El requerimiento consta de poder indicarle a un robot (Para competencia de sumo) la ejecución de los pasos necesarios para poder vencer al contrincante con las siguientes premisas a saber:

1) Detectar y empujar al contrincante por fuera de la línea blanca (Sacarlo del ring).

2) Evitar salir del ring al ser empujado por propia incapacidad de detección de la línea blanca circun-dante.

3) Si algún robot está inactivo durante más de 10 segundos, pierde automáticamente.

4) No hay tiempo máximo de competencia. Si los robots quedan “pegados” por más de 10 segundos se reinicia la lucha.

La posición inicial de los robots será la siguiente:
El robot que usted deberá programar consta de dos sensores infrarrojos, dos motores y un sensor de dis-tancia ultrasónico. Los sensores infrarrojos (Uno en la parte delantera y otro en la posterior) se utilizan para detectar el color blanco o negro del suelo. El sensor ultrasónico permite detectar al contrincante y erogar mayor potencia para embestir al oponente y dejarlo inactivo o quitarlo del ring.
El robot consta de 4 operaciones básicas:

1) Ir hacia adelante (Modo normal, modo alta potencia)

2) Ir hacia atrás

3) Girar hacia la derecha una cierta cantidad de grados

4) Girar hacia la izquierda una cierta cantidad de grados

Dado que las acciones del robot dependen de su ubicación con respecto al ring demarcado, se deben eva-luar los valores leídos por ambos sensores constantemente para no salirse del ring y poder embestir al oponente.
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Cada sensor posee un valor del tipo bool: [True: para lectura del color blanco] y [False: Para lectura del color negro]. A fines prácticos, la verificación de los sensores podrá determinarse cada cierto intervalo de tiempo con valores aleatorios de valores negros o blancos. La mayor cantidad del tiempo el robot estará en estado de JUEGO LIBRE, los otros estados son excepcionales y buscan volver a este estado inicial constantemente, salvo en el caso de alta potencia, donde se desea invalidar al oponente y ganar el juego.

