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Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M surge como una 
iniciativa de los estudiantes de Máster.

Desde el primer momento tuvo una gran apoyo del 
departamento de Sistemas y Automática.



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Introducción
La Asociación de Robótica de la UC3M esta compuesta por 
varios grupos de investigación:

Robot Civil de Aire (UAV).

Robot Devastation.

Impresoras 3D Open-Source.

Robots Mini-Humanoides.

Robots Personales de Competición (RPC).



Plataformas utilizadas.
Las plataformas utilizadas en el grupo de robótica mini-
humanoide.

Robonova Bioloid Premium



Concursos

La finalidad del grupo de robótica mini-humanoide es 
participar en concursos de este ámbito.

CEABOT

AESSBOT



CEABOT
El concurso CEABOT es uno de los concursos más 
importantes de robótica mini-humanoide de España.

Se organiza dentro de las Jornadas de Automática 
realizadas por el Comité Español de Automática (CEA).



CEABOT 2012
En la pasada edición de CEABOT la UC3M participó con 
dos grupos de 3 personas obteniendo el 2º y 4º puesto.



Prueba de Navegación
Consiste en completar un tramo plagado de obstáculos en 
el menos tiempo posible con el menor número de 
penalizaciones.
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Los jueces decidirán la posición de los obstáculos a esquivar, antes de cada 
uno de los dos intentos de los que disponen los equipos. La configuración de los 
obstáculos, será igual para todos los equipos en cada intento. En el apéndice, se 
pueden observar algunas configuraciones posibles y algunos casos especiales a 
tener en cuenta en la programación del robot. 

Habrá un máximo de 6 obstáculos paralelepípedos rectangulares, cuyas 
medidas serán de 20x20x50cm. Estarán hechos de cartón rígido o material 
similar. Los obstáculos estarán dispuestos en el escenario dejando un hueco de 
paso adecuado de al menos 50 cm. 

 
Artículo 1.2. Campo. 

El campo de pruebas es una superficie nivelada, plana y rígida, de 2.5 m. de 
largo por 2 m. de ancho, formado típicamente por tableros de conglomerado y 
revestimiento de melamina o pintados. El color de la superficie será verde y 
homogéneo en la medida de lo posible (Pantone Code: 16C606 (R:22:G:198:B:6)). 
El campo está dividido por líneas blancas en tres zonas como se aprecia la figura 
2. Alrededor del campo podrá haber una pared de 50 cm. de altura y 1 cm. de 
grosor, de color blanco. 

 

 
 

Figura 2: Esquema del Campo durante la Prueba 1. 
 
Es posible que existan otras marcas o líneas correspondientes al campo de 

sumo y/o que el campo esté compuesto por tableros ensamblados entre sí. En la 
medida de lo posible las uniones entre tableros se realizarán con machihembrado 
o centradores para que no presenten escalones y desniveles entre ellos. 

El campo estará iluminado con luz artificial de interior, que será lo más 
uniforme posible. Se debe tener en cuenta que durante la realización de las 
pruebas puede haber flashes procedentes de cámaras fotográficas de público o 
prensa y alterar posibles sistemas de visión a bordo de los robots. 

Durante la realización de las pruebas se advertirá al público para que se 
abstenga el uso de flashes procedentes de cámaras fotográficas pero esta 
circunstancia no podrá ser controlada durante el transcurso de la competición. 

 
 
Artículo 1.3. Tiempo máximo. 
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Prueba de escaleras

Se trata de realizar la tarea de subir y bajar escaleras de la 
forma más rápida posible y con el menor número de 
penalizaciones.
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25cm 15cm 15cm25cm50cm  
Figura 3: Esquema de las escaleras. 

 

 
Artículo 2.3. Tiempo máximo. 

El tiempo máximo de cada carrera es de 5 minutos. El tiempo comenzará a 
contar cuando el robot, después de realizar la pausa de 5 segundos, se ponga en 
movimiento. Se considera que el robot ha terminado un parcial cuando haya 
cruzado completamente la línea de final de ese tramo. 

 
Artículo 2.4. Manipulación del robot y penalizaciones. 

En caso que el robot caiga y no pueda levantarse, los jueces serán los únicos 
que podrán colocar el robot en el peldaño desde el que se ha caído o el siguiente 
según, le indique el portavoz del grupo del robot, obteniendo una penalización. 

Si el robot toca con mano/brazo la superficie de la escalera será penalizado 
aunque no llegue a caer. Nótese que si el robot, cae pero se recupera y vuelve a 
quedarse de pie en el mismo escalón del que se cayó, no será penalizado. 

 
Artículo 2.5. Puntuación. 

En primer lugar se tendrán en cuenta el número de penalizaciones, de menor a 
mayor. En caso de empate a penalizaciones, se tendrá en cuenta, primero el 
número de escalones superadas y a igualdad de estos, el tiempo para decidir las 
posiciones finales de los equipos.  

Se puntuará, por una parte teniendo en cuenta el orden de llegada a la zona 
Llegada Parcial. La puntuación se muestra en el cuadro 2. Si un robot no llega a 
la Llegada Parcial, solo recibirá puntos por los escalones superados.  

 
Posición Llegada parcial Puntos 

1º 10 
2º 8 
3º 7 
4º 6 
5º 5 
6º 4 
7º 3 
8º 2 
9º 1 

 

Nº escalones superados Puntos 
1 3 
2 5 
3 10 
4 18 
5 22 
6 25 
  
  
  

 

 
Cuadro 2: Puntuaciones para la segunda prueba. 

 
Por tanto, el robot que complete libre de penalizaciones los 6 escalones en 

menos tiempo que sus oponentes, recibirá 35 puntos.  
 

Prueba 3: Lucha (Sumo) 
 

99 
cm 

 



Prueba de escaleras



Prueba de escaleras



Prueba de Sumo

En esta prueba los robots luchan dentro de un área de 
combate hasta que uno de los dos cae.
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Articulo 3.1. Objetivo de la prueba. 
En la prueba luchan dos robots de dos equipos diferentes, dentro del Área de 

Combate según las normas que a continuación se expondrán, para obtener 
puntos efectivos (llamados puntos Yuhkoh). Se valora el comportamiento 
competitivo del robot, pudiéndose penalizar actitudes pasivas e inmóviles. 

 
Artículo 3.2. Definición del área de combate. 

Se denomina Área de Combate a la tarima de juego (Ring). Cualquier espacio 
fuera del Área de Combate se denomina Área Exterior, que deberá ser de al 
menos 0.5 m. alrededor del Ring (Figura 3). 

 
Artículo 3.3. Ring de sumo. 

El Ring será circular, de color verde, homogéneo en la medida de lo posible y de 
150 cm. de diámetro. Señalando el límite exterior del Ring, habrá una línea 
blanca o amarilla circular de 5 cm. de ancho. El ring de sumo podrá ubicarse en 
el en centro del campo usado para las pruebas. El campo de sumo, podrá 
encontrarse en el centro del campo de obstáculos o en un campo aparte, con o 
sin barreras o paredes, dependiendo de las capacidades de la organización. 

En el centro del Ring habrá dos líneas paralelas separadas 20 cm., llamadas 
líneas Shikiri. Las líneas Shikiri serán de color negro o blanco de 2 cm. de ancho 
y 20 cm. de largo. Estas líneas marcarán las posiciones iníciales de los robots. 

El campo estará iluminado con luz artificial de interior, que será lo más 
uniforme posible. 

1.5m
 

 
Figura 3. Estructura del Ring 

 
Artículo 3.4. Combates de sumo. 

Los combates consistirán en 3 asaltos de 2 minutos cada uno. Entre asalto y 
asalto habrá un tiempo máximo de 1 minuto. 

Para el comienzo del combate se llamará a los dos equipos participantes. Se 
realizarán como máximo tres avisos, y si en el plazo de 1 minuto desde el último 
aviso uno de los equipos no compareciera, se otorgaría directamente la victoria al 
equipo compareciente. 

Ganará un asalto el que consiga más puntos Yuhkoh durante ese asalto o el 
que consiga 5 o más puntos Yuhkoh. 

Ganará el combate el que haya ganado más asaltos. Es decir, los combates 
serán al mejor de 3 asaltos. 
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Proyectos actuales
Proyectos fin de grado:

Mejora de las capacidades para realizar la tarea de subir y bajar 
escaleras.
Implementación del sistema de control de un robot mini-
humanoide con Matlab/Simulink.

Tesis de Máster:

Implementación del sistema de control de un robot mini-
humanoide sobre una plataforma Roboard.



Contacto

Robots Mini-Humanoides:

Félix Rodríguez:          ferodrig@ing.uc3m.es

Alberto Jardón:           ajardon@ing.uc3m.es

Reuniones:

Todos los Jueves de 16:00h a 18:00h en 1.0.B06

mailto:ferodrig@ing.uc3m.es
mailto:ferodrig@ing.uc3m.es
mailto:ajardon@ing.uc3m.es
mailto:ajardon@ing.uc3m.es


Contacto
Robots Personales de Competición e Impresoras 3D:

Raul Pérula:          rperula@ing.uc3m.es

Todos los Viernes de 16:00h a 18:00h en 1.3.C14

Robot Devastation y UAV:

Juan G. Victores     jcgvicto@ing.uc3m.es

Todos los Miércoles de 16:00h a 19:00h en 1.3.C14

mailto:ferodrig@ing.uc3m.es
mailto:ferodrig@ing.uc3m.es
mailto:jcgvicto@ing.uc3m.es
mailto:jcgvicto@ing.uc3m.es


Preguntas



Muchas Gracias!!


