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1. Obiectiv

Concursul urmareste stimularea abilitatilor studentilor privind proiectarea si realizarea practica de
sisteme mecatronice complexe de tipul robotilor autonomi, proiectati si programati pentru
confruntarea cu altii de acelasi tip, in conformitate cu prezentul regulament.

Concursul este adresat studentilor de la specializarile de Mecatronica, nivel licenta si master. Fiecare
universitate poate participa cu o singura echipa. Selectia echipelor ce vor fi prezente in concurs revine
departamentelor de specialitate care conduc aceste specializari.

2. Precizari generale

1. Comisia de concurs. Aceasta este formata din reprezentanti ai universitatilor participante, cate un
reprezentant pentru fiecare universitate. Comisia reprezinta forul tutelar al concursului. Orice
decizie a comisiei este aprobata prin votul majoritatii membrilor comisiei (50% + 1).

Atributiile Comisiei de concurs:

a) stabileste echipa de arbitri;

b) verifica si aproba robotii de concurs pentru fiecare echipa;

c) supravegheaza desfasurarea concursului alaturi de echipa de arbitri;
d) solutioneaza eventualele contestatii/nereguli;

e) valideaza rezultatele finale ale concursului.

2. Echipa de arbitri este formata din 3 persoane neutre (1 arbitru principal si 2 asistenti) agreate de
majoritatea participantilor. Echipa de arbitri este formata din cadre didactice si/sau studenti
voluntari din cadrul universitatii gazda.

Atributiile echipei de arbitri:

a) verifica robotii de concurs Tnainte de desfasurarea fiecarei probe in vederea omologarii;
b) coordoneaza si asigura desfasurarea concursului in conformitate cu regulamentul;

c) acorda punctajul in conformitate cu regulamentul concursului;

d) anunta rezultatele finale ale concursului.

3. Echipa de concurs. Fiecare echipa participanta este formata din maxim 3 persoane, studenti si/sau
masteranzi ai unei universitati. Doar doi membri din echipa se pot apropia de ring (un operator si
un asistent), celdlalt coechipier va urmari meciurile din public.

4. Contestatii si nereguli. Nu vor fi ridicate obiectii asupra deciziilor luate de arbitri. Sesizarea unei
nereguli sau contestarea unei decizii se poate face de catre o echipa doar comisiei de concurs,
imediat ce neregula fost constatata. intr-o astfel de situatie comisia de concurs verifica neregulile
semnalate si decide masurile ce se impun. Dupa finalizarea timpului regulamentar alocat unei
probe nu mai pot fi sesizate nereguli sau contestatii privind proba respectiva.

3. Descrierea robotilor ce pot fi utilizati in concurs

1. Fiecare echipa participanta se poate finscrie in concurs cu un robot care sa indeplineasca
urmatoarele cerinte obligatorii:



a) Dimensiunea maxima a robotului este de 100 mm x 100 mm (10 cm x 10 cm) si masa maxima
este de 0,5 kg (500 grame). Robotul va fi masurat si cantarit in cadrul omologarii dinaintea
probei de concurs;

b) Robotul dupa start se poate extinde. Nu este permis ca robotul sa se separe in 2 sau mai multe
bucati. El trebuie sa ramana un singur robot centralizat. Robotii care nu vor respecta aceste
reguli vor pierde meciul. Suruburi, piulite, saibe sau alte parti cu masa sub 5 grame, care se
desprind, nu vor determina pierderea meciului;

c) Toti robotii trebuie sa fie autonomi. Poate fi implementat orice sistem de control, atata timp
cat acesta este in interiorul robotului si nu interactioneaza cu un sistem de control exterior
(om, masina sau oricare altul), cu exceptia sistemului de oprire/pornire IR de la distanta, cand
e operat doar de arbitri. In cazul in care este utilizat un controller sau modul cu capabilitati
radio, antena acestuia va fi inldturata pe toata durata meciului;

d) Robotul nu poate contine in structura sa urmatoarele componente:

¢ Placi achizitionate cu microcontrolere care contin drivere pentru orice fel de sisteme de
actionare;

¢ Module achizitionate care contin drivere pentru orice fel de sisteme de actionare.

e) Toate cablajele imprimate ale robotului trebuie sa fie proiectat de catre studenti, sa aiba
inscriptionat din cupru, pe placd, acronimul concursului si anul desfasurarii acestuia (ZEM
2026), manufacturarea putand fi realizata de acestia sau comandata de la o companie de
specialitate. Face exceptie orice cablaj de tip breadboard sau de tip cablaj de test si placile de
achizitie/dezvoltare cu microcontroler care sunt introduse in soclu sau lipite pe cablajul
imprimat al robotului.

f) Driverul pentru motoare este proiectat si realizat de studenti si include pe cablajinscriptia ,,ZEM
2026”. Driverul este proiectat si realizat 1intr-o maniera originala, nu prin
copierea/reproducerea unui driver comercial.

g) Este interzisa utilizarea robotilor obtinuti prin modificarea unor produse comerciale de acelasi
tip.

h) Carcasa robotului trebuie sa fie proiectata si realizatd de studenti si este permisa utilizarea
oricarei tehnologii;

i) Pe sasiu sau carcasa sa fie inscriptionat ,,ZEM 2026”, iar inscriptionarea sa fie facuta printr-o

prelucrare mecanica (in relief, depunere de material, gravare mecanica) nu prin adaugarea
unei etichete

j) Nu este permisa copierea/reproducerea unei carcase de la un robot comercial.

k) Componentele care pot fi achizitionate si folosite pe robot sunt:

a. Roti

b. Suporti motor

c. Componente electronice integrate
d. Conectori electronici

e. Modul de start-stop

f. Senzori



g. Orice alte componente mecanice care nu includ sasiul si carcasa

1) Din motive de siguranta robotii trebuie sa fie echipati cu un senzor de oprire IR care va fi operat
de cdtre arbitri. Cand arbitrul va transmite un semnal de oprire, alimentarea motoarelor
trebuie sa fie taiata. Senzorul va fi folosit si pentru pornirea simultana a robotilor de catre
arbitru.

Specificatiile pentru senzorul de oprire/pornire IR se gasesc in Anexa 1 a prezentului regulament. Este
OBLIGATORIE echiparea robotilor cu senzor de oprire IR functional, iar implementarea
corespunzatoare a acestuia este responsabilitatea fiecarei echipe. Neimplementarea, nefunctionarea
si/sau functionarea necorespunzatoare a senzorului IR duce la eliminarea din concurs. Daca
nefunctionarea senzorului IR survine in urma unei runde sau meci, este recomandata si permisa
inlocuirea acestuia, astfel incat in momentul omologarii si al meciului robotul sa poata fi operat
corespunzator;

m) Robotii trebuie sa utilizeze sensori de alb/negru;

n) Dispozitivele pentru bruierea oponentilor, cum ar fi surse de radiatie pentru a satura senzorii
IR, emitatoare de ultrasunete sau alte dispozitive cu efect similar sunt strict interzise;

0) Nu sunt permise componente ale robotului care pot distruge suprafata de joc. Nu utilizati
componente destinate distrugerii robotului advers. impingerile si loviturile normale, specifice
unui meci de Sumo, nu sunt considerate intentii de distrugere;

p) Dispozitivele care arunca obiecte sau flacari spre adversar sau dispozitivele care pot stoca lichid,
praf, gaz sau alte substante pentru a fi aruncate catre adversar nu sunt permise;

q) Substantele lipicioase pentru imbundtatirea tractiunii nu sunt permise. Rotile si alte
componente ale robotului, ce se afla in contact cu ringul, nu trebuie sa poata ridica si sustine
o coalad A4 standard (80mg/m?) pentru mai mult de 2 secunde. Robotii vor fi verificati in faza
de omologare si pot fi reverificati la cererea arbitrilor, in orice moment al competitiei;

r) Dispozitivele pentru cresterea fortei de apasare pe suprafata, cum ar fi pompele de vacuum sau
magneti/electromagneti nu sunt permise.

s) Lama robotului si extinderea nu pot fi albe;

t) Este permisa utilizarea a maxim 2 steaguri pe robot. Steagurile trebuie sa fie in pozitie verticala
si sa se Incadreze in perimetrul robotului. Dupa start acestea pot sa cad3;

4. Timpul meciului

1. Un meci se va disputa pe durata a 3 minute. El va incepe si se va incheia la comanda arbitrului si
dupa ce operatorul si asistentul se retrag in zona de siguranta.

2. Un meci suplimentar, daca este cerut de catre arbitru, va dura maxim 3 minute.

5. Dohyo (ringul de sumo)

1. Interiorul ringului este definit ca si suprafata de joc inconjurata de linia alba, care include si linia
alba in sine. Orice suprafata din afara ringului se va numi exteriorul ringului.

2. Dohyo are urmatoarele specificatii:



a) Suprafata de joc este definita ca un disc de lemn cu grosime de 2-3 cm de culoare neagra, cu
diametrul de 77 cm (770 mm).

b) Banda alba (Tawara) se afla pe exteriorul ringului si are latimea de 2,5 cm (25 mm).

c) Ringul de joc este asezat direct pe pardoseala incaperii. in jurul ringului existd un spatiu liber
pentru a nu perturba senzorii robotilor.

d) Liniile de start (Shikiri-Sen) de culoare maro 10x1 cm (100x10 mm).

e) Se admit tolerante de 5% in constructia suprafetei de concurs.

3. Exista un spatiu de siguranta in afara ringului. Acest spatiu poate avea orice culoare, poate fi din
orice material si poate avea orice forma. Aceasta zona cu ringul Tn centrul ei se va numi zona
ringului sau spatiul de joc.

4. Persoanele din public nu au acces in zona ringului/spatiului de joc si nu au voie sa depaseasca
perimetrul destinat acestora. Delimitarea perimetrului se realizeaza cu o banda sau orice alta
metoda similara.

6. Desfasurarea meciului

1. Meciul incepe la semnalul de start al arbitrului de la telecomanda si continua pana cand unul dintre
cei 2 roboti obtine 2 puncte ,,Yuhkoh”. Arbitrul desemneaza castigatorul meciului. Apoi operatorul
si asistentul vor merge in sala special destinata, unde vor astepta meciul urmator.

2. Un meci este compus din 3 runde, fiecare avand durata de 3 minute cu posibilitatea extinderii
timpului de catre arbitri.

3. Prima echipa care castiga doua runde sau primeste prima doua puncte ,Yuhkoh” pana la terminarea
timpului va castiga meciul. O echipa primeste un punct ,Yuhkoh” cand castiga o runda. Daca limita
de timp este atinsa fnainte ca o echipa sa primeasca doua puncte , Yuhkoh”, iar una dintre echipe
a primit un punct , Yuhkoh”, echipa cu un punct va castiga.

4. Daca meciul nu este castigat de nicio echipa in timpul limita, se va disputa o runda suplimentara.
Dupa epuizarea tuturor variantelor, castigatorul meciului poate fi decis de arbitri prin tragere la
sorti sau alte criterii stabilite de comisia de arbitraj.

5. Daca robotii se blocheaza, se vor aplica situatiile de la punctul 9.5.

6. Daca unul din cei 2 roboti nu pleaca la start, va avea loc un restart. Daca nici la restart acelasi robot
nu pleaca meciul va fi castigat de robotul care se misca.

7. Desfasurarea concursului

1. Concursul Tncepe cu meciurile de calificare, unde fiecare robot va concura impotriva tuturor
celorlalti intr-un sistem in care fiecare participant joacd un meci cu fiecare dintre ceilalti
participanti, iar clasamentul final va fi stabilit pe baza punctajelor obtinute. Primii patru roboti din
clasament vor avansa in semifinale, iar castigatorii acestora se vor confrunta in finala. Fiecare meci
se desfasoara in sistem cel mai bun din 3 runde, cu exceptia finalei, care se joaca in format cel mai
bun din 5 runde.

2. Deciziile arbitrilor trebuie sa fie unanime si sunt finale, iar contestarea acestora duce la
descalificarea din meciul respectiv.



3. Ordinea meciurilor in grupe/sferturi/semifinale/finale se face aleatorie prin extragere si are la baza
sistemul piramidal de joc. Aceasta se va efectua dupa deschiderea oficiala a concursului, va fi
publics si se va afisa pe site, unde va fi disponibild tuturor participantilor. in cazul in care in
concurs sunt inscrise un numar mai mic de 8 echipe meciurile nu se vor mai desfasura in
format de grupe. Fiecare robot va trebuie sa concureze impotriva tuturor oponentilor
prezenti. Astfel se va crea un clasamentdin care primii4 vor concurain sistem de semifinala.
Pentru a asigura buna functionare a tuturor sistemelor intre meciuri fiacre robot va beneficia
de o pauza de 10 minute pentruincarcare.

4. Tn timpul meciurilor, pentru o echipd, se vor permite maxim 2 intreruperi, cu acordul arbitrului,
indiferent de cauzele tehnice pentru care sunt solicitate. Aceasta regula este aplicata doar cand
se desfiasoard un meci. n afara meciurilor schimbérile si reprogramarea este permisa. Echipele
sunt obligate sa se prezinte la start in maxim 1 minut de la primirea solicitarii, in caz contrar vor
pierde meciul.

5. Fiecare echipa este obligatd sa urmareasca grila de start, afisata in sala destinata probei la care
participa. Daca esti chemat la teren si nu te prezinti in 5 minute robotul va fi descalificat.

6. Fiecare echipa isi va desemna 1 operator si 1 asistent, doar aceste doua persoane vor avea acces in
zona de asteptare si in spatiul de joc. Celalalt coechipier nu are acces in spatiul de joc si va ramane
in sala destinata echipelor sau va urmari meciurile din public.

7. Universitatea gazda asigura o camera video cu ajutorul careia meciurile sunt transmise live pe un
display. Tn acelasi timp, camera inregistreazd meciurile, iar inregistrarile pot fi folosite pentru
solutionarea contestatiilor si a altor probleme aparute.

8. Universitatea gazda asigura cel putin o masa pentru doua echipe participante, pe care acestea sa isi
dispuna echipamentul.

9. Universitatea gazda asigurd un punct de incarcare (prize 220V) cu putere suficientd pentru
incarcarea bateriilor robotilor.

8. Omologarea

1. Fiecare echipa va trebui sa treaca de etapa de omologare, pentru a putea participa cu robotul in
concurs. Etapele omologarii robotilor sunt:

La inceputul probei:

a) Se va face o poza robotului in care numarul este vizibil;

b) Verificarea dimensiunilor robotului prin plasarea unei cutii/cadru cu dimensiunile interioare de
10 x 10 cm (100 x 100 mm), fara fund, peste robot;

c¢) Cantarirea robotului pe un cantar digital. Valoarea maxima inregistrata de cantar trebuie sa
fie de 0,5 kg (500 g);

d) Se va verifica functionarea senzorului IR atat la pornirea cat si la oprirea robotului.

La inceputul fiecarui meci:

a) Verificarea dimensiunilor robotului prin plasarea unei cutii/cadru cu dimensiunile interioare de
10 x 10 cm (100 x 100 mm), fara fund, peste robot;



b) Cantarirea robotului pe un cantar digital. Valoarea maxima inregistrata de cantar trebuie sa
fie de 0,5 kg (500 g).

¢) Se va verifica existenta numarului de concurs pe exteriorul robotului;

2. Pana la omologare toate echipele stau in sala destinata lor (aceasta va fi indicata de organizator).
Fiecare proba de concurs va avea o sala special destinata. Echipele pot parasi sala doar pentru a
se prezenta la spatiul de joc. Fiecare echipa va fi anuntata de catre un reprezentat al concursului,
cand trebuie sa se indrepte catre zona de asteptare din vecinatatea spatiului de joc.

3. Dupa omologare primele 4 echipe raman, in mod obligatoriu, in zona de asteptare, din vecinatatea
spatiului de joc. Echipele pot parasi aceastd zona doar cu acordul arbitrilor sau doar pentru
reparatii/ajustari si este obligata sa se intoarca in timpul precizat de catre arbitru. Daca o echipa
nu se prezinta la primul apel pierde meciul. Restul echipelor sunt obligate sa se intoarca in sala
destinata acestora.

4. Comisia de concurs descurajeaza participarea unei echipe cu un robot care nu este rezultatul
eforturilor acelei echipe. Tn acest sens, in cadrul etapei de omologare, comisia de concurs poate
solicita eventuale justificari referitoare la contributia pe care a avut-o fiecare echipa in realizarea
robotului cu care participa. In cazul in care o anumitd echip& nu poate demonstra faptul ¢ robotul
a fost realizat de membri sdi, comisia de concurs are dreptul de a refuza omologarea, ceea ce
conduce la imposibilitatea de a participa la respectiva proba.

5. Pentru omologarea robotilor, incepand cu editia curenta, se introduce un referat tehnic ce contine
detalii despre realizarea robotilor, privind domenii, precum: mecanica, electronica, programare,
materiale si tehnologii utilizate, ingeniozitate n gasirea si implementarea unor solutii tehnice, etc.

Referatul tehnic reprezinta proba eliminatorie si vine in completarea punctului 8.4 din prezentul
regulament.

Structura referatului tehnic:

v Proiectare mecanica:

¢ Obligatoriu: fotografii care documenteaza etapele de proiectare a sasiului si carcasei,
atat din mediul de proiectare, cat si din faza de realizare fizica a respectivelor
elemente. Carcasa sau sasiul trebuie sa aiba inscriptia ,,ZEM 2026”.

e Optional: pot fi adaugate studii, experimente si rezultate ale acestora, precum: teste
de tractiune, teste de forta si de determinarea coeficientului de frecare, simulari
mecanice pentru rezistentd structurald, distributia fortelor, optimizarea designului
prin calcule matematice sau simulare software, reprezentari grafice, etc.

 Electronica:
¢ Obligatoriu: schema bloc a robotului, realizarea driverului pentru motoare:
- schema electronic3;
- lista componente;

- proiectare;

- realizare PCB, cu inscriptia "ZEM 2026”, scris in cupru.



e Optional: realizare cablaj pentru sezoristica, cablaj regulatoare de tensiune, alti senzori
utilizati si integrarea acestora, convertoare CAN, multiplexoare, etc.

e Interzis: nu este permisa utilizarea altor module de comunicatie, cu exceptia modulului
de start/stop.
v Software/programare:
e Obligatoriu: schema logica a algoritmului de functionare.
e Optional: secvente de cod implementate pentru diverse functii ale robotului.
v Costuri de realizare (Investitii) - Optional
V' Alte informatii si detalii pe care echipa le considera relevante - Optional

6. Fiecare echipa va realiza si va avea prezent la masa alocata (locul de dispunere a robotului si
echipamentului echipei) un mini poster, in format A4, ce va contine o prezentare sumara a echipei
si a robotului.

9. Start, Stop, Restart, Sfarsitul meciului

1. Pozitia de Start:

a) Tnainte de asezarea robotilor, pe ringul de joc se dispune un paravan, intre pozitiile de asezare
ale celor doi roboti. Paravanul se va mentine pe toata durata asezarii celor doi roboti. Astfel,
operatorii celor doua echipe pot aseza robotii si pot stabili strategia de joc fara ca adversarul
sa poata observa pozitia adoptata.

b) La instructiunile arbitrilor, cele doua echipe se apropie de ring pentru a plasa robotii pe
suprafata de concurs. Operatorii vor plasa robotii Tn acelasi timp pe ring. Arbitrul va da
semnalul. Dupa pozitionarea robotilor in ring, acestia pot fi rearanjati pana cand arbitrul va
cere operatorilor si asistentilor sa se indeparteze. Operatorii si asistentii sunt obligati sa se
retraga in zona de siguranta marcata.

c) Dupa retragerea asistentilor si operatorilor, paravanul este indepartat, la semnalul arbitrului.

d) Orice parte a robotului trebuie sa fie plasata in spatele Shikiri-Sen (liniile de start). Robotul nu
va trece de liniile de start spre adversar.

e) Robotul va fi plasat pe sau intre liniile imaginare verticale care pleaca din ambele laturi ale
Shikiri-Sen (liniile de start) conform schitei.

f) Arbitrul va verifica daca robotii sunt pozitionati corect. Daca pozitionarea nu este corecta,
robotii se vor plasa din nou.

g) Universitatea gazda va asigura un scaunel pentru arbitru, astfel incat acesta sa poata observa

jocul dintr-o pozitie joasa.

2. Startul meciului:

a) Startul se da de catre arbitru in fiecare runda cu ajutorul unei telecomenzi care trimite un
semnal robotilor, care vor pleca imediat fara nicio intarziere. Detaliile senzorului se gasesc in
Anexa 1 al prezentului regulament.

b) Telecomanda pentru start-stop este atasata de rigul de joc cu o sfoara, sau asigurata printr-o
alta metoda, astfel Tncat aceasta sa nu fie inlocuita fara acordul comisiei de concurs.



c) Startul robotilor se va da doar dupa ce operatorul si asistentul se afla ih zona de siguranta.
Pozitionarea operatorului sau a asistentului dincolo de zona de siguranta, duce la depunctarea
echipei sau chiar eliminarea din concurs.

3. Sfarsitul meciului:

a) Startul, intreruperea sau continuarea meciului sunt anuntate de arbitru. Tot arbitrul anunta
momentul in care robotii pot fi pozitionati pe ring si momentul cand operatorul si asistentul
se retrag in zona de sigurantad, sau cand pot fi ridicati de pe ring.

b) Sfarsitul meciului are loc cand arbitrul anunta incheierea meciului si solicita celor doua echipe
sa isi ridice robotii din ring. Dupa ridicarea robotilor din ring rezultatul meciului este final si nu
se mai accepta contestatii.

4. Scorul.
Un punct ,,Yuhkoh” va fi acordat cand:
a) Robotul unei echipe il obliga pe adversar sa iasa din ring prin manevre de impingere sau ridicare.
b) Robotul advers atinge cu orice parte sau componenta, suprafata exterioara pe care e plasat
ringul.
c) Robotul advers paraseste suprafata ringului complet, desi celdlalt robot atinge suprafata
exterioara primul (in urma unui contact intre roboti).

d) Robotul advers se defecteaza fara a putea continua runda si reprezentantul echipei anunta
acest lucru.

e) Daca ambii roboti ies in acelasi timp din ring, pierde robotul care este impins afara, chiar daca
cel care impinge atinge primul suprafata exterioara.

f) Cand stabilirea castigatorului cade in sarcina arbitrilor, dupa epuizarea criteriilor specifice
competitiei de Sumo, urmatoarele aspecte sunt luate in considerare:
i. Calitatea constructiei si programarii robotului;
ii. Punctele de penalizare acumulate in timpul meciului;

iii. Atitudinea echipei in timpul meciului.

5. Meciul este oprit si runda se reia in momentul in care:

a) Daca unul din cei 2 roboti nu pleaca la start, va avea loc un restart. Daca la restart acelasi robot
nu pleacd, meciul va fi castigat de robotul care se misca.

b) Robotii se nvart unul in jurul celuilalt fara un progres vizibil timp de 10 secunde, va avea loc un
restart. Daca la restart situatia se repeta, castigator este robotul care se misca mai mult si
arata vointa de lupta.

c) Daca un robot rapid ramane blocat intr-un robot lent mai mult de 5 secunde, va avea loc un
restart. Daca progresul este inexistent sau foarte lent, dupa 5 secunde arbitrul va opri meciul.
Echipele nu au dreptul de a contesta aceasta decizie. Daca la restart situatia se repeta,
castigator este robotul care se misca mai repede si ataca.

d) Daca un robot are 1 punct si in urmatoarea runda nici un robot nu castigd, sunt permise 2
restarturi. Daca in cele 2 restarturi nici un robot nu castiga, robotul care are 1 punct va fi
declarat castigatorul meciului.



e) Ambii roboti se misca fara a face niciun progres, se opresc (in acelasi timp) sau stau opriti pentru
10 secunde fara sa se atinga. Totusi daca un robot se opreste din miscare, primul, dupa 10
secunde va fi declarat fird initiativd de lupt3. In acest caz adversarul va primi un punct
,»Yuhkoh”, chiar daca s-a oprit si el. Daca ambii roboti se misca, dar progresul inregistrat nu
este clar, arbitrii pot extinde timpul de observatie la 30 de secunde.

f) Daca ambii roboti ating Tn aproximativ acelasi timp suprafata exterioard pe care e plasat ringul
si nu se poate determina care robot a atins primul exteriorul, se va redisputa runda.

g) in cazul in care castigdtorul nu poate fi decis in una din situatiile de mai sus, va exista o regul
speciala: O sticla va fi asezata in centrul ring-ului, iar primul robot care o atinge va fi declarat
castigator.

6. Reparatii, modificari, intreruperi neprevazute:

a) Daca un robot se defecteaza in timpul unui meci, arbitrul principal va aloca un interval de 1
minut pentru reparatii. Acest interval poate fi extins pana la 5 minute cu acordul comisiei de
concurs. Reparatiile vor fi supervizate de un arbitru asistent pentru a se evita schimbarea unor
module ale robotului cu altele neomologate.

b) Daca un robot nu poate fi reparat in intervalul precizat, meciul este castigat de robotul advers,
iar echipa robotului defect poate sa continue reparatiile pana la urmatorul meci in care
participa si in acest caz fiind supravegheata de un arbitru/membru al comisiei de concurs.

c) Tnlocuirea pieselor defecte este permisd, iar acumulatorii pot fi incircati pe parcursul
competitiei, daca acest lucru este necesar.

d) Dupa reparatii/modificari/ajustari aduse robotului, echipa este obligatd sd reomologheze
robotul.

10. Abateri si fair-play

1. Insulte:

a) Se considera abatere grava de la regulament fapta unui concurent de a adresa cuvinte jignitoare
adversarilor sau arbitrilor, verbal sau prin inscrisuri, respectiv montarea de dispozitive audio
in robot pentru a adresa cuvinte jignitoare. De asemenea si gesturile sau cuvintele jignitoare
scrise pe corpul robotului, sunt considerate Tncalcari ale regulamentului.

b) Operatorul si/sau asistentul nu se retrag in zona de siguranta sau nu respecta indicatiile
arbitrului/arbitrilor.

c) Neimplementarea sau nefunctionarea senzorului IR de start/stop duce la descalificare din
concurs.

2. Contraventii minore.

O contraventie minora se sanctioneaza cu avertisment si se declara cand:

a) Concurentul intrd in ring pe durata meciului, exceptand situatia cand arbitrul opreste meciul
dupa acordarea punctului, iar concurentul merge pentru a ridica robotul. A intra in ring
nseamna:

i. O parte a corpului concurentului se afla in ring.



ii. Daca introduce orice obiecte in ring pentru a se sprijini de acestea.
b) Unul sau mai multi membri ai echipei infaptuiesc urmatoarele actiuni:
i. Solicita oprirea meciului fara motive intemeiate.

ii. Au nevoie de mai mult de 60 secunde pentru a relua meciul, daca arbitrul nu a acordat o
extindere a timpului.

iii. intreprind actiuni de orice naturd care contravin spiritului de fair-play al jocului.

iv. Operatorul si/sau asistentul pardsesc zona de asteptare fara sa anunte reprezentantul
desemnat sau arbitri cu privire la motivul plecarii.

c) La 2 avertismente similare si/sau diferite, date aceleasi echipe, va conduce la acordarea unui
punct ,Yuhkoh” adversarului sau poate conduce la descalificarea acesteia, in functie de
gravitatea actiunii intreprinse.

3. Penalitati:

\
a) Jucatorii care incalca sectiunile 3 si 10.1 vor pierde meciul.

b) Pe durata unui meci fiecare incalcare a prevederilor din sectiunea 10.2 va fi acumulata. Doua
contraventii vor duce la acordarea unui punct ,,Yuhkoh” adversarului.

11. Consideratii finale

n cazul aparitiei unei situatii speciale care nu este cuprinsi de regulament comisia de concurs va
decide modul de rezolvare al acesteia.

in calitate de organizator, Universitatea Politehnica Timisoara si echipa de organizare nu vor fi
niciodata raspunzatori pentru incidente/accidente cauzate de echipele participante sau de roboatii lor.
Echipele participante sunt mereu responsabile pentru siguranta propriilor roboti si sunt raspunzatori
pentru orice accident cauzat de membrii echipei sau de roboti.



Anexa 1

Sistemul de oprire/pornire IR

Startul si stopul de la distanta

Fiecare runda la Mini Sumo este pornitd de catre arbitru prin trimiterea unui semnal de start cu
ajutorul unei telecomenzi IR. Tn momentul in care robotii primesc semnalul, runda va incepe. (Aceast
metoda face meciul mai corect pentru ca elimina startul fals si se castiga timp). Participantii pot alege
sa isi implementeze partea de hard si soft singuri, sau pot folosi un modul Nanolabs achizitionat din
comert.

Kill switch

Modulul de ,kill switch” este folosit pentru a taia alimentarea motoarelor ca metoda de precautie.
Cand arbitrul trimite semnalul de stop alimentarea motoarelor trebuie sa fie taiata. Constructorii
robotilor sunt responsabili pentru addaugarea acestui modul pe robot. Modulul poate oferi semnalul
pentru activarea kill switch-ului.

Modulul

Acesta se ocupa de comunicare si este usor de implementat. Robotul trebuie sa astepte pinul de start
al modulului sa devina High si atunci trebuie sa plece. Modulul accepta alimentarea intre 3.3V si 5V, si
are distanta intre pini de 2,54 mm.

Modulul poate fi comandat de la organizatori, contra cost.

Moduri de functionare

Figura de mai jos arata modul de functionare al modulului. Pentru a nu fi sensibil la zgomot modulul
isi va salva configuratia curenta intr-o memorie nevolatila si daca se reseteaza va reveni la ultima
configuratie cunoscuta. Acest lucru Tnseamna ca fiecare meci se va termina cu semnalul de stop trimis
de arbitru.

POWER ON
Start Signal: 0 | Kill Switch:1 | LED: OFF

J Start Command
STARTED

Start Signal: 1 | Kill Switch: 1 | LED: ON
(Restart of Robot - revine la POWER ON)

J/ Stop Command

STOPPED
Start Signal: 0 | Kill Switch: 0 | LED: FLASHING

Daca LED-ul pe modul este deschis Thainte ca arbitrul sa trimita semnalul de start, inseamna ca modulul
este n modul de ,Start”. Apoi comanda de Stop trebuie sa fie trimisa si robotul trebuie sa fie restartat
ca modulul sa revina in modul ,,POWER ON”.



Pentru a putea sa se desfasoare mai multe meciuri in acelasi timp, fiecare Dohyo va avea propriul cod
de identificare a telecomenzii. Modulul poate fi reprogramat sa asculte de un alt cod de identificare.

Robotii care folosesc senzori bazati pe senzori cu tehnologie IR cu frecventa de modulatie de 38kHz
sunt Tncurajati sa isi porneasca senzorii dupa ce semnalul de start este primit pentru a minimiza riscul
de bruiaj.

Modul acasa

Modulul are o optiune de folosire fara telecomanda speciala. Pe spatele modulului sunt 2 paduri mari,
una HOME si cealalta GND. Daca se va lipi o rezistenta de 1 KQ intre aceste 2 paduri modulul va accepta
semnalul de la o telecomanda TV standard (telecomanda care foloseste codarea RC-5 care a fost
dezvoltata de Philips, dar multe alte companii folosesc acest protocol). Sony si NEC au protocolul
propriu si telecomanda nu va functiona. Cea mai buna metoda de a afla daca telecomanda
functioneaza este de a o testa cu modulul. Apasand butonul 1 pe telecomanda TV se va furniza
semnalul de START, iar butonul 2 va fi STOP.

IMPORTANT: Nu uitati sa deconectati rezistenta cand participati la concurs.

Mai multe informatii:

https://plr.se/startmodule/faq/

Explicatii ale modului de functionare:

https://plr.se/startmodule/

Recomandari pentru Kill switch:
Cum sa implementezi kill switch-ul cu un delay:

https://plr.se/startmodule/kill-switch-relay/

Cum sa implementezi kill switch-ul cu un optocuplor:

Kill Switch Optocoupler — Robot Start Module

intrebiri:

Frequently Asked Questions — Robot Start Module

Cum sa implementezi totul singur:
Pentru cei care vor sa implementeze totul singuri si sa nu foloseascd modulul, un ghid poate fi gasit
aici:

Implement Yourself — Robot Start Module
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