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Historie Sumo

Sumbé je sport, stary vice nez 1 000 let, majici svoje pocatky v japonském Sintoismu. Japonskym
narodnim sportem se stalo sumé béhem obdobi Edo (1600-1868). Prvni zminka o tomto
sportu se vSak objevuje jiz v kronice Kodziki z roku 712. Jedna se sport plny tradic, preciznich
pravidel a symbol(, ale pfedevsim pevné danych obradd.

Zapasy sumo se odehravaji na ¢tvercovém
vyvyseném (50-70 cm) ringu ,dohjo”
v jehoz stfedu je 28 snopy z ryzové slamy
vyznaceno kruhové zdpasisté o priméru
4,57 m. Cilem zdpasu je vytladit soupere
za okraj vyznaceného zapasisté nebo ho
donutit, aby se dotkl povrchu zemé
jakoukoliv jinou ¢asti téla, nez je chodidlo.
Snahou je tedy predevsim vyvést svého
souperfe z rovnovahy.

= = Slavnostnimu vstupu zapasnik( pred
Obrézek 1 Souboj v Sumé [1] vlastnimi zédpasy do ringu se fika dohjdiri

(XA Y) ajednd se o obfadni
predstaveni zapasnikd. Soupefi pred samotnym zdpasem trdvi ¢as v kruhu predvadénim
obradnich drepl ,Siko” a soubojem océi se soupefem. Poté oba zapasnici vystoupi z kruhu,
napiji se ,,vody sily“, otfou si Usta ,papirem sily“ a poté naberou do hrsti sl, kterou rozhodi
po zapasisti, coZ ma zahnat zIé duchy. [1]

Sumo roboti

SoutéZ sumo robotll je podobna jako sportu Sumé. Dva roboti se navzajem snazi jeden
druhého vytlacit ven z kruhového ringu. Kruhovy ring je nejcastéji Cerny s bilym okraje, tak aby
robot poznal okraj ringu a samovolné z néj nevyjel. K detekci soupefe se nejcastéji vyuzivaji
infracervené nebo ultrazvukové senzory.

Existuje mnoho rGznych soutézi sumo robotl, které se lisi velikosti soutézni ringl a zaroven
velikosti robotld, nékdy i jejich
povolenou hmotnosti.

Nejcastéji se soutézi s autonomnimi
roboty, nékdy se pouzivaji i roboti
na dalkové ovladani. [2]

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate
moznost vyzkouSet obé moZnosti
ovladani robotu.

Obradzek 2 Souboj sumo roboti [3]
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Odkazy na zajimava videa Sumo robotu

Pravidla soutéze Sumo robott

Pravidla soutéZe Sumo robotll pro stavebnice VEX IQ jsou v pfiloze tohoto dokumentu.
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Stavba robota SUMO

Pro stavbu prvniho robota SUMO vyuZijeme zakladni konstrukci podvozku , BaseBot“, kterou
nasledné vhodné vylepsime pro soutéz Sumo robotu.

1)

Podle ptirucky ,BaseBot Build Instructions” postavte zakladni konstrukci podvozku ,,BaseBot”.

< TIP: Navod stav by ] odvozku naleznete zde: https://www.vexrobotics.com/iq/downloads/build-instructions

Takto vypada postaveny robot podle ptirucky.

2)

Konstrukci robota doplnime o opticky senzor, ktery bude sledovat barvu soutézniho ringu tak,
aby robot nepfrejel bilou ¢aru ohranicujici soutézni ring. Dale do konstrukce robota pfidame
senzor pro méreni vzddlenosti tak, aby robot mohl najit soupetre. Do predni ¢asti robota
umistime radlici, kterou vyuzZijeme od odstréeni soupefe ze soutézniho ringu.

Opticky Senzor je ptipojen na portu 3.
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Senzor pro méreni vzdalenosti je pfipojen na portu 2.

Postupujte podle obrazk(, kde najdete cely model predni radlice s drzakem senzora.

Nasledujici obrazek zachycuje drzak na opticky senzor a senzor méreni vzdalenosti.

Na obrazku nize je predni radlice robota.

— \. N, \\/W

Nasledujici obrazky ukazuji uchyceni predni radlice a senzorl ke konstrukci robota BaseBot.
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3)

Konstrukci robota doplnime o dotykovy senzor umistény v zadni Casti robota, ktery bude
zaznamendvat kontakt zadni ¢asti robota se soupefem. Pro vétsi u¢innost dotykového senzoru
sestavime jednoduchou konstrukci, tato konstrukce prenese jakykoliv dotek do zadni ¢asti
robota na dotykovy senzor.

Na ndsledujicich obrdzcich je patrné umisténi sestavené konstrukce a dotykového senzoru
pfimo na robotu.

Dotykovy senzor je pfipojen na portu 4.
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4)

Takto vypadd postaveny zakladni robot SUMO. Konstrukci robota upravte a vylepsete tak, aby
byla lepsi v soutézi Sumo robotu.

= TIP: VyuZijte vice motor( v konstrukci robota.

= TIP: Inspirujte se konstrukci robotl ze soutézi Sumo robota.
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Programovani robota SUMO
K programovani robota vyuzijte prostiedi programu VEXcode Blocks.
1)

Vytvorte ovlddaci program pro robota SUMO tak, aby dokdzal jezdit v soutéZnim ringu
a samovolné z néj nevyjel. Robot SUMO bude jezdit v ¢erném kruhu, pokud najede na bilou
¢aru, robot SUMO pojede zpatky do ¢erného kruhu.

= TIP: Pfitvorbé programu vyuZijte opticky senzor nastaveny na jas a nastavte vhodnou silu
svétla.

Prostor pro ndvrh programu

2)

Vytvoreny program doplnte tak, aby robot SUMO zaznamenal soupefe ve zvolené vzdalenosti
pred sebou. Pokud robot SUMO uvidi soupere pred sebou tak, vyrazi jeho smérem vétsi
rychlosti. Pokud soupere neuvidi na zvolenou vzdalenost, dal jezdi v ¢erném kruhu.

= TIP: Pokud nastavite kratkou vzdalenost mérenou senzorem, miZe robot soupere
snadno prehlédnout. Pokud vzdalenost nastavite moc velkou, mlzZe robot zaznamenat
predméty mimo soutézni ring.

Prostor pro ndvrh programu
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3)

Vytvoreni program doplnite tak, aby robot SUMO vyuZil dotykovy senzor umistény vzadu k
zaznamenani kontaktu se soupefem. V pripadé kontaktu se soupefem se robot otoci.

O

> TIP: Vyzkousejte nejdfive otocCeni robota po sepnuti dotykového senzoru.

Q

TIP: VyuZijte pfi programovani proménou.

Prostor pro ndvrh programu

4)

Vyzkousejte robota SUMO v soutéZi s jinym robotem. Upravte a vylepSete program, tak aby
byl vas robot lepsi, nez souper.

5)

Odprezentujte svého robota SUMO ostatnim spoluzakim. UkaZte jim vlastni feSeni programu
a Upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte vSechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s robotem SUMO?

Upravte a vylepsete jeho konstrukci a ovladaci program tak, aby vepredu vyuZival
pohyblivou radlici.

Upravte a vylepSete jeho konstrukci a ovladaci program tak, aby vyuzil vice dotykovych
senzordy.

Upravte a vylepSete jeho konstrukci tak, aby robota nebylo snadné preklopit nebo
vytlacit ze soutézniho ringu.

Pokud mate vice senzor(l pro mérfeni vzdalenosti, vyuZijte je v konstrukci robota pro
presnéjsi vyhledavani soupere. Také do konstrukce muzZete zakomponovat vice
motord.

Vymyslete jinou strategii pohybu robota v soutéZnim ringu. Pro novou strategii
vytvorte ovladaci program.

Vytvorte ovladaci program pro ddlkové ovladani a soutézte s dalkové ovladanymi sumo

roboty.
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Prilohy
ndzev souboru popis
pravidla_SUMO_VEX_1Q.pdf pravidla pro soutéZ Sumo robotl VEX IQ

Materialy vznikly v rdmci projektu ,METODIKA A VZOROVE ULOHY V ROBOTICE (VEX 1Q A VEX EDR)“
financovaného z prostredk(l Evropského fondu pro regionalni rozvoj — OP Podnikani a inovace pro
konkurenceschopnost a realizovaného AV MEDIA, a.s. ve spolupraci s Prirodovédeckou fakultou

Univerzity Hradec Kralové.
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