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El Torneo Mexicano de Robots Limpiadores se interesa, desd&u inicio en
2004, en proponer problemas de gran relevancia social y a leex divertidos
a los pvenes robotocistas mexicanos. Cada ano se planteaan problema de
automatizacon de la tarea de husqueda y recoleccon de esiduos para un robot
de servicio, hecho desde cero por sus disenadores, o biertérvenido” a partir de
plataformas comerciales. El objetivo del torneo es doble: npponer soluciones al
grave problema de generacon de basura por un lado, y por otr lado concientizar
a la sociedad de este grave problema e invitar a tomar accioseconcretas para
solucionarlo.

Entre los problemas planteados hasta ahora se han incluid@lseparacon de
residuos organicos e inorganicos, la recuperacon de aeite, phsticos y latas en
ambientes acuaticos, y la recuperacon de basura en ambietes que simulan una
playa. Cabe senalar que el diseno y la programacon de urobot limpiador de
servicio no es tarea fcil, pues como todo robot de servicioun robot limpiador
debe ser capaz de operar en ambientes que no estn adaptadoarael, muchas
veces en interaccon directa con personas.

El Torneo Mexicano de Robots Limpiadores se ha realizado de amera muy
exitosa en Tonantzintla en 2004, en Puebla en 2005, en Xalapan 2006, en
Puebla en 2007, y en el Distrito Federal en 2008.

Por lo anterior, el Comie Organizador del Torneo Mexicano de Robots

Limpiadores y la Federacbn Mexicana de Rolotica convocan a participar
en el

6° Torneo Mexicano de Robots Limpiadores
que se llevaa a cabo dentro delTorneo Mexicano de Rolwtica 2009 , del 10
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al 12 de Septiembre de 2009 en las instalaciones de la Univieslad Panamericana
en Guadalajara, Jalisco, de acuerdo a las siguientes

Bases

Generales

(1) Podan participar todos los equipos que se inscriban en algna de las
siguientes ligas:

Robots Limpiadores de Playa
Robots Limpiadores Acuaticos

(2) La participacon est abierta a todo publico, aunque un e quipo no deber
contener nmas de cuatro miembros.

(3) Los robots participantes en todas las ligas deberan ser aahomos.

Por robot aubnomo  se entiende un robot cuya operacon depende
unicamente de los sensores y accionadores con los que esfguipado,
as como de los mecanismos de control que se le hayan progranto
previamente. Queda excluida la participacon de robots tde-dirigidos
y de robots que comuniquen con alguna computadora o dispo$ib
situado fuera del cuerpo del robot para realizar cualquier ipo de
proceso.

(4) Los robots participantes en todas las ligas podan ser origales, es de-
cir disenados y construidos por los propios equipos conaantes, 0 bien
construidos con plataformas y componentes comerciales.

(5) Los robots participantes en todas las ligas no deberan exaker 50 cm
50cm 50 cm. El peso de los robots es libre.

(6) Los robots participantes deberan realizar de manera autnoma, la tarea
de limpieza o recoleccon de residuos especi cada en su ig Esta tarea
debe ejecutarse en dos fases de pruebas:

Prueba de concepto : cada robot debea mostrar, por partes sepa-
radas, la forma en que encuentra la solucon al problema deacoleccon
de residuos, partiendo de las condiciones iniciales elegisl por sus
disenadores.

Prueba general : cada robot debea realizar la tarea completa par-
tiendo de las condiciones iniciales elegidas por los jueces

(7) El ambiente a limpiar no poda ser modi cado de ningun modo por los
robots nas ala de la limpieza o recoleccon de los residws encontrados.
Queda excluido el uso de marcas o de cualquier tipo de senatrtro del
ambiente en donde se desarrollaa la tarea.
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Restricciones Espec cas por Liga

Liga Limpiadores de Playa

Ambiente

Arenero de 55 m de dametro sin paredes, sobre una lona
de 60 m de dametro de color azul, conteniendo arena de
construccon limpia y seca. La arena no estaa dispuesta
de forma plana y uniforme, podian encontrarse montculos

de arena de no nmas de 5cm de altura y de extensiones
diversas.

Dentro del ambiente se tienen siempre dosbsaculos jos
distribuidos aleatoriamente:

Una silla de sol, de tamano real.

Una sombrilla de playa, de tamano real.

Y se tienen dos clases de ambientes de acuerdo a otros ob-
jetos que contengan:

Ambiente con adulto  (ver gura 1(a)), con un tercer
obsaculo jo:

Una maniqu de tamano real, la cual poda estar sen-
tada en la silla, o bien parada sobre la arena .

Ambiente con bele  (ver gura 1(b)), con dos clases de
obsaculos jos:

Un muneco de tamano de un bele real, el cual poda
estar sentado o parado sobre la arena.

Un juego de juguetes del belke, que incluye pala y
cubeta de arena, y una pelota.

Dentro de ambas clases de ambiente hay tamben un cesto
de 70cm de dametro y de 1&m de alto de color blanco
denominado eldemsito

Debe notarse que el ambiente sela colocado en un patio
exterior de la sede, cubierto con un toldo de lona phstica,
con iluminacon variable.
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@

(b)

Figure 1: Ambiente de la Liga Limpiadores de Playa, con manig adulto (a) y
con bele (b).

(@ (b)

Figure 2: Residuos de la Liga Limpiadores de Playa, para esgario con maniqu
adulto (a) y para escenario con beke (b).
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Residuos Los residuos que el robot debe limpiar consisten en 20 bote-
llas de phstico de diversos tamanos, cuyo interior estpin-
tado de color negro, para el ambiente con adulto (ver gura
2(a)). Para el ambiente con bele, los residuos a limpiar
son \algas" representadas por 10 tiras de estopa de aproxi-
madamente 1m de largo, pintadas de color verde (ver gura
2(b)). Los residuos se distribuian uniformemente sobre &
ambiente.

Tarea Cada robot deber buscar los residuos dispersos en el am-
biente, recolectarlos y depositarlos en el demsito en dos
rondas de pruebas, de concepto y generales. Se haan dos
pruebas generales, una en el ambiente con adulto, y una
en el ambiente con bele. Los tiempos y puntajes que se
obtienen en estas pruebas se proporcionan en el apartado
de evaluacon.

Condiciones En cada prueba participa un solo robot. Las condiciones
iniciales iniciales comprenden el punto de partida del robot, su
posicon y su orientacon al inicio de cada prueba.

Evaluacdn El desempeno de cada robot se media en funcon de los
siguientes criterios:

En la prueba de concepto se mostraa la actividad del robot
de manera separada, en un maximo de tres intentos por
cada actividad.
puntos tiempo
Prueba de Concepto
Busqueda de residuos 1
Evason de obstculos 1
Recoleccon de residuos en el ambiente con adulto 1
Recoleccon de residuos en el ambiente con bete 2
Depsito de residuos en el ambiente con adulto 1
Depsito de residuos en el ambiente con beke 2
Total 8 sin
Imite
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puntos tiempo

(minutos)
Pruebas Generales
Unidad de residuos recolectada por el roboty no 1
llevada al deposito al nal de la prueba
Unidad de residuos depositada por el robot en el 2
depsito
Contenedor volcado -0.5
Maniqu o bele volcado o golpeado -0.5
Total 10

Si dos o nas robots obtienen el mismo puntaje, se decidia
el desempate en funcon de los tiempos de realizacon de la
pruena general.

Informacon Dra. Angelica Munoz Mekndez
munoz@inaoep.mx
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Liga Limpiadores Acuaticos de Latas

Ambiente

Residuos

Tarea

Condiciones
iniciales

Alberca de lona cilndrica de 366 cm de dametro 81 cm
de altura, llenada hasta 40cm de agua. En dos puntos
opuestos del ambiente se localizan dos rectaingulos, uno
de color rojo y otro de color verde. Cada uno de estos
recangulos mide 81cm 50cm y cubria una porcon de la
pared que va del fondo a la super cie del ambiente. Frente
a cada rectaingulo se colocaa un demsito rectangular de
50cm 50cm  10cm (ver guras 3y 4).

Los residuos que el robot debe limpiar son:

10 botellas de phstico de diversos tamanos, formas y
colores (tamafno nmaximo 600ml).

10 vasos blancos de unicel de diversos tamanos
(tamano nas grande del rumero 10).

10 envolturas de frituas de diferentes tamanos y co-
lores (tamano naximo 110gr).

Al inicio de la prueba la totalidad de los residuos otaa en
el centro del ambiente.

Cada robot deber limpiar los residuos del ambiente, lo cua
implica recoger residuos y depositarlos dentro del depptd
designado en las condiciones iniciales en dos rondas de prue
bas, de concepto y generales.

Los tiempos y puntajes que se obtienen en estas pruebas se
proporcionan en el apartado deevaluacon.

En cada prueba, participaan simulaneamente dos robots,
los cuales competian por la recoleccon del mayor rumero
de residuos.

En las pruebas generales, el punto de partida de cada
robot sema orientado hacia la pared de la alberca, frente
al depsito del color asignado mediante un sorteo realizaal
por los jueces al inicio de la prueba.
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Figure 3: Ambiente de la Liga Limpiadores de Latas.

() (b)

Figure 4: Ambiente con agua (a) y detalle interior (b) de los Robots Acuaticos
Limpiadores de Latas.

Evaluacdn El desempeno de cada robot se media en funcon de los
siguientes criterios:

En la prueba de concepto, se mostraa la actividad del robot
de manera separada, en un naximo de tres intentos por
cada actividad.

puntos tiempo
Prueba de Concepto (minutos)
Identi cacon de residuos 1
Recoleccon de residuos 1
Identi cacon del depsito 1
Deposito de residuos 1

Total 4 sin Imite
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Prueba general

tiempo
(minutos)

Unidad de residuos recolectada por el 1
robot y no llevada al demsito al nal

de la prueba

Unidad de residuos depositada por el 2
robot en el depsito

Total

10

Eliminatorias

Informacon

Todos los residuos tendan el mismo valor indepen-
dientemente de su tamaro

En la liga de robots limpiadores de latas, pueden producirse
choques propios de las interacciones entre los robots. Sin
embargo, si estos choques producen daros a otros
robots o al ambiente de las pruebas, los robots res-
ponsables sean descali cados.

El puntaje total de cada robot se obtendia de la suma de
los puntos obtenidos en la prueba de concepto nas los
obtenidos en unaprimera ronda eliminatoria de pruebas
generales. A partir de lasegunda ronda de eliminatorias
el puntaje total de cada robot se obtenda de los puntos
obtenidos en pruebas generales.

Cada robot debem realizar dos enfrentamientos en
los que realizaa las pruebas generales. En cada en-
frentamiento el robot partia desde un depsito de color
diferente. Las tuplas de robots contrincantes se selec-
cionaan mediante un sorteo que se realizaa antes del
inicio de la ronda de eliminatorias.

Los puntajes acumulados en la primera ronda elimina-
toria se utilizaan para seleccionar el 50% de los com-
petidores que pasamn a la segunda ronda. A partir de
la segunda ronda de eliminatorias y hasta la elimina-
toria nal, los robots se enfrentamn unicamente a un
contrincante en una prueba general.

Cabe senalar que las pruebas de concepto ®lo se rea-
lizaan una vez al inicio de la competencia y su puntaje
se consideraaunicamente en la primera ronda elimina-
toria.

Dr. Hector Gabriel Acosta Mesa, heacosta@uv.mx
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Registro e inscripcon

(8)

Los equipos debean registrarse segin los tiempos e insticciones indicados
en el portal electonico del evento, en:

http://torneomexicanoderobotica.org.mx/

Cabe senalar que diversas instituciones realizan un pagednscripcon
institucional al Torneo Mexicano de Rotlwtica, lo cual da derecho a par-
ticipar a un rumero espec co de equipos de sus estudiants y profesores
acreditados. De ser el caso, los equipos son responsablesobasultar
directamente en sus instituciones si pueden bene ciarse deicho pago.

Diversos

©)

(10)

(11)

(12)

(13)

(14)

(15)

Cada equipo es responsable de su robot y del equipo de @mpuhecesario
para controlarlo.

Cada equipo contaa con un espacio de trabajo en los das pvistos de
competencias de su liga.

Todos los equipos participantes recibian constancia de prticipacon. Los
equipos clasi cados en los tres primeros lugares de cada &g recibian
adenas diploma de ganadores.

Se daman menciones especiales al \Prototipo Original masingenioso" y al
\Prototipo Intervenido mas Ingenioso" de cada liga, a juicio del Jurado
del 6° Torneo Mexicano de Robots Limpiadores.

El imero mnimo de equipos de una liga presentes en el toreo para rea-
lizar las rondas de pruebas es de tres. De no haberlos, la lige convertia
en exhibicion, es decir demostraciones de los robots sin laga premios ni
menciones.

Los premios pueden declararse desiertos a consideracorldJurado del &
Torneo Mexicano de Robots Limpiadores, el cual estaa cordrmado por
reconocidos expertos delarea.

Cualquier aspecto no previsto en esta convocatoria sea mielto por el
Jurado del 6 Torneo Mexicano de Robots Limpiadores.

Fechas importantes

06/05/2009 Publicacon de la convocatoria
10-11/09/2009 Liga Limpiadores Acuaticos de Latas
11-12/09/2009 Liga Limpiadores de Playas
12/09/2009 Clausura y premiacbn
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Comie organizador

Dra. Angelica Munoz Mekndez, INAOE, munoz@inaoep.mx

MC. Carlos Rulen de la Mora Basanez, UV, cdelamora@uv.mx

Dr. Hector Sinon Vargas Martnez, UPAEP, hectorsimon.vargas@upaep.mx
MC. Virginia Angelica Garca Vega, UV, angegarcia@uv.mx

Dr. Hector Gabriel Acosta Mesa, UV, heacosta@uv.mx



