacji nie
tylko na poziomie studidow, lecz takze wczedniejszej. Przyczynil si¢ do tego m.in.
spektakularny sukces zestawéw LEGO Mindstorms i WeDo, dzigki ktorym juz nawet
kilkuletnie dzieci moga budowal pierwsze, proste roboty. W ramach kilku projektow
edukacyjnych do kilkudziesigciu gimnazjow w Polsce wprowadzono tez Szkolne Zestawy
Mechatroniczne (zwane dalej: SZM). Dzigki nim uczniowie mogli posigs¢ podstawowsq
wiedz¢ potrzebng do budowy wlasnych konstrukcji. Zestawy zawieraja elementy, dzigki
ktorym roboty moga wykonywa¢ wszystkie zadania w sposob autonomiczny -
z wykorzystaniem dostepnych w zestawie czujnikdéw: dotyku, odlegtosci, §wiatta, temperatury
1 gazu lub z wykorzystaniem zdalnego sterowania przez operatora, co mozliwe jest dzigki
wykorzystaniu w robotach moduléw do komunikacji bezprzewodowej, dzialajacych dzigki

wykorzystaniu technologii Bluetooth.

Projekty wykorzystujace SZM zaktadaty kilka miesiecy dodatkowych zaje¢ dla
gimnazjalistow, a w celu podsumowania catego cyklu nauki postanowiono zorganizowac¢ finat

projektu wtasnie w postaci turnieju robotéw, co miato zmotywowac¢ uczniéw do pogiebienia



swej wiedzy przez rywalizacj¢ z innymi Konstruktorami. Problemem byl jednak wybor
odpowiedniej dyscypliny, w ktérej moga wziaé udziat gimnazjalisci — zadanie nie mogto by¢
zbyt trudne, a budowa robotéw ze SZM wiaze si¢ rdwniez z pewnego rodzaju ograniczeniami
konstrukcyjnymi. Biorgc po uwage wymienione wyzej czynniki, na Sumo Challenge oraz
Copernicus Robots Tournament gimnazjaliSci z projektu wzieli udzial w kategorii Bear
Rescue. Z racji obawy, ze gimnazjaliSci moga nie poradzi¢ sobie z wykonaniem robotow,
ktére wykonaja zadanie w sposdb autonomiczny, postanowiono do wyboru konstruktorow
pozostawi¢ sposob wykonania zadania — od autonomicznego wykorzystujacego dostgpne
W zestawie czujniki, do sterowania w sposob zdalny przez czlowieka. W celu utatwienia
ambitnym uczniom stworzenia programu do trybu jazdy autonomicznej, do oryginalnej wersji
tej konkurencji dodano linig, ktora — przy wykorzystaniu czujnikow linii — mogly si¢ poruszac

roboty.

Zdaniem organizatorow wybor konkurencji okazatl si¢ optymalny. Przewidujac, ze
wykonanie zadania w sposOb autonomiczny moze nastreczy¢ pewne trudnosci wielu
konstruktorom, do wyboru pozostawiono wybor sterowania robotem. Tylko kilku zespotom
udalo si¢ stworzy¢ programy umozliwiajace autonomiczne wykonanie zadania (co mialo
zreszta odzwierciedlenie w wynikach koncowych, gdzie roboty wykonujace zadanie w sposob
autonomiczny byly mocno premiowane), jednak dzigki mozliwosci zdalnego sterowania
wszystkie zespoty stworzyly roboty, ktére mogly wykona¢ zadania. Ogromna zaleta tej
konkurencji byla réwniez ogromna roznorodno$¢ konstrukcji — niemal kazdy robot mial
W sobie rozwigzania, ktore czym$ odrdzniaty go od reszty. Kategoria ta nie byta wczesniej
znana na polskich turniejach robotyki, a wigkszos¢ z tradycyjnych konkurencji z pewnych
wzgledow nie nadawala si¢ dla robotéw z SZM — dotyczylo to zwlaszcza konkurencji
micromouse (czyli jazdy w labiryncie) lub zawodow robotow humanoidalnych, ktére bylyby
niemozliwe w realizacji z powodu zbyt duzego stopnia trudno$ci wykonania zadania oraz zbyt

duzych wymiarow elementow zestawu.

Pierwszym pomystem bylo zorganizowanie turnieju w najbardziej rozpoznawalnej
konkurencji na zawodach robotow jaka jest Sumo. Zmagania w tej kategorii odbywaja si¢ na
okragtym ringu, a celem jest wypchnigcie przeciwnika poza jego obreb. Kategoria ta odbywa
sie¢ w kilku kategoriach wagowych — w Polsce odbywaja si¢ rozgrywki poczawszy od
klasycznego Sumo o wadze 3kg i rozmiarach 20x20 cm, po malutkie roboty Nano Sumo,

ktorych waga nie przekracza 25 gramow, a rozmiary sa porownywalne z pudetkiem zapatek.
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Zracji na rozmiary elementow SZM dyscyplina ta musialaby mie¢ inne niz klasyczne
wymiary 1 wage, ale gtbwng wadg jest narazenie na uszkodzenia mechaniczne oraz mozliwos¢

przecigzen pradowych, ktore mogtyby spowodowac uszkodzenie elektroniki.

Cho¢ konkurencja ta jest jak najbardziej do zrealizowania z wykorzystaniem SZM,
zdaniem autora lepsza alternatywa wsrod klasycznych konkurencji turniejowych jest Line
Follower. Celem robotow w tej konkurencji jest osiagniecie jak najlepszego czasu przy
pokonywaniu trasy wyznaczonej przez czarng lini¢ na biatym tle. Do wykonania zadania
potrzebne jest wykorzystanie czujnikéw $wiatta dostepnych w zestawach. Cho¢ wykonanie
zadania mozliwe jest wlasciwie juz przy wykorzystaniu jednego tego rodzaju czujnika, to
najlepsze roboty line follower wykorzystuja ich kilkanascie. Tego rodzaju rozwigzanie
umozliwia zastosowanie duzo bardziej skomplikowanych algorytmow, ktére moga by¢ jednak
za trudne dla uczniéw na poziomie gimnazjalnym. Jednakze Line Follower sam w sobie
Z powodzeniem moze mie¢ zastosowanie w zawodach dla robotow z SZM (z tym, ze
wskazane byloby wykorzystanie czujnikow z kilku dostepnych w szkole zestawow do
zastosowania w jednym robocie). Wada jest to, ze w tym wypadku zupetnie bezcelowe bytoby

zdalne sterowanie robotow, a wszystkie roboty powinny by¢ autonomiczne.

Ciekawym rozwigzaniem mogg by¢ rozgrywki w kategorii Puck Collect. Roboty w tej
konkurencji poruszaja si¢ po kwadratowej planszy, na ktorej w losowych miejscach utozone
sa czerwone 1 niebieskie krazki. Na planszy walke tocza dwa roboty, ktore startujg z pol
startowych (jedno z pol jest czerwone, drugie niebieskie), a zadaniem jest
przetransportowanie krazkow w odpowiednim kolorze na swoje pole startowe. Z racji na
mnogo$¢ sposob zbierania 1 sortowania krazkodw oraz mozliwo$¢ wykorzystywania wielu
czujnikow roboty w tej konkurencji sa zwykle bardzo réznorodne 1 cigzkie jest okreslenie
jakie rozwigzania sg w tej konkurencji najlepsze. Z racji, ze cigzko o wymierne porOwnanie
robotow zdalnie sterowanych i autonomicznych, rozgrywki powinny si¢ jednak odbywacé
w dwoch niezaleznych klasach — odrozniajacych roboty zdalnie sterowane od

autonomicznych.

Wsrod konkurencji na polskich zawodach mozna rowniez wymieni¢ Ketchup House.
Roboty w tej kategorii majg za zadanie przetransportowa¢ wszystkie puszki ketchupu na
swoja lini¢ bazowa. Cho¢ konkurencja w swych zalozeniach jest podobna do Puck Collect, to

roboty poruszaja si¢ po planszy z wykorzystaniem linii, ktoére przecinajac si¢ prostopadle
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tworzg swego rodzaju szachownice. Zadanie jest rowniez o wiele prostsze do wykonania,
cho¢ zasadno$¢ organizowania rozgrywek robotéw zdalnie sterowanych w zasadzie mija si¢

Z celem.

Rozwigzaniem moze by¢ stworzenie nowych konkurencji, np. swoistego wieloboju, na
ktory sktadaloby si¢ wiele mniejszych zadan. W takim wypadku najwazniejsza nie bylaby
szybko$¢ czy dostosowanie robota pod konkretne zadanie, ale uniwersalno$¢. Zadaniami,
ktore mogtyby wykonywac¢ roboty mégtby by¢ fragment jazdy po linii (jak w kategorii Line
Follower), wykrycie (niczym w kategorii Sumo) jakiego$ obiektu (np. miska) i przesunigcie
(lub przeniesienie go w odpowiednie miejsce), strzat kulka w odpowiednie miejsce

(wykorzystanie czujnika odlegtosci).

Bardzo dobrym pomystem jest zorganizowanie rowniez pokazow w kategorii
Freestyle, ktore mogg towarzyszy¢ zmaganiom we wlasciwej konkurencji. Cecha tej
konkurencji jest pelna dowolno$¢, a celem jest wzbudzenie zainteresowania u s¢dziow,
ktérymi moga by¢ czy to przedstawiciele sponsoréow 1 specjalistow z robotyki, jak
publiczno$¢, ktora miataby wybra¢ najciekawsze ich zdaniem konstrukcje. W tej kategorii
moga by¢ dowolnego ksztaltu i rozmiaru i mogg wykonywac kazde zadania — poruszac si¢ jak
pajaki, tanczy¢, przynosi¢ i otwiera¢ napoje, sktada¢ si¢ niczym transformers czy wykonywaé
inne nietypowe czynnos$ci. Z racji na nieokreslone do konca kryteria okreslenia najlepszego
robota (jak najlepszy czas czy wygranie pojedynku) konkurencja ta powinna by¢ tylko

konkurencja dodatkowa dla druzyn, ktore majg szczegolnie ciekawy pomyst na robota.



