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Resumen En el presente articulo se describe el proyecto “Equipo SimulArlt” en el cual se ha
utilizado al fatbol de robots como un entorno educativo para alumnos de Produccion de Bienes y
Servicios con orientacion en Desarrollo y Programacion de Aplicaciones Nivel Polimodal de la
Provincia de Buenos Aires. El equipo de futbol de robots desarrollado estéa destinado a competir en
el Campeonato Argentino de Futbol de Robots 2003 organizado por el Departamento de
Computacién de la Facultad de Ciencias Exactas y Naturales de la Universidad de Buenos Aires. En
este articulo se muestra como los alumnos a lo largo del proyecto, aplicaron técnicas y
conocimientos adquiridos en los distintos espacios curriculares, y ademas fueron intuitivamente
reconociendo y dominando conceptos sobre robdtica, problemas de tiempo real y sistemas
multiagentes.
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. Introduccién requiere tiempo y esfuerzo de adaptacion al

El uso de la robdtica es cada vez mas comun  entorno.

en numerosos institutos educativos de todas3. La competencia motiva a los alumnos y

partes del mundo. Algunos de sus objetivos brinda una métrica simple y concreta para

son: evaluar los resultados.

1. Provocar una ruptura con las corrientes 4. El espiritu competitivo genera en los
tradicionales de la ensefianza en relacion  alumnos la inquietud de mejorar su trabajo
con la tecnologia, haciendo uso de ella en forma constante.
como una herramienta para conseguir fines Durante los ciclos lectivos 2002/2003 se ha
y no como un fin en si misma. desarrollado en la E.E.M.N°7 “Roberto Arlt”

2. Lograr la participacion y coordinacion del distrito Malvinas Argentinas, provincia de
interdisciplinaria en un proyecto en comun. Buenos Aires, el proyecto “Equipo SimulArlt”.

3. Orientar las materias de programacion y En este proyecto se utilizo el futbol de robots
electrénica hacia la robdtica para hacerlas como eje temético de algunas materias y TTP
mas atractivas a los alumnos. (Trayectos Técnico Profesionales) de 3° afio

Ademas de estos objetivos generales, el futbol polimodal de Produccion de Bienes vy

de robots posee caracteristicas propias que loServicios, especialidad Informéatica.

hacen un entorno altamente beneficioso para el

trabajo educativo: [I. Desarrollo del Proyecto
1. Permite y exige la cooperacion entre los Durante el afio 2002, la escuela organizé una
alumnos en el desarrollo del proyecto. exposicién de tecnologia orientada a robotica

2. Se basa en un deporte popular lo cual noy  automatizacion  donde  participaron



instituciones  educativas de la zona realizd testeos y mediciones  del
especializadas en el tema, asi como también eldesenvolvimiento del equipo desarrollado,
Departamento de Computacion de la Facultad generé documentacion del proyecto, disefio e
de Ciencias Exactas y Naturales de la implementé un sitio web con los contenidos
Universidad de Buenos Aires el cual present6 del proyecto y disefid el contenido de la
los equipos de futbol de robots, reales y de presentacion a ser expuesta en el Workshop del
simulacion, participantes en el mundial FIRA CAFR2003.

2002, llevado a cabo en Corea. Ademas de las

exposiciones, se dictaron charlas relacionadaslll. Caracteristicas del Equipo

con la robatica. En la presente seccidon se describen las
Esta exposicion formé parte de la primera caracteristicas del equipo desarrollado.

etapa del proyecto donde los alumnos La formacion del equipo en el campo de juego
comenzaron a tomar contacto con el entorno es fija y consta de un robot cumpliendo el rol
de la robodtica. La organizacion de dicho de arquero, dos con el rol de defensores y dos
evento estuvo a cargo de los alumnos, con el rol de delanteros como podemos
lograndose una excelente participacion. Otras observar en la figura 1.

actividades de esta etapa consistieron en el
desarrollo de un sitio web mediante el cual se
informaba a los expositores y al publico las
actividades del evento; la realizacion de
trabajos de investigacion y salidas didacticas.
Dados los buenos resultados obtenidos en este
primera etapa y el lanzamiento del
Campeonato Argentino de Futbol de Robots, &y i
surgio la posibilidad de continuar el proyecto :
con el desarrollo de un equipo capaz de
competir en dicho campeonato.

En esta segunda etapa del proyecto llevada a
cabo durante el afio lectivo 2003, los alumnos
trabajaron en distintos aspectos segun sus Figura 1: Distribucion de robots y déspamientos en
capacidades y preferencias. Basicamente, se estado de juego normal.

produjo una particion del alumnado en dos
grupos: por un lado, el grupo dedicado a la
programacion del equipo y por otro, el resto
de los alumnos.

El primero de los grupos debio adquirir el
manejo de un nuevo lenguaje de programacion,
Visual C++, asi como también conceptos
matematicos y trigonométricos no son

La asignacion de roles es estatica, aunque
dentro de los roles defensor y delantero
existen sub-roles, los cuales poseen una
asignacion dindmica dependiendo del juego.

Ademas de los comportamientos basicos y
especificos de cada rol, los cuales se exponen
en las siguientes subsecciones, se han

frecuentemente utilizados en las curriculas MPlementado dos comportamientos comunes
en todos los roles tendientes a dinamizar el

habituales de las materias. Luego, este grupo.

tuvo a cargo la implementacion en si del U€90: _ _
equipo El primero, permite a los robots girar en torno

El segundo grupo desarrollé tareas de disefio? & Pelota logrando que el robot quede detras
de comportamiento y estrategias de juego, de ésta mirando hacia el arco rival. (fig. 2.)
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Figura 2: Posicionamiento dedbot

El segundo comportamiento consiste en el giro
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Figura 4: Movimiento del arquero

Si el caso es el mismo pero la pelota esta

de los robot sobre su propio eje. Con esto se hadespegada de la pared, el arquero gira para

posibilitado un enérgico disparo de la pelota.
(fig.3)

liberarla como se muestra en la figura 5.

A
o

unp
unk

Ami
Ami

CL
(DL

Figura 3: Giro del robot sobre su eje.

1. Rol Arquero
El robot que toma el rol de arquero se desplaza

Figura 5: Arquero despejando la pelota

Otra caracteristica del arquero es que al ser
desplazado de su area, regresa inmediatamente
como podemos ver en la figura 6.

en forma paralela a la linea de fondo de la
cancha y en frente del arco, limitando su

recorrido al ancho del area chica. Cuando la
pelota se dirige al arco, el robot se posiciona
en la intercepcion de su recorrido y la
trayectoria de la pelota para evitar que ésta
entre al arco.

En los casos en los que la pelota se acerca a
arco desplazandose sobre la linea de fondo, e

.

robot acelera hacia ella. (fig. 4)

Figura 6: Recuperacion del arquero



2. Rol Defensor despejarla hacia el area rival. (fig.9)
El rol defensor posee un comportamiento
similar al del arquero, en cuanto a

desplazamiento, con la diferencia que su

recorrido abarca todo el ancho de la cancha. N
Los dos robots que cumplen el rol de arquero, DF

poseen recorridos paralelos con una cierta

distancia entre ambos constituyendo dos lineas |

de defensa.

Figura 9: Despeje de la pelota.

Si la pelota ha ingresado al area chica, el
defensor mas cercano no ingresa a la misma y
[N tiene un comportamiento pasivo apuntando
hacia la pelota esperando que salga. De esta
@ manera se ha logrado evitar cometer infraccion
(penal) o gol en contra debido a un rebote

rd involuntario.

3. Rol Delantero

El delantero puede tomar tres diferentes sub-
roles: principal, acompafante y ejecutor.
Cuando la pelota se acerca a los defensoresEl robot mas cercano a la pelota va en busca
una funcién predice la trayectoria que tomara de ella, tomando el sub-rol de principal y trata
la pelota y los robots se posicionan sobre esade patear al arco (fig.10).

linea imaginaria, tomando el robot mas
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Figura 7: Alineacion de los defensores con el trayecto
de la pelota.

cercano el sub-rol de defensor principal y el oy Mayor
. distancie
otro, defensor secundario. Esto se ha }\
implementado para prever que si el primer Mmm.
robot no llega a la pelota, el segundo pueda
interceptarla. (Fig.7) '
DF Figura 10: Calculo de distancia a la pelota.
El otro delantero toma el sub-rol de
g acompafante y se mantiene a una distancia
gue va a depender de la posicion del ejecutor,
Figura 8: Defensor tomando el sub-rol principal como podemos ver en la figura 11.

Esto se ha implementado para que los dos
En caso de que la pelota ingrese a nuestrodelanteros no interfieran entre si. La Unica
campo, (fig.8) el defensor mas cercano toma el manera de que el acompafiante se dirija hacia
sub-rol de principal dirigiéndose a ella para la pelota, es que ésta se encuentre enfrente del
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arco, con lo cual el acompafnante intentara IV. Conclusiones

convertir el gol.

Mas alla de los conceptos o manejo de nuevas

herramientas adquiridos por los alumnos, el

Principal
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Figura 11: Posicionamiento deltrot con sub-rol de
acompafiante.

El tercer sub-rol que puede tomar el delantero
es el de ejecutor de tiros libres y penales. Estos
tiros seealizan con la técnica de giro sobre su
propio eje. (fig.12)

presente proyecto ha redundado en diversos
beneficios educativos, de los cuales se pueden
destacar los siguientes:

Ha potenciado el trabajo en equipo, la
valoracion del entorno inmediato, Ila

comunicacion tanto dentro como fuera del
horario escolar y el espiritu de

responsabilidad y respeto por el trabajo de
los comparieros y compairieras.

La gran capacidad de motivacion que ha
tenido este proyecto para la amplia
mayoria de los alumnos, y no soélo para
aqguellos de alto rendimientadémico.

Ha creado un entorno escénico que ha
permitido al alumnado aprender, trabajar y
participar en actividades de apertura de la
escuela o a otros estamentos de la
sociedad, como la Universidad,

interrelacionandose con otros centros
educativos y organizaciones del mundo
laboral.

En cuanto a los resultados académicos, el
proyecto ha permito que

los alumnos,

Fjecutor, aplicaran técnicas y conocimientos adquiridos
N en los distintos espacios curriculares, y ademas

fueran intuitivamente  reconociendo vy

___/ dominando  conceptos sobre  robdtica,
problemas de tiempo real y sistemas

: multiagentes.
Figura 12: Robot ejecutando un penal.
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