Campionati Italiani di Robotica 2025-2026

SCHEDA TECNICA PROGETTO KUBOT

Squadra “Sanguinari Sonnambuli” - Liceo Giovio Como

Premesse e presentazioni

La squadra “Sanguinari Sonnambuli” € composta da studentesse e studenti del Liceo Scientifico e
Linguistico Statale Paolo Giovio di Como.

Le persone facenti parte della squadra, provenienti da diversi classi e sezioni del Liceo, sono:
- Giacomo Sacerdoti, classe 3SB, anni 16, coordinatore generale
- Giovanni Alberio, classe 3SG, anni 16, game developer e coder
- Beatrice Marotti, classe 3SG, anni 16, coder
- llaria Vicario, classe 3SG, anni 16, coder
- Francesco Vaghi, classe 3SB, anni 16, coder
- Federico Tescione, classe 2SE, anni 16, realizzazione hardware e cablaggio
- Salvatore Pizzo, classe 1SC, anni 14, realizzazione hardware e struttura
- Max Ciccarelli, classe 1SE, anni 14, anni progettazione 3D e video editing
- Alessandro Poletti, classi molte, anni 39, docente di Informatica

Perché “Sanguinari Sonnambuli”?

Una domanda che molti ci pongono, e che ha una risposta semplice e spesso disarmante: sono le
prime due parole che abbiamo letto su un volantino (pacifista, chiariamo!) dimenticato da chissa
chi nel Laboratorio in cui ci riuniamo solitamente per Robotica, e in cui quel giorno dovevamo
scegliere un nome per la nostra squadra: et voila!

Non & l'unica scelta casuale che troverete nel nostro progetto, ci piace talvolta che sia il fato a
guidare certe diramazioni (non fondamentali) arricchendo anche di divertimento situazioni che
rischierebbero di diventar banali. Abbiamo scelto la categoria “Inventa il tuo gioco”, dopo tutto, e in
tutti i giochi che si rispettino anche il caso gioca un suo ruolo, no?

Descrizione dell’Obiettivo e Meccaniche di Gioco

Missione: “Inventa il tuo gioco - Crea un gioco originale in cui il robot & parte essenziale delle
regole e delle meccaniche di gioco.”

Kubot rivoluziona il concetto classico di gioco da tavolo: il robot non & un semplice accessorio, ma
una pedina attiva che costituisce il cuore delle meccaniche di gioco. L'idea nasce dalla forma del
cubo, tipica dei dadi, reinterpretata come un'entita autonoma capace di muoversi su un tabellone
fisico.

Il funzionamento base del gioco &€ molto semplice: ci sono due (o piu, perché no?) robot
concorrenti ai quali viene fornito un set di istruzioni da parte del giocatore umano.



Il fine & quello di raggiungere I'obiettivo della sfida, per esempio, la parte opposta del campo,
ostacolandosi durante il loro turno.

Ogni partita & formata da un numero determinato di turni, ognuno dei quali & formato da due fasi:
una prima in cui entrambi i giocatori forniscono un set di istruzioni al proprio robot e una seconda
nella quale i robot simultaneamente eseguono tutte le istruzioni, eventualmente collidendo.

Regole Principali:

e Obiettivi Variabili: Prima di iniziare, i giocatori scelgono una sfida: raggiungere la bandiera
avversaria, occupare la posizione dell'altro robot o spostare oggetti specifici sul campo.
e Struttura a Turni: Ogni partita dura tre turni, ognuno diviso in due fasi:
1. Fase di Programmazione: Entrambi i giocatori inseriscono segretamente una
sequenza di comandi nel proprio robot tramite i pulsanti integrati.
2. Fase di Esecuzione: | robot eseguono simultaneamente i movimenti programmati.
In questa fase possono verificarsi collisioni o interferenze che modificano I'esito
della strategia iniziale.

Il gioco si basa sulla programmazione simultanea, riflettendo una frase uscita in uno dei nostri
incontri, che ci ha fatto molto riflettere: “La vita non segue sempre il sentiero che hai previsto".
| giocatori devono quindi anticipare le mosse dell'avversario in un contesto di incertezza tattica.

Strumenti Utilizzati: Hardware, Software e codice

La scelta tecnologica segue una filosofia di trasparenza e indipendenza, privilegiando soluzioni
Open Source ed evitando volutamente I'implementazione di sistemi di Intelligenza Artificiale a
bordo del Kubot, per tornare a stimolare la creativita pura e il problem solving logico sia del nostro
gruppo di lavoro che dei giocatori stessi.

E poi, diciamolo chiaramente, siamo un po’ stufe/i di vedere Al da tutte le parti, come se non
fosse piu possibile nemmeno divertirsi senza.

Hardware:

Nella versione in fase di prototipazione abbiamo implementato i seguenti componenti:

e Microcontrollore: Arduino Mega 2560. E stato scelto per I'elevato numero di porte digitali,
necessarie a gestire simultaneamente sensori e motori, € per le dimensioni contenute che
ne permettono l'inserimento nel telaio compatto.

e Movimento: 2 servomotori a rotazione continua collegati alle ruote, che permettono
spostamenti precisi sul tabellone.

e Interazione Fisica (in divenire): 2 o piu servomotori supplementari dedicati al
movimento di braccetti meccanici per lo spostamento di ostacoli o oggetti di gioco.

e Interfaccia Utente:

o Un display LCD che mostra lo stato del robot, I'azione in corso e una barra
dell'energia residua.
o Pulsanti fisici per I'input manuale dei comandi durante la fase di programmazione.

e Struttura: Telaio cubico progettato in 3D e diviso in tre sezioni per ottimizzare
I'assemblaggio e la manutenzione.



Software:

Linguaggio di programmazione: C/C++ scritto in ambiente Arduino IDE.

Progettazione 3D e simulazione: Tinkercad online

Gestione e collaborazione: per la gestione del codice e la collaborazione, il team utilizza
Codeberg.org (Forgejo/Git) e per la comunicazione interna il protocollo Matrix (Element X).

Codice:

Abbiamo scritto in totale circa 250 linee di codice e gestito 11 diverse versioni di programma prima
di arrivare alla versione attuale.

Molti di noi hanno imparato quest’anno I'utilizzo di funzioni in programmazione, e abbiamo colto
'occasione per applicare questi concetti per rendere effettivamente piu modulare e piu gestibile da
parte di piu persone lo stesso codice sorgente.

La versione corrente del nostro codice & pubblicamente consultabile qui:
https://codeberg.org/Robotica2026/kagathos

Espansioni e possibili sviluppi futuri

Abbiamo gia ipotizzato quindi possibili espansioni hardware e software che in un’ipotetica
distribuzione ufficiale di Kubot potrebbero essere sostenibili, grazie al ricorso massiccio all’Open
Source:

Evoluzione hardware: sfruttando I'elevato numero di porte di comunicazione della scheda logica
si potrebbero aggiungere ulteriori sensori di prossimita per consentire una reazione nativa a
collisioni impreviste o ostacoli mobili; analogamente possono essere implementati braccetti
meccanici per “spazzare” il terreno di gioco da eventuali ostacoli fisici.

Evoluzione software: il set di istruzioni disponibili pud essere ampliato via software, fino alla
realizzazione di diversi livelli di difficolta, al fine di adattare il Kubot a giocatori piu 0 meno grandi e
pit 0 meno esperti (una delle evoluzioni pit complesse a cui abbiamo pensato & legata alla
possibilita di caricare interi set di istruzioni direttamente via codice, ma qui, al momento, non
abbiamo ancora competenze interne di programmazione sufficientemente sviluppate, lo
ammettiamo :)

Evoluzione tabellone e obiettivi: seguendo la filosofia del’Open Source e della collaborazione &
semplice ipotizzare la condivisione di nuovi schemi di tabelloni con diversi layout di gara, e
l'ideazione di nuovi obiettivi tattici, al fine di moltiplicare le combinazioni di gioco possibili,
rendendo partecipata anche la realizzazione del gioco stesso.

In conclusione...

Con il nostro progetto Kubot vorremmo dare una dimostrazione di come la Robotica possa non
solo assistere le persone, ma diventare il motore di nuove forme di intrattenimento sociale, dove la
logica della programmazione diventa essa stessa parte del divertimento.


https://codeberg.org/Robotica2026/kagathos
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