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CizGi iZLEYEN ORTAOKUL YARISMA KILAVUZU
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin lzerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin lzerindeki beyaz
cizgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endistriyel alanda, bir yerden baska bir
yere malzeme veya Urin tasima islerinde bu otonom c¢izgi izleyen robotlar kullanilirlar.
Yapilmasi gereken, robotlarin takip edecekleri yol gizgisinin zemine cizilmesidir. Cizgi izleyen
robotlarin gorevini basarili bir sekilde tamamlamasi; uygun bir programlamaya, dogru

donanima ve etkili hiz kontroliine baglidir.

Bu kategorideki otonom c¢izgi izleyen robotlarin amaci; siyah parkur yol lzerindeki beyaz
cizgileri veya beyaz yol lzerindeki siyah gizgileri takip ederek en kisa siirede ve hatasiz olarak

yolu rakibinden 6nce tamamlamaktir.
2. ROBOT OZELLIKLERI

2.1 Robot Olgiileri
Cizgi izleyen Ortaokul kategorisinde yarisacak robotlarin; boyunun 220 mm’yi, eninin ise 180

mm, yiksekliginin 65mm’yi gecmemesi gerekmektedir. (Tekerlekler dahil)

180mm

........l.u.limla.‘.‘..........

I*

Sekil 1. Robot élgileri
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2.2 Robotta Kullanilacak Malzemeler
e Kontrol karti: Herhangi bir mikrodenetleyici veya hazir mikrodenetleyici kartlar
(Uzerinde Wifi ve Bluetooth bulunanlar harig) kullanilabilir.

e Motor slricu: Hazir Motor Shield’ler (Motor Stricli Modilleri) veya herhangi bir

elektronik komponentle hazirladiginiz motor strtculer kullanilabilir.

e DC motor: L rediktorli, 6-12V plastik diglili DC Motor kullanilmasi zorunludur.

o Tekerlek: Capi 65 mm’yi ve kalinligi 30 mm’yi ge¢meyen tekerlek kullanilacaktir.
Yarismacilar, kullanacaklari tekerlekleri bu 6zellikte olacak sekilde imal edebilirler veya
bu 6zellikte hazir tekerlekleri kullanabilirler.

e Cizgi Sensor Karti: Maksimum 8'li Analog veya Dijital Cizgi Sensor Karti kullanilabilir.

e Batarya kutusu ile sarhos teker istege bagli olarak kullanilabilir.

e Robotlarin 2 motor ve 2 tekerlekli olma zorunlulugu vardir.

e Vakum motoru, fan veya pervane kullanilamaz.

e Robotlarin yarisma sirasinda ¢alisma gerilimleri 16 voltun lzerine ¢ikamaz.

e Maksimum agirlik, pil dahil 500gr'dan fazla olmamalidir. Ancak agirlikta % 5'lik bir
tolerans kabul edilebilir.

e Piller sizdirmaz, hareketsiz elektrolit tipi (jel hilicre, lityum, Lipo, NiCad veya kuru
hiicreler) olmalidir. Robotlar sivi yakit kullanamazlar.

e Robotlar kablosuz ve otonom olmak zorundadir. Robot (izerinde Wifi, Bluetooth ve RF

modulleri bulunamaz.

3. YARISMA ALANI

Yollar siyah zemin lzerine beyaz ¢izgi ve beyaz zemin lizerinde siyah ¢izgi seklindedir.

e Yollar 5 mm kalinliginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan
parcalarin ek yerleri siyah mat folyo ile kapatiimistir.

e Siyah zemin uGzerindeki yol cizgileri, 20+2 mm kalinhginda beyaz mat folyodan
yapimistir.

e Beyaz zemin Uzerindeki yol cizgileri, 202 mm kalinliginda siyah mat folyodan

yapimistir.
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e Pist Gizerinde 130° acili 1000 mm uzunlugunda 360 mm genisliginde iki adet kopri
vardir.

e Kopru uzerindeki yol beyaz folyo ile kaplanmis ve tzerinde 202 mm kalinhginda siyah
yol gizgisi vardir.

e Yolun baslangic bélimiinde, dekotanin baslangici ile baslangi¢ cizgisi arasindaki 300
mm’ dir.

e Baslangig¢ cizgisinin ileride otomatik kapi bulunmaktadir. Kapi acilir bolimi beyaz
olacaktir. Kapi 6lcleri Sekil 8'de verilmistir.

e Her iki robot icin de pist lizerinde seffaf mika malzemeden yapilmis, mavi serit led ile
aydinlatiimis tiinel bulunmaktadir. Tlnel 6lguleri Sekil 9'da verilmistir.

e Bitis cizgisi kenarlarinda 10 mm yuksekliginde sensoérler kullanilmistir.

e Yarisma alaninda, birbirinin aynisi olan iki pist bulunmaktadir. Bu pistler, '1. Pist' ve '2.

Pist' olarak adlandirilacaktir (Katilimci sayisina gore pist sayisi 1 de olabilir).

3.1 Yarisma Pisti Sekli ve Olgiileri

Sekil 2. Yarisma pisti 3D gorlintlsu

Sekil 3. Yarisma pisti 3D goriintlsu
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Sekil 5. Yarisma pisti robotlarin hareket yonu
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Sekil 6. Kdprii Olgiisi

e

Sekil 7. Kopri 3D gorintlsi
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Sekil 8. Otomatik kapi 6lclleri ve 3D goriintisi

Sekil 9. Saydam tiinel élglleri ve 3D goriintlsi
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4. YARISMA FORMATI

Bagvuru asamasini gegcen ve basvurusu kabul edilen robotlar bilgisayar kurasi ile siralama
turlarinda yaristirilir. Siralama turlari sonrasinda ilk 64 robot ile final yarismalarina devam

edilerek dereceye giren ilk (¢ robot belirlenir.

4.1 Bagvuru Asamasi:

e Cizgi izleyen Robot (Ortaokul) Kategorisi icin https://robot.meb.gov.tr/ adresi

Uzerinden yarismaya basvuru yapan robotlar i¢in Gretim raporu istenecektir.
Rapor icerik olarak:

o Robotun yapiminda kullanilan malzemeleri,
o Robotun yapim sirecinin anlatilmasini,
o Robotun programlanmasinda kullanilan dili,
o Robotun toplam maliyetini,
o Robotun lretim ve hazirlik asamalarini gésteren, robot adini ve kurumun logosunu
barindiran fotograflari icermelidir.
e Ayrintih  raporu uygulama kilavuzunda belirtilen tarihe kadar goéndermeyen
yarismacilarin basvurulari kabul edilmeyecektir.
e Basvurusu kabul edilen Cizgi izleyen Ortaokul Robot listesi https://robot.meb.gov.tr/

adresinin duyurular bolimiinden agiklanacaktir.

4.2 Siralama Yarigsmalan

1. Siralama yarismalarinda her robot ikiserli seklinde yarisirlar. Robotlarin hangi pistte
yarisacaklari bilgisayar kurasi ile belirlenir (1. pist A yolu-B yolu veya 2. Pist A yolu-B
yolu).

2. Robotlar yarismaya baslamadan 6nce boyutlari test kutusunda test edilir. (Test
kutusunun olcileri 220 x 180 x 65 mm)

3. Test kutusunu gegen robotlarin agirhgl 6lgilir. Hakemler tarafindan kaydedilir.
Agirlik 6lgimiine pil dahildir. Aksi bir durum tespit edilmesi durumunda robot
diskalifiye edilir.

4. Robotlar, pistte ayni anda 1 tur atarlar. Cizgiyi takip ederek pisti tamamlayan

robotlarin siireleri kaydedilir.
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5. Robotlarin yarismayi bitirme siireleri, pist Gzerindeki kronometre ile tutulacaktir.

6. Baslangic cizgisinde bulunan kapi acildigl anda kronometre saymaya baslayacaktir.
Robotlar pisti tamamlayarak bitis cizgisinde yer alan sensérden gectiginde ise
kronometreler sayma islemini durdurarak yarismayi bitirecektir.

7. Kapi acildiktan sonra start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir.

Yarismacilarin 2 start yapamama hakki vardir.

8 ve 9 numarali
pozisyonlarda robot
tamamen beyaz
zeminde oldugu igin
yoldan ¢ikmis sayilir.

1,2,3,4,5,6,7 numaral
pozisyonlarda robot
yoldan ¢itkmamis
sayilir

Sekil 10: Robotun cizgi Gzerindeki pozisyonlari

8. Robotlarin, pistte Sekil 5'te belirtilen hareket yoniinde ilerlemesi zorunludur.

9. Robotlarin gizgiyi takip etmeleri esastir. Robotun yoldan ¢ikmasi, robot gévdesinin
siyah yolu terk ederek beyaz zemin lizerine tamamen ¢ikmasidir. Robotun hareketi
sirasinda, robotun herhangi bir boéliminin siyah yol Uzerinde bulunmasi
durumunda robot yarismaya devam eder.

10. Robotun yoldan ¢ikmasi durumunda (Robotun gdévdesinin siyah yoldan tamamen
beyaz zemin Uzerine inmesidir.) robot baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak
yarismaya devam edilir. 10 sn yoldan ¢ikma cezasi verilir. Bu durum bir yarismaciya
bir kez uygulanir. ikinci defa yoldan ¢ikma durumunda robot pisti tamamlamamis

sayilir ve diskalifiye edilir.
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11. Yarismaci robotlar, pistteki zikzakh bolimleri ¢izgiyi takip ederek gecmek
zorundadir. Eger robot, bu bolimleri cizgiyi takip etmeden dogrudan gecerse,
yarisma sliresine 10 saniye ceza eklenir.

12. Robotun ikinci kez yoldan ¢ikmasi durumunda (hakem karari ile) yarisma biter. Diger
robotun pisti tamamlamasi beklenir ve bitirme siresi kayit altina alinir.

13. Yarisma sirasinda, pistin herhangi bir bélimiinde beyaz veya siyah ¢izgi lzerinde
duraklayan robotlar icin 30 sn bekleme siresi verilir. Hareketsiz kalmaya devam
eden robotlar diskalifiye edilir. Robotun hareketsiz kaldigi durumlarda yarismacinin
miidahale etmesi yasaktir.

14. Robotlarin siralama sireleri; yarismayi bitirme sirelerine aldigl ceza sureleri
toplanarak elde edilir.

15. Toplam siire = [(Kronometre siiresi + ceza sireleri toplami)] ile bulunur.

16. ilk yarismalarin sonunda, pisti tamamlayan robotlarin elde ettikleri toplam siireler
dikkate alinarak siralama yapilir. Bu siralamada ilk 64 robot arasina giren
yarismacilar final yarismalarina katilmaya hak kazanir.

17. Yarismalar sirasinda kendi pist alanindan g¢ikarak rakibinin pist alanina giren robotlar
diskalifiye edilir.

18. Yarismalar sirasinda kendi pist alanindan ¢ikip rakibinin pist alanina girerek diger
robota carpan robot diskalifiye edilir. Diger robotun siresinin belirlenmesi igin
tekrar baslatilir.

19. Robotlarin toplam sirelerinin esitligi durumunda; robotlarin agirligina bakilir, hafif
olan robot kazanmis sayilir.

20. Esitlik yukandaki durumlarda bozulmaz ise yarismaci 6grencilerin yaslari toplamina
bakilir. Kiiglik yas toplamina sahip takimin robotu siralamada éncelik kazanir.

21. Finale kalan robotlar ikiserli eleme seklinde yarisirlar.

22. Final yarismalarinda, siralama turundaki yoldan ¢ikma kurallari gegerlidir.

4.3 Final Yarismalari
1. Baslangig: 64 robotla baslayan yarismada, robotlar her turda ikiserli eslestirilir.

Eslesme 1.Robot ile 64. Robot, 2.Robot ile 63. Robot olacak seklinde yapilir.
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2. llk Eleme: 64 robot, ikiserli esleserek yarisir ve buradan 32 robot bir sonraki tura
yukselir.

3. ikinci Eleme: 32 robot tekrar ikiserli rastgele eslestirilerek yarisir ve buradan 16
robot bir sonraki tura yikselir.( ilk elemede ikinci eleme turuna 32 robot ¢cikamaz ise
elenen robotlardan en iyi sireye sahip robotlar ile sayi 32 robota tamamlanir.)

4. Uclincli Eleme: 16 robot tekrar ikiserli rastgele eslestirilerek yarisir ve buradan 8
robot bir sonraki tura yikselir. ( ikinci elemede Uglinci eleme turuna 16 robot
cikamaz ise elenen robotlardan en iyi sireye sahip robotlar ile saylr 16 robota
tamamlanir.)

5. Dordincu Eleme: 8 robot tekrar ikiserli rastgele eslestirilerek yarisir ve buradan 4
robot bir sonraki tura yukselir. (l¢linci elemede dordinci eleme turuna 8 robot
cikamaz ise elenen robotlardan en iyi sireye sahip robotlar ile sayi 8 robota
tamamlanir.)

6. Besinci Eleme: 4 robot tekrar ikiserli rastgele eslestirilerek yarisir ve buradan 2 robot
final musabakasina yukselir. (dordiincii elemede besinci eleme turuna 4 robot
¢ikamaz ise elenen robotlardan en iyi silireye sahip robotlar ile sayi 4 robota
tamamlanir.)

7. Uglinciiliik: Besinci eleme turunda st tura ¢cikamayan (finale kalamayan) robotlar
arasinda tgunculik musabakasi yapilir.

8. Final: finale kalan 2 robot, bliyik finalde karsilasir. Birinci ve ikinci belirlenir.

4.4 Diger Kurallar

1. Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

2. Yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren robotlar
diskalifiye edilir.

3. Robotlar, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilirler. Sivi, yanici
enerji kaynaklari kullanamazlar.

4. Yarismalar sirasinda robotlarin lastik teker ve pil degisikliginden baska robotlar
Uzerinde bir degisiklik yapamazlar. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel

degisikliklerin hepsinde robot diskalifiye edilir.
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5. Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokilmesi, yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar gormesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.

6. Hakem masasinda, sistemde kayitll yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen
robotlar diskalifiye edilir.

7. Elektronik elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde
olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar
gormemesi gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

8. Kare kod robot govdesine yapistirilmalidir. Sokuliip takilabilen malzemelerin (zerine
yapistirtilmamalidir. Bu tlr durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu
diskalifiye eder.

9. Pistlerdeki dlcllerde, yapim asamasinda genel yapiyl bozmayacak degisiklikler olabilir.

10. Yanismalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikh kayanyazi, kamera ve aydinlatmalardan
dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

11. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli goérdiginde vyarisma bitlnlGgini

bozmayacak sekilde kurallari degistirme hakkina sahiptir.
5. YARISMACILAR iCiN UYARILAR

e Bu kategoriye sadece Ortaokul 6grencileri bagvurabilmektedir.
e Yarisma basvurular ve Cizgi izleyen (Ortaokul) kategorisine iliskin genel kurallar
“Uygulama Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan o6nce Uygulama

Kilavuzu'nun mutlaka okunmasi gerekmektedir.
6. ILETiSIM
Yarismacilarin sorularini “robot.meb.gov.tr” sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme

menisinden kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori mesajlari disinda

gelen sorular cevaplanmayacaktir. Bu hususta sorumluluk yarismaciya aittir.
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TASARLA-CALISTIR ORTAOKUL KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Bu yarisma kategorisinde Ogrencilerin kendi mesleki bilgi, beceri, yetenek ve programlama
deneyimlerinin yarigtirlmasi esas alinmigtir. Yarigmaci ekipler organizasyon tarafindan
sartnamede ilan edilen ve robot yapiminda kullanacaklari trlnleri, malzemeleri ve el aletlerini
yarisma oncesinde okullarinin bulundugu illerde temin edecekler ve vyanlarinda hazir
bulunduracaklardir. Yarisma o©ncesinde robotun yarisacagi parkurun bilgilerini ve yarisma
kurallarini iceren bir zarf ekiplere teslim edilecek, yarisma alaninda 6grencilerin robotlarini

tasarlayarak ¢alistirmalari ve yaristirmalari istenecektir.

2. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI.
2.1. Basvuru Siireci
Yarisma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen siire¢ ve esaslara gore yapiimaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan yarismacilar katilabilecektir.

2.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme

2.2.1.Yanigma Agsamalari:

Yarisma (¢ giin siirecek olup ekipler iki yarismacidan olusacaktir. ilk giin, tim ekipler ayni anda
yeterlilik sinavina katilacaktir. Yeterlilik sinavini gegcen ekipler, ikinci giin sabah kura ile
belirlenen masalarina yerleserek robotlarini tasarlayip programlama hazirliklarini yapacaklardir.
Ayni gin oOgleden sonra ekipler, organizasyon tarafindan verilen bilgisayarlarla robotlarini
programlayacak ve deneme pistinde test ederek yarismaya hazir hale getireceklerdir. Siire
sonunda robotlar hakemlere teslim edilecek ve final siralamasi Uglincl gin, seyirciler 6ninde

gercgeklestirilecek final yarislariyla belirlenecektir.

2.2.2.Degerlendirme

Degerlendirme kriterleri yarisma baslamadan hemen 6nce ekiplere ilan edilecektir.

2.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri

Oyun ilkeleri yarisma baslamadan hemen 6nce ekiplere ilan edilecektir.
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<~ w7 | KATEGORiI KURALLARI
L0 2025




17. ULUSLARARASI

3"\ MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN T iini i
GENEL MUDURLUGU < TUBITAK TIKA

I MEB ROBOT YARISMASI

Yarisma kurallari, yarismanin nasil gergeklestirilecegi ve puanlanacagl yarisma baslamadan
hemen o6nce ekiplere ilan edilecektir. Hazirlanan robotlar, yarisma pistinde kura sirasi ile

yarisacaktir.

2.3.1.Yeterlilik Sinavi
Yarismalarin basladigl birinci glin yarismaya katilan butin ekipler, yeterlilik sinavina tabi
tutulacaktir. Ekip elemanlari sinava ayni anda ve birlikte katilacaklardir. Tek ekip tyesi ile sinava

katihm yapilamayacaktir.
Sinav asagidaki konularda ve coktan secmeli test olarak yapilacaktir.

e Temel Elektrik-Elektronik,
e Temel Dijital Elektronik,
e Arduino,

e Temel Arduino Programlama.
*** Yeterlilik sinavi 6rnek sorulari Ek-1 de verilmistir.
Yeterlilik sinavinin sonucunda ekipler aldiklari puana goére siralanacaktir.

Ekiplerin puanlarinin esit olmasi durumunda, sinav baslama saatine gore sinav evrakini daha

once teslim eden ekip, bir Ust sirada olacaktir.

Esitligin yine bozulmamasi durumunda, yas ortalamasi kiclk olan ekip, bir st sirada olacaktir.

Siralamadaki ilk 40 ekip, yarismanin “tasarla” bélimine katilmaya hak kazanacaktir.

2.3.2.Tasarla

Yeterlilik sinavini basari ile gecen ekipler, ¢alisma yapacaklari masalara kura sirasina gore
yerleseceklerdir. Yarismaci ekipler, kendileri icin ayrilan ¢alisma alanlarina gectikten sonra
robotlarini belirtilen slre icerisinde tasarlayip programlamaya hazir hale getireceklerdir.
Masalarda ekipler yanlarinda getirdikleri biitin malzemeler ile hazir bulunacaktir. Yarismanin
yapilacagi parkurun/platformun o6zellikleri ve robotun gorevleri yarisma baslamadan hemen

once yarismaci ekiplere kapali zarf icerisinde verilecektir.

2.3.3.Programla
Takimlar tasarladiklari robotlarini belirtilen siire icerisinde kendilerine organizasyon tarafindan

verilen bilgisayar ile programlayarak ve deneme pistinde deneyerek yarismaya hazir hale
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getireceklerdir. Siire bitiminde hakem heyeti, robotlari yarismacilardan teslim alacak ve tglinci
glin final yarismasi aninda tekrar teslim edecektir. Siralama listesi yarismanin bitiminde

hakemlerce ilan edilecektir.

2.3.4.Yanistir

Final yarislari seyirci 6ntinde cekilen kura sirasina gore kapali salonda yapilacaktir.

3. ROBOT OZELLIKLERI

Robot, otonom olarak galisacaktir.

Robot tasarimi esnasinda organizasyon tarafindan ilan edilen modiller disinda bir modiil

kullanilmayacaktir.

Robot Uzerinde kablosuz haberlesme, bluetooth haberlesme vb. modiller kesinlikle

bulunmayacaktir.

Guc Unitesi; robot lzerinde organizasyon tarafindan ilan edilen LI-PO batarya Unitesi disinda

farkli bir enerji kaynagi kullanilmayacaktir.

4. DIGER KURALLAR

e Turnuva Komitesi, bir gerek¢e vermeden gerektiginde kurallarda degisiklik yapma hakkini
sakl tutar.

e Yarismada kullanilacak olan bilgisayarlar, Kayseri il Milli Egitim Mudirligiince
gorevlendirilen okul tarafindan formatlanarak yeniden kurulmus ve calisir bir sekilde
yarisma alanina getirilecektir.

e Yarismacilar; bilgisayar, cep telefonu, tablet, usb bellek, harici disk, akilli saat vb.
elektronik cihaz yanlarinda bulundurmayacaklardir.

e Yarisma organizasyonu tarafindan katilimcilara yarisma alaninda verilecek olan
bilgisayarlarda isletim sistemi, ofis uygulama programi, pdf okuyucu program ve
https://www.arduino.cc/en/Main/Software sitesinden yuklenilmis olan Arduino IDE
programi ve gerekli kitiphaneler yikli bulunacaktir. Sadece bu program kullanilarak
programlama vyapilacaktir. Bu yaziimlarin disinda hicbir sekilde farkli uygulama ve
program bulunmayacaktir. Bilgisayarlar, yarisma oOncesinde hakem heyeti tarafindan

incelemeye tabi tutulacaktir.
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e Yarisma baslamadan 6nce galisma masalarinda, robot yapiminda kullanilacak asagidaki
Uriin ve malzemeler hazir bulundurulacak ve robot, listede belirlenen Uriin gruplari

kullanilarak yapilacaktir.

5. KULLANILACAK MALZEMELER

Malzemelerin bir kismi organizasyon tarafindan verilecektir. Diger malzemeleri yarismacilar
yanlarinda getireceklerdir. Ekipler, Takim Cantasi ve El Aletleri disindaki diger malzemelerin
belirtilen adetlerinin iki kati malzemeyi yanlarinda hazir bulundurabileceklerdir. (Ornegin RGB

Renk Sensori 1 Adet belirtilmis olup istenilirse en fazla 2 Adet getirilebilecektir.)

5.1. Organizasyon Tarafindan Verilecek Malzemeler
e Motorlar;
*DC Rediktorlia Motor 6V 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)

e Diger Malzemeler;

*DC Motor Tutucu 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Tekerlek 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Robot Govde 1 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Sarhos Tekerlek 1 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)

5.2. Yarismaci Ekiplerin Yanlarinda Getirmeleri Gereken Malzemeler
e Ana kartlar:
Acik kaynak kodlu mikro denetleyici tabanli kontrol karti

DC Motor Suriict Shield (Cift Motor Strticti Karti)

e Sensorler:
Cizgi Sensor (8'li) 1 adet Analog sinyal
4'1ii Cizgi izleyen Sensér 1 adet
Cisim Algilama Sensori 3 adet 2-450cm Ultrasonik Mesafe Sensori

e Bataryalar;
LI-PO Pil 1ladet 7.4V
Sarj Aleti 1 adet

¢ Diger Malzemeler;

Sensor Tutucu 3 Adet
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e Takim Cantasi ve El Aletleri:

Takim g¢antasi igerisinde asagidaki malzemeler bulunacaktir.

Takim Cantasi 1 Adet 15”

Bread Board 1 adet

Jumper Kablo 2 adet Erkek-Erkek, Disi-Erkek 40pin 100mm

Mini Pense 1 adet

Tornavida Seti 1 adet

Vida — Somun Seti 1adet M2 YHB Vida, Somun ve Pul yeterli miktarda.
USB Kablo (1metre) 1 adet Kullanilacak kart ile uyumlu

Cift Tarafli Bant 1 adet

6. ILETiSIM

Yarisma basvurulari ve Tasarla Calistir Kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan o6nce Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka

okunmasi gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menisiinden kategorilerini secerek sormalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap

verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.

EK-1 ORNEK SORULAR:

S-1) Kirmizi — Yesil — Sari — Glim{s renklerine sahip direncin degeri hangisidir?
a) 2KQ b) 200K Q c) 250K Q d2MQ

S-2) Asagidakilerden hangisi diyodun sembolidir?

2 P ™ N
S-3) Basit elektrik devresinde asagidaki elemanlardan hangisi bulunmaz?
a) Pil b) Kablo c) Ampul d) Sigorta

S-4) Asagidaki devre elemanlarindan hangisinin gorevi yanhstir?

a) Pil elektrik enerjisi Uretir.

b) Baglanti kablosu elektrik enerjinin gegisini engeller.
c) Ampul elektrik enerijisini 1sik enerjisine cevirir.

d) Anahtar elektrik enerjisinin gecisini kontrol eder.
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S-5) Asagida 6zdes pil ve lambalarla kurulmus basit elektrik devreleri vardir.

I L. 1. Iv.

® —R®—

P P [

Anahtar kapatildiginda bu lambalardan hangisi en parlak isik verir?

a) b) Il c) d) Iv
$-6) Arduino’nun 3 numaral ¢ikisini aktif etmek icin gerekli kod hangisidir?
a) digitalWrite(3,LOW); b) digitalWrite(3,SET);

c) digitalWrite(3,HIGH); d) digitalWrite(3,high);

S-7) Arduino’nun 3 ile 9. pinleri dahil arasinda kalan tiim pinleri gikis olarak tanimlayan satirlar

hangisidir?

a) for(int i=0;i<10;i++) b) for(int i=0;i<10;i++)
pinMode(i,output); pinMode(i,OUTPUT);

c) for(int i=3;i<10;i++) d) for(int i=3;i<10;i++)
pinMode(i,output); pinMode(i,OUTPUT);
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SU USTU ROBOT ORTAOKUL KATEGORI KILAVUZU

1. AMAC

MEB Su Ustii Robot Ortaokul Yarismasiyla genclerimizi, MEB 2024-2028 Stratejik planinda
belirtildigi izere ¢agin ihtiya¢ duydugu bilgi, beceri ve yetkinlikleri kazandigi, teknolojiyi
Uretme sirecine dahil oldugu, tarih bilinci ve bilim araciligiyla gelecegi kurguladigi, empati
ve nezaket Ozelliklerini gelistirebilecekleri bir ortam ile bulusturma amaglanmaktadir. Bu
amagla ortaokul dizeyindeki (5., 6., 7. ve 8. siniflar) genclerimizden; teknolojiye olan
ilgilerini arttirmalari, yenilikgi diisiince becerilerini gelistirerek su lzerinde verilen goérevleri
yerine getirebilecek robotlar tasarlamalari, teknolojik calismalarda bulunarak arastirma-
gelistirme sireclerini planlayabilmeleri, bilgiye ulasip bilgiyi kullanmalari, olasi sorunlari

analiz ederek ¢o6zim Uretmeleri ve yeni bilgilere ulasmalari beklenmektedir.

2. YARISMA TEMASI

Gezegenimizin kalbi olan denizlerimizin &nemi hepimiz igin asikardir. Dinyamizdaki oksijenin
yarisi denizlerdeki canlilar sayesinde olur. iklimin diizenlenmesinden, sicaklik dagilimina
kadar; turizmden, enerji Uretimine kadar c¢ok genis kapsamda denizlerimizden
yararlanmaktayiz. Bu ve diger tim diinya ekosistemi duslinitldiglinde denizleri, su
kaynaklarini ve bu ortamdaki dogal yasami korumak biz insanlarin 6ncelikli
sorumluluklarindan olmalidir. Ancak artan kaynak ihtiyaci ve degisen tiketim
aliskanliklarimizla birlikte, denizlerimizde ve su kaynaklarimizdaki dogal yasam her gecen
giin tehlikeye girmektedir. Ulkemizin (g tarafinin denizlerle cevrili oldugu disiinildigiinde
bu tehdide kayitsiz kalmamamiz gerektigi de ortadadir. Bu tehdidin ortadan kaldirilmasinda
insanli ve insansiz gorevlerde kullanilacak akilli robotlarin yayginlastiriimasi 6nemini
arttirmistir. Bu sene ilk kez planlanan “Su Ustii Robot” kategorisi icin, Tirk Deniz
Kuvvetleri’'nin kurulusundan (1081) itibaren her alanda gorev yapan gemilerimize verilen
TCG (Turkiye Cumhuriyeti Gemileri) 6n adini; siz degerli 6grencilerimizin ellerinden ¢ikacak
su Ustli robotlarinizi, “TCG-1081" sloganiyla gelistirmenizi ve bir Urine donistirerek
takimlariniza verilen gorevleri yapabilmenizi hedefliyoruz. Bu kapsamda gelistireceginiz
robotlari, su Uzerinde istenilen yonde hareket ettirebilmeyi ve bunlarla gercek diinya

problemlerini bir similasyon da olsa ¢6zebilmeyi basaracaksiniz.
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Ayrica bu yarisma kategorisinde, sosyal ve ekonomik sektorler ile is birligi icinde ulusal ve
uluslararasi mesleki yeterlilige, ahilik kiltiriine, meslek ahlakina ve mesleki degerlere sahip;
yenilikgi, girisimci, Uretken, ekonomiye deger katan ehil is glici yetistirmek
amaglanmaktadir. Bununla birlikte okulda gordiklerimizin gercek hayattaki karsiliklarini
anlayabilmeyi, calismalarin iriin haline gelme sireclerini goérerek Uretim siireci ile olan
iliskisini anlamlandirmayi ve uluslararasi is birligi ve deneyim paylasimi tesvik edilecegi MEB
Yarismasi; gelisen teknolojik altyapimizin sahip oldugu bilgi ve donanimlari siz degerli
ogrenciler ile bulusturarak slirdirilebilir, doga dostu, insanlarin ve dogal su kaynaklarinin
ihtiyaglarini karsilayabilecek, dogayi temizleyerek canlilarin yasamlarini riske atilmasinin
online gececek, su Ustli calismalarinda maliyetlerin azaltiimasina ve enerji verimliligi

calismalarina katki sunma amaciyla insansiz robotlarin kullanilmasi (izerine odaklanilmistir.

17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasinin bu kategorisi, su Ustli robotlarinin Uretilmesi ve
gelistiriimesi konusunda Ulke genelinde daha genis bir tabana yayilacak 6zgiin robotlarin
gelistirilmesine oncilik edecek ve su Ustliinde kontrollii hareket edebilen bir robot

uretebilme firsatini, siz degerli 6grencilerimizle bulusturacak bir yarisma olacaktir.

3. YARISMA OZELLIKLERI

MEB Su Ustii Robot Ortaokul Yarismasi’nda, yarismaci takimlardan su tizerinde hazirlanacak
olan parkurda hareket kabiliyetine sahip, cesitli objeleri yonlendirme ve tasima gorevlerini
yerine getirebilecek insansiz su Ustl araci tasarlamalari beklenmektedir. Yarisma
basvurusundan Once basvuru sartlari ve kategorilerle ilgili genel kurallarin yer aldigi

‘Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka okunmasi gerekmektedir.

3.1. Puanlama, Degerlendirme, Yarisma Parkurlari ve Gérev Objeleri

SU USTU ROBOT ORTAOKUL
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Resim 3.1: Su Ustii Robot Yarismasi Havuz ve Goérev Goriinimi

Yarisma havuzunda bulunan su (stl robot; 360 derece donlis gorevi ve zikzak gecis gorevi ile
temizlik calismalari icin yapilan turlari, obje toplama gorevi ile temizlenmesi gereken atiklari
bulunduklari yerden bertaraf edilecegi ¢op toplama alanina tasimayi ifade etmektedir. Daha
sonrasinda islenmis olan atik malzemelerin oldugu alana hareketi tlinel gegis gorevi ve
Olguleri sizlerle paylagilan atik malzemelerin konuldugu konteynerleri, konteyner tasima

gorevi ifade etmektedir.

Yarisma; derinligi 43cm, eni 150cm ve boyu 221cm olan bir havuzun igerisinde
gerceklestirilecektir. Havuz icerisine baslangi¢c ve bitis alanlarini belirleyecek platformlar
yerlestirilecektir. Gorevlerin gerceklestirilecegi yarisma parkur alani, yarisma Oncesi
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Her takim, baslangi¢ noktasina konumlandiktan sonra
hakemin vyarismayl baslatmasiyla birlikte baslangic noktasindan gecerek yarismaya

baslayacaktir.
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Yarismaci takimlarin, su Ustl robotlarinin bes farkl gérev yapmalari beklenmektedir. Bu
gorevlerin 6ncelik sirasi bulunmayip her gorev kendi icinde bir puanlamaya tabidir. Bu
gorevlerden birisi, havuz Uzerinde belirlenmis bir samandira etrafinda 360 derece donme
gorevidir. Bir diger gérev 10cm capindaki birbirlerine 40cm uzaklhkta bulunan iki adet
samandira arasindan yon fark etmeksizin gecme goérevidir. Buradaki yon, bir 6nceki etapla
dogrudan iliskili olup 360 derece dénme gorevinden sonra donme parkurundaki samandira
ile birlikte dusliniilecek 3 samandira arasinda su Usti aracin zikzak hareketinin gosterilmesi
gerekmektedir. Bir sonraki gorev, 8 adet pinpon topunun ¢Op alanindan alinarak ¢op
toplama alanina gotiridlmesi gorevidir. Bir sonraki gorev 35cm genisliginde, 40cm
uzunlugunda ve 35cm yiksekligindeki tinelden parkurun ikinci etabina ge¢cme gorevidir.
Yarismanin ikinci etabinda ise tiinelin cikisinda sag yanda kenar uzunlugu 35cm olan
ikizkenar lggen liman Uzerinde bulunan bertaraf edilerek konteynerlere yiklenen geri
donisebilir malzemenin yaklasik 70cm uzakliktaki yiik birakma alanina birakilmasi gorevidir.

Resim 3.2’de yarisma parkuruna ait resim goriilmektedir.

Robotlar yarisma alanindaki baslatma alanina birakilacak ve alandan ciktiklari gibi
kronometre otomatik olarak slre saymaya baslayacaktir. Yine tim parkurlar
tamamlandiktan sonra bitirme alanina tam girmeleri / yanasmalari ile siire durdurulacaktir.
Baslatma ve bitirme sensorler araciligl ile otomatik olarak yapilacaktir. Baslama ve bitirme
alanlari dubalarla gevrili gibi distnilecek ve ¢arpma durumunda puanlamaya olumsuz bir

etkisi olmayacaktir.
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Resim 3.2: Su Ustii Robot Yarisma Parkuru

3.1.1. 360 Derece D6nme Gorevi

Bu gorevde yarismacilarin Su Ustii Aracinin; 10cm ¢apinda havuz zeminine sabitlenen bir
samandira etrafinda tam bir tur atarak parkuru tamamlamalari beklenmektedir. Gorev
baslangic noktasi yarisma baslangic samandira platformunun tam karsisina denk gelen kisim
olup aracin bu platformun etrafindan dénmesi takim puanina 10 puan eklenmesini
saglayacakken, platformun etrafinda bir tam tur atmadan gecen takim puan alamayacak,
gecerken Su Ustii Robot ile platformu deviren veya carpma neticesinde yerinden oynatan
robotlarin takim puanindan 5 puan silinecektir. Robotlarin 360 derece dénme
platformundan gegmemesi sadece o platform puanindan mahrum kalmalarina sebep olacak

olup parkur sonundaki bitis platformuna ulasmalarina engel teskil etmeyecektir.

360 dere¢e dénis |

Resim 3.3: 360 Derece Donme Platformu
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Bu platform Resim 3.3’te gosterilen havuz zeminine sabitlenen ve su lzerinden goériinen
samandira ile olusturulacaktir. Bu platform “360 Derece Platformu” ismi ile anilacaktir.
Resim 3.3'te bulunan 360 derece samandira platformundaki samandiranin havuz

zemininden yuksekligi 10cm, samandiranin ¢ap genisligi 10cm olacaktir.

Takimlarim hazirhk sdrelerinin  ardindan robot, yarismanin baslamasiyla ‘Baslangig
Samandira Platformu’ndan gecerek yarisma parkuruna girmis sayilacaktir. Takimlara verilen
hazirhk zamani igerisinde, aracin baslangic samandirasinin 6niinde yarismaya baslamaya
hazir bir sekilde bulundurulmasi gerekmektedir. Hakemin yarismayi baslatmasinin ardindan
yarisan robotlardan beklenen, yarisma zamani igerisinde goérevleri tamamladiktan sonra
‘Bitis Samandira Platformu’nu ge¢meleridir. Resim 3.4’de baslangi¢c samandira platformu,

Resim 3.5’de bitis samandira platformu gosterilmistir.

Resim 3.4: Baslangi¢c Samandira Platformu

BITIR

Resim 3.5: Bitis Samandira Platformu

Resim 3.4 ve Resim 3.5’de bulunan samandira platformlarindaki samandiralarin havuz

zemininden yuksekligi 10cm, iki samandira merkezi arasindaki mesafe ise 30cm olacaktir.
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Baslangic ve bitis samandira platformundan geg¢en robotlara puan eklemesi
yapilmayacakken bitis samandira platformundan gecen robotlarin yarismay bitirme zamani,

o an kronometre ekraninda yazan zaman olarak hakemler tarafindan kabul edilecektir.

3.1.2. Zikzak Gegis Gorevi

Bu gérevde yarismacilarin Su Ustii Araci, havuz yiizeyinde bulunan 10cm capinda ve
birbirinden 40cm uzakhkta bulunan ylizen samandiralarin arasindan gegirmeleri
gerekmektedir. Bu gorev takima 10 puan eklenmesini saglayacaktir. Goreve ait gorsel Resim

3.6’da gosterilmistir.

Resim 3.6: Zikzak Gegis Gorevi

Bu goérevde, aracin dubalarin arasindan ge¢mesi durumunda takim puanina 10 puan
eklenecektir. Su Ustii Aracinin zemine yerlestirilmis olan dubalari, carpma neticesinde
yerinden oynatmasi veya devirmesi durumunda takim puanindan 4 puan silinecektir. Bu
gorevin baslangici bir onceki gorev ile dogrudan ilgili olmamakla beraber goérevin
tamamlanmasi igin 40cm uzakhkla bulunan toplam 3 samandira arasindan zikzak gegisin tam
gosterilmesi gerekmektedir. Bu sebepten bir dnceki etap cikisi ile sonraki etap baslangicinin
birlikte planlanmasi 6nerilmektedir. Gérev mavi cizgi ile ifade edilen ‘Yon 1’ istikametinde ya
da turuncu cizgi ile ifade edilen ‘Yon 2’ istikametinde hareketi kapsamaktadir. Yarisma
baslangic alanindan cikis yapilarak direk sadece ilk iki ya da son iki duba arasindan yukaridan
asaglya ya da asagidan yukariya (soldan saga ya da sagdan sola diye de dusindilebilir) tek
yonll hareket takima sadece 5 puan getirecektir. Her bir gérev ayri ayri puanlanacak ve bir

gorev baska bir gérevin puanini etkilemeyecektir.
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3.1.3. Gorev Objesi Toplama Gorevi

Bu gdrevde yarismacilarin Su Ustii Araci; denizlerde bulunan atik malzemeleri ifade eden
¢Op alaninda bulunan 8 adet pinpon topunu, havuz kenarinda belirlenmis olan ¢6p toplama
alanina slrikleyerek/tasiyarak dolduracaklardir. Goreve ait gorsel Resim 3.7'de
gosterilmistir. Toplar, hakemler tarafindan belirlenen ¢Op alani igerisine rastgele bicimde

birakilacaktir

T Cop alani

30

- CoOp toplama alani

= : = : . i
T I T
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Resim 3.7: Gorev Objesi Toplama Gorevi

Gorev objeleri 4cm capinda pinpon topu olup 8 adettir. Cop alani 40cm derinlikli ve 45cm
genislikli i¢ duvar olctleri olan dikdortgen bir alan olup 25cm kapi agikligi bulunmaktadir.
Gorev ¢Op olarak isimlendirilen pinpon toplarinin ¢ép alanindan alinarak hemen karsisinda
50cm uzakhkta ve ayni Olcllerde bulunan ¢6p toplama alanina goétiridlmesi gorevidir.
Toplarin ¢ikarilmasi sirasinda belirlenen alanin (¢oép alani) igindeyken duvarlara temas
edilmesi durumunda puan cezasi uygulanmayacak olup bu durum sadece bu alan igerisinde
gecerlidir. Cop toplama alani icerisinde robotlarin girme sarti aranmamakla birlikte, Resim
3.8 ile gosterilen alan igerisine giren robotlarin platforma c¢arpmalari 5 puan silme cezasi
almalarina neden olacaktir. Platformun {sten goriinim teknik olclleri Resim 3.8'de

gosterilmistir.

Resim 3.8: Platformun Usten Goriiniim Teknik Olgiileri (santimetre)

Bu gorevde her bir objenin toplama alanindaki uygun bosluktan gecirilmesi takim puanina 5
puan eklenmesini saglayacaktir. Tim objelerin toplanmasi durumunda 8 x 5 = 40 tam puan
alinacaktir. Yarismacilar toplam sireye dikkat edecek sekilde hareket edecek ve gerekli
gormeleri halinde obje toplama goérevini tamamlamadan sonraki goreve gecebilecektir. Bu
gorevde her obje (pinpon topu) tek tek puanlanacaktir. Toplarin tasinmasina sayi siniri
bulunmamaktadir. Bu durumda ¢op toplama alani igerisine giren pinpon toplari sayisi
dikkate alinacaktir. Bir sonraki gorev (tlinel gecis) basladiktan sonra ¢op toplama alanindan
ctkan/cikabilecek pinpon toplari takim puanini  degistirmeyecektir. Su Ustii Aracinin

platformu devirmesi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir. Gérev objelerinin
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alana birakilmasi sirasinda aracin alana ¢arpmasi takim puanindan 5 puan silinmesine neden

olacaktir.

3.1.4. Tinel Gegis Gorevi
Bu gérevde yarismacilarin Su Ustli Araci; havuz zeminine yerlestirilmis i¢c genisligi 35cm,
yuksekligi 35cm ve uzunlugu 40cm olan yarim daire seklindeki tliinelden gecerek yarismanin

ikinci etabina gecmeleri gerekmektedir. Resim 3.9’da goreve ait gorsel gosterilmistir.

Tunel gecme alani

|

40

35

Resim 3.9: Tiinel icerisinden Gegme Gérevi

Bu goérevde aracin boru icerisinden gecmesi 10 puan eklenmesini saglayacaktir. Su Usti
Aracinin takozlarla desteklenen boru platformuna ¢arpmasi/yerinden oynatmasi durumunda
takim puanindan 6 puan silinecektir. Yarismacilar yaptiklari gérev karsiliginda belirtilen
puanlari ayri ayri alabileceklerdir. Tim goérevin tamamlanmasi aranmayacaktir. Ancak tinel
gecis gorevi yarismanin ikinci etabina gecisi sagladigindan, ikinci etaptaki parkurlar icin ve

bitis cizgisine ulasabilmek icin bu gorevin gerceklestirilmesi gerekmektedir.

3.1.5. Konteyner Tagima Gorevi
Bu gorevde yarismacilarin Su Ustli Araci; tiinel gecme gérevinden hemen sonra tiinelin
saginda yer alan kenar uzunlugu 35cm olan ikizkenar alanda havuz ylizeyinde yer alan

konteynerlerin bulundugu alandan 5cm kenar uzunluguna sahip kip seklindeki konteyneri
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robotlarina ylkleyerek yaklasik 70cm uzakliktaki ylik birakma limanina yanasarak birakmalari

gerekmektedir. Goreve ait gérsel Resim 3.10’da gosterilmistir.

Vi

30

25

65

i)
30

116

Yik Etlrakma alani

Resim 3.10: Konteyner Tasima Goérevi

Bu gorevde aracin konteyneri almasi ve birakmasi gorevleriyle takim puanina ayri ayri 15’er
puan eklenecektir. Konteyneri alma isleminin tamamlanmasi icin yiikiin araca yuklenmesi
gerekmektedir. Aksi halde goérev puani verilmeyecektir. Su Ustii Aracinin havuz yiizeyinin
zeminine yerlestiriimis olan limanlardan konteyneri almasi veya birakmasi sirasinda,
tasinacak yike benzer boyutlarda olan ve (st Uste konulan li¢ adet konteynerden birini
devirmesi durumunda takim puanindan 4 puan silinecektir. Liman alanlarina yanasma
sirasinda yanasilan alanlarin dubalarla cgevrili oldugu disliniilecek ve yanasma temaslari
carpma olarak degerlendirilmeyecektir. Ancak siddetli carpmalar neticesiyle alanla bulunan

tasinacak ylik haricindeki konteynerleri deviren takimlardan puan silinecektir.

3.2. Kurallar
e Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Ustii Robot (TCG-1081) kategorisinde yarismaci
olarak 60 takim cagrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot Uretim Raporu”
alt basliklarini olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”, “Robot yapim
sireci”, “Robot programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi icin kullanilan
bitce” gibi teknik bilgilerin yaninda su st robotlarinin hareket kabiliyetini gdsteren
video ve robotun yapim asamalarini gosteren farkli acilardan cekilmis fotograflar

belirleyici olacaktir. 17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi genel Uygulama
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Kilavuzu’nda belirtilen sekilde “Robot Uretim Raporlari”, Uretim Raporu ekleme
sayfasina vyulklenecek ve degerlendirilecektir. Robotlarinin hareket kabiliyetini
gosteren video en az bir dakika, en fazla ¢ dakika olmalidir. Video ve Resimler
eklenirken Uretim raporu kilavuzundaki kriterler dikkate alinmalidir. URL olarak
istenen video igeriginde yapilmasi beklenen hareket kabiliyeti gorevleri ve bu
gorevlerin degerlendirme kriterlerinin ne oldugu bu kilavuzun “5. Su Ustii Aracin
Teknik Ozellikleri, Giivenlik ve Kisitlamalar” maddesinde aciklandigi gibi yapilacaktir.
Robot Uretim Raporuna gére takim puani belirlenecektir. ilk 60 siralamaya sahip
takimlar 17. Uluslararass MEB Robot Yarismasi Su Ustii Robot (TCG-1081)
kategorisinde yarismaci olmaya hak kazanacaktir.

e Yarismacilar yapilacak kura ile siralanarak yarismaya baslayacaktir.

e Yarisma sliresi toplamda 8 dakikadir. Bu siire sonunda takimlar robotlarini havuzdan

¢ikartmak zorundadir.

e Her takima hazirhk icin 5 dk. zaman verilir. 5 dk. sonrasinda yarisma zamani
baslatilir. Hazirlik zamani siiresinden 6nce hazir olup hakeme hazir oldugunu beyan
eden takim robot siiriiciisii icin hakem tarafindan verilen baslama komutu ile
yarisma baslatilir.

e Yarismaci takimlar istedikleri anda yarismadan cekilebilir. Cekilme karari havuz
basindaki hakeme, siriicli tarafindan bildirilmelidir. Cekilme kararindan sonra
yapilan gorevler takim puanina eklenmez ve karardan onceki basarilan gérevler
takim puanina eklenir.

e Beklenen gorev tamamlama siresinden (8 dk.) dnce bitis ¢izgisine ulasan takimlara
puan eklemesi yapilmayacaktir.

e Yarismaci takimlar, yarisma sonunda kazandiklari takim puanina gore yiiksekten
diisiige siralamaya tabi tutulacaktir. Ayni puana sahip takimlarin siralamadaki
yerleri ise takimlarin bitis ¢izgisini gegme siireleri belirleyecektir. Yarismayi bitirme
suresi en az olan takim siralamada bir st siraya yerlestirilecektir. Ayrica ayni takim
puanina sahip olan iki takimdan birisi ¢cekilme karari aldi ise siralamada alt siraya
cekilme karari alan takim yerlestirilecektir. Bitirme siiresi de ayni olan takimlar

arasindaki siralamada ceza puani az olan 6ncelikli olarak Ust sirada olacak sekilde
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degerlendirilecektir. Degerlendirmede siralamalarin ayni olmasi durumunda
takimlarin siralamasi robot agirliklarina gore belirlenecektir. Siralamada Ust
siralamaya hafif olan robot yerlestirilecektir.

e Havuz basinda takim kaptani ve takim Uyesiyle birlikte en fazla iki kisi bulunabilir.

3.3. Puanlama Tablosu

Gorevler Yarisma Puani
360 Derece Engel Etrafinda Donme 10 Puan

Cop Toplama Gorevi 8 x 5 Puan
Tlinelden Gegme Gorevi 10 Puan
Konteyner Tasima Gorevi 2 x 15 Puan
Zikzak Gegis Gorevi 10 Puan
Alinabilecek En Fazla Gorev Puani 100 Puan

3.4.1. Ceza puanlari;
e 360 Derece Donme samandira platformlarini deviren veya carpma neticesinde

yerinden oynatan robotlarin takim puanindan 5 puan silinecektir.

o Zikzak Gecis Gorevinde dubalara ¢arpmasi durumunda takim puanindan 4 puan
silinecektir.

e Su Ustli Aracin, gérev objesi toplama etabinda havuz alaninin dis kenarlarina
carpmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir. Havuzun ic kenarlarina
¢arpma durumunda ceza puani uygulanmayacaktir. (Bu durum sadece pinpon
toplarinin alinacagi alan ile sinirlidir. Birakilacak alanda bu durum gecerli degildir.)

e Su Ustii Aracin, ¢dp birakma etabinda havuz alanina herhangi bir sekilde carpmasi
durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Tinelden Gecme Gorevinde platformlara, tlinele ya da havuz alaninin kenarlarina
¢arpmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Konteyner tasima ve birakma alanlarina tasinacak ve birakilacak konteynerler

haricinde istiflenen konteynerleri deviren takim puanindan 4 puan silinecektir.

Not: Ceza puanlar her gérev icin sadece bir kere uygulanacak olup ayni gérevde ceza
gerektiren tekrar davranislarda ceza puani uygulanmayacaktir.
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Toplam takim puani = Gérev Puani — Ceza Puani

4. YARISMA ALANI VE CALISMA ALANLARININ DETAYLARI

Yarisma alani Resim 3.1 ile gosterilen havuz ve gorev alanlari dlglilerine gore olusturulacak
olup havuz kenarinda bulunan 50cm genisligindeki platform lzerine ¢ikilmayacaktir. Yarisma
bu alanin disindan yonetilecek ve gerekli durumda yalniz hakemlerin bu alana gikmasina izin
verilecektir. Yarisma alan icerisinde 220 VAC enerji tedarik edilecektir. Ayrica yarisma
havuzun kenarinda yarisma sirasi gelen takimin su sti aracini kontrol edecegi bir kontrol
masas! bulunacaktir. Burada takimlara 220 VAC gerilim saglanacaktir. Tasarlanan Su Ustii
Aracinda kullanilabilecek en yiiksek DC gerilim seviyesi 50V olacaktir. (Akim ve kapasite
limiti yoktur). Yarisma alaninda havuz oélgllerinde veya diger alanlarda zaruri durumlarda

yarismanin genel parkurunu etkilemeyecek sekilde sonradan degisiklige gidilebilir.

5. SU USTU ROBOTUN TEKNIK OZELLIKLERI, GUVENLIK VE KISITLAMALAR

e Yarismacilarin yarisma ile ilgili sorulari robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan
sonra bilgilendirme menusiinden kategorilerini segcerek yapmalari gerekmektedir.
Kategori mesajlari disinda gelen sorularin cevapsiz kalacagi ve bu durumda
dogacak magduriyetteki sorumluluk tamamen yarisma ekibinde olacaktir.

e Su Ustl aracinin en blyik ayriti 25cm’yi gecmeyecektir. Bu durumun kontroli
yarisma alanina girerken 20cm genisliginde 25c¢cm uzunlugunda ve 20cm
yuksekliginde bir kutu ile hakemler tarafindan kontrol edilecek ve bu olgller ile
sinirlandirilan kutuya sigmayan robotlar yarisma alanina alinmayacaktir.

e Su Ustl araci kamerali veya kamerasiz olarak kontrol edilebilir. Yarisma esnasinda
suriculer havuz icerisinde aracin durumunu gorebilme imkanina sahiplerdir.

e Su (st robotlari, iclerine su almayacak sekilde suya dayanikli olmalidir.

e Yarisma Oncesinde su Ustl robotlarinin givenlik agisindan uygunlugu hakemler
tarafindan kontrol edilecektir. Uygun gorilmesi halinde takim yarismaya
katilabilecektir.

e 220 VAC araca ve/veya havuza iletilmesine glvenlik sebepleriyle higbir sekilde izin
verilmeyecektir.

e Robotlar parkura alinmadan 6nce hakemler tarafindan kontrol edilecek, kurallara

uygun olmayan robotlarin havuza girisine izin verilmeyecektir.
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e Robotlarin marka robot (hazir satilan driinler) olmasi durumunda hakemler
tarafindan havuza girisine izin verilmeyecektir.

e Robot govdeleri okul imkanlari dahilinde; ahsap, metal, kopiik, 3D ¢ikti vb. tim
malzemelerden vyapilabilir. Hazir saselerin kullanilmasi durumunda hakemler
tarafindan yarisma alanina alinmayacagini unutmayiniz.

e Hazir drinler ancak, modiler vyapida disinilip aracin toplanmasinda
kullanilabilir. (Motor siriicl, kumanda devresi, pervane koruyucu, diimen vb.)

e Kumanda olarak; RF, Wifi, Bluetooth, IR vb. haberlesme yontemi kullanilabilir.

e Yarisma oncesinde robotlar, hakemler tarafindan aracin glicii kapali haldeyken su
sizdirmazhgi testine tabi tutulacaktir. Yarisma esnasinda veya takimlara taninan
hazirhk suresi igerisine su aldigi tespit edilen takimlar yarigsma disi birakilacaktir.

e Yarisma esnasinda devrilen robotlar yarisma digi kalacaktir. Ancak o ana kadar
aldiklari puanlar yarisma puanlarini belirleyecektir.

o Gerekli kontroller yapildiktan sonra robotlara enerji verilebilecektir.

e Bataryali robotlarin erisimi kolay acil durdurma butonu bulundurmasi zorunludur.
Bu buton aracin tim glicini kesmeli ve motorlari durdurmalidir. Manyetik
cevirmeli, basmali vb. durdurma diizenegi olusturulmasinda herhangi kisitlama
yoktur.

e Bataryali robotlarin calisma gerilimleri en fazla 50V DC olmal, bu siniri
asmamalidir.

e Herhangi bir batarya kullanilabilir. Akim ve kapasite siniri yoktur.

e Bataryalar tasinirken yanmaz koruma cantasinda tasinmalidir. Eger batarya robot
icinde gdmll ¢ikarilamaz ise aracin glicli kesilip tasinmasi gereklidir.

e Kesinlikle araca ve/veya havuza 220 VAC verilmesine izin verilmeyecektir.

e Aracin govde motor pervane boélimlerinde herhangi keskin kisim ve sivri ug
bulunmamalidir, uygun olmayan kisimlar koreltilmeli veya yuvarlanmalidir.

e Motor pervaneleri agikta bulunmamahdir. Pervaneler mutlaka koruyucu bir dig
kabuk ile izole edilmelidir.

e Havuz olculerindeki degisiklikler nedeniyle, parkurda veya goérev objeleri

Olcllerinde genel yapiyl bozmayacak sekilde degisikliklere neden olabilir.
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e Yarisama esnasinda i1sik ve sesten kaynakl sorunlara yapilan itirazlar gegersiz
sayilacaktir. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gord(igii durumlarda kurallari
degistirme hakkina sahiptir.

e Sizinti halinde yarismanin devamini olumsuz etkileyecegi icin hidrolik sistemlerin
ve robot haznesi icinde herhangi bir yagin kullanilmasi yasaktir.

e Havuz icerisine hicbir sekilde kimyasal madde karismasina izin verilmemelidir.
Robotlar bu durum distinilerek tasarlanmalidir.

e Robotlarda kullanilacak motorlar sadece elektrik motorlardan secilmelidir.

Benzinli, dizel ya da herhangi bir fosil yakit motoru kullanilmamahdir.

6. ETiK KURALLAR

“Hak ile sabir dileyip bize gelen bizdendir. Akil ve ahlak ile ¢alisip bizi gecen bizdendir.”
Ahi EVRAN.

e Kaba ve nezaketsiz s6z ve davranislardan kacinilmahdir.

e Hakaret, tehdit ve kotli s6zlerden kaginilmalidir.

e E-mail, facebook, skype, messenger, whatsapp, twitter vb. gibi sosyal medya
robotlariyla dogrudan hedef alinarak hakaret edilmesinden kaginilmahdir.

¢ Dilekge ve itirazlarinizda, yazim kurallarina ve tsluba dikkat edilmesi gerekmektedir.

e Yarisma alaninda diger takimlarin isleyis ve motivasyonlarini etkileyecek durum, fiil,

s6z vb. davranis sergilenmemesi gerekmektedir.

7. YARISMACILARICIN UYARILAR
e Bu kategoriye sadece Ortaokul 6grencileri basvurabilmektedir.
e Yarisma basvurulari ve Su Ustii Robot kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’'nun

mutlaka okunmasi gerekmektedir.

8. ILETIiSIM
Kategori ile ilgili sorularinizi robot.meb.gov.tr adresinde giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menusl altinda bulunan iletisim formu Uzerinden sorabilirsiniz. Kategori disinda gelen

sorulariniz yanitsiz kalacaktir.
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TOZKOPARAN ROBOT ORTAOKUL KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Tema

Osmanli imparatorlugu doneminde kemankeslerden (keman: yay, kes: ceken; kemankes: yay
ceken, yani okcgu) yayi dyle giiclii cekenler vardi ki bazen yayin toz kisimlari kopar, bu sebeple
kemankese de tozkoparan lakabi takilirdi. Yayin kirisi hayvan bagirsagindan yapilir, kirisin yaya
baglandigl kisimlara da “toz” denirdi. Bu yarisma temas! tozkoparan lakabi takilan ¢ok iyi ok

atan kemankeslerden esinlenerek yapilmistir.

Bu yarisma mekanik, yazillm ve sensor teknolojisi kullanilarak ortaya cikarilan robotlarla
gerceklestirilir. Yarisma belirli bir parkuru takip ederek parkur Uzerindeki bir noktadan bir
hedefe atis yapmak ve parkuru en hizli olarak bitirmek seklinde olacaktir. Robotlarin parkur
Uzerinde ge¢mis oldugu asamalara ve hedef tahtasindaki isabet ettigi yere gbére puanlama

yapilacaktir.

1.2. Amag
Bu kategorideki otonom tozkoparan robotlar, siyah parkur lzerindeki beyaz cizgileri takip
ederek renkli bolgeyi algilayip Gzerinde puanlamasi olan hedefe ok atisi yapar ve bitis noktasina

ulasarak parkuru en kisa surede, hatasiz tamamlamaya calisirlar.

Tozkoparan Robot Yarismasi, 4 tur lzerinden puan siralamasina goére yapilacaktir. 1. turun ve 2.
turun bitiminde eleme yapilmayacaktir. 3. tur bitiminde, bltin turlarda robotlarin aldig
puanlar toplanarak olusan 3 tur toplam puan siralamasina gore eleme yapilacak ve bir (st tura
(Final turuna) gececek robotlar belirlenecektir. Yarismaya katilan robot sayisinin durumuna gore
hakemler tarafindan kag¢ tur sonunda eleme yapilacagl degistirilebilir. Her turun bitiminde
toplam puan siralamasi yayinlanacaktir. 4. tura cikabilmek icin siralamada ilk 16'ya girmek
esastir. 4. tur sonunda yapilacak puan siralamasina gore ilk (ic dereceye giren robotlar sirasi ile
1. 2. ve 3. olarak yarismayi kazanmis olur. Yarismaya katilan robot sayisinin durumuna gore

teknik danismanlar ve hakemler tarafindan 2. tura ve 3. tura ¢ikacak robot sayisi degistirilebilir.

TOZKOPARAN ROBOT ORTAOKUL
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2. ROBOT OZELLIKLERI

2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalari

Robotun agirhig ile ilgili bir kisitlama yoktur. Fakat robotlarin (ok atma mekanizmasi dahil) en
blyuk olglleri baslangic ve bitis kapilarindan gececek sekilde olmalidir. Robot uzunlugu dikkate
alinmadan robotun kapidan ge¢mesi icin gereken maksimum genislik 600 mm ve maksimum

ylkseklik 250 mm icerisinde olmalidir.

2.2. Otonom Calisma Gereklilikleri

Robotlar otonom olarak hareket edecek ve ok atacaktir.

2.3. Ok Atma Mekanizmasi ile ilgili Bilgiler

Yarisma baslarken hakem heyeti tarafindan yarismaciya verilecek olan okun olclleri, asagida
Sekil-1’de verilmistir. Yarismacilar tarafindan bu olgllerdeki bir oku, belirli mesafedeki ve
yikseklikteki puanli hedef tahtasina atabilecek bir ok atma mekanizmasi yapilacaktir. istedikleri
sekilde yaptiklari bu ok atma mekanizmasi, robotun Uzerine monte edilecek olup baslangic ve

bitis kapilarindan gecebilecek boyutta olacaktir.

3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
3.1. Basvuru Siireci
Yarisma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen siire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan robotlar katilabilecektir.

3.2. On Eleme

Bu kategoride 6n eleme yapilmayacaktir

3.3. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
Yarisma Asamalari:

1. Asama - Start kapisi

Start kapisi acildiktan sonra harekete gecip baslangi¢ cizgisini gecen robot, ¢alismaya baslamis
sayilir. 10 saniye icinde calismayan ya da calisip start ¢izgisini gegcmeyen robot, 1. elle midahale
hakkini kullanmig sayilir ve (-5p) alir. Robot 60. saniyede start gizgisini ge¢gmezse hakem
tarafindan yarismaya son verilir ve robota baz puan olan “100 puan” ve siire olarak da “180
saniye” verilir. Robot start kapisinda calismayip toplamda olan 5 midahale hakkini orada

kullanirsa 6. mudahalede yarismanin o turundan diskalifiye edilir. Elle midahale durumunda

TOZKOPARAN ROBOT ORTAOKUL
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robotun start gizgisini ge¢mesi halinde hata puani olarak muidahale sayisina bakilmadan
(yukarida belirtildigi gibi 5. midahaleyi gegmemek kosulu ile ) yalniz o asamada o hatadan
dolayl 1 kez (-5p) verilir. Birinci turkuaz cizgiyi gecen robot bu asamay! tamamlayarak “20p”

alir.
2. Asama - Erciyes Tepe Bolgesi

Robot, Erciyes Tepe bolgesine ulasirken vyol cizgisi siyaha donisip etrafinda 20mm’lik beyaz

alan olacaktir. Doniste yol gizgileri yine beyaz olacaktir. Robotun belirtilen hareket yoniinde
cizgiden ayrilmasi ve tekrar yolu bulamamasi durumunda, robot ciktigi noktanin bir 6ncesindeki
Turkuaz gizgiye 6n kismi gelecek sekilde piste tekrar konulacaktir; bu arada sire islemeye
devam eder. Pistteki hareket boyunca beyaz yol gizgisinden ayrilmasi nedeni ile robota elle
muidahale olmasi durumunda, hata puani olarak miidahale sayisina bakilmadan (yukarida
belirtildigi gibi 5 miidahaleyi gegmemek kosulu ile) yalniz o asamada o hatadan dolayi 1 kez (-

5p) verilir. ikinci turkuaz cizgiyi gecen robot, bu asamayi tamamlayarak “20p” alir.
3. Asama — Kirmizi bolge (Atis bolgesi)

Robot, kirmizi bolgeye ulastiginda kirmizi bolgeyi algilayarak kirmizi LED’i yakar ve atisini yapar.
Robot hata olarak kirmizi alana gelmeden 6nce atis yaparsa ok hedefi bulsa bile abu atis
gecersiz sayilir ve yeni ok verilerek 2 nolu turkuaz gizgiden yarismaya devam ettirilir. Bu arada
sire durdurulmaz kronometre saymaya devam eder. Robot atis yaptiktan sonra saga donerek
kirmizi bolgeden ayrilir ve kirmizi LED séner. LED’in sonmemesi hata olarak degerlendirilir ve (-
5 p) verilir. Robota elle midahale olmasi durumunda hata puani olarak miidahale sayisina
bakilmadan (yukarida belirtildigi gibi 5 midahaleyi gegmemek kosulu ile ) yalniz o asamada o

hatadan dolayi 1 kez (-5p) verilir.

Kirmizi bolgeyi terk edipte 3. Turkuaz gizgiye ulasamadan gizgi disina ¢ikan robotlar atis yapmis
olsun ya da olmasin yalniz bu boélgeye 6zel olmak lizere bir dnceki degil 6niinde bulunan 3 nolu
Turkuaz cizgiden yarismaya devam ettirilir. Uglincli turkuaz c¢izgiyi gecerek bu asamayi

tamamlayan robot “20p” alir.
4. Asama — 90° lik doniisler bolgesi

Eleme Turu: Robot bu bolgede yalnizca 90° lik bir donlis yapacaktir. Eger cizgiden cikarsa elle

miuidahale edilir. Elle miidahale durumunda o hatadan dolayi, her midahale i¢in toplamda

TOZKOPARAN ROBOT ORTAOKUL
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sadece 1 kez (-5p) verilir (yukarida belirtildigi gibi 5 miidahaleyi ge¢gmemek kosulu ile).

Dordinci turkuaz cizgiyi gecerek bu asamayi tamamlayan robot “20p” alir.

Final Turu: Final turunda, bu bdlgede 5 tane 90° lik dénis bulunmaktadir. Elle midahale
durumunda o hatadan dolayi, her midahale igin toplamda sadece 1 kez (-5p) verilir (yukarida
belirtildigi gibi 5 mudahaleyi gegmemek kosulu ile). Dordiinci turkuaz cizgiyi gecerek bu

asamayl tamamlayan robot “20p” alir.
5. Asama-Yesil bolge (Koprii bolgesi)

Robot, yesil bolgeye ulastiginda yaklasik 80 + 5mm yiiksekliginde kopriye tirmanacaktir. Yesil
alana girdiginde yesil LED yanacak ve alandan g¢iktiginda sonecektir. Robota elle midahale
olmasi durumunda hata puani olarak ka¢ kez elle miidahale ederse etsin yalniz o asamada o
hatadan dolayi 1 kez (-5p) verilir (yukarida belirtildigi gibi 5 midahaleyi gegmemek kosulu ile).
Yesil bolgeyi algilayarak bolge disina kadar stirekli yesil LED’in yanmasi ve yesil bolgeyi gecip
sonrasinda beyaz cizgiyi takip ederek bitis kapisina gelmesi durumunda robota “20p” verilir.

Yarisma tamamlanmis olup kronometre otomatik olarak streyi durduracaktir.

Degerlendirme ve Puanlama Sistemi

Her robot tarafindan otonom olarak bir ok atisi yapilacaktir. Atis ok ucunun hedef ylzindeki
pozisyonuna gore puanlanir. Eger okun ucu iki renge ya da iki ayri puanlama bolgesindeki
herhangi bir bolme cizgisine degerse ok temas ettigi iki bolgeden yliksek olani seklinde
puanlanir. Bunlardan ayri olarak, okun hedef disina gitmesi ya da hedef tahtasindaki bos cirt
cirth alana isabet etmesi durumunda “0 puan” verilir. Hedef ylizeyindeki renklerin puan degeri

su sekildedir:

Renklerin Puan Degerleri:

Puan Degeri Renk

100 San
80 Kirmizi
60 Mavi
40 Siyah
20 Beyaz
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e Yarisma basladiktan sonra okun herhangi bir sekilde mekanizmadan diismesi ya da ok atis
alani haricinde atilmasi durumunda, bu durum hata (-5 Puan) olarak degerlendirilecek ve

elle miidahale izni verilerek ok mekanizmaya tekrar konulabilecektir.

e Bolgelerde LED’in yanmamasi ya da farkl renkte LED yanmasi durumlari hata olarak
degerlendirilecektir (-5p). Ornegin: Kirmizi bélgede Kirmizi LED yanmayip Yesil LED
yanarsa, Kirmizi LED’in yanmamasindan ya da Yesil LED’in yanmasindan dolayi olusan

durumlar (-5p) hata olarak degerlendirilir.

e Siire pist tizerindeki kronometre ile tutulacaktir. Kronometre, hakem tarafindan yarismayi
baglatmak igin start digmesine basip baslangi¢c kapisinin otomatik olarak agilmasi ile
saymaya baslayacak, robot bitis kapisina ulastiginda sensériin algilamasi ile kronometre

saymay! bitirecek ve yarisma son bulacaktir.

e Her robotun yarismayi 180 saniye igcerinde bitirmesi gerekir. Bu siire zarfinda robotun
yarismay! bitirememesi durumunda kronometre otomatik olarak saymayi durdurur ve
yarisma sonlandirilir. Yarismaci, o ana kadar gecmis oldugu asamalardan aldigi puanlara

gore siralamaya dahil edilir.

e Robotlarin belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir. Hakem tarafindan
start verilerek yarismanin baslatilmasindan itibaren robotlara, 100 puan taban puan
olarak verilir. Robotun hareket etmesi ve bitis kapisina ulasmasina kadar olan siire
icerisinde gecmis oldugu 5 asama, toplam 100 puanla ( 5X20 P) degerlendirilecektir. Bu
puana, ok atisi sonucunda alinan puan da eklenecektir. Hedef tahtasi lizerindeki en
yliksek puan; 100 puan oldugu icin toplamda alinacak en yiliksek puan 300 puan
olacaktir. Yarisma alanina gelmeyen ve diskalifiye edilen robotlara “0O puan” ve sire

olarak ta 180 sn. verilir.

® Robotun pistte herhangi bir sekilde hata yapmasi durumunda yarismaciya hakem
tarafindan yarisma bitimine kadar toplam 5 kere elle miidahale etme hakki verilir. 5. elle
midahaleden sonra 6. elle miidahale yaptiginda ya da baska bir nedenle robot goérevini
yapamadiginda yarisma sonlandirilir. Bu durumda olan robotlar, almis oldugu puana gore
siralamaya katilir ve bitirmis oldugu siire olarak da maksimum bitirme siiresi olan 180
saniye kabul edilir. Her asama icin; yapilacak elle miidahale sayisi kag¢ olursa olsun hata

puani olarak o asamada o hatadan dolayi sadece bir kez (-5p) verilir.
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® Robotun yarisma parkurunda herhangi bir sekilde hata yapmasi durumunda, elle
midahale ve diger elle miidahale edilmeyen durumunda (LED’in yanmamasi, farkli renkte
yanmasi, yanlis yerde ok atilmasi, kirmizi bolgede ok atilmamasi gibi) hata puani olarak (-

5p) verilir. Bir asamada ayni hatadan dolayi yalnizca 1 kez (-5p) verilir.

e Robotun herhangi bir sekilde belirtilen hareket yoniinde gegecegi 5 asamadan herhangi
birini sirasi ile yapmamasi, kisa yoldan bitis noktasina ulagmasi, robotun start alaninda
calismamasi, okun mekanizmadan diismesi ve okun atis alani haricinde atilmasi gibi
durumlarda hakem tarafindan elle miidahale izni verilir ve hatay yaptigi asamanin bir

oncesindeki turkuaz gizgiden yarigmaya devam ettirilir.

e ilk Gi¢ turun sonunda 3 turun toplam siiresi ve toplam puani dikkate alinacaktir. Herhangi
bir tura katilmayan robota, o tur icin “0 puan” ( Baslangi¢c puani 100 oldugu halde) ve “180

sn. stire” yazilacaktir.

e Piste ayakkabi ile girilmesi durumu elle miidahale olarak degerlendirilecek ve (-5p) ceza

puani uygulanacaktir.

e Puan esitliginde parkuru daha kisa slirede bitiren, yine esitlik olursa hata puani daha az
olan robot digerine gore onceliklidir. Esitligin bozulmadigi durumlarda hafif robot

onceliklidir.

e 1. turun ve 2. turun bitiminde eleme yapilmayacaktir. 3. tur bitiminde, bitin turlarda
robotlarin aldigl puanlar toplanarak olusan 3 tur toplam puan siralamasina gore, eleme
yapilacak ve bir Ust tura gececek robotlar belirlenecektir. Yarismaya katilan robot sayisinin

durumuna gore hakemler tarafindan kag tur sonunda eleme yapilacagi degistirilebilir.
e Her turun bitiminde o turun puan siralamasi yayinlanacaktir.

e Final turuna cikabilmek icin siralamada ilk 16’ya girmek esastir. Final turu sonunda
yapilacak puan siralamasina gore ilk (i¢c dereceye giren robotlar sirasi ile 1. 2. ve 3. olarak
yarismayl kazanmis olur. Yarismaya katilan robot sayisinin durumuna gore hakemler

tarafindan final turuna gikacak robot sayisi degistirilebilir.

3.4. Gorevlerin Tanimlari
e Kura sonucu belirlenen siralamaya gore yarisma alanina gelen her bir robot tartilarak

agirhig1 kaydedilir ve bu agirlik, sonuglardaki esitlik durumunda dikkate alinir.
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e Robot uzunlugu dikkate alinmadan robotun kapidan geg¢mesi igcin gereken maksimum

genislik 600 mm ve maksimum ylikseklik 250 mm olan kutu icerisinde 6lci alinir.

® Tozkoparan robotun hangi pistte yarisacagi hakem masasinda kura ile belirlenir. Kura

sonucu hangi robotun, hangi pistte (1. Pist veya 2. Pist) yarisacagi belli olur.

e Hakem masasina gelen robot, gerekli kontrollerden (agirlik ve boyut olcimi vb.) sonra

atis icin bir adet ok verilerek yarisma alanina gonderilir.

e Yarismaci, robot Uzerindeki mekanizmaya oku yerlestirerek baslangi¢c alanina koyar.

Yarisma hakem tarafindan start verilerek baslatilir.

e Kronometre, hakem tarafindan yarismayi baslatmak icin start digmesine basip start
kapisinin otomatik olarak agilmasi ile saymaya baslayacak, robot bitis alanina ulastiginda

bitis sensoriiniin robotu algilamasi ile saymayi durduracaktir.

® Robot, pistte baslangic noktasindan giris yaptiktan sonra herhangi bir LED’i yakmadan

“Erciyes Tepesi”ni gecerek atis bolgesine ulasacaktir.

® Robot kirmizi bolgeye giris yaptiginda Kirmizi LED yanacak ve robot hedefe atisini

yapacaktir. Robot, kirmizi bélgeden ayrildiginda ise Kirmizi LED sonecektir.
e 1.tur, 2. tur ve 3. tur eleme yarismalarinda 6zdes 2 adet pist (A-pisti) kullanilacaktir.
e Final turunda, ilk li¢ turda kullanilan 6zdes pistler B-pistine donustirilerek kullanilacaktir.
e Kura sonucu hangi robotun, hangi pistte yarisacagi belli olur. (1. Pist veya 2. Pist)

e Bitln turlarda robotlar bireysel olarak yarisacak olup aldiklari puana goére siralama

yapilacaktir.

e Eleme turunda robot; cikistan sonra sirasiyla “Erciyes Tepesi”, Kirmizi alan ve ok atisi, 90
derecelik donls, kopri (yesil alan) tirmanma goérevlerini yerine getirerek ¢ikis kapisina

ulasacaktir. (Sekil 1a)

e Final turunda ise robot, atis sonrasi doniste 5 adet 90° lik dénis hareketini tamamlayarak

ctkis kapisina ulasacaktir. (Sekil 1b)
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Sekil 1a — Eleme Pisti(Pist-A) Sekil 1b - Final Pisti(Pist-B)

e Yarisma pistinde her takimdan yalniz 1 kisi robota miidahale edebilecektir.

e Yarismacilar piste ayakkabi ile girmeyeceklerdir. Yarismacinin ayakkabisi c¢ikartilarak

robotun hata yaptigi asamanin bir dncesindeki turkuaz cizgiden yarismaya devam ettirilir.

e Turlar ayni gin iginde bitirilmesi esastir. Turlar devam ederken sirasi gelmemis olan
yarismacilar, yarisma alanini terk etmemelidir. Zorunlu durumlarda turlar ertesi giline
kalirsa, hakemler bunu mesaj, mobil uygulama bildirimi, web sitesi duyurusu veya anonsla

duyuracaktir. Duyurunun en az bir yontemle yapilmis olmasi yeterlidir.

e Turun sonlandigi hakemler tarafindan aciklandiktan sonra; yarismaci katilamadigi bir tur
icin yarisma isteginde bulunursa bu dikkate alinmayacak ve robot o yarismadan “0 puan”

ve “180 sn.” alacaktir.
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e Hakemler, robotlari ¢agirmak igin sms atmaktadirlar. Bu konu ile ilgili bir magduriyet
yasanmamasi i¢in kayit aninda, iki yarismacinin ve danisman o6gretmenin telefon

numaralarinin kaydedilmesi gerekmektedir.

e Veli telefonlari kaydedildiginde mesaj veliye gidecek, bu mesajdan yarismacinin bilgisi

olmayacaktadir.

e Robotlar sirasiyla yarisir. Robotlarin hangi sirayla yarisacagl kura ile belirlenir ve
duyurulur. Yarismacinin sirasi ne olursa olsun, eger tur bitmemisse hakem karariyla
yarismaya alinir. Hangi siradaki robotlarin yarisacagi 10’lu gruplar olarak saha ici anonsla
iletilmektedir. Bu anons yapilana kadar siralamasi ne olursa olsun yarismacilarin salonu
terk etmemesi gerekir. Cagrilara karsin piste gelmeyen robotlar, tur bitmis ise yarismaya
alinmayacaktir. Yarisma alaninda yapilan anonslari takip etmek yarismacinin ve danisman

O0gretmenin sorumlulugundadir.

e Yarismaci ayni anda ikinci bir kategoride de yarisiyorsa en ¢ok tur sonuna kadar beklenir,

tur bitmis ise tura katilmamis sayilarak “0 puan” ve “180 saniye” verilir.
e Yarisma aninda yarismaya cagirilan robot icin mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

e Yarismaya fazla basvuru olmasi, erken bitirilmesinin istenmesi ya da herhangi bir sebeple
(saglik, salgin, sicaklik vb.) misabakalarin belirlenen sire igerisinde bitirilememesi
durumlarinda mevcut iki piste, bir pist daha ekleme yapilabilir ya da tur sayisinda

azaltmaya gidilebilir.
e Yarisma pistindeki yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez.
® Araclar piste ve izleyicilere zarar vermeyecek herhangi bir enerji kaynagi kullanabilir.
e Yarisma pistinde renkli bolgeler igcin mat kirmizi folyo ve mat yesil folyo kullanilacaktir.
e Pistlerdeki dlcllerde, yapim asamasinda genel yaplyl bozmayacak degisiklikler olabilir.

e Yarismalar sirasinda pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, kamera ve aydinlatmalardan dolayi

yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir.

® Robot (zerinde baslatma butonu disinda, ayar yapmaya neden olabilecek eklenti

bulunduran ya da hakemlerce ayar yapildigi kanisina varilan robotlar hangi asamada
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olursa olsun diskalifiye edilirler. Ayar yapilip yapilmadigi konusunda hakemler tek

yetkilidir.

e Yarisma Organizasyon Yuritme Kurulu gerekli gordigld durumlarda kurallari degistirme

hakkina sahiptir.

3.5. Diskalifiye Durumlari
® Robot, yolun Uzerinde kalici iz birakamaz veya yola zarar veremez. Hakemlerin, robotun
piste zarar verdigine karar vermesi durumunda robot pistten alinir ve yarismaci diskalifiye
edilir. Labirentin temizligi, diizeni veya yarismaya elverisliligi konusunda karar vermekte

yetkili, hakem komitesidir.
e Baslangic ve bitis kapilarindan gecemeyecek boyutta olan robotlar diskalifiye edilir.
e Robotlara uzaktan erisim olmasi durumunda, robotlar diskalifiye edilir.

® Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar yaristiriilmayacaktir. Anonslari ve duyurulari

takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.

3.6. Giivenlik Onlemleri

e Ok atisinin yapilacagi alanda yarismaci bulunmayacaktir.

® Zeminde yeni temizlik yapildiginda piste girmek igin yarigmacini pistin kurumasini

beklemesi gerekir.

e Teknik danisman ve hakem uyarilari dikkate alinmalidir.

4. YARISMA ALANI VE KULLANILAN EKIiPMANLAR

4.1. Ok ile ilgili Bilgiler

Ok, 4 parcadan meydana gelmistir. Sekil-2 Bu parcalar aga¢ govde, 3D yazicida basilmis PLA ug,
polietilen kopik ve disi cirt crt banttan olusmustur. Ok goévdesi 9 mm ¢apinda, 180 mm
uzunlugunda, yuvarlak cita seklinde agactan yapilmistir. U¢ kismi 28 mm capinda 14,75 mm
uzunlugunda konik seklinde, 3D yazicida PLA malzemeden basiimistir. Okun ucuna esneklik
saglamak icin konik seklinde 28-20,5 mm c¢apinda, 12 mm kalnliginda polietilen kopuk
yapistirilmistir. Polietilen kopligin Gzerine 36 mm c¢apinda disi cirt cirt bant (hedef tahtasi da
erkek kisim olacaktir) yapistiriimistir. Okun ucunun hedef yiizeyine daha iyi yapismasi igin cirt

cart bantin ug kisimlari konik seklindeki PLA malzemenin (zerine acilan deliklere ip ile
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tutturulmustur. Okun agirligi 8 + 0,5 gr olup ok, yarisma baslamadan hakem heyeti tarafindan
yarismaciya verilecek, robotun ok atma mekanizmasina yerlestirilecektir. Her robot tarafindan
otonom olarak bir ok atisi yapilacaktir. Ok hedefe yapistiginda temas ettigi en yiksek puan

alinacaktir. Okun hedefe yapismamasi durumunda atis puani kamera ile tespit edilecektir.

Sekil-2 Okun Olgiileri

4.2. Hedef Tahtasi ile ilgili Bilgiler

Hedef tahtasi 700x700 mm suntalamdan yapilacak olup ylzeyin esneklik saglamasi igin
suntalam Uzerine 12 mm kaliginda polietilen kopik yapistirilacaktir. Koplik ylizeyin tGzeri de cirt
cirt bant (erkek kisim) ile kaplanacaktir. Hedef tahtasi, daha iyi ok atisi yapilmasi ve seyircilerin
seyredebilmesi icin zeminden 400 mm yiikseklikte olacaktir. Bunun i¢in de hedef tahtasina ayak
yapilacaktir. Hedef tahtasi Gzerindeki puanlama yapilacak olan hedef ylizeyi en biytgi 600 mm
capl, 5 farkli renkte ic ice daireler ¢izilmis ylizeylerdir. Bu renkler merkezden disa dogru sirasiyla

sarl, kirmizi, mavi, siyah ve beyazdir.

Hedef ylzinin boyutu her biri bir puanlama bdolgesini ¢evreleyen 5 dairenin gapini kullanarak

Olglllr. Her bir gap 6l¢iminiin toleransi boélgeler i¢in £3 mm’ yi gegmemelidir. (Sekil-3)

1200 2400 360.0 42040 K0

Sekil-3- Hedef Tahtasi ve Hedef Yiizii Olgiileri
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4.3. Eleme Pisti ( Pist-A)
Pist ile ilgili Bilgiler:
e Eleme pisti olan Pist-A odlglleri ve yollar EK-1 de verilmistir. (Sekil-4)

e Platform lizerindeki yollar mat siyah dakota zemin lzerine beyaz ¢izgi seklindedir. Sadece

Erciyes Tepesindeki yol cizgisi siyahtir.

e Platform 2900 mm x 3600 mm ebadinda, 18 mm kalinliginda suntalam {Uzerine,
2900x3100 mm buyukligiinde, 5 mm kalinliginda siyah mat dakota malzemeden yapilan
kisim ile 700 x 700 hedef tahtasinin izerinde bulundugu 1800 x 1000 mm’den yapilan
kisim olmak (izere iki parcadan olusmaktadir. Start kapisinin bulundugu yaris baslama
alani ve yarismayi sonlandiracak sensorlerin bulundugu yaris bitis alani icin ayrica 600 x
500 mm buydklGginde 2 adet parga dakota malzeme kullaniimistir. Yolu olusturan
parcalarin ek vyerleri siyah mat folyo ile kapatimistir. Platformun birinci kisminda
kullanilan suntalamin baslangig ve bitis tarafi harig i¢ tarafina 18 mm kalinliginda, 68 mm
ylksekliginde (yarisma zeminindeki ylkseklik 50 mm olacak) kenarlik yapilmistir.
Kenarlklar ile birlikte 1. kismin boyutu 2936x3618 mm’dir. Platformun toplam kapladigi
alan 5418x2936 mm’dir.

e Platform Uzerindeki yol gizgileri 20£2 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilmistir.

o Dakota zemin Uzerinde bulunan Erciyes Tepesine giris ve cikis acilari 125° dir. Robot
baslangi¢ alanindan piste girdikten sonra siyah zemin (izerine beyaz cizgileri izleyerek

hareket edecek. Tepe noktaya ulasirken yol cizgisi siyaha doniisiip etrafinda 20 mm’lik

beyaz alan olacaktir. Donliste yol cizgileri yine beyaz olacaktir.

e Yarisma pistlerinde 4 adet turkuaz renkte ¢izgi bulunmaktadir. Bu gizgiler; robot gizgi
disina ¢iktiginda, yarismacinin elle midahalesi gerekiyorsa robot son gectigi turkuaz
cizgiye on tarafi gelecek sekilde yerlestirilmesi icindir. Robota yarismaci elle midahale
ettiginde, robot nerede olursa olsun 6n tarafi son terk ettigi turkuaz ¢izgiye gelecek

sekilde yarisma alanina yerlestirilir.

e Renkli bolgelerin boyutlari: Kirmizi bolgenin boyutlari, Sekil-3’te gorildigu gibi, 700 mm x
400 mm’dir. Yesil renkli bolgenin (Kopri) boyutlari ise; uzunluk 800 mm, genislik 300 mm

ve maksimum yukseklik 80 mm seklindedir.
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e Yarisma pistinden iki adet yapilacak olup, pistler birbirinin aynisi olacak sekilde
hazirlanacaktir. Eleme asamasinda; A pistinden iki adet hazirlanacaktir. Bu pistler, 1. Pist
ve 2. Pist olarak adlandirilacaktir. Eleme asamasi sonuglandiriip ‘Final’ asamasina
gecildiginde ise bu pistlerin her ikisi de B pistine déniistiiriilecektir. iki pistin toplam alani,
kullanim alanlari (1000 mm) ile birlikte 7418x7872 mm’dir. Her pist icin bir adet beyaz
renkli start kapisi bulunmaktadir. Hakem tarafindan yarismayi baslatmak igin start
diigmesine basildiginda, start kapisi otomatik olarak agilacak ve ayni zamanda kronometre
calismaya baslayacaktir. Start kapisi acildiginda kapinin bulundugu mekanizmanin Ust
kisminin yerden yiksekligi 250 mm, agilmadan 6nce yerden kapinin alt kisminda kalan

araligin yuksekligi 15 mm, kapi genisligi ise 600+3 mm’dir.

e Bitis sensori; bitis kapisindaki kulelerin ortasinda, karsilikhi alici-verici seklinde ve yerden

15 mm yukarida bulunmaktadir.

e Hedef tahtasi, robotun ok atacagi kirmizi bélgenin tam karsisindadir. Hedef tahtasinin,
pistin dis kenarina uzakhgr 1600+5 mm’dir. Pistin Ug tarafini cevreleyen kenarligi (18mm
kalinhgindaki suntalem) da hesaba katildiginda hedef tahtasi; kirmizi bdlgenin bitiminden

itibaren 1618 £5 mm uzaklikta bulunmaktadir.
e Hedef tahtasinin alt noktasi, zeminden 400 +3 mm yiksektedir.

4.4. Final Pisti (Pist-B)

e Final pisti olan Pist-B olglleri ve yollar EK-2 de verilmistir. (Sekil-5)

e Final turunda; eleme turundan farkli olarak, robot kirmizi bélgede atisini yapip saga

dondikten sonra kopri 6ncesi 5 adet 90°lik donis yolundan gecmek zorundadir.

5. ILETiSiM
5.1. Bize Ulagin:
Yarisma basvurulari ve Tozkoparan Robot Ortaokul Kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama

Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan once Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka
okunmasi gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menUsilinden kategorilerini secerek sormalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap
verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.
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EK-2 FINAL PiSTi ( PiST -A)
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ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL KATEGORISi
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI

1.1. Yarismanin Amaci:

Robotik kollar amaglarina gore belirlenen isleri istenilen zamanlarda ve en az hatayla
gerceklestiren otomatik sistemlerdir. GlinUimizde, insan glclnden tasarruf edilmesi,
yapilabilecek insan hatalarinin en az seviyede tutulmasi ve zaman kaybinin dnlenmesi igin
robotik kollar kullanilmaktadir. Bu yarisma kategori programlama becerisini gelistirmek,
gelisen teknolojiyi takip edebilmek, elde edilen kazanimlari bagka alanlarda kullanabilme

vizyonu saglamak ve stireci eglenceli bir hale getirmek icin tasarlanmistir.

Robotik kol yarisma kategorisinde amag, sabit bir yerde bulunan farkh renkteki nesneleri
renklerine gére yine sabit yerde bulunan kutulara, robotik kol vasitasiyla otonom olarak
yerlestirilmesini saglamaktir. Sensorler yardimiyla alinan veriler mikro denetleyiciler
vasitasiyla islenerek robotik kol dogru hedefe yonlendirilmelidir. Tasinacak nesneler 40 mm

boyutlarinda ve yaklasik 27 gr. (+%10) agirligindaki renkli pleksi kiip olarak belirlenmistir.
Bu kategoriye lise ve Universite 6grencileri basvurabilmektedir.

2. ROBOT OZELLIKLERI

Robotlarin bu kategoride yarisabilmeleri icin;

1. Robotlar 250 mm x 250 mm’lik robot platformu zemini Gzerinde bulunan cerceve

icerisine rahat bir sekilde yerlestirilebilmelidir.

2. Robotlarin igin yikseklik ve agirlik siniri yoktur. Calisma alani boyutlari dikkate
alinarak tasarim yapilmasi gerekmektedir. Calisma alanina yerlestirilemeyen robotlar

diskalifiye edilecektir.
3. Kullanilacak kamera sayisinda bir sinirlama yoktur.

4. Kullanilacak denetleyici veya kontrol kartinda bir sinirlama yoktur. Robotlarin kontrol
kartinda kizilétesi, bluetooth, radyo sinyalleri, wifi, vb. uzaktan kontrolii saglayan

elektronik cihazlar bulunmasinda sakinca yoktur. Yarisma esnasinda bunlarin uzaktan
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erisimine asla izin verilmeyecektir. Kullanimi tespit edilmesi durumunda yarismaci

diskalifiye edilecektir.
5. Ayni sekilde motor sayisi ve kullanilacak motor 6zellikleri igin sinirlama yoktur.

6. Yarismaci tarafindan getirilecek olan robotik kol en az 4 serbestlik derecesine sahip
eklemli tip (Articulated robot arm) kategorisinde olmalidir. istege bagh olarak
serbestlik derecesi artirilabilir. Farkh robot kol gesitleri (Kartezyen, Silindirik, Kiresel,
Kizak, Scara ve Paralel vb.) kabul edilmeyecektir. Sekil 8’de eklemli tip bir robotik kola

ait 6rnek resim yer almaktadir.

P
! 4.Eklem |,

s S S

Sekil 1: Robotik kol 6rnek resmi

7. Robotik kol tizerinde hidrolik, pndmotik veya elektriksel aktliator kullanilabilecektir.

8. Robotik kolun eksenleri birbirlerinden bagimsiz hareket etme 06zelligine sahip

olmalidir. Robotik kolda tutucunun (Gripper) acilip kapanmasi bir serbestlik derecesi
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degildir. Robotun serbestlik derecesinde bu husus gbéz 6niline alinacaktir. Robotik
kolun eksen hareketleri yarisma 6ncesi hakem kurulu tarafindan kontrol edilecektir.
(Tm eksenlerin c¢alisir durumda olmasi gerekir, bu durumu kanitlayamayan

katihmcilar yarismaya kabul edilmeyecektir.)

9. Robotik kolun gorevleri yapabilmesi igin kontrol islemleri manuel (kablolu) ya da
uzaktan (kablosuz) olmayacak, otonom olacaktir. Yarisma hakem tarafindan
baslatildiktan sonra sadece baslama starti bilgisayar ya da uzaktan kumanda ile

verilecek, yarisma siiresince bu cihazlara midahale edilmeyecektir.
3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRiTERLERI

3.1. Robot Uretim Raporu:

Basvuru yapan 0grenci ve danismanin yarismaya katilacaklari robotun kendileri tarafindan
tasarlandigini ve Uretim sirecini belgeleyen rapordur. Rapor; robot.meb.gov.tr adresine
kullanici adi ve sifre bilgileri girildikten sonra yonetim menusi altindaki Gretim raporlari

kismindan ilgili robot ismi segilerek sisteme ylklenecektir.
Rapor igerik olarak:

e Robotun yapiminda kullanilan malzemeleri,

e Robotun yapim siirecinin anlatiimasini,

e Robotun programlanmasinda kullanilan dili,

e Robotun toplam maliyetini,

e Robotun dretim asamasini, son halini, robot adini ve okulun logosunu barindiran

fotograflari icermelidir.

3.2. Siralama Yarigmalari

1. Robotlarin yarisma 6ncesi test esnasinda ve yarisma zamaninda siralamalari bilgisayar

kurasi ile belirlenir.

2. Yanismaci, kilavuzda belirtilen robot yerlestirme alani igerisinde olmak kaydiyla
istedigi bir yere robotu yerlestirecek, yarisma basladiktan sonra robotun yerini

degistiremeyecek ve hicbir sekilde robota temas edemeyecektir.
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3. Yarisma, hakemin “Yarisma baslamistir.” ifadesinden sonra kronometreye basmasiyla

baslayacaktir (Hakemle es zamanli olarak yarismaci robota baslama komutunu verir.).

4. Yarisma basladiktan sonra, robotlar 5 dakika icerisinde gorevleri tamamlamak (Tim
nesneleri belirtilen yerlere koymak) zorundadir. Gérevler tamamlanmadan istege
bagh olarak yarismanin sonlandirilmasi durumunda siire puani alinamaz. Azami
yarisma sliresi olan 5 dk’lik sireden ©6nce gorevler yerine getirilmisse hakemin
kronometreyi durdurmasi ile yarisma sona erer. Sayet yarisma stiresi 5 dk’yi asarsa
hakem sirenin bittigini yarismaciya bildirir ve o ana kadar elde edilen puanlar robot

icin kaydedilir.

5. Yarisma basladiktan sonra robot 1 dk igerisinde hareket etmez ise basarisiz olur ve

herhangi bir puan alamaz.
6. Robotlarin yarismayi bitirme siireleri hakemler tarafindan kayit altina alinacaktir.

7. Nesneler, hakemler tarafindan her yarismacidan 6nce 3x3 matris seklindeki yerlesim
yerine farkli kombinasyonlarda yerlestirilecektir. 9 alan icerisinde 1 nesne yeri bos

kalacaktir.

8. Nesneler robotik kolla ayni anda birden fazla alinamaz. Her bir nesnenin ayri ayri

alinma ve yerlerine birakilma zorunlulugu vardir.

9. Robotlarin nesneleri dogru hedeflere birakmasi esastir. Baglangi¢ alanindan alinan her
bir nesne igin 20 6dil puani ve ayni renkteki kutuya yerlestirilmesi durumunda 30
0duil puani verilecektir. Nesnenin farkh renkteki kutuya yerlestirmesi durumunda ise
15 o6dal puani verilecektir. Nesnelerin dizilimi temsili olarak verilmis olup yarisma
esnasinda her yarismaci 6ncesi renkli kiplerin yerlestirilmesi rastgele yapilacaktir.
Robot kol temsili olarak yerlestirilmistir. Sekil 2 ve Sekil 3’'te robotik kol platformu yer

almaktadir.
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Sekil 2: Robotik kol yarisma platformu izometrik Gériiniis

130 150 130

)

131

460

Sekil 3: Robotik kol yarisma platformu Uist gériiniis
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10. Robotun, yarismanin herhangi bir asamasinda nesneyi dislirmesi ya da birakmasi
durumunda yarisma devam edecek, disaridan midahale edilmeyecektir. Robot kendi
kararini verecek sekilde programlanmissa tekrar nesneyi alarak hedefe birakabilir. Bu

durumda puan kaybi olmayacaktir.

11. Yarisma tamamlandigi slire, (300- bitirme siiresi(sn)) /2 formiliine gére hesaplanacak

ve 6dil puani olarak ilave edilecektir.

12. Siralama yarismalari sonunda, robotlarin yarismayi bitirme toplam puanlari ile
siralama yapilacak ve en yiksek puana sahip takim ve robotu birinci olarak ilan

edilecektir.

13. Yarisma sonunda, yarismacilarin puanlari esit olmasi durumunda robot agirliklar

duslik olan takim Ust siraya yerlesecektir.
4. YARISMA ALANI

Endustriyel robotik kol kategorisi icin tasarlanan yarisma platformu genel goriinimu Sekil

4’'de verilmistir.

Sekil 4: Robotik kol yarisma platformu izometrik Gériiniis
Robotik kolun ve nesnelerin Uzerine yerlestirilecegi zemin 1200 mm x 1200 mm &lgllerinde
ve 18 mm kalinliginda siyah mat suntadan imal edilmistir. Sekil 5’te yarisma platformu zemin

Olguleri yer almaktadir.
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Sekil 5: Robotik kol yarisma platformu zemin élgiileri

Robotik kolun tasiyacagi kip bloklar ise dayanikli ve saglam olmasinin yani sira hafif de olan
pleksi levhalardan 40 mm boyutlarinda mavi ve kirmizi renklerde imal edilmistir. Sekil 6'da

nesnelerin gorlintlisi yer almaktadir.

Sekil 6: Pleksi nesnelerin dlglleri (a-Mavi kiip, b-Kirmizi kiip)

Kip bloklarin yarisma zemininde bulunacagi alan icin 2.8 mm kalinhginda beyaz pleksi levha

kullanilacaktir. Sekil 7’de pleksi levha 6dlgllerini iceren gorsel yer almaktadir.
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(a) (b)

Sekil 7: Nesnelerin yerlestirildigi pleksi levha élciileri (a-izometrik b-Ust gériiniis)

Robotik kolun tasidigi nesneleri iclerine birakacagi kutular, tasinacak olan nesneler ile ayni
renkli pleksi malzemeden imal edilmistir. Kutular yarisma platformu Gzerinde Sekil 8'de yer

alan beyaz pleksi levhalar ile sinirlandiriimis alana yerlestirilecektir.

15

—s

sl

25
5

280

L=
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i80

(a) (b)

Sekil 8: Kutularin yerlestirilecedi pleksi levha élgiileri (a-izometrik b-Ust gériiniis)

Kutular 250x150x150 mm boyutlarinda imal edilmistir. Sekil 9’da pleksi kutularin 6lgilerini

iceren gorsel yer almaktadir.
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(a) (b)
Sekil 9: Nesnelerin birakilacagi pleksi kutularin élciileri (a-Kirmizi kutu b-Mavi kutu)
Yarisma esnasinda robotik kolun yerlestirilecegi alan 2.8 mm kalinhiginda beyaz pleksi
malzeme ile sinirlandirilmistir. Robotik kolun bu alanin disina tasmayacak sekilde tasarlanmig

olmasi gerekmektedir. Sekil 10’da robot yerlesim yeri dl¢lleri yer almaktadir.

Sekil 10: Robot yerlesim yeri élglileri

Yarisma alani sebeke gerilimi (220V 50Hz) ile beslenecektir. Daha disik enerji ihtiyaci duyan

yarismacilar gerekli ekipmanlari yanlarinda getirebilirler.
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5. DIGER KURALLAR VE YARISMACILAR iCiN UYARILAR

1. CGalisma alanina ¢agrilan yarismacilara pillerini sarj etmeleri igin ek bir stire verilmez.

2. Calisma alanina kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren
robotlar diskalifiye edilir.

3. Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. Sivi veya yanici
enerji kaynaklari kullanilamaz.

4. Yarnismacilar, birden fazla turlu yapilacak yarismalar oldugu takdirde, robotlar
Uzerinde fiziksel degisiklikler yapamazlar, yazilimsal degisiklikler miimkiindir. Robot
govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goérinim degisikliklerinin hepsinde robot
diskalifiye edilir.

5. Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokiilmesi, yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar gormesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.

6. Hakem masasinda yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye

edilir.

7. Elektronik devre elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde
olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar
gormemesi gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

8. Karekod robot gévdesine yapistirilmalidir. Sokilip takilabilen malzemelerin {izerine
yapistiriilmamalidir. Bu tlir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu
diskalifiye eder.

9. Yarnismalar sirasinda, pist etrafindaki isikli kayan yazi, fotograf makinasi, kamera ve
aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

10. Robot ¢alisma alani olgllerinde, yapim asamasinda genel yapiyl bozmayacak sekilde
degisiklikler yapilabilir.

11. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli goérdigl durumlarda kilavuzda degisiklik
yapma hakkina sahiptir.

12. Yarismacilarin, sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra
bilgilendirme mendstnden ilgili kategorileri secerek gdondermeleri gerekmektedir.
Kategori mesajlari disinda gelen sorular cevapsiz kalacak ve kategoriden sorumlu

kisiler bu sorulardan sorumlu olmayacaklardir.
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5.1. Test Asamalari
1. Basvurusu kabul edilen yarismaci sayisina gore Endustriyel Robotik Kollarin ilk giin
yarisma alaninda test yapmalarina izin verilecektir.
2. Test asamasinda her takima esit siire verilecektir. Slire katilan robot sayisina goére
degisiklik gosterebilir. Bu siire en az 10 dk olarak verilecektir.
3. Test asamasinda veya yarisma esnasinda piste zarar veren robotlar diskalifiye
edilecektir.
5.2. Ornek Yarisma Senaryosu:
Robot1 adli robotik kol tim gorevleri hatasiz bir sekilde 140 sn sirede tamamlamistir. Aldig

toplam puan 480 olacaktir.

Robot2 adli diger bir robotik kol ise 7 adet nesneyi almis, 1 tanesini alamamistir (Bu durumda
7x20=140 &diil puani alacaktir). Nesnelerden 3 tanesini dogru yerlere birakmistir (Bu
durumda 3x30=90 &diil puani alacaktir). Nesnelerden 3 tanesini yanlis yere birakmistir (Bu
durumda 3x15=45 6diil puani alacaktir). Nesnelerden 1 tanesini yolda distrmistir. (Bu
durumda puan alamayacaktir). Tim bu islemleri toplam sire 120 sn’de gerceklestirmistir (Bu

durumda (300-120) / 2=90 édiil puani alacaktir). Aldigi toplam puan 365 olacaktir.

Tablo 1: Ornek Yarisma Puan Tablosu
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6. ILETiSIM

Yarisma basvurulari ve Endistriyel Robotik Kol kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka

okunmasi gerekmektedir.

Kategori ile ilgili sorularinizi robot.meb.gov.tr adresinde giris yaptiktan sonra bilgilendirme

menUsi altinda bulunan iletisim formu Uzerinden sorabilirsiniz. Kategori disinda gelen sorularimz

yanitsiz kalacaktir.
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HIZLI CiZGi iZLEYEN ROBOT KATEGORi KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Hizli Cizgi izleyen Robot Kategorisi, robot teknolojileri ve miihendislik becerilerini gelistirmek
icin tasarlanmis dinamik bir platform sunmaktadir. Bu kategoride, robotlar siyah bir zemin
Uzerindeki beyaz bir ¢izgiyi otonom olarak takip ederek parkuru en kisa siirede ve en az hata
ile tamamlamaya calisir. Yarismanin amaci, katilimcilarin sensor teknolojisi, motor kontroli,
yol bulma algoritmalari ve otonom sistem tasarimi konularinda bilgi ve becerilerini
gelistirmektir. Bu siregte, katilimcilar hiz, dogruluk ve kararlihig1 bir araya getirerek teknik

yetkinliklerini test etme firsati bulurlar.

Hizli Cizgi izleyen Kategorisi, 6zellikle sensér entegrasyonu ve kontrol algoritmalari agisindan
zengin bir 6grenme ortami sunmaktadir. Robotlarin gizgiyi dogru bir sekilde algilayabilmesi icin
kizilotesi veya optik sensorler kullanilmakta, bu sensorlerden alinan veriler motor siriici
devreleri ile islenerek robotun hareketi hassas bir sekilde kontrol edilmektedir. Bu slirecte
kullanilan PID kontrol algoritmalari gibi gelismis mekanizmalar, yarismacilara hassas ve kararli
hareket kontrolli saglama deneyimi kazandirmaktadir. Ayrica, bu kategoriye 6zgli olarak
robotlarin hiz ve dogruluk arasinda dengeli bir performans sergilemesi gerektiginden,

yarismacilar algoritma tasariminda optimizasyon yapmayi 6grenirler.

Bu kategorinin teknolojik dnemi, otonom araglardan endustriyel robotlara kadar genis bir
uygulama alanina katki saglamasidir. Hizli ¢izgi izleyen robotlarin temelinde yer alan yol bulma
algoritmalari, lojistik sektoriinde kullanilan otomatik tagima sistemlerinde ve fabrikalarda yer
alan otonom {retim hatlarinda siklikla kullanilmaktadir. Ayrica, bu robotlar, akilli ulagim
sistemlerinin gelistiriimesinde de 6nemli bir role sahiptir. Bu yarisma sayesinde katilimcilar, bu
tlr sistemlerin temel prensiplerini uygulamali olarak o6grenerek hem teorik bilgilerini
pekistirmekte hem de gercek hayatta karsilasabilecekleri miihendislik problemlerine ¢oziimler

Uretmektedir.

Hizli Cizgi izleyen Kategorisi, yarismacilara yalnizca bir yarisma deneyimi sunmakla kalmayip

ayni zamanda onlari gelecegin teknolojilerine hazirlayan bir egitim ortami saglamaktadir. Bu
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kategoride kazanilan bilgi ve beceriler, yalnizca yarisma siirecine degil, ayni zamanda robotik,
yapay zekd ve otonom sistemler alanindaki ilerlemelere de 6nemli katkilar sunmaktadir.
Boylece katilimcilar, hem bireysel gelisimlerine katki saglayarak mihendislik kariyerlerine yon

verebilmekte hem de teknolojinin gelecegine 151k tutmaktadir.

2. ROBOT OZELLIKLERI
2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalan
2.1.1.Robotun Maksimum Boyutlari ve Agirhgi:

Robotlarin bu kategoride yarisabilmeleri igin;
e Robotlar 150 x 250 mm’lik kutu igerisine rahat bir sekilde sigmahdirlar.
e Robotlarin ylksekligi 50 mm’yi gecemez.

e Robotlar igin agirlik siniri yoktur.

Sekil 1 Hizli Cizgi izleyen Robot élgiileri

3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
3.1. Bagvuru Siireci
Yarisma basvurulari Uygulama Kilavuzu’'nda belirtilen siire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan robotlar katilabilecektir.
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3.1.1.Robot iiretim Raporu:

Basvuru yapan 6grenci ve danismanin yarismaya katilacaklari robotun kendileri tarafindan
tasarlandigini ve Uretim silirecini belgeleyen rapordur. Rapor; robot.meb.gov.tr adresine
kullanici adi ve sifre bilgileri girildikten sonra yonetim menisl altindaki Gretim raporlari

kismindan ilgili robot ismi secilerek sisteme yliklenecektir.
Rapor icerik olarak:

e Robotun yapiminda kullanilan malzemeleri,

e Robotun yapim siirecinin anlatilmasini,

e Robotun programlanmasinda kullanilan dili,

e Robotun toplam maliyetini,

e Robotun lretim asamasini, son halini, robot adini ve okulun logosunu barindiran

fotograflari icermelidir.

3.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
3.2.1.Yarisma Asamalari:

Siralama Yarismalari

e Robotlar 4’erli gruplar olarak yarisirlar.

Gruplar ve parkur bilgisi, bilgisayar kurasi ile belirlenir.

e Kura sonucu hangi robotun, hangi parkurda yarisacagi belli olur. (1. parkur, 2. parkur, 3.

parkur, 4. parkur seklinde)

e Yarisma otomatik kapinin acilmasi ile baslar ve robotlarin bitis cizgisini gecmeleri ile

biter.

e Siralama yarismalari sonucunda tim robotlar yarismada aldiklari siirelere gore

siralanirlar ve en iyi siireye sahip 64 robot eleme yarismalarina katilmaya hak kazanir.
Eleme Yarislari

e Siralama yarismalarindan gelen 64 robot siire siralamasina gore 4 torbaya ayrilir. Her bir
torbadan bir robot ile 4’erli yarisma gruplari olusturulur. Gruplar ve parkur bilgisi

bilgisayar vasitasi ile belirlenir.

HIZLI ¢iZGl iZLEYEN ROBOT
- | KATEGORI KURALLARI

ROB“T | 5025

v



17. ULUSLARARASI

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN ) qiini i
GENEL MUDURLUGD < TUBITAK TIKA

I MEB ROBOT YARISMASI

e Gruplar kendi iglerinde yaristirilir. Her gruptan 1. olan robot bir Ust tura geger. Slreye

bakilmaz.

e TUm yarismalardan sonra Ust tura ¢cikmayl hak eden 16 robot arasinda, 4 yarisma daha

yapilir. Bu yarismalarda birinci olan 4 robot final yarisinda yarisir.
e Final yarismasi sonucunda derece yapan robotlar belirlenir.

3.2.2.Degerlendirme ve Puanlama Sistemi

e Yarismalarda pisti tamamlamak esastir.

e Siralama yarismasinda robotlarin sireleri kayit altina alinir. Eleme yarismalarinda 1.

bitirmek esastir, siireye bakilmaz.

3.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri
e Yarismanin baslamasi icin, gruptaki yarismacilar robotlarini calisir vaziyette baslangic

gizgisinin 6niine kendilerine ait parkura yerlestireceklerdir.

e Hakem isaretinden sonra yarismacilar 30 saniye igerisinde otomatik kapi 6nilne

robotunu c¢alisacak sekilde yerlestirmek zorundadir.

e Robotlarin, hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladigi sirada

baslangi¢c yapmasi ve kendi parkurunda yarismayi tamamlamasi beklenir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisa baslayan robotun 60 saniye icinde
pisti tamamlamasi beklenir. 60 sn Uzerinde parkur tamamlanmis olsa dahi, Ust tura

gecme kriteri saglanmis olmaz.

e Siralama yarismalari esnasinda bir robot kendi kulvarindan ¢ikar ve diger robot veya
robotlara carpar, pist disina atarsa, kendi pistinde giden robot veya robotlar tekrar
yaristirithr. Eleme yarismalarinda carpisma olusmasi durumunda hakemlerin karari
gecerli olacaktir. Eger carpilan robot veya robotlar pist disina ¢ikmazsa yarismaya devam

ederler.
¢ Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

e Yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez.
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e Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. Sivi veya yanici

enerji kaynaklari kullanilamaz.

e Yarismacilar, ilk yarismadan sonra robotlar Gizerinde lastik teker veya batarya degisikligi

yapabilirler. Robot lzerinde baska bir degisiklik yapamazlar.

e Elektronik devre elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar, ayni yerde

olacak sekilde degistirilebilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikh kayan yazi, fotograf makinesi, kamera ve

aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

3.4. Diskalifiye Durumlari

e Hizli Cizgi izleyen Robot 6l¢ii standartlarina uymayan robotlar diskalifiye edilir.
e Kulvarini terk edip disari ¢cikan robot diskalifiye edilir. Devam hakki verilmez.

e Hakem isaretinden sonra 30 saniye igerisinde otomatik kapi 6niine robotunu ¢alisacak

sekilde yerlestiremeyen takimin robotu diskalifiye edilir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladigi sirada baslangic

yapamayan veya yanlis parkura gecen robotlar diskalifiye edilir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acgilarak yarisa baslayan robot 60 saniye icinde

pisti tamamlayamadigi takdirde diskalifiye edilir.
e Yanlis parkurda yarismayi tamamlayan robot veya robotlar diskalifiye edilir.
e Piste ve otomatik kapiya zarar veren robotlar diskalifiye edilir.

e Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel gérinim degisikliklerinin hepsinde robot
diskalifiye edilir.
e Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokiilmesi, yerinin

degistirilmesi, sokilip takilabilen malzemelerin (zerine yapistirimasi ve kare kodun

zarar goérmesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.
e Hakem masasinda yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye edilir.

e izin verilen elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar gérmemesi gerekir. Aksi

durumda robot diskalifiye edilir.
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e Robotlar kablosuz ve otonom olmak zorundadir. Robot tzerinde Wifi, Bluetooth ve RF

modyilleri bulunamaz
e Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigli durumlarda kurallari degistirme hakkina

sahiptir.

3.5. Giivenlik Onlemleri

e Yarismalar sirasinda kayit masasinda verilen kare kod, robot gévdesine yapistirilmalidir.

Sokalup takilabilen malzemelerin Gzerine yapistirilmamahdir.

e Robotlarin enerji kaynaklari, kisa devre ve asiri 1sinmaya karsi glivenlik testlerinden

gecirilmis olmahdir.

e Yarisma alaninda saglanan priz ve uzatma kablolari dikkatlice kullaniimali, kablo

diizenine 6zen gosterilerek herhangi bir tehlike olusturulmasi engellenmelidir.

4. Yarigma Alani

e Yollar siyah zemin lizerine beyaz ¢izgi seklindedir.

Yarisma pisti 1830x3660 mm’lik suntalamlardan 12 adeti 3 x 4 seklinde dizilerek
olusturulan 7320 x 10980 mm’lik bir alandan olusmaktadir.

e Kullanilan yarisma zemini 1560 mm genigliginde 5 mm kalinhiginda siyah mat dekota
malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan parcalarin ek vyerleri siyah mat folyo ile
kapatilmistir. Baslangic bolimiindeki dekota ile suntalam arasinda bos alan
bulunmamaktadir. Burasi disinda tim pistte, dekota ile suntalam arasinda 200 mm bos

alan bulunmaktadir.

e Beyaz gizgiler 202 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilacaktir. Bir robot igin kat

edilecek mesafe yaklasik 34,7 metredir.

e Her bir ¢izgi izleyen robotun kullanabilecegi 390 mm geniglikte doért kulvar

bulunmaktadir.
e Yarisma pistinde Baslangig ve Bitis ¢izgileri bulunmaktadir.

e Baslangic cizgisi, pistin baslangicindan 400 mm ileridedir. Bu ¢izginin bitiminde 200 mm

ylksekliginde beyaz renkte otomatik kapi bulunmaktadir.
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e Otomatik kapinin agilir mekanizmasi yerden 10 mm yuksekliktedir.

e Bitis cizgisi robotlar algilayacak sensoér grubunun tam altinda olacak sekilde reflektorli

banttan yapilacaktir.

e C(Cizgi izleyen robotlarin siirelerini 6lcecek sensor grubunun, her bir parkurdaki robot icin

yarisma pistinden 200 mm yukarida olacak sekilde montaji yapilmistir.

e Sensor grubu altindaki reflektérden sonra 1780 mm uzunlugunda, 5mm kaliginda beyaz

dekotadan yapilmis olan durma alani bulunmaktadir.

e Yol gizgileri Gzerinde 300 mm yarigapli virajlarin baslangicindan 300 mm 6nce; robotun
hareket yoniine gore sol tarafta yol gizgisine dik, yol ¢izgisi merkezinden itibaren 60 mm

uzunlugunda 202 mm kalinhginda isaret gizgileri yer almaktadir.

e Pist Olgulerinde, yapim asamasinda genel yapilyi bozmayacak sekilde degisiklikler

yapilabilir.
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Sekil 2 Cizgiler arasindaki mesafe ve doniis yaricap élclileri
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Sekil 5 Hizli Cizgi Izleyen pisti élciileri
5. ILETiSIM

Yarisma bagvurulari ve Hizli Cizgi izleyen Kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’'nun mutlaka

okunmasi gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menusiinden kategorilerini secerek sormalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara

cevap verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.
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MiNi iHA KATEGORI KILAVUZU

1. AMAC

insansiz hava araglari (iHA) giinimiizde bircok alanda kullanilmaktadir. Havadan
gorintileme ve haritalama en yaygin uygulamalar arasinda olsa da kiguk o6lgekli kargo
tasimaciligl, yangin sondirme, savunma sanavyisi, ilk yardim ve can kurtarma gibi alanlarda da

cesitli uygulamalar bulunmaktadir.

Teknolojik sigrama noktalari (lkelerin gelismislik dizeyini ve halkinin refahini “doping”
etkisiyle artiran olaylardir. Ge¢misteki teknolojik sicrama noktalari buhar makinasi, araba ve
ucak Uretimi, atom enerjisi, bilgisayar ve uzay teknolojisi, endstriyel robotlar olarak kabul
edilmektedir. Giinimiizdeki teknolojik sicrama noktasi ise iHA teknolojisidir. Askeri alandaki
basarili uygulamalarla iHA’larin Gilke savunmasina nasil katkida bulunabildigi gorilmektedir.
Bu nedenle {HA alaninda bircok ilke ARGE calismalari yapmakta ve {riinlerini pazara

sunmaktadir.

Lise ve Universite 6grencilerini katilabilecegi bu yarismanin amaci, Glkemizde insansiz hava
araci Uretme ve kullanma kultirinl gelistirmektir. Bunu yaparken de genglerin teknolojiyi
eglence ile birlestirmeleri, bilgi ve becerilerini arttirmalari hedeflenmektedir. Boylelikle
yarisma, yakin gelecekte {lkemizin gerek IHA kullanimi (pilot) gerekse [HA {retimi

konularinda ihtiyag duyacagi insan kaynaginin gelistirilmesine de katkida bulunacaktir.

2. KAPSAM

Temel yapi olarak IHA’lar sabit kanatl, ddner kanatli ve hibrit olarak li¢ gruba ayrilabilir. Araci
havada tutan kanatlari hareketsiz ve sabit olan iHA’lara genel olarak sabit kanathlar denir.
Ucaklar bu gruba girmektedir. Sabit kanatli iHA’larin havada kalabilmeleri, gévdelerinin
surekli hareket etmesine baglidir. Hareketi saglayan itki kuvveti sivi yakith icten yanmali
motor veya elektrik motoruna bagh pervaneler ile saglanir. Bazi modellerde yiksek devirlere
cikabilen sivi yakith tiirbin (jet) veya elektrikli fan (fanjet) kullanilir. itki kuvveti, yercekimi

dogrultusuna dik olarak uygulanir. Elektrik motorlu modellerde pervanenin konumu
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genellikle Sekil 1’de gorildugi gibi onde (a), kanatlarda (b), govde Uzerinde Ustte (c) veya

govdenin en arkasinda (d) olabilir.

T | \

\ -JA'?Z ;‘;’ ~& /../
\ ' ./‘( y
(b)

-

-

(a)

(c) (d)

Sekil 1. Sabit kanatli iha goriintiileri: 6nden motorlu (a), kanatlardan motorlu (b), iistten
motorlu (c) ve arkadan itisli (d).

Her bir sabit kanath tasariminin, digerine gore avantajli ve dezavantajli oldugu yoénleri oldugu
da unutulmamalidir. Sabit kanatlilarin tasarim ve uretiminin blylk bir bolimini mekanik
agirhikli isler olusturmaktadir. Genellikle tek motorlu olan bu araglarin Uretim maliyetleri
diger iIHA modellerine gére dusiiktiir. Ugurulmalari ve inis kalkis icin genis alanlara ihtiyac

duyulmakla birlikte ucus menzilleri oldukga yliksektir.

Araci havada tutan pervane kanatlari yercekimi dogrultusuna zit yonde ve sirekli olarak
dénen IHA'lara ise déner kanatlilar denmektedir. Sahip olduklari pervane sayisina gore bir,
Ug, dort, alti ve sekiz adet olan bu araglara; Latince kokenli olarak sirasiyla helikopter,
tricopter, quadcopter (quadrotor), hexacopter ve octocopter isimleri verilmektedir. Déner
kanathlarda govde sabit olup pervane kanatlari dondigu icin, aracin havada kalabilmesi icin
sabit kanathlarda oldugu gibi gévdenin sirekli hareket etme zorunlulugu yoktur. Bu sayede
doner kanathlarin havadaki hareketleri daha kontrolli olup havada tek bir noktada asili
kalabilir ve cok kiiclik alanlara inis kalkis yapabilirler. Doner kanatlilarin tasarim ve Uretiminin
blylk bir boélimiuni elektronik iscilik ve planlama (agirlik yik batarya dengesi) isleri
olusturmaktadir. Dénen kanat sayisina gore motor ve siirlicii gibi pahali elektronik malzeme
sayisinin katlanarak artmasi nedeniyle Gretim maliyetleri ¢ok daha ylksektir. Ugus menzilleri

kisadir. Sekil 2’de cesitli sayida pervanelere sahip déner kanatli IHAlar gériilmektedir.
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Sekil 2. Déner Kanatli I[HA Gériintiileri: Tek Pervaneli Helikopter (a), U¢ Pervaneli Trikopter
(b), Dért Pervaneli Quadkopter (c) ve Alti Pervaneli Hexakopter (d).

Yeni yeni popiilerlesen ve yayginlasmaya baslayan bir diger tasarim tipi de hibrit iHA'lardr.
Hibrit IHA tasariminda sabit kanathlarin Gstiinl(igi olan uzun menzile sahip olma ile déner
kanatlilarin (stiinliigii olan dikine inis kalkis kabiliyeti birlestirilmektedir. ingilizce VTOL
(Vertical Take Off Landing — Dikine Kalkis inis) olarak da adlandirilan bu hibrit iHA tipi
gelecegin insanl ve insansiz hava arag tasarimi olacaktir. Hibrit iIHA’larda prensipte, hem
aracin dikey inis kalkisini saglayan doner pervane kanatlari, hem de aracin havada
siiziilmesini saglayan, gévdeye bagli sabit kanatlar bulunmaktadir. Bu iHA modelinde cesitli
tasarimlar bulunmakta olup hala farkh modellerin gelistirme calismalari devam etmektedir.
Kimi tasarimda sadece dikey eksende pervane olup ara¢ dikine kalkisi gerceklestirdikten
sonra arag yatay eksene dénmektedir. Kimi tasarimda hem déner kanat iHA’lardaki gibi dikey
eksende hem de sabit kanatli IHA’lardaki gibi yatay eksende pervaneye sahiptir. Kimi
tasarimlarda ise dikey eksendeki pervaneler kalkistan sonra yon degistirip yatay eksene
dénmektedir. Sekil 3’te farkh firmalarin (retmis oldugu cesitli hibrit IHA tasarimlar

gorilmektedir.
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Sekil 3. Farkli Firmalarin Uretmis Oldugu Hibrit I[HA Tasarimlari.

Mini IHA kategorisinde hem hava hareketi kontrolii yiiksek olan hem de kiiciik alanlara inis
kalkis yapabilen déner kanatli “Mini IHA” (racer drone) larin yer almasi uygun goriilmistiir.
Sekil 4’'te érnegi goriilmekte olan “Mini IHA”lar, fiziksel boyutlarinin kiigiik olmasi, retim ile
tedarik masraflarinin daha dusiik olmasi ve kaza aninda hasar alma/verme olasiliginin daha

az olmasi sebebiyle tercih edilmistir.

Sekil 4. Ornek Mini I[HA Gériintiisii.

Mini IHA kategorisinde asagida detaylari verilen kurallar kapsaminda Uzeri acik alanda yaris
diizenlenecektir. Kurallar belirlenirken uluslararasi ve ulusal Mini iIHA yaris liglerinin (6r: TDL
— Tech Drone League, FPV Drone Yariscilari Spor Klibu vb.) kurallari dikkate alinmistir.
Boylelikle Mini IHA kategorisinde amatér olarak yarisan bir takimin, ileride lisans cikartarak

ulusal ve uluslararasi yarislara profesyonel olarak katilabilmesine zemin hazirlanmistir.
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3. MiNi iHA’LAR HAKKINDA TEMEL BILGILER
Yarismaya katilacak mini IHA’y1 olusturan drnek bilesenler ve uyulmasi gereken teknik

ozellikler asagidaki gibidir:

3.1. Ugus Simiilator Yazilimi

IHA ucurmaya heveslenenler, baslangicta araci satin almakla hemen ucurabilecegi
diisiincesinde olabilir. Hatta baslangi¢ icin ucuz bir IHA satin alinma yoluna gidilir ki, kaza
oldugunda kayip asgari dizeyde olsun. Halbuki, hangi fiyata alinirsa alinsin, eger ucus
tecriibesi yoksa, biyiik bir ihtimalle ilk ucus iIHA diisecek (kirnma ugrayacak) ve kullaniimaz
hale gelecektir. Bu durum, olusan maddi kayiptan ¢ok, iHA ucurmaya karsi duyulan hevesin

kirilmasina sebep olabilir.

IHA pilotluguna yeni baslayanlarin bilmedigi ve ¢ok énemli olan husus, pilotun sabit bir

noktada dururken ucmakta olan iHA’yi kontrol etme zorunlulugudur. Bu duruma sdyle bir

ornek verilebilir: Arabanin siirliciisi aracin 6n tarafindaki stiriict koltugundadir. Bu nedenle
surlcinin direksiyonla arabaya verdigi yonlendirmeden, aracin tizerinde oldugu igin stricu
kendisi de direkt olarak etkilenir. Direksiyon saga cevrildiginde ara¢ saga doner. Sirici de
aracla birlikte dondigi icin zihinsel algida herhangi bir hata olusmaz. Fakat model araclari
kullanirken suriict (pilot) sabit noktadadir. Model arag striiciiden uzaklasirken kumandadan
verilen saga donis komutu ile ara¢ saga doner. Ayni arag¢ 180 derece donip siriicliye dogru
yaklasirken ise kumandadan verilen saga donis komutu ile arag sola dénecektir. Kullanicinin
sag/sol algisi ile aracin sag/sol yonlenmesi, aracin dogrultusuna gore strekli degiskenlik
gostermektedir. iste bu durum, model kullaniminda yasanan en biyiik zorluk olup pilota bu
oryantasyon egitiminin verilmesi gerekmektedir. Bu da en iyi ve en ucuz yontemle similator

yazilimi kullanimiyla gerceklestirilebilir.

IHA pilotlugu icin yaygin olarak kullanilan profesyonel simiilatér yazilimlarinin ortak zelligi,
hepsinin kontroliiniin, iIHA’larin kontrolii icin de kullanilan uzaktan kumandalar (izerinden
yapilmasidir. Bilgisayar oyunlarinda oldugu gibi klavye, fare veya oyun cubugu Uzerinden
kontrol edilmezler. Béylelikle pilot iHA’y1 ugurmak icin kullanacagl uzaktan kumandayi ve
tepkilerini bilgisayar ortamindaki simulator Gzerinde gorebilir. Pilotun kumanda Uzerindeki el
becerisi artar. Bu nedenlerle yarisacak iHA pilotlarinin simiilatér ortaminda egitim almasi

gereklidir.
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Eski nesil uzaktan kumandalarin Gzerlerinde kumanda egitimi amach kullaniimak Uzere
tasarlanmis soket (trainer port) bulunur. Fiziki olarak egitim soketi genellikle 3.5mm mono
kulakhk jakina uygun tasarlanmistir. Kumandanin egitim soketi ile bilgisayar arasi baglanti,
similator yazilimi ile birlikte gelen USB aparati (dongle) ile birlikte yapilir. Bu konuda yaninda
USB aparati ve baglanti kablolari bulunan bir ugus similator yazilimi tercih edilebilir. (ipucu:
Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “rc ugus simulatérd”, “6 in 1 flight

similator”, “FPV Drone similator”, “uncrashed FPV”, “VelociDrone”, “PhoenixRC”)

Sekil 5. Ornek Bir Ugus Simiilatér Yazilimi ve Aparatlari Gériintiisi.

Yeni nesil uzaktan kumandalarin (zerlerinde bilgisayar baglantisi icin USB portu
bulunmaktadir. Bu port lzerinden, ek bir aparat kullanmadan mini USB kablo ile bilgisayar

baglantisi saglanabilmektedir.

Internet yazilim teknolojisinin gelismesiyle birlikte yaris iHA’si (race drone) kullanimina
yonelik similatorlere online web siteleri tzerinden de erisilebilmektedir. Bu web sitelerinde
bulunan similatorler de yine bilgisayar ile baglantisi kurulmus uzaktan kumandalar ile

kontrol edilebilmektedir. Bu amagla gelistirilmis online web sitelerine 6érnek olarak

e https://www.velocidrone.com

e https://store.steampowered.com/app/1682970/Uncrashed__FPV_Drone_Simulator/
verilebilir.

3.2. Govde (frame)
4 adet motoru destekleyen (Quadrotor) fiber karbon veya fiber elyaf olan hazir gévdeler

(220, 250 serisi, vb.) olabilecegi gibi kisisel tasarima sahip 3D yazici, FR4 (baski devre) veya
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ahsaptan Uretilmis olan govdeler de kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda

anahtar kelimeler “quad frame 250", “racer frame”, “5 inc FPV Drone Frame”)

Sekil 6. Ornek Quadrotor Gévde Gériintiileri.

3.3. Motor
Fircasiz DC motor, 18-24 serisi motor ¢api, ¢alisma gerilimi 2-6S (8,4-25,2V) arasi olan
motorlar kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “fir¢asiz dc

22”, “brushless dc racer”, “FPV Drone Motor”, “brushless 2205”, “brushless 2207")

Sekil 7. Ornek IHA Motor Gériintiileri.

3.4. Motor Siiriicii (ESC)

IHA’da kullanilacak motorun akimini destekleyecek giicte 10-80A akimi siirebilen, RC kontrol
sinyalini optik yalitici eleman (optocoupler) lizerinden alan, bdylelikle besleme geriliminden
kaynaklanan parazitlerin striicinin galismasini engellemedigi ve motor donis hizinin daha
kararli sekilde korunabildigi OPTO model olan, calisma gerilimi 2-6S (7,4-22,2V) arasi olan
motor sirilcller (elektronik hiz denetleyici) kullanilabilir. Set halinde alinan ugus
kontrolcilerinde 4in1 esc kullanilabilir(ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler

“30A esc opto”, “blheli esc”, “4in1 ESC”, “micro esc”)
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Sekil 8. Ornek IHA Motor Siiriicii Gériintiileri.

3.5. Ugus Denetleyici

32 bit tabanl islemciye sahip hazir denetleyiciler (Pixracer, HGLR Zeus F722, Naze32, Mamba
F405 mk2, X-Racer, SP3 vb. uyumlu) kullanilabilecegi gibi, MEMs algilayicilar (3 eksen gyro, 3
eksen ivmeodlcer, 3 eksen manyetik pusula) kullanan kisisel tasarim ucus denetleyiciler de
kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “pixracer”, “Mamba f4

mk2”, “Rush Blade F722+60A Stack”, “HGLR zeus F7”, “SP F4”)

Sekil 9. Ornek Ucus Denetleyici Gériintiileri.

3.6. Gii¢ Dagiticisi, Giig¢ Kaynagi

Gug¢ dagiticisi (power distribution board - PDB) bataryadan gelen akimi motor siirliclilere
dagitmak igin kullanilir. Gl¢ kaynagi (battery eliminator circuit - BEC) ise 10-14V arasi olan
batarya gerilimini dlsurerek ucus denetleyici ve diger donanimlarin besleme gerilimlerini
Uretir. Bazi modellerde ucgus kontrol karti ile ¢evre birimlerini besleyen 5V, FPV kamera
sistemini besleyen 12V olmak Uzere c¢ift BEC bulunmaktadir. Ayrica bataryadan cekilen
akimin dlctlmesini saglayan algilayicilari (distk ohm lu direng) olan modeller de vardir. Hem
PDB hem de BEC donaniminin bir arada bulundugu (2’si bir arada) modeller de vardir. Bazi
modellerde ayrica detaylari 3.9 OSD (On Screen Display) Modiili de anlatiimakta olan OSD
(On Screen Display) modiili de (3’0 bir arada) vardir. 4in1 ESC kullanan iHA’larda

kullanilmasina gerek yoktur, ugus kontrolciiniin Uzerinde dabhili regilatérler mevcuttur.

MiNi iHA

© i~ | KATEGORI KILAVUZU

ROB T



17. ULUSLARARASI
10 MEB ROBOT YARISMASI

MESLEKT VE TEKNIK EGITIM E&iTIMIN T riipi i
'} GENEL MODURLUGO = TUBITAK TIKA

(ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “pdb”, “bec”, “pdb bec”, “pdb bec 2

in 1”, “pdb bec osd”, “pdb bec osd 3 in 1”7, “current sensor”)

Sekil 10. Ornek Gii¢ Dagiticisi, Gii¢ Kaynadi Gériintiileri.

3.7. Uzaktan Kumanda

Diger IHA'lar ile cakismay! 6nlemek icin en az 6 kanala sahip, 2.4GHz frekans atlamali alici
verici modilleri kullanilmalidir. Kumandanin egitim similatori ile uyumlu c¢alisabilmesi icin
arka tarafinda egitici baglanti soketi bulunan, profesyonel modeller arasindan secilmesi
tavsiye edilir. Alinacak tek bir profesyonel kumanda sayesinde, ileride sadece ilave RC alic
satin alinarak tek kumanda ile farkli araglarin da kontrol edilebilecegi, profesyonel
kumandalarin en az 16 farkh araca ait ayarlari ayri ayri saklayabildigi, bu nedenlerle
kumandanin temel bir cihaz (demirbas) oldugu ve iyi marka modellerinin tercih edilmesi
tavsiye edilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler (“Boxer Radio

YN}

Controller”, “taranis rc control”, “Pocket ELRS”, “T-Pro Rc Controller”)

Sekil 11. Cesitli Markalara Ait Ornek Kumanda Gériintiileri.

3.8. Pilotaj Kamera, Ekran ve Gozliik Takimi (FPV)
Hava aracini ugururken pilotun, sanki aracin tzerindeymis gibi algilamasini saglayan gorinti
ve aktarim sistemine pilotaj kamera takimi (first person view - FPV) denir. Hava aracinin

yonlendirilmesini kolaylastiran bir donanimdir. FPV takimi temel olarak bir kamera, verici
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(VTX), ahcr (VRX), anten takimi ve bir goriintiileme cihazindan (LCD ekran veya gozlik -
goggle) olusur. Takimda yer alan her bir cihaz ayri ayri alinip birlikte kullanilabilecegi gibi
glinimiizde kamera ile vericinin, alici ile ekran veya go6zIGglin birlesik oldugu modeller de
vardir. Ozelikle alicili ekran veya gézliik secilirken, arag Uzerindeki vericiden yayinlanan
gorintlyl net olarak alabilmek icin iki ayri alictlya (diversity) sahip olan modeller tercih
edilmelidir. Bu modellerde bulunan 6zel bir elektronik devre, alicilardan gériintiisii en net
olani ekrana (gozlUge) aktarir. Kamera seg¢imi yapilirken de goriintl algilayicisi (image sensor)
kaliteli, gérintl ¢ozinlrliglu ve en az aydinlatma (illumunation) degeri disiik, mimkiinse
Uzerinde vericisi olan ve SD karta da es zamanl kayit yapabilen (DVR 6zelligi) modeller

tavsiye edilir.

FPV takimlarinda goriintli aktariminda genellikle analog yayin teknolojisi kullanilir. Her ne
kadar analog yayinlarda gorinti kalitesi dusik ve kolay parazit alabilme gibi olumsuzluklar
olsa da aracin lzerindeki goriintiinlin pilota aktarimindaki gecikme neredeyse yok gibidir. Bu
durum pilotun aracin hareketlerine karsi daha hizli tepki verebilmesini sagladigi icin FPV
diinyasinda analog modeller hala yaygindir. Analog yayinlar genel olarak 5.8 GHz bandinda
olmakla birlikte, ayni yerde yarisan pilotlarin goérintilerinin birbirleri ile karismasini
onleyebilmek icin yaris bant araligi (kanallar) tanimlanmistir. Buna gore FPV takimlari satin
alirken 5.8GHz bandini kullanan ve yaris bandini (Bant R: 5658, 5695, 5732, 5769, 5806,
5843, 5880, 5917) destekleyen 40-50 kanal yayin yapabilen modeller tercih edilmelidir.

GuUnimuzde cok disik gecikmelere sahip (10 ms) dijtal FPV takimlari da dretilmeye
baslanmistir. Bunlar analogtan farkli olarak oldukca net goriintii sunmakta olup, bazi
modellerde hem gériinti hem de kumanda sinyali aktarimi birlikte yapilabilmektedir. Yine
bazi dijital gozliiklere analog modiil baglanarak analog VTX yayinlari alinabilmektedir. (ipucu:
Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “fpv lcd”, “fpv goggle”, “diversity lcd”,

“diversity goggle”, “fpv camera”).

HDZero Event VRX, FPV drone yarislarinda kullanilan, yiiksek ¢ozinarltklU dijital video alimi
saglayan bir video alicisidir. Bu cihaz, HDZero video vericilerinden gelen sinyalleri alarak, FPV
gozlikler veya ekranlar araciligiyla net ve detayli goriintli sunar. HDZero sistemi, dijital
parazit azaltma ve sabit sinyal kalitesiyle duslik gecikmeli ve kararh bir gorinti aktarimi

saglar.
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Bu ozellikleri sayesinde HDZero Event VRX, varislarda pilotlarin ve izleyicilerin akici ve
kesintisiz bir goriintli deneyimi yasamasina olanak tanir. Ayni zamanda, hem canli yayin hem
de DVR (kayit) sistemleriyle uyumlu cahsir, bu da organizatorler icin blylik kolaylk saglar.
Sistem, HD gorintiileme avantaji nedeniyle modern FPV yarislarinda giderek daha fazla

tercih edilmektedir.

Sekil 12. Ornek Pilotaj Kamera Gériintiileri.

Sekil 13. Ornek Pilotaj Ekran ve Gézliik Gériintiileri.

3.9. OSD (On Screen Display) Modiilii

Ugus kontrolori tarafindan sensérlerden okunan ve hesaplanan batarya gerilimi, akimi, hava
aracinin egimi vb. bilgileri kamera gorintisi (izerine yerlestirmeye yarayan moduldr.
Ornegin evde televizyonlarin sesi agilmak istendiginde ekranda ses seviyesinin goriilmesi gibi.
Boylelikle pilotaj kamera takimi kullananlar, ekran goériintisi Gzerinde arag ile ilgili bilgileri
canh olarak gorebilecektir. Ugus kontrollerine baglanti yapilarak kullanilan ¢ogu VTX kendi
icerisinde osd bulundurmaktadir, bu gibi kontrolctleri kullanan cihazlar icin harici olarak
alinmasina gerek yoktur. Zorunlu degildir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar

kelimeler “mini osd”, “minim osd”)
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Sekil 14. Ornek OSD Modiilleri Gériintiileri.

3.10. Pervane

IHA’da kullanilacak motorun giiciiniin yetecegi, kanatlarin carpismayacagi buyikliikte
olmalidir. Motor segcilirken 6zelliklerinde hangi ebatlarda pervaneler ile verimli ¢alisabildigine
dair bilgiler bulunur. Bu bilgiler 1s18inda motorun verimli olarak ¢evirebilecegi ebatlarda, 4-7
inch uzunlukta (yarigapta), vida adimi 4-5 inch olan (pervane 1 tur dondiginde havada
ilerleyecegi mesafe) (6rnegin lizerinde 6045 yazan bir pervanenin uzunlugu 6 inch, bir tur
dondiginde ilerleyecegi mesafe 4,5 inch demektir); 2 veya 3 kanath pervane kullanilabilir.
Pervanelerin biri saat yoninde (CW) digeri tersi yonde (CCW) doénls agisina sahip ciftler
seklinde alinmalidir. Pervane bir iHA’da en ¢ok sarf edilen malzemedir. Bu nedenle fazla
adette almakta fayda vardir. Ayrica pervaneler yeni alinsa bile dénerken iHA’yl sarsmamasi
icin, tipki araba tekerleklerinde oldugu gibi, oncelikle balans ayari yapilmasi gerekir. Bu
balans ayarinin hem pil tiketimine hem de motor rulman omrine olumlu katkilari vardir.

(ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “5x4.5 prop”, “6045 prop”, “5147-3

prop”, “6045 prop”, “5045 3 blade”)

&/

Sekil 15. Ornek Pervane Gériintiileri.

3.11. Batarya

IHA diinyasinda genellikle Lityum Polimer (LiPo) bataryalar tercih edilir. Bu bataryalarin en
blylk ozelligi kararsiz kimyasal yapilari nedeniyle ¢ok yliksek anlik akim verebilmeleridir.
LiPo bataryalar, LiPo hiicrelerin seri baglanmasi yoluyla Uretilmekte olup, gerilim ihtiyacina

gore sari bagh hicre sayisi degisiklik gosterir. Her bir LiPo hiicresinin saglikh ¢alisma gerilim
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araligi 3,5V (bos) ve 4,2V (dolu) seklindedir. Hiicrelerin gerilim seviyeleri bu deger araliginin

disina ¢iktiginda hiicreler zarar gorir ve desarj karakteristigi bozulur. Ayrica uzun sire

kullanilmayacak hiicreler _saklama gerilimi_olan 3,85V _seviyesine getirilmelidir. Bazi sarj

cihazlarinda bulunan STORAGE (depolama) modunun goérevi budur. (Alinan bataryalar
genellikle bir sonraki seneki yariglarda da kullanilacagi igin, yarislar bittikten sonra pil

hicrelerinin saklama geriliminde tutulmasi 6nemlidir.)

Batarya biinyesinde birbirlerine seri olarak bagh olan hiicre sayisini belirtmek igin “S” harfi
kullanilir. S degeri ayni zamanda bataryanin gerilimini ifade etmektedir. Ornegin bir batarya
Uzerinde 3S yaziyorsa, bu batarya blinyesinde birbirine seri bagh 3 hiicre var anlamina gelir.
Bu durumda 3S bir bataryanin gerilimi 10,5V’a distiigli zaman bos, 12,6V oldugu zaman ise

dolu demektir.

Her bir hiicrenin depolayabilecegi akim kapasitesi mAh olarak ifade edilir. Ornegin bir
batarya lizerinde 2200 mAh yaziyorsa, bu bataryadan sirekli 2200 mA akim c¢ekilirse
bataryanin 1 saatte bitecegi anlamina gelir. Farkli bir hesapla ayni bataryadan sirekli 44 A

akim cekilirse ters orantili bir sekilde batarya 3 dakika icerisinde bitecektir.

Bataryalarin uzun émdrli olabilmesi icin maksimum sarj akimi, kapasite degerinden fazla
olmamalidir. Bataryanin sarj akimini temsil etmek icin “C” harfi kullanilir. Bu durumda her
batarya maksimum 1C ile sarj edilir. Ornegin 3000 mAh kapasiteli bir bataryanin sarj akimi 3
A’i gecmemelidir ve bu batarya icin 1C ifadesi 3 A’i temsil eder. 1500 mAh kapasiteli baska
bir batarya icin 1C degeri ise 1,5 A’dir.

LiPo bataryalari tanimlayan bir diger parametre de bataryanin verebildigi maksimum akim
(desarj akimi) degeridir. Bu deger de batarya etiketinde sarj akiminin katlari olacak sekilde
yazilidir. Ornegin tizerinde 1500 mAh 120C yazan bir bataryanin maksimum anlk desarj akimi
1.500 mA x 120 = 180.000 mA = 180 A’dir. Tabi batarya kullanilirken sarji da azalacagi igin

anlik sarj akimi da zamanla disecektir.

Yaris iHA’lari fiziksel olarak kiiciik boyutlarda oldugu icin ve iHA’yi miimkiin oldugu kadar
hafif yapabilmek icin batarya kapasiteleri distktir. Fakat batarya gerilim (S) ve desarj akim
(C) parametreleri yiiksektir. Ornegin yaris IHA bataryalari 1000-2000 mAh kapasite, 3-6S

gerilim ve 60-120C desarj akimi 6zelliklerine sahip olabilir.
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LiPo bataryalar sarj edilirken, bataryanin blinyesindeki seri bagli her bir hiicrenin esit oranda
sarj olmasi istenir. Bir hiicrenin doluluk orani ise hiicre gerilimi ile Olctlir. Ayni kapasite
degerine sahip iki hiicre ayni oranda dolu ise gerilimleri de ayni olur. Bu nedenle LiPo sarj
aletleri sarj sirasinda bataryadan sarj akimini gecirdikten sonra, her bir hiicrenin gerilimini
Olcerek hiicrelerin sarj orani tespit eder. Eger hilicrelerden biri digerlerinden daha fazla sarj
olmussa, gerilimi digerleri ile ayni seviyeye inene kadar hicreyi desarj eder. Bu isleme
dengeleme (balance) denir ve pazarda bu 6zellige sahip sarj aletlerine genellikle “balance
charger” adi verilir. Bu nedenle her LiPo batarya biinyesinde bir sarj-desarj kablosu ile sarj
islemi sirasinda hicreleri dengelemede kullanilan dengeleme (balance) kablosu bulunur.
Sarj-desarj kablosu + ve — olmak Uzere iki kalin kablodan olusmakla birlikte, dengeleme
kablosu pilin S degerinin bir fazlasi kadar ince kablodan olusur. Ornegin 3S bir pilin

dengeleme kablosu 3 + 1 = 4 kablodan olusur.

Son olarak LiPo pil satin alinirken dikkat edilecek diger bir husus ise pilin iHA’ya baglandig
soket tipidir. Yaris diinyasinda kullanilan piller cogunlukla “T plug” veya “XT60” tipi soketlere
sahiptir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “120C drone battery”, “1500

mAh 90C lipo”, “1300 mAh 4S 120C lipo”)

Sekil 16. Ornek LiPo Batarya Gériintiileri.

3.12. Batarya Alarmi (Lipo Alarm) ve iHA Bulucu (finder)

Bataryanin dengeleme ucuna takilan, batarya hiicre gerilimi gosterecek ve ucgus sirasinda
hiicre gerilimi sinir degerin altina distigilinde sesle uyari veren ufak elektronik moddlddr.
Sinir deger kullanic tarafindan ayarlanabilir. Genellikle batarya bitmeden iHA’yi giivenli bir
yere indirebilmek veya uzaktaysa pilotun yanina getirebilmek icin sinir deger 3,7V gibi alt

sinir deger olan 3,5V’un (izerinde secilir.

Kaza gecirerek diismiis olan bir IHA”1 bulabilmek icin kumandadan belirli bir siire sinyal
gelmediginde aktif hale gelen, kendi harici bataryasina sahip olabilen kiglk elektronik

modiiller de kullanilmaktadir. Bu modiiler aktif hale geldiginde yiksek desibelli ses ¢ikartarak
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kaza/kirrm vb gecirmis IHA’nin arazide bulunabilmesini saglar. (ipucu: Internet arama

motorlarinda anahtar kelimeler “lipo alarm”, “finder buzzer”, “battery alarm”)

Sekil 17. Ornek Batarya Alarm ve Finder Goriintiisii

3.13. Batarya Giivenli Tasima Cantasi (LiPo Safe Bag)
LiPo bataryalarin patlamalarina karsi koruyucu o6zellikli yanmaz canta kullanilmali, tim
bataryalar c¢anta icinde sarj edilmeli ve saklanmalidir. (ipucu: Internet arama motorlarinda

n u

anahtar kelimeler “yanmaz lipo”, “lipo safe bag”, “lipo guard”)

M S S e
A
LIPO GUARD

Sekil 18. Ornek LiPo Batarya Giivenli Tasima Cantasi Gériintiisdi.

3.14. Mekanik Montaj
Somun, civata ve vidalarin ugus sirasinda gevsemesinin dnlenmesi igin 6zel sivi sollsyonlar
(locktite vb) kullanilacaktir. Yarisma oOncesi yapilacak teknik kontrolde bu sollsyonlarin

kullanihp kullaniimadigi incelenecektir.

3.15. Elektrik-Elektronik Montaj

Kablo ve konektor baglantilarinda daralan makron kullanilacak, agikta higbir elektrik teli
gorilmeyecektir. Kablolar IHA govdesine kablo bagi ile sabitlenecektir. Acikta kalan ve
sabitlenmemis (sallanan) kablolar, iHA yere diistiigiinde veya bir yere carptiginda birbirlerine
temas ederek yangin tehlikesi olusturmaktadir. Sekil 19°da disme sebebiyle yarisma
alaninda alev alan bir iHA’ya yangin tipi ile midahale goériilmektedir. Bu nedenle yarisma
oncesi yapilacak teknik kontrolde agikta kablo kalmayacak sekilde daralan makaron ile
kablolari sabitlemek icin kablo bagi kullanilip kullaniimadigi kontrol edilecektir. Bu

kurallardan birine bile uymayan takim varistirilmayacaktir.
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Sekil 19. Onceki Senelerde Yarisma Alaninda Diistiidii icin Yanmaya Baslayan Mini IHA’ya
Hakemlerin Miidahale Gériintiisdi.

3.16. Elektrik-Elektronik Sivi Koruma

Olumsuz hava sartlarina karsi iHA’larin direncli olmalari gerekmektedir. Yagmur, kar vb. sivi
temasi riski olan havalarda ucus yapabilmek icin cihazlarin elektroniklerinin kaplanmasi
onem arz etmektedir, elbette ki kaplama zorunlu olmayip, kaplama olmadan da uguslar
gercgeklestirilebilir fakat bu bir risktir. Elektroniklerin suya karsi koyabilmeleri igin Gzerleri su
gecirmez sollisyonlar ile kaplanmalidir, bu soliisyonlar bir firca ya da cubuk yardimi ile acikta
olan bitin elektronik yuzeye sirilerek bir katman olusturulur daha sonra tiriine gore
bekleyerek ya da UV isin ile kurutulur. Burada dikkat etmeniz gerekenler barometre ve
butonlara sollisyon siriilmemesi ayrica konektérlerden de i¢ kisimlarindan kaginilmasidir.
Acik PCB ugus kontrol karti ve ESC kullanan takimlarin buna dikkat etmeleri gerekir. Bir¢cok
platformda detayli uygulama bilgileri ve videolar bulabilirsiniz. (ipucu: Internet arama
motorlarinda anahtar kelimeler “FPV Waterproof Silicone Coating”, “Oscarliang-

n u

Waterproofing FPV Drone Electronics”, “Silicone Conformal Coating”)
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Sekil 20. Ornek Elektronik Sivi Koruma Uriinleri.
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4. YARISMA ALANI
1. Yarisma yerine dair ¢ekilen érnek gortntiler Sekil 21, Sekil 22, Sekil 23 ve Sekil 24’deki

gibidir: Google Earth baglantisi

-

Kadlr bia Spons Center
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Kadir Has :
Kulturr‘fg_rkl‘ o s

Sekil 21. Yarisma Alanindan Gériintiiler #1.
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Sekil 23. Yarisma Alanindan Gériintiiler #3.
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Sekil 24. Yarisma Alanindan Gériintiiler #4.

2. Yarisma ortami ve yerlesim plani asagidaki gibidir:

Detayli yerlesim plani, saha incelemesi sonrasi web sayfamizdan

duyuru olarak yayinlanacaaktir. Duyurulari takip ediniz.

Sekil 25. Yarisma Alani Genel Yerlesim Plani.

3. Sekil 25’te verilen genel yerlesim planinda belirtilen yarismaci ¢adiri (veya alaninda),
yarismacilar Mini iHA’lari Gizerindeki son degisiklik, ekleme, kontrol ve diizenlemeleri
yapabileceklerdir. Ayrica, ayni alanda bataryalarini sarj edebilmek icin 220VAC priz
imkani olacaktir. Yarismacilar, isterlerse siraya girmek kaydiyla, yine yerlesim planinda
gorilen antrenman sahasini ugus testlerini yapmak icin kullanabileceklerdir. Hakem
cadirlari (veya alani) icerisinde teknik kontroller gerceklestirilecektir. Glvenlik amaciyla

seyirci, yarismaci ve hakem alanlarinin 6ndi file ile cevrilecektir.

4. Yarisma alanina gére hava ile sisirilen tipte ve/veya neon led isiklardan olacak olup;
engellerin yerlesimi ve parkur yarislar oncesi ilan edilecektir. Sekil 26’da hava ile
sisirilen engellerin dlguleri, Sekil 27 - Sekil 30°da hava ile sisirilen engellerin goriintileri,
Sekil 31’de Erzurum’daki yarismada kullanilan tiinelin temsili resmi ve Sekil 32’de ise
tinelin teknik resmi gorilmektedir. Ayrica yarisma alaninda Sekil 33’de temsili resmi

gorilen yelken bayrak seklinde engeller de bulunabilecektir.
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Sekil 27. Sisme engel gériintiisii #1.

MiNi iHA

KATEGORI KILAVUZU
2025




o MESLEKIYET_EKP!iK“EclTiM EGITIMIN @ iini i 17. ULUSLARARASI
ol T S TG TR R ROBOT YARISMASI

JRKIYE /f z
REPUBLIC OF TURKIYE " g2

,
9

Sekil 28. Sisme engel gériintiisii #2.
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Sekil 29. Sisme engel gériintiisii #3.
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Sekil 31. Temsili tiinel goriintiisii.
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Sekil 32. Tiinel teknik gizimleri ve élgiileri.

Sekil 33. Yelken bayrak biciminde temsili engel gériintiisti
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5. 14. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi kapsaminda 2022 yilinda Sanhurfa ilinde

gerceklestirilen ve acik havada yapilan Mini IHA yarismasina ait érnek goriintiilere
ulasmak igin tiklayiniz.
6. 15. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi kapsaminda 2023 vyilinda Bursa ilinde

gerceklestirilen yarislarindaki kapali alan engelleri iceren yarisma alani goriintisiu Sekil

34’te verilmistir.

Sekil 34. 2023 Bursa yarislarindaki kapali alan engelleri iceren yarisma alani gériintisdi.

7. 15. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi kapsaminda 2023 yilinda Bursa ilinde
gerceklestirilen ve kapali spor salonunda yapilan Mini iHA yarismasina ait ornek

gorintilere ulagsmak igin tiklayiniz.

8. Yarismadan 6nce UNCRASHED FPV Drone Simulator ortaminda hazirlanmis olan

yarisma parkuru yarismacilarla paylasilacaktir. Yarismacilar drone simulator yazilimini
kendileri temin edebilecekleri gibi; yarisma alaninda imkan dahilince olmasi halinde

kurulacak olan simulator lzerinde de parkura yonelik hazirlk yapabileceklerdir.

MiNi iHA

KATEGORI KILAVUZU
2025



https://youtu.be/UxPvhzCdEI0
https://youtu.be/H3YhPLm1U4U
https://store.steampowered.com/app/1682970/Uncrashed__FPV_Drone_Simulator/

RO

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN f_““ T i
GENEL MUDURLUGO o TUB”AK TIKA

ULUSLARARASI MER

BCT

17. ULUSLARARASI

10 MEB ROBOT YARISMASI

5. YARISMA KURALLARI

Yarisma basvurulari ve genel kurallar igin lutfen https://robot.meb.gov.tr/ sitesinde

yayinlanan uygulama kilavuzunu ve glincellemeleri takip ediniz. Yaris komitesi gerektiginde
yarisma kurallarini, teknik ve uygulama gereklerine gore degistirebilir. En glincel kurallar
yarisma web sitesinde yayinlanacaktir. (Kapak sayfasinda yer alan versiyon numarasini

kontrol ediniz.)

1. Her takim, yaris komitesinin belirledigi kurallara ve hakem uyarilarina harfiyen uymak

zorundadir. Kural disi davrandigi tespit edilen takimlar yarisma disi birakilir.
2. Yaris komitesi uygun gordigu yarisin tekrarini yaptirabilir.
3. Takimlar tim itirazlarini genel “Uygulama Kilavuzu” kurallarina gére yapabilir.

4. Her takimda bir pilot ve bir gozlemci (yardimci pilot) olmak lizere en az iki 6grenci

bulunabilir.

5. Her takim yarismak icin toplam 4 adete kadar Mini iHA getirebilir. Getirdigi tim Mini

IHA’lar1 ayri ayri kaydettirerek karekod etiketi almasi gerekmektedir.

6. Bir pilot yalnizca bir takim igin yarigabilir. Ayni pilotun birden fazla takim ile yarigmasi

durumunda pilotluk yaptigi tim takimlar diskalifiye olur.

7. Pilot, yaris sirasinda Mini iHA’sini kendi FPV gozligii veya LCD ekraniyla izleyerek
kontrol edecektir. FPV gériinti aktarma sistemi olmayan Mini [HAlar
yaristirlmayacaktir.  Yarisma komitesi tarafindan kamera/gozlik/ekran temini

yapilmayacaktir.

8. Gozlemci, hakem talimatiyla birlikte Mini [HA’y1 baslangic noktasina yerlestirme,
yarisma alanindan alma, yarisma sirasinda pilotun yani basinda durarak Mini iHA'yi
gozle takip etme ve pilota gerektiginde sesle komut vererek (co-pilot) her tiirli destek

olma gorevlerini ylirtitecektir.

9. Yarisma Sekil 35’te goruldigl gibi lic asamada ve toplam 5 etap olacak sekilde
diizenlenecektir. ilk asamada siralama turlari yapilacaktir. ikinci asamada ise eleme

turu, ceyrek final, yari final ve liglincli asamada final etabi gerceklestirilecektir.
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1. ETAP: Siralama Turlari
Yarismaya katilan her takim ilk dnce siralama turlarina katilr.
1. Etap yarisma sirasi ¢ekilecek kura ile belirlenir.
Her takim tek basina veya birden fazla takim halinde parkurda tur atar.
Takimlarin 4 dk. iginde tamamladiklari en hizli turun stresi «1. Etap Tur Zamani» olarak
kabul edilir.
e 1, Etap stiresince her takimin en fazla 2 kere siralama turuna katilma hakki vardir.

1. ASAMA

2. ETAP: Eleme Turlari
e Siralama turlarinda en iyi derece yapan («1. Etap Tur Zamani» en kisa olan) 32 takim
eleme turlarina katilir.
Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisarak 3 tur atar.
3 turun toplam slresi «2. Etap Tur Zamani» olarak kabul edilir.
Taplam 32/4=8 grup olusturulur,
Her bir grupta yarisacak takimlar seri-basi kurasi ile belirlenir.
Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, siralama turlarinda elde ettikleri
dereceye gore belirlenir.

3. ETAP: Ceyrek Final Turlan
e Eleme turlarinda, her grup icerisinde en iyi derece yapan («2. Etap Tur Zamani» en kisa
olan) 2 takim; toplamda 2x8=16 takim ¢eyrek final turlarina katilir.
Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisarak 3 tur atar.
3 turun toplam siiresi «3. Etap Tur Zamani» olarak kabul edilir.
Toplam 16/4=4 grup olusturulur.
Her bir grupta yarisacak takimlar seri-basi kurasi ile belirlenir.
Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, 2. Etap turlarinda elde ettikleri
dereceye gore belirlenir.

2. ASAMA

*« & & & @

4. ETAP: Yari Final Turlan

e Ceyrek final turlarinda, her grup igerisinde en iyi derece yapan («3. Etap Tur Zamani» en
kisa olan) 2 takim; toplamda 2x4=8 takim yari final turlarina katilir.

e Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisarak 3 tur atar.

e 3 turun toplam slresi «4. Etap Tur Zamani» olarak kabul edilir.

e Toplam 8/4=2 grup olusturulur.

e Her bir grupta yarisacak takimlar seri-basi kurasi ile belirlenir.

e Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, 3. Etap turlarinda elde ettikleri
dereceye gore belirlenir.

5. ETAP: Final Turlan
e Yarifinal turlarinda, her grup igerisinde en iyi derece yapan («4. Etap Tur Zamani» en kisa
olan) 2 takim; toplamda 2x2=4 takim final turlarina katilir.
Takimlar parkurda 4'lt grup halinde yarigarak 3 tur atar.
3 turun toplam slresi hesaplanir.
Ayni takim 2 kez birinci olana kadar final yarislari tekrarlanir. (en fazla 5 yaris)
2 kez birinci olan takim yarismanin birincisi olarak kabul edilir.
ikinci, iiciincil ve dérdiincii olan takimlar; takimlarin final yarislarindaki toplam siirelerine
gore belirlenir.
Sure esitligi olmasi durumunda esitligi bozma yarisi yapilr.
Grup icindeki takimlarin yarisa baslangig konumlari, «4. Etap Tur Zamani» na gore
belirlenir.

3. ASAMA

Sekil 35. Yarisma plan..
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10. Her takimin siralama turlarina katilabilmek icin en ¢ok iki deneme hakki vardir.
(Katilimci sayisina gore siralama turu deneme hakki sayisi yarig komitesi tarafindan
degistirilebilir.)

11. Takimlarin tamamlamis olduklari siralama turlari icerisinde aldiklari en iyi derece

(parkuru en kisa sire tamamlamaya bagh) takimin siralama turu derecesi olarak kabul

edilecektir.

12. Siralama turlarinin bittigi ilan edilene kadar tim haklarini tamamlayamayan takimlar,

kalan haklarini kullanamayacaktir.

13. Takimlarin siralama turlarina katilma sirasi, yarisma oncesi dizenlenecek kura ile
belirlenecektir. Bu takimlarin goriintl yayin kanali ve yarisma saatleri bildirilecektir.
Anons ile ilan edilip ¢agrildigi halde teknik kontrol ¢adirina gelmeyen yarismacilar

siralama turlarindaki ilk haklarini kaybetmis sayilacaktir.

14. ikinci asama eleme vyarislarinda, gruplarinda en iyi dereceyi alan iki takim ¢eyrek final

yarislarina katilmaya hak kazanacaktir.

15. Ceyrek final yarislarinda, gruplarinda en iyi dereceyi alan iki takim yari final yariglarina

katilmaya hak kazanacaktir.

16. Yar final yarislarinda, gruplarinda en iyi dereceyi alan iki takim final yarislarina

katilmaya hak kazanacaktir.
17. Final yarisinda, yari finalde en iyi dereceyi almis olan dort takim birlikte yarisacaktir.

18. Tum vyariglarin baslangicinda, yarismacilarin gorintli aktarma sistemlerinin dogru
kanalda ve dogru gligte ¢alisip ¢alismadigi hakemler tarafindan kontrol edilecektir.
Sonrasinda Mini iHA’nin ilk calistirma (ARM) kontrolii yapilarak uzaktan kumandalarin
calisip calismadigl kontrol edilecektir. Gorintl aktarim sisteminde veya ARM
kontroliinde sorun yasayan takimlara sorunlarini diizeltmeleri icin yaris baslayana
kadar siire verilecektir. Bu siirenin sonunda, teknik sorunu devam eden takimlar ilk
haklarini kullanmis sayilacaklardir. ikinci asamadaki tiim yarislarda verilen teknik mola
icinde sorununu gideremeyen takimlar, yarismadan elenerek kalan takimlar

yaristirilacaktir.
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19. Her takimin yarisa baslama zamani, ilk engelden (1. engel) gectigi anda 6zel bir
elektronik tur zamanlayicisi (LAP Timer) tarafindan belirlenecektir. Takimin turunu
tamamlayip 1. engelden ikinci gegisinde ise 1. tur zamani, 1. engelden Uglnci

gecisinde 2. tur zamani ... seklinde elektronik olarak hesaplanacaktir.

Teknik olarak LAP Timer Mini iHA'larin Uzerlerindeki gériintli vericilerin sinyallerini
kullanarak zamanlayiciyr baslatmaktadir. Bazi durumlarda LAP Timer Mini iHA’larin ilk

gecislerini algilamamaktadir. Bu gibi durumlarda zamanlayici da baslamadigl igin yarisin

yeniden baslatiimasi gerekmektedir. Teknik nedenlerle, elde olmadan olusan bu aksakligin
giderilebilmesi icin yarismakta olan tiim [HA’larin ilk engelden gecislerinin LAP Timer
tarafindan algilanisi hakemler tarafindan kontrol edilecektir. Bir yarismacinin bile gegisinin

algilanmamasi durumunda hakem yarisi yeniden baslatacaktir.

20. Yarigan her takim igin bir hakem goérevli olacaktir. Hakem, 6niinde bulunan ekran
Uzerinden yarismaciy! takip edecektir. Pilotun goézliglinden/ekranindan gordigi
goruntindn aynisi, hakemin ekraninda da olacaktir. Bu goriintiler ayni zamanda DVR
cihaziyla kayda alinacaktir. Boylelikle hakem, yarismacinin engelleri dogru sirada
gecip gecmedigini, arada engel atlayip atlamadigini, yaris kurallarina uyup uymadigini

kontrol edecektir. Buna gore gerektiginde yarismaciya slire cezasi verilecektir.

21. Her takim, kendi video vericisi (VTX) ve gozIUgi ile yarisacaktir. Takimlarin kullanacagi
VTX modiilleri standart 48 kanalli analog yaris bandini desteklemelidir. Yayin glgleri

en fazla 25 mW olarak ayarlanmalidir. Mini iHA {izerinden sadece tek bir analog VTX

yayini yapilacaktir. Birden fazla VTX yayini yaptigi tespit edilen takimlar hakemler
tarafindan verilen kisa sire icinde, yayin yapan ikinci VTX modillerini iptal
edeceklerdir. Hakem kararina gére bu durumda takim yarismadan elenebilir. Yayin
glci 25 mW altinda olmasina ragmen video vericisi (VTX) kaynakl olarak diger
takimlarin gorintiisiine “basan” (parazit) yaratan ve yarismaya engel olan takimin,

sorunu dizeltmedigi taktirde, yarismasina izin verilmez.

22. Yarisma Oncesi her yarismaciya hakemler tarafindan bir yayin kanal tahsis edilecektir.
Yarismacilar kendi VTX modilleri ve FPV gozliklerini hakemlerin belirledigi kanala

kendileri getirecektir. Yarisma oncesi son kontrollerde 6zel bir 6l¢im cihaziyla Mini

MiNi iHA
- | KATEGORI KILAVUZU
2025




17. ULUSLARARASI

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN ’7—:\ T i
GENEL MUDURLUGO o TUB”AK TIKA

10 MEB ROBOT YARISMASI

IHA’nin birden ¢cok VTX yayini yapip yapmadigi, VTX yayin giicii ve kanali dlciilecektir.
Kurallara uygun hareket etmemis yarismacilarin, Mini IHA’larini kurallara uygun hale
getirmesi gerekmektedir. Aksi halde, hakem takdirine goére, takim yarismadan

elenecektir.

23. Mini IHA Uzerinde kullanilan VTX'ler R bandindaki R1:5658 MHz, R2:5695 MHz,
R7:5880 MHz, R8:5917 MHz kanallarini desteklemelidir. Yaristan 6nce kendisine

atanan kanal ve bandi ayarlamadan gelen takimlar yaristirilmayacaktir.

24. Onceki yillarda kullanilan analog gériintii aktarim donanimlariyla ve HD gériintii

aktarim donanimlariyla uyumlu calisabilecek HDzero sistemi kullanacaktir.

25. Yaris baslamadan oOnce yapilacak son kontrollerde yarisan takimlardan herhangi
birinin diger takimlarin gorintlii ve/veya kumanda sinyallerine karismasi (basmasi)

durumunda, sinyal karismasina sebep olan takim ugus hakkini kaybedecektir.

26. Yaris esnasinda birbirleriyle ¢arpisarak, bir engele carparak veya bireysel hata sonucu
olarak yere disen, goérintii aktarimi sistemi hasar géren Mini [HA’lar, eger
havalanabiliyorlarsa yarisa kaldiklari yerden devam edebileceklerdir. Yerde kaldiklari
sire de yaris suresine dahil olacak ve takim igin yarisma siresi durdurulmayacaktir.

Her ne sebeple olursa olsun, havalanamayan Mini IHA’lar icin yaris bitmis sayilacaktir.

27. Hakemler tarafindan givensiz oldugu tespit edilen herhangi bir uygulama veya
davranis, (seyircilere karsi tehlikeli sekilde kasten u¢mak, ugus icin izin verilen alan
disinda ugmak, bir baska kullanicinin aleyhine bir olumsuz durum olusturacak

centilmenlik disi hareket etmek vb.) yaris disi olma sebebidir.

28. Yarisma alanina izinsiz giris yasaktir. Herhangi bir olumsuzluk durumunda (iHA’nin
diismesi, arizalanmasi, pili bitmesi, vb.) yarisma alanina yalnizca hakem izniyle giris

yapilabilir. Aksi hareketler yaris disi olma sebebidir.

29. Centilmenlige aykiri hareket ve tezahirat vyapilmasi durumunda, eylemi
gerceklestiren sahsin veya sahislarin okullarinin tespiti mimkin ise, okulun bu

kategorideki tiim takimlarina 20’ser saniye sire cezasi uygulanir.
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30. Yaris sirasinda parkurdaki engelleri atladigi, engelleri yanlis siralama ile gectigi
hakemler tarafindan tespit edilen takimlara, her bir hatasi icin 10 sn. slire cezasi
verilir. Bir etapta kazayla veya kasitli olarak atlanabilecek (ceza alinarak) engel sayisi
en fazla 5 olup, 5’'ten fazla engel atlanmasi yarisma disi olma sebebidir. (Hakem

kararina gore bazi engellerin ceza siresi digerlerinden farklh olabilir.)

6. MiNi iHA’LARIN TEKNiK OZELLIKLERI

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi kapsaminda diizenlenen Mini IHA kategorisinde yarisacak

hava araclarinin teknik 6zellikleri asagidaki gibi olacaktir.

NOT: Yerden kalkis esnasinda Mini IHA'nin arm problemi yasamamasi icin, yarismaci
takimlarin  ugus kontrol vyazilimlarindaki (6rnegin Betaflight) minimum arm agisi

parametresini 60 derece veya Uzeri bir degere ayarlamalari tavsiye edilir.

1. Yarisa katilabilecek Mini IHA’nin ¢apraz motor merkezleri arasi mesafe 180-270 mm
arasi olmalidir. Mini IHA, pervane hari¢ 240 mm x 240 mm kare icerisine tam olarak
sigabilmelidir. Yarisma éncesi yapilacak teknik kontrolde IHA’nin kare kutuya sigip
sigmadigi incelenecektir. Sekil 36’da kare cergeve icine sigmis érnek bir Mini IHA resmi

gorilmektedir.

12, ULUSLARARAS! MES ROBOT YARKSMASI
INSANSIZ HAVA ARACI (MINI DRONE) KATEGORISI MOSABAKA KART)
I ROBOT NO-ADI i MUSABAKA NO
el

13804-STEVE | A

Sekil 36. Kare cerceve icine sigan érnek Mini IHA gériintiisii (12/05/2018, SIVAS).
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2. Mini IHA’nin agirlig, batarya ve diger tim donanimlar dahil, 400 ile 1000 gr arasi

olmalidir. Yarisma &ncesi yapilacak teknik kontrollerde Mini iHA tartilacaktir.

3. Cesitli sebeplerle teknik kontrolleri gecemeyen takimlar yaris baslangicina kadar teknik

sikintilarini gideremedigi taktirde o yaris haklarini kaybederler.
4. Mini iHA’larda kullanilabilecek pervane ¢api en az 4 ing, en fazla 6 in¢ olmalidir.

5. Mini IHA (zerinde analog yaris bandinda yayin yapabilen ve 25 mW vyayin giiciinii
destekleyen tek bir VTX modili bulunacaktir. Takimlar kendi VTX moddllerini, FPV

gozliklerini veya LCD ekranlarini kendileri temin edecektir.

6. FPV yapan diger pilotlar ve izleyiciler tarafindan gériilebilmesi icin Mini iHA lzerinde
dikkat cekici LED ile aydinlatmalar bulunacaktir. Kullanilacak LED sayisi, rengi ve deseni
istenildigi gibi secilebilir. Fakat aydinlatmanin los ortamda Mini iHA’nin fark edilmesini

saglayacak adet ve nitelikte olmasi gerekmektedir. Uzerinde dikkat cekici LED bulunan

ornek bir Mini IHA Sekil 37’de gorildugi gibidir.

Sekil 37. Uzerinde dikkat ¢ekici LED bulunan érnek Mini IHA gériintiileri.
7. Mini IHA’nin gévde tipi Quadrotor (Quadcopter - 4 motorlu) olmalidir.

8. IHA govdeleri kisisel 6zel tasarim olabilecegi gibi piyasadan temin edilecek hazir

govdeler de kullanilabilir. Fakat IHA’nin kendisi bir bitiin olarak hazir satin alinmis bir

model veya kit (RTF, ARF) olmamalidir. Tamamen hazir alindigi tespit edilen IHA ve

takimi yarisma disi birakilacaktir.
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9. Her takim iHA’nin mekanik ve elektrik-elektronik montajini kendisi yapacaktir. Ayrica
ucus kontroldrin yaziliminin yiklenmesi ve ayarlarinin yapilmasi da yine takimin

kendisi tarafindan yapilacaktir

10. Takimlarin LiPo bataryalarinin yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag) icinde muhafaza
edilip edilmedigi kontrol edilecektir. Yanmaz batarya torbasi bulunmayan takimlarin

kaydi yapilmayacaktir.
11. Mini iHA’lar otonom ugmayacaktir.

12. Yarisma agik alanda yapilmasi ve olumsuz hava sartlarindan dolayr meydana
gelebilecek yagmur, kar vb. durumlar yarismanin yapilmasina engel olmayip

yarismacilarin bu gibi durumlara uygun ekipman ve cihaz kullanmalari gerekir.

7. VIDEO YUKLEME ve URETIM RAPORU KURALLARI:
Her takim, yarisma sitesinden indirecegi Word dosyasi bigimindeki teknik rapor sablonunu
doldurarak, yarisma web sitesinin ilgili bolimune belirtilen tarihe kadar yikleyecektir. Teknik

raporlar basili veya USB bellek araciligiyla elden kabul edilmeyecektir.

Yarismaya basvuracak tim takimlar, mini iHA’lariyla ilgili bir video cekmek ve online video
platformlarindan birine yiiklemek zorundadir. Bu video, mini IHA’nin tasarimi, teknik
ozellikleri, Gretim asamalari ve pilotun ugus kabiliyetlerini sergilenyen bir icerik olmalidir.
Video baglantisi (linki), tretim raporunda ilgili alana da eklenmelidir. Raporu ve videosu
zamaninda ylklenmemis veya uygun hazirlanmamis takimlar yarismaya katilamayacaktir.

Asagidaki kurallara dikkat edilerek video hazirlanmali ve yiklenmelidir:

7.1. Video Yiikleme Platformu:

e Video, YouTube, Vimeo gibi online video platformlarindan birine yiklenmelidir.
e Video platformu secimi serbesttir, ancak video parola korumali olmamalidir.

e Videonun herkese agik olmasi zorunlu degildir; sadece baglantinin erisilebilir olmasi

yeterlidir.

7.2. Video igerigi:
e Baslangig: Videonun ilk 5 saniyesinde, mini iIHA’nin ismi ve basvuru yapan okulun ismi

ya da logosu agikg¢a okunur sekilde yer almalidir.
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e Bu bilgiler, videonun basinda belirgin bir sekilde gériinmelidir.
o Takim Uyelerinin kisa bir tanitimi ve fotografi, videoda yer alabilir.

e [HA’nin Teknik Ozellikleri: Mini IHA’nin teknik 6zellikleri (6rnegin motor tipi, batarya

kapasitesi, agirlik, boyut gibi) videoda anlatiimali ve gorsel olarak gosterilmelidir.

o Uretim Asamalari: Mini [HA’nin tasarim ve iiretim siirecine ait fotograflar veya varsa
video gekimleri videoya eklenmelidir. IHA’nin tasarim asamalari adim adim, gorsel

olarak sunulmalidir.

e Pilotun Ugus Kabiliyeti: Video, pilotun FPV gozliiklii ve FPV gozliiksiiz ugus kabiliyetini
sergileyen test ucusu gorintileriyle devam etmelidir. Her iki ucus tipi ayri ayn

gosterilmeli ve her ucusun baslangi¢ ve bitis anlari net sekilde belirtilmelidir.
7.3. Teknik Gereksinimler:

e Video Kalitesi: Video en az 720p ¢ozinirlikte olmalidir. Disik ¢ozinirlikte video

ylklenmesi kabul edilmez.

e Oynatma Hizi: Videoda hizlandirma ya da yavaslatma yapilmamalidir. Tim uguslar ve

surecler dogal hizinda kaydedilmelidir.

e Video Siiresi: Videonun siresi konusunda bir sinirlama olmamakla birlikte, tim gerekli
bilgilerin net bir sekilde aktarildigi ve izleyiciyi sikmayacak sekilde bir sire tercih

edilmelidir.

7.4. Video Baglanti ve Uretim Raporu:

e Video linki, Gretim raporunda ilgili alana yaziimalidir.
e Raporun icine yerlestirilen video linkinin dogru ve calisir oldugundan emin olunmalidir.

7.5. Ornek Video:
e Daha sonra yapilacak duyurularda ornek video baglantisi verilecektir. Bunun igin
yarisma sitesini ve duyurular takip ediniz. iceriklerin eksiksiz bir sekilde hazirlanmasi

saglanmahdir.
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7.6. Video igerigi ve Rapor Uyumu:
e Videoda yer alan igerik, Uretim raporunda belirtilen teknik ozellikler ve ucgus
testleriyle uyumlu olmalidir. Her iki belge de (video ve rapor) birbirini desteklemeli ve

takimlarin hazirladigi iIHA hakkinda tutarl bilgiler sunmalidir.

8. GUVENLIK ONLEMLERI
Yarismaya katilacak takimlar ve iHA’lar icin tanimlanmis giivenlik énlemleri asagidaki gibidir.

Guvenlik 6nlemlerine uymayan takimlar yarisma digi birakilacaktir.

1. Kumanda {zerinde bulunan bir anahtar veya buton, Mini [HA’y1 aktif/pasif
(arm/disarm) hale getirmek Gzere ayarlanacaktir. Yarisma 6ncesi bu 6zelligin kontroll
yapilacak olup, bu 6zelligi calismayan iHA teknik kontrolii gecemeyecektir.

2. Mini iHA ile kumanda baglantisi koptugunda, ara¢c motorlari kapatarak diisecektir (drop
ozelligi). Bu ozelligin olup olmadigl yarisma oncesinde hakemler tarafindan kontrol
edilecektir. Bu 6zelligi ayarlanmamis Mini iHA teknik kontrolii gecemeyecektir.

3. Mini IHA yarisma alani sinirlari veya gériis alani disina c¢iktiginda, hakem talimat
verdiginde, pilot tarafindan Mini IHA pasif hale getirilerek (disarm) diisiiriilecektir.

4. Mini IHA’larda yiiksek akim verebilme 6zelligine sahip LiPo veya tiirevleri bataryalar
kullanilmaktadir. Bu bataryalar kimyasal olarak kararsiz yapida olup kolaylikla
patlayabilmektedir. Her takimin, bataryalarini tasimak icin yeterli sayida ve biyiklikte
yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag) bulundurmasi sarttir. Yarisma alaninda pillerinin
acikta oldugu, acikta sarj edildigi tespit edilen takimlar uyarilacak ve her uyari igin
takima 20 sn. siire cezasi verilecektir.

5. Mini IHA Uzerinde LiPo veya tiirevi bataryalarin takildig fisler (plug) gerektiginde
hakem tarafindan kolaylikla cikarilabilecek sekilde yerlestirilecektir. Boylelikle acil
durumda bataryanin iHA’dan kolayca sokiilebilmesi saglanacaktir. Mini IHA’nin tasarimi
ve montajinda bu husus g6z 6niline alinmalidir. Teknik kontrollerde bu durum hakemler
tarafindan incelenecektir.

6. Takimlara, Mini iHA’larini test edebilmeleri icin yarisma bdlgesi icerisinde 6zel bir test
alani tahsis edilecektir. Bu test alaninda bulunan hakemler test ucuslarini

diizenleyecektir. Test alani disinda (koridor, bahce, vb.) ucus yaptigi tespit edilen
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takimlar uyarilacak ve her uyari icin takima 30 sn sire cezasi verilecektir. Gerektiginde,
hakemlerin takdiri dogrultusunda, iHA ve takimi yarisma disi birakilacaktir.
9. ILETiSIM

Yarismacilar sorularini;  https://robot.meb.gov.tr/ sistemine giris yaptiktan sonra,

bilgilendirme menisiinden, kategorilerini secerek yapmalari gerekmektedir. Kategori
mesajlari disinda gelen tim sorular cevapsiz kalacaktir ve bu durumdan sadece yarismaci
takimina sorumludur. Her tirli sorunuzda litfen 6ncelikle yarisma kilavuzunu okuyunuz.
Kilavuz, olusabilecek hemen hemen tim sorulari cevaplayacak sekilde hazirlanmistir.

Gerektiginde kilavuzu tekrar ve dikkatlice okumak faydali olacaktir.
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LABIRENT USTASI KATEGORISi YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI
1.1. Amag

Labirent ¢ozen robotlar, robot teknolojilerinde ¢ok cesitli becerilerin gelistiriimesi ve test
edilmesi icin ideal bir platform sunar. Bu robotlar, 6zellikle sensor teknolojisi, motor kontrold,
yol bulma algoritmalari, haritalama ve otonom karar verme gibi alanlarda teknik ilerlemeleri
mimkiin kilar. Cevresel algillama icin ultrasonik sensorler, kizilétesi sensérler ve LIDAR gibi
cihazlar kullanilarak, robotun ¢evresindeki engelleri ve yollari algilamasi saglanir. Motor sirici
devreleri ve cesitli motorlar ise, PID kontrol algoritmalariyla birlikte robotun hareketlerini

hassas ve kararli bir sekilde diizenler.

Yol bulma siirecinde, gesitli algoritmalar ile robotun en kisa veya en uygun rotayi belirlemesini
saglar. Daha gelismis modeller, SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) teknolojisiyle
labirentin haritasini gikarabilir ve gergek zamanli olarak konumunu belirleyebilir. Ayrica, bu
robotlar mikrodenetleyiciler veya gémilli sistemler sayesinde c¢evreden topladiklari verileri

hizlica isleyerek otonom kararlar alabilir.

Labirent robotlari, sensér entegrasyonu, yapay zeka ve otonom sistemler gibi alanlarda bilgi
birikimini artirarak, otonom araglardan endustriyel robotlara kadar genis bir uygulama alanina

katki saglar. Bu nedenle, hem egitim hem de arastirma igin kritik bir aragtir.

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Labirent Ustasi kategorisinde amag, belirlenen baslangic
noktasindan baslatilan uygun boyutlardaki otonom labirent ¢6zen robotun, bitis noktasina en

kisa slirede ve en az slire cezasl alarak ulasip labirenti tamamlamasidir.
2. ROBOT OZELLIKLERI
2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalar

Robotun Maksimum Boyutlari ve Agirhigi: Robotun eni, boyu ve yiksekliginde kismen bir
kisitlama yoktur. Her yarismaci, robot tasarimini yarisma pistinin 6zelliklerine uygun sekilde

yapmalidir.
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2.2. Kullanilabilecek Malzemeler

Elektronik ve Mekanik Bilesenler: Labirent ¢dzen robotlar, gevresel algilama igin ultrasonik
sensorler, kizilétesi sensorler ve LIDAR gibi cihazlar kullanabilir. Ayrica motor siirlici devreleri
ve cesitli motorlar kullanilabilir. Robotlarin zemini ve duvarlari algilamasi igin kullanacaklari

sensorlerde kisitlama yoktur.

Yasaklanan Malzemeler ve Teknolojiler: Robot otonom olarak calisacaktir. Robota kablosuz
uzaktan erisim veya kablolu kontrol saglanmayacaktir. Yazilimsal ya da donanimsal olarak
uzaktan erisim saglayacak sistemler (Bluetooth, Wi-Fi vb.) yasaktir. Yazilimsal ve/veya
donanimsal olarak iptal edilmis olsa dahi herhangi bir yolla robota uzaktan erisimi saglayacak
dahili veya harici donanimlar (robota kablosuz program yiiklenmesini saglayacak donanimlar
dahil) robot Uzerinde bulunamaz. Yarismanin herhangi bir aninda ya da dereceye girenler
belirlendikten sonra bu maddedeki kurala uymayan robot tespit edildiginde, dereceye girmis
olsa dahi yarismadan diskalifiye edilecek, durum diger yaptirimlarin degerlendirilmesi icin

Organizasyon Yiiritme Kurulu'na bildirilecektir.

Robotlarin lzerinde baslatma butonu haric baska bir buton, anahtar, dipswitch ve niteligi
burada belirtiimemis olsa dahi ayar yapmaya sebep olabilecek durum degistirici eklenti

bulunamaz.
2.3. Otonom Calisma Gereklilikleri

Teknik ve Yazihmsal Sartlar: Robotlar tamamen otonom olarak ¢alismalidir. Bu kapsamda
mikrodenetleyiciler veya gomili sistemler kullanarak topladiklari verileri islemeli ve otonom

kararlar almalidir.

Sensér ve Algoritma Kullanimi: Robotlarin zemini ve duvarlari algilamasi igin kullanacaklari
sensorlerde kisitlama yoktur. Cevresel algilama igin robotlarda gesitli sensérler (ultrasonik,
kizilotesi, LIDAR) kullanilabilir. Yol bulma siirecinde PID kontrol algoritmalari ve daha gelismis

modellerde SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) teknolojisi kullanilabilir.
3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI
3.1. Bagvuru Siireci

Yarigma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen sire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan robotlar katilabilecektir.
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3.1.1.Robot Uretim Raporu

Basvuru yapan Ogrenci ve danismanin yarismaya katilacaklari robotun kendileri tarafindan
tasarlandigini ve Uretim sirecini belgeleyen rapordur. Rapor, robot.meb.gov.tr adresine
kullanici adi ve sifre bilgileri girildikten sonra ilgili menliden robot ismi segilerek sisteme

ylklenecektir.

Rapor icerik olarak:
e Robotun yapiminda kullanilan malzemeleri,
e Robotun yapim siirecinin anlatiimasini,
e Robotun programlanmasinda kullanilan dili,
e Robotun toplam maliyetini,

e Robotun Uretim asamasini, son halini, robot adini ve okulun logosunu barindiran

fotograflari icermelidir.
3.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
3.2.1.Yarisma Agsamalar

Yarisma iki turdan olusur. Her turda yarisma sirasi kurayla belirlenir. 1. turda kayit yaptiran
robotlar yaristirilir. 1. turda yarismalarin tamamlanmasinin ardindan pist dizenlenerek final
turuna gecilir. 1. turda pisti tamamlama sliresi ve ceza sireleri hesaplanan ilk 60 robot final
turuna gecer. Final turunda pisti tamamlama siiresi ve ceza slireleri hesaplanan robotlardan en
iyi sirelere sahip robotlar arasinda siralama yapilarak sonuglar ilan edilir. Final turuna g¢ikacak
robotlar belirlenen sayinin altinda olmasi durumunda, baslangic yapabilen fakat pisti

tamamlayamayan robotlarin slresine bakilarak final turuna ¢ikacak robot sayilari tamamlanir.

Yarisma alaninda 1. turda katilimci sayisina gore birbirinin ayni bir veya daha fazla labirent pisti
bulunacak ve yarisma 6ncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir. Final turunda bir labirent

pisti bulunacak ve yarisma 6ncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir.

Robotlar sirayla yarisir. Robotlarin hangi sirada yarisacagi kura ile belirlenir ve duyurulur.
Yarismacinin sirasi ne olursa olsun hangi gin ka¢ adet robotun yaristirilacagi SMS, mobil
uygulama, web sitesi, kiosk, bilgilendirme ekranlari gibi araglarla yapilan duyurularla

yarismacilara bildirilir. Bu anons vyapilana kadar kura siralamasi kaginci olursa olsun
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yarismacilarin salonu terk etmemesi gerekir. Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar

yaristiriilmayacaktir. Anonslari ve duyurulari takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.
3.2.2.Degerlendirme ve Puanlama Sistemi
Puan hesaplama esaslari asagidaki gibidir.

e Pisti tamamlayan robotlarin toplam siiresi, aldigl cezalarin siiresi ve yarismanin bittigi
andaki kronometre siresinin toplamiyla bulunur. Siresi kiclk olan robot (st sirada yer
alir. Pisti tamamlayan robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir

olandan daha Ust siraya yerlesecektir.

e Baslangic yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarda, yarisma sonunda bulunulan
hiicrenin satir numarasina bakilir. Toplam siire “200+(16-satir numarasi)x10+siire cezasi”
formulG ile bulunur. Siresi kiigik olan robot siralamada (st sirada yer alir. Pisti
tamamlayamayan robotlarin sire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir

olandan daha Ust siraya yerlesecektir.
e Baslangic yapamayan robotlar 400 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura gegemez.

e Kayit yaptirip yarismaya katilmayan robotlar 500 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura

gecemez.

e Yarismanin isleyisini bozan, glvenlik 6énlemlerine zarar veren robotlar 1000 saniye ile

siralamada yer alir.

e Robotlar bitis noktasindaki beyaz alani algilayip duracaklardir. Yarisma, bitis alanindaki
sensor robotu algiladiginda biter. Robot, bitis hicresini 5 saniye boyunca terk
etmemelidir. Bu stire dolmadan robot pistten alinmaz. Robotu hakem onayi olmadan alan

ya da 5 saniye icinde bitis hiicresini terk eden robota 10 saniye siire cezasi verilir.
e 1. tur ve final turundaki yarisma stiresi hesaplama esaslari aynidir.
e Yarisma yukaridaki kurallara gére yapilir, siralama belirlenerek ilan edilir.
3.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri

e Labirent UstasI Kategorisi'ndeki robotlar siyah zemin ve beyaz duvarlardan olusan pisti

baslangi¢c noktasindan baslayarak en kisa siirede tamamlayacaklardir.
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e Yarismacilara yarisma esnasinda mola, bakim veya tamir zamani verilmez.
e Pistlerdeki 6lclilerde, yapim asamasinda genel yapiyi bozmayacak degisiklikler olabilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki isikh kayan yazi, kamera, aydinlatmalar, saha icindeki
hareketliliklerden olusan golgelendirme ve ses/seslendirmeden dolayl yapilan itirazlar

gecersiz sayilacaktir.
e 1. tura ait yarisma pisti Sekil 3’teki pistin aynisi olacaktir.

e 1. tur tamamlandiktan sonra pistte diizenleme ve/veya degisiklik yapilacak ve final turu

icin hazir hale getirilecektir.

e Yarisma zamana karsi yapilacak ve siire el kronometresi ve/veya pist Gizerindeki sensoérlere
bagh kronometre ile tutulacaktir, yarisma basladiktan sonra siire kesinlikle

durdurulmayacaktir.

e Yarismanin toplam siresi 1. turda 150 saniyeyi, final turunda 120 saniyeyi gecemez. Bu

sireler yarismaya basvuran robot sayisina gore yarisma oncesi degistirilebilir.

e 1. turda robot, ihtiyac duyulmasi halinde siralamayi belirleyebilmek icin pili takili halde

tartilir, robotun agirhgi not edilir.

e Final turu icin gelen yarismaci, robotun bulundugu paketlenmis ve glivenlik énlemleri

alinmis kutuyu incelenmek Uzere hakeme verir. Paketlenmemis ve giivenlik dnlemleri

alinmamis robotlar vyaristirilmaz. Glvenlik 6nlemlerine zarar verilmedigi anlasilan kutu

acthr, kutu acildiktan sonra pil montaji yapilir. Robot, ihtiya¢ duyulmasi halinde siralamayi

belirleyebilmek igin tartilir, robotun agirhigi not edilir.

e Kronometre baslangic sensorii baslangictan sonraki hiicrede bulunur. Kronometre bitis
sensorll ise bitis hlicresinin girisine yakin konumda bulunur. Sensorler sag ya da sol
duvarda bulunabilir. Sensor yan duvarlarda ¢ikinti yapabilir, kalinliga sebep olabilir. Sensér

diizenegi duvarlara yerlestirilmis reflektif bant igerebilir. Sensoér 1sik yayabilir.

e Robot, gosterilen baslangi¢ hiicresi icinde yarismacinin istedigi yere konulur. Robotun 6n

tarafi_hareket yonine dogru diz olacak sekilde konulacaktir. Robot piste konulduktan

sonra hareket etmezse yarismacinin istegi ve hakem onayiyla ve/veya hakem istegi ile

yarismaci tarafindan pistten alinir ve kontrol edilerek tekrar baslangi¢c noktasina konulur,
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robota 10 saniye slire cezasi verilir. Miidahale en fazla 20 saniye icinde tamamlanir, itiraz
kabul edilmez. Yarismacilar baslangic yapamayan robotlara en fazla 3 kez midahale
edebilirler. (Her midahalede 10 saniye siire cezasi alinir). Midahalelere ragmen
yarismaya baslayamayan robot elenir. Robot 2. hiicreye gegip siire basladiginda yarismaci
robota miidahale edemez. Kronometrede meydana gelebilecek bir olumsuzluktan dolayi
robot 2. hiicreye gecer ve slire baslamazsa sire el kronometresi ile tutulur, robotun 2.
hicreye gecip ge¢cmedigine karar vermek ve yarisma silresini tayin etmek hakemin

yetkisindedir.

e Robot 2. hiicreye gecip slirenin baslamasindan itibaren durur, hareketsiz kalir, ¢cikmaz
sokaklarda sikisir, bir duvarda manevrasiz halde kalir ve robot uygun hareketi
saglayamazsa robota midahale edilemez. 1. turda ve final turunda belirlenen siirenin
dolmasi beklenir, yarisma siresinin bittigi anda robotun bulundugu hiicredeki satir

numarasi tespit edilerek not alinir.

e Final pisti olusturulurken, genelde kullanilan sag/sol duvari takip etme algoritmasina gore

adim ve donds sayilari birbirine denk ve adil bir pist yapilacaktir.

e Organizasyon Ylritme Kurulu gerekli gordigli durumlarda kurallari degistirme hakkina

sahiptir.

e Labirent lizerinde baslangi¢ ve bitis noktalari birbirinden farkli alanlarda bulunmaktadir.
Biitlin yarismacilar labirente ayni baslangic noktasindan baslayacak ve ayni bitis

noktasinda yarismayi tamamlayacaklardir.
3.4. Diskalifiye Durumlari

e Robot, yolun Uzerinde kalici iz birakamaz veya yola zarar veremez. Robotun piste zarar
verdigine karar verilmesi durumunda robot pistten alinir ve yarismaci diskalifiye edilir.
Labirentin temizligi, dizeni veya yarismaya elverisliligi konusunda karar vermekte yetkili

hakem komitesidir.

e Yarismacilar, yarisma esnasinda robotlarina ayar, test yapamaz veya program yikleyemez.
Uyarilara ragmen yaris esnasinda robot lizerinde herhangi bir ayar, test ya da program

yapmakta israr eden yarismaci diskalifiye edilir.
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e Yarisma alanina 1. tur icin gelen robotun “2. Robot Ozellikleri” basliginin altinda belirtilen

kurallara uygun olup olmadigi kontrol edilir. Bu ozellikleri tasimayan robotlar

yaristirilmayarak diskalifiye edilir.

e Baslatma butonuna basilmadan 6nce bir sensor elle kapatilamaz. Yarisma siiresince tim
hareketler takip edilecektir. Baslatma butonu hari¢ ayar yapan veya ayar yaptigina kanaat

getirilen robotlar hangi asamada olursa olsun diskalifiye edilir.

e Yarismanin isleyisini bozan, giivenlik &nlemlerine zarar veren robotlar diskalifiye edilir. Ust

tura gecemez ve durum Organizasyon Yurtutme Kuruluna bildirilir.

e Kutusuz paketlemeye gelen robotlara islem yapilmayacak ve yaristirilmayacaktir.

o Seffaf kapakli kutuda alinan giivenlik dnlemlerine zarar veren, yirtan, acan, kesen vb.

midahaleleri yapan yarismacilarin robotlari diskalifiye edilecektir.

e Final turunda robotlarini paketletmeyen yarismacilar kesinlikle yaristirilmayacaktir, tim

sorumluluk yarismacilara aittir.

e Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar yaristirlmayacaktir. Anonslari ve duyurulari

takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.
3.5. Giivenlik Onlemleri

e 1. turda, detaylari asagida aciklanan final turundaki gibi bir paketleme ve giivenlik 6nlemi

uygulamasi yapilmayacaktir.

e 1. tur siralamalari ilan edildikten sonra finale kalan 60 robot glvenlik 6nlemi icin
cagirilarak, paketleme ve glvenlik altina alma islemi yapilacaktir. Final yarislarina
katilmaya hak kazanan ilk 60 robot, vyapilacak bir duyuruyla yeri bildirilen robot
paketleme ve glvenlik masasina pili olmadan getirilecektir. Robot kontrol edildikten
sonra, yarismacinin yaninda getirdigi seffaf, kapakli ve hicbir deligi olmayan kutuya pili
takili olmadan konulacaktir. Seffaf kapakli kutu, yarismanin teknik danismanlarinin
belirleyecegi yontemlerle yalnizca yarisma aninda agilmak Uzere kapatilacaktir ve
yarismaciya teslim edilecektir. Yarismaci, robotun seffaf kapaklh kutu icinde hareket

etmemesi icin istedigi onlemi alabilir. Seffaf kapaklh kutunun 35cmx45cm olglilerinde bir
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posete sigacak boyutta olmasi gereklidir. Kilavuzda belirlenen sartlara uygun kutu

getirmek yarismacinin sorumlulugundadir.

e Final turunda uygulanacak paketleme ve glvenlik énlemleri igin yapilacak ¢agrilari takip

etmek yarismacinin sorumlulugundadir.
4. YARISMA ALANI
e Labirentin duvarlarinin yiksekligi 8 cm, kalinhg 18 mm beyaz renkli ahsap olacaktir.
e Zemin siyah mat ahsap, duvarlar beyaz parlak ahsap malzemedendir.

e Labirent matrisi 8x16 adet kareden olusmaktadir ve her bir karenin boyutu 20 cm x 20

cm'dir.

e Bagslangig¢ ve bitis noktalari 20 cm x 20 cm boyutlarinda ve pist matrisinin igindedir. 1.
tura ait baslangic ve bitis noktalari Sekil 3'te gosterilmistir. Final turunda baslangic
noktasl matrisin 1. satirinda, bitis noktasi matrisin 16. satirinda ve herhangi bir hiicrede

bulunabilir. Bitis noktasinda 20 cm x 20 cm &l¢llerinde beyaz alan bulunur.
e Belirtilen boyutlar igin hata pay! %5'tir.
e Labirent, ctkmaz sonlar, robotlarin giremeyecegi kapali hilicreler icerebilir.

e Yarismanin final asamasinda parkur duvarlarinda dizenleme ve/veya degisiklik

yapilacaktir.

e Pist zemininde ve duvarlarinda boya, bant vs. ve bu gibi etkenlerden kaynaklanan

plruzler olabilir.

e Pist duvarlarinin i¢ ve dis koseleri, birlesim yerleri kapatilmayacagindan iz veya cizgi

olabilir.
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Sekil 1. Ornek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir. Ek yerleri sekildeki gibi olacaktir.

>

Sekil 2. Ornek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir.
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Sekil 3. Birinci Tura Ait Yarisma Pisti
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Sekil 4. Pist Olciileri Sekil 5. Birinci Tur Pistinin 3B goriintiisii
5. ILETiSiM
5.1. Bize Ulasin

Yarisma basvurulari ve Labirent Ustasi kategorisine iliskin genel kurallar Uygulama Kilavuzu’nda
yer almaktadir. Basvuru yapilmadan o6nce Uygulama Kilavuzu’'nun mutlaka okunmasi

gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menUsilinden kategorilerini secerek yapmalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap

verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.
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MiNi SUMO KATEGORISi YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

Sumo robotlar, robotikle hobi olarak ilgilenenlerin Japon sumo giireslerinden esinlenerek

ayni glresi robotlara yaptirmak istemeleriyle ortaya ¢ikmistir.

Sumo robotlar otonom hareket yetenegine sahip, elektronik devreler iceren, birbirleriyle
miicadele etmek amaciyla tasarlanan, amaglanan hareketler igin programlanmis robotlardir.

Farkli standart ve kategorilerde Uretilirler.

Sumo robotlari, birbirleriyle Dohyo adi verilen belli standartlara ve 6zelliklere sahip yuvarlak
bir ring Uzerinde Kkarsilasirlar. Karsilasma slresince sumo robotlar birbirlerini ringin
cevresindeki cizginin disina iterek atmaya calisirlar. Robotlar kontrast sensorleri sayesinde
dohyonun cevresindeki beyaz ¢iziyi algilar, ring disina ¢ikmamaya, ring icinde kalmaya
calisirlar. Robotlara, ¢evresini ve rakip robotu kisa sirede algilamasi icin muhtelif sensoérler
(IR, ultrasonic, lazer, vb.) eklenmekte ve gelistirilmis taktik algoritmalar da yiklenmektedir.
Sumo robotlarin magi kazanmasinda, sahip oldugu mekanik, elektronik tasarim ve yukla

oldugu program algoritmalari etkili olur.
2. ROBOT OZELLIKLERI
2.1. Robotun ayrintili tarifi

a. Mini Sumo Robot 10 cm eninde ve 10 cm derinliginde, kiip seklindeki bir kutuya

sorunsuz sigabilmelidir.
b. Mini Sumo Robotun yiikseklik sinirlamasi yoktur.
c. Mini Sumo Robot mag baslangicinda en fazla 500 gr olmalidir.
2.2. Robot Kontrolii

a. Robotlar otonom olacaklardir. Baslama ve durdurma haricinde hicbir sekilde uzaktan

kumanda kullanilmayacaktir.
b. Baslangi¢ hareketi;

e Mini sumo robotlar, hakem kumandasi ile ayni anda baslatilir.

MiNi sumo
KATEGORI KILAVUZU
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e Mini sumo robotlar, ilk 10 saniyede hareket etmek zorundadir.
c. Sonlandirma hareketi
e Raund bitimi hakem tarafindan ilan edilir.

e Raund sonunda mini sumo robotlarin hakem kumandasi ile durdurulmasi zorunlu

degildir.
2.3. Bigaklarin Kullanim Sartlan

a. Robotlara baslangigta yapilan hakem kontrollinde, kagit testi uygulanacak olup keskin

bicakl olan robotlar yarismaya alinmayacaktir.

b. Robotlarda kullanilacak bigaklar dohyo ve yarismacilara zarar vermeyecek nitelikte
olmalidir. Yarismaya maket bigagi, jilet vb. yapidaki bigaklari kullanan robotlar kabul

edilmeyecektir.

c. Karsilasma sirasinda piste zarar veren robotlarin diskalifiye olup olmayacagina

hakemler tarafindan karar verilecektir.
2.4. Robotlarin Hareketleri

Robot hareketleri rakibin hareketlerini tespit edip ona gore cevap/saldiri yapacak sekilde
tasarlanmalidir. Eger hareket slipheli ise hakemin isareti ile ¢alismasi kontrol edilebilir.
Kontrol islemi program ayarlamasi olmaksizin miisabakanin sona erdiriimesi durumunda

yapilir.

2.5. Robotlarin Tasarim Ve imalatinda Yasakli Noktalar

1. Calisma dalga boyunu (frekansini) etkileyen, rakibin ¢alismasini etkileyen (Flasor, Lazer
Sensorler gibi) her tirli parga yasaklanmistir. Robotlarin tizerinde bulunan algilayici
standart optik sensorlerden vyayillan  kizilétesi  sinyaller bu  kapsamda

degerlendirilmeyecektir.

2. Dohyo vyuzeyini bir sonraki misabaka yapilamayacak sekilde cizen ya da hasar veren

her tirll parca yasaktir.

3. Rakibe karsi saldiri mekanizmasi ya da silah olarak kullaniimak Uzere sivi, gaz ya da

tozlar yasaktir.
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4. Yanici maddeler robota takilamaz.

5. Robotlarda kullanilan bataryalar rakip robota, piste ya da kendisine zarar vermeyecek

sekilde yerlestirilmelidir.
6. Robota herhangi bir atici cihaz eklenemez.

7. Dohyonun yizeyine kendini sabitleyen ve hareket etmesini engelleyen hicbir parca

robota takilmaz. (6rnegin emici vakum, yapistirici vb.)
3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI
3.1. Oyun ilkeleri

1. Prensip olarak oyun siresi 3 dakikalik, 3 raunda dayanir. Yarisma siresince 2 etkin

puan alan takim galip olacaktir.

2. Eger karsilasma sonunda yarismacilardan sadece biri etkin puani almissa, puan alan

takim karsilasmanin galibidir.

3. Yarismacilarin 3 raund sonunda 1-1 ya da 0-0 gibi esitlik durumlarinda misabaka 1
raund daha uzatilir. Uzatma siliresinde 1 etkin puan alan takim miisabakanin galibi

sayilir.

4. Yarisma boyunca, eger higbir takim karsilasmayi kazanamamissa veya birbirlerine karsi
Ustinlik kuramamissa; robotu hafif olan takima 1 etkin puan verilerek kazanan

belirlenir.

5. Iki robot arasindaki karsilasma sonlanmadan robotlara her tiirlii bakim ve midahale
yasaktir. (Ancak raund arasinda hakem gozetiminde, pisti terk etmeden, pist disindan
teknik destek almadan ve robotta herhangi bir degisiklik yapmadan 30 saniyelik

mudahale serbesttir.)
3.1.1.Etkin puan
Raundu kazanan asagidaki durumlar isiginda belirlenir.
1. Eger rakip dohyonun disina zorlanmis ve dohyonun disina temas etmesi saglandiysa,

2. Rakip robot dohyonun disina kendisi diiser veya dohyonun disina temas ederse,
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3. Raund basladiktan sonra rakip robot 10 saniyeden fazla hareketsiz kalmaya devam
ederse, (Diger Robot dohyo disina temas etmis olsa bile hareketsiz kalan robot

kaybeder)
4., Madde 15’te belirtilen parca dismesi durumunda,
5. Eger rakibe 2 defa uyari verilirse,
3.1.2.Dohyoya Yerlegim Yonii

a. Robotlarin dohyoya yerlesimini hakemler belirleyecek olup “ko¢ vurusu” seklinde
dohyoya vyerlesim vyapilmayacaktir. (Uzatma raundlarinda robotlarin yerlesimini

hakemler simetrik olarak belirleyeceklerdir.)

b. Sumo robotlar karsilasma baslamadan once asagidaki sekildeki yerlesim kurallarina
gore elle, ayni anda vyerlestiriimelidir. Dohyo (izerine yerlestirildikten sonra robotun

konumunda degisiklik yapilamaz.

c. Robotlar Sekil 2'de goruldugi gibi sirt sirta, capraz ¢eyrek dairelerin igerisinde herhangi

bir bolgeye dis beyaz cizgiye bakacak sekilde yerlestirilebileceklerdir.
3.1.3.Robotun isaretlenmesi

Yarismalarin basladigl giin kayit esnasinda robotlarin resmi cekilerek (izerlerine etiket

yapistirilacaktir.
3.1.4.0yunun baglamasi

Karsilasmanin Baslamasi icin sahaya giren yarismacilarda koruyucu goézlik, eldiven ve

ayakkabi vb. glivenlik ekipmanlari bulunmalidir.

1. Hakemler dohyolarin ve vyarismacilarin durumlarini  kontrol ettikten sonra
karsilasmalarin baslamasina onay vereceklerdir. Eger dohyo (lizerinde ¢izik ya da kir

olursa hakemler bu dohyonun kullanilip kullanilmayacagina karar vereceklerdir.

2. Karsilasma, hakem isareti ile yarismacilarin robotlarini dohyoya yerlestirmesiyle

baslayacaktir.

3. Karsilasmada robotlarin yerlesimi hakemler tarafindan belirlenecek olup yan yana veya

sirt sirta yerlesim saglanacaktir.
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4. Robotlar dohyoya yerlestirildikten sonra hareket ettirilmelerine izin verilmez.

5. Oyun, hakemin kumandaya basarak robotlarin hareket etmesi suretiyle baslayacaktir,
3.1.5.Karsilasmanin Bitirilmesi

1. Yarisma resmi olarak hakemin duyurusuyla sona erecektir.

2. Yarismacilar, kendilerine belirlenen alandan hareket ederek robotlarini dohyo

Uzerinden veya disindan alacaklardir.
3.1.6.Bir Karsilasmanin Tekrar Baslatiimasi
Asagidaki durumlarda karsilasma askiya alinir ve tekrar devam eder.

1. Her iki robot birbirlerine takilp kalir ve sonraki hareketler miimkiin olmaz ise 10 saniye

sonunda hakem karari ile raund tekrarlanir.
2. Her iki robot ayni anda dohyonun disina diser ve ilk dlisen secilememisse,

3. 3 raund sonunda kazanan belirlenemez ise hakem robotlari belirli bir pozisyonda

simetrik olarak yerlestirir, 4. ve son bir raund daha oynatilir.
3.2. Uyari ve Cezalar
3.2.1.Uyan

Asagidaki hareketlerden birini yapan yarismaci uyari alacaktir. Eger bir yarismaci 2 uyari

alirsa, 1 etkin puan karsi tarafa verilecektir.
1. Madde 7’deki durumlarda.
2. Robot dohyoya yerlestirildikten sonra tekrar konumlandirilirsa.
3. Hakemler tarafindan gorulen hileli/haksiz sayilabilecek her turli hareketler.
3.2.2.ihlaller
Eger asagidaki durumlar meydana gelirse, rakibe 1 etkin puan verilir.
1. Eger robotlardan pargalar diiserse (diisen parca 10 gramdan daha fazla ise).
2. Baslangic sinyalinden sonra robot 10 saniye hareket etmediyse.

3. Yarismacilardan karsilasmanin sonlandirilmasi igin bir miracaat gelirse.
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3.2.3.ihlaller Sonucu Kaybetme
Asagidaki eylemlerden birisini yapan bir yarismaci ihlalden dolayi oyunu kaybeder.
1. Yarismaci 5 dakika icerisinde belirlenen dohyoya gelmediginde,

2. Yarismaci oyunu sabote ederse. Ornegin kasitl olarak dohyoya hasar vermek, bozmak,

kirmak.
3. Bir yarismacinin Madde 5’ teki sartlari ihlal etmesi,
4. Madde 6’ daki “otonom olma” sartlarini gergeklestiremezse,
5. Eger robottan alev cikar ve yarismaya devam edemez duruma gelirse.
3.2.4.0yun Digi Kalma

Asagidaki eylemlerden birini yapan bir yarismaci oyun disi kalir, oyunu terk etmeye zorlanir

ve siralama listesine giremez.
1. Bir yarigmacinin robotu Madde 7’ de belirtilen tanimlamalari ihlal ediyorsa,

2. Yarismaci sportmenlik disi davranislar gésterirse. Ornegin saldirgan bir dil kullanirsa,

rakibe, hakeme veya yarisma organizasyonuna sozli veya fiili saldirirsa,
3. Yarismaci kasitli olarak rakibine ve/veya rakibinin robotuna zarar verirse.
3.3. Robot Uretim Raporu

Yarismaya katilim icin 6n eleme yapilacaktir. On eleme icin dikkat edilecek hususlar asagida

aciklanmistir.

1. Yarismacilar robot.meb.gov.tr adresinden kullanici adi ve sifreleri ile giris yapip Robot

Uretim raporu adimlarini tamamlamalidirlar.

2. Robot iiretim raporu adimlari “Robot Uretim Raporu Kilavuzu” nda ayrintili olarak

aciklanmistir.

3. Yuklenen raporlar teknik danismanlar tarafindan incelenecek ve gerektiginde bir

defaya mahsus olmak lizere diizeltme istenebilecektir.

4. Duzeltme slresi icerisinde dlzeltme vyapilmayan raporlar mevcut haliyle

degerlendirilecektir.
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5. Robot liretim raporu onaylanan robotlar, yapilacak yarismaya katilmaya hak kazanirlar.
4. YARISMA ALANI
Dohyo tanimi

1. Dohyo misabaka alani ve ¢evresindeki bélimlerden olusur. Geri kalan alan Dohyonun

disi olarak kabul edilir ve bu alanlar igin yapilan itirazlar kabul gérmeyecektir.
2. Dohyo o6zellikleri

® Mini Sumo Robot Dohyosu zeminden 5 cm yliksekliginde 77 cm ¢apinda MDF'den

imal edilmis dairedir.

® Ayirma gizgisi;Mini Sumo Robot Dohyosunun kenarindaki 2,5 cm’lik beyaz alandir.

Beyaz alan Dohyo dahilindedir.

Dohyo Resimleri

@770

Sekil 1: Mini Sumo Robot Dohyo Olgiileriimm)
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Sekil 2: Dohyo Uzerine Robot Yerlesimi
5. GUVENLIK ONLEMLERI
Karsilasmalarda Givenlik Onlemleri

1. Karsilasma boyunca yarismacilarin giivenligi icin koruyucu gozliik, eldiven ve spor
ayakkabisi giyilmelidir. Bu glivenlik ekipmanlari (gozlik ve eldiven) yarismacinin
sorumlulugunda  olup  glivenlik  ekipmanlari  eksik  olan  yarismacilar

yaristirilmayacaktir.
2. Yangin 6nleme tedbirleri

a. Bataryadan asin akim g¢ekimini 6nlemek igin, sigorta ya da koruma devresi
kullanilmalidir. Aksi halde hasarli veya tehlike arz eden robotlara hakemler

tarafindan miidahale edilecektir.

b. Misabaka esnasinda yangin tehlikesi veya parlama gorilen robotlarda hakem
takdiriyle oyun durdurulur. Hakemler tarafindan misabakaya devam edilip
edilmeyecegine karari verilir. Hakemler misabakanin sonlandirilmasi kararini
verirler ise durdurulan raund ve sonraki raundlar rakip adina etkin puan olarak

verilir.

A MiNi sumo
O - | KATEGORI KILAVUZU

2025




17. ULUSLARARASI

@ MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN ";\ iipi i
GENEL MUDURLUGU N TUB”AK TIKA

1L0 MEB ROBOT YARISMASI

5.1. Yaralanmalar ve Kazalar
5.1.1.Askiya alma /erteleme talebi
Askiya alma ve erteleme talebi

1. Bir yarismaci yaralanirsa ve oyun devam edemez ise yarismaci tarafindan durdurma

istenebilir.

2. Yukaridaki olayda, hakemler oyuna hemen devam etmek icin gerekli diizenlemeleri

yapacaklardir.

3. Eger dizenlemeler karsilasmanin yeniden baglamasina imkan vermiyorsa, rakip

musabaka olmadan galip ilan edilecektir.
6. DIGER KURALLAR VE YARISMACILAR iCiN UYARILAR

Her bir robot icin bir operator ve bir yardimc kayit olabilir. Yarisma alaninda robotu
yaristiracak kayith kisi bulunacaktir. Yarismacilarin; yarigma kurallarini bilmesi ve bu kurallara
uymasl gerekmektedir. Yarismaci robotlarin, otonom olmasi gerekmektedir. Kazanan,

karsilasma sonucunda hakemlerce ilan edilir.

Mini sumo robotlarda kullanilacak Baslatma/Durdurma devresi yarismacilar tarafindan
temin edilecektir. Yarismacilara herhangi bir modiil verilmeyecektir. Yarismacilar robotlari
izerindeki IR Baslatma modiillerini, rakip robotlarda bulunan Kizil6tesi Kaynakli Optik
Sensorlerden etkilenmeyecek ve IR alici goz yukari bakacak sekilde konumlandirmalari
uygun olacaktir. Dohyo iizerine konumlandiktan sonra Baslatma Modiiliinden dolayi

yapilan itirazlar degerlendirilmeyecektir.

Oneri: Baslatma modiiliiniin etrafi kapatilmayan bazi robotlar, dogal olarak &n-arka ve
yanlardan gelen parazit sinyallerinden kaynakli, moduliin istenildigi gibi calismamasina
dolayisi ile robotun start almamasina sebep olabilir. Bu tiirden olumsuzluklari minimize
etmek icin moduillin cevresi yikseltilerek sadece yukaridan gelen IR sinyallerini almasi

saglanmaldir. Ornek Sekil 3’te verilmistir.

MiNi sumo
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Sekil 3
7. START MODUL
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Sekil 4: Start modiilii acik devre semasi
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Sekil 5: Start modliilii baski devre semasi
7.1. Start Modiiliin Calismasi

Gerekli besleme gerilimi baglantisi yapildiginda, ilk dnce alicinin hangi tus kodunda on-off
yapacaginin belirlenmesi gerekir. Bu islem icin devre lzerindeki hafiza butonuna 1 kez basilir
ve D1 ledi siirekli yanik duruma gecer, bu durumda verici kumanda (zerinde hafizaya
alinmak istenen tusa arka arkaya 2 kez basilir ve beklenir. D1 ledi s6ner. Artik kullanima

hazirdir.

Cikisi on yapmak icin kumandadan ilgili tusa (hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 ledi

yanar ve soner, D2 ledi yanik kalir. On-off ¢ikisi 0 volt seviyesine diiser.

Cikis1 off yapmak icin kumandadan ilgili tusa( hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 ledi

yanar ve soner, D2 ledi s6ner. On-Off cikisi +5 volt seviyesine cikar.

Bu devre igin verici kumandasi olarak “RC5” Protokolii kullanan herhangi bir kumanda
kullanilabilir. Yarismalar esnasinda yarismacilarin moddllerinin test edilmesi amaciyla uygun

bir alanda “Kumanda Deneme Noktasi” olusturulacaktir.
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START MODULU

M
i
k  Ra/Rb
i Portu On / Off
: Vece  |— +5volt Vee IR alici g6z|
= ,7"" o GND GND
On Ioff " t D2 D1
4 HFZ
: . : Ol ® O
IR 8
o v . =

Sekil 6. Start modiiliin mikrokontrolére baglantisi
8. ILETiSIM
Kurallardaki her tirli degisiklige Organizasyon Yiritme Kurulu yetkilidir.

Yarisma basvurulari ve Mini Sumo kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama Kilavuzunda”
yer almaktadir. Bagvuru yapilmadan once Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka okunmasi

gerekmektedir.

Kategori ile ilgili sorularinizi robot.meb.gov.tr adresine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menisU altinda bulunan iletisim formu Uzerinden sorabilirsiniz. Kategori diginda gelen

sorulariniz yanitsiz kalacaktir.
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OTONOM ARAC KATEGORISi YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

Otonom ara¢ kategorisi, tamamen kamera tabanh bir goérinti isleme yarismasidir. Bu
yarisma, katihmcilarin  programlama becerilerini gelistirmelerine, goérinti isleme
teknolojilerini etkin bir sekilde kullanmalarina ve bu kazanimlari farkh alanlarda
uygulamalarina olanak tanimayi amaglar. Siireci hem egitici hem de eglenceli hale getiren bu
yarismada, otonom araglar yalnizca kamera kullanarak parkurda kalarak trafik isiklari, yaya
gecidi ve park alani gibi gorsel unsurlari algilar ve istenen goérevleri yerine getirir. Otonom
aracglar, gelismis gorinti isleme ve yapay zeka algoritmalari sayesinde gorevleri en kisa

sirede tamamlayarak otonom karar verme becerilerini sergiler.
2. OTONOM ARAG OZELLIKLERI
e Otonom araglarin bu kategoride yarisabilmeleri igin;
e Otonom araglar 20x30 cm’lik kutu icerisine rahat bir sekilde sigmahdir.
e Otonom araglarin yiksekligi 25 cm’yi gegcemez. Otonom araglar igin agirlik siniri yoktur.
e 20x30 cm’lik kutu icine sigmayan veya 25 cm yliksekligi gecen otonom araclar diskalifiye edilir.
e Kullanilacak tekerlek capi 10 cm’yi gecmemelidir.

e Yarisma gorintl isleme esasina dayandigi igin kamera disinda baska bir sensor ve

sensor benzeri elektronik veya mekanik cihaz kullanilamaz.
e Kullanilacak kamera sayisinda bir sinirlama yoktur.

e Otonom aracglar Uzerinde kullanilan kontrol kartinda kizilétesi, Bluetooth, radyo
sinyalleri, Wi-Fi vb. uzaktan kontrol saglayan modiller bulunuyorsa, bu o6zellikler
yarisma esnasinda kesinlikle kullanilmayacaktir. Bu kurala aykirihk tespit edildigi

takdirde, yarismaci diskalifiye edilecektir.
e Kullanilacak denetleyici veya kontrol kartinda bir sinirlama yoktur.

e Ayni sekilde motor sayisi ve kullanilacak motorlarin devir sayisi igin sinirlama yoktur.

OTONOM ARAG

i KATEGORi KURALLARI
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e Araclarin kontrol sistemleri ve algoritmalari, tamamen ekip tarafindan gelistirilen
0zglin bir yazihm ile galistiilmalidir. Hazir yazilim ¢dziimleri veya ticari otonom arag

setlerin standart yazilimlari (6rnegin, LEGO Spike yazilimi vb.) kullanilamaz.
3. YARISMA ALANI
1.1 Yarisma Pisti Sekli Ve Olgiileri

e Parkur 100 cm genigliginde, 18 mm kalinhiginda, siyah mdf plakadan yapilmistir. Siyah

zemin Gzerinde kesikli ve diiz yol ¢izgileri olacaktir.
e Parkur yol kenarlari, beyaz gizgi ile gizilecektir.

e Baslangicta yol kenarinda trafik is1g1 olacaktir. Yarismanin baslamasi bu isiklar vasitasi

ile olacaktir.

e Baslangicta 5 cm ylkseklige yerlestirilmis yarisma siresini 6lgecek kronometrenin

baslamasini saglayan bir sensor olacaktir.

e Yaya gecidi, hemzemin gecit ve sollama icin yol kenarinda 20 cm ylikseklikte tabelalar

yer alacaktir.

e Hemzemin gecit ve yaya gecidi ayri bir dekota lizerinde olacak ve her yarisma igin fakli

yerlere koyulacaktir. Dekota kalinligi maksimum 6 mm olacaktir.

e Arac sollama gorevi icin pist lzerinde 1 adet arac kullanilacak ve her yarismaci igin
aracin konumu yeniden belirlenecektir. Arag, sollama yasaginin olmadigl bélgelerden
herhangi birine vyerlestirilecektir. Sollanacak aracin 6rnek konumlari Sekil 1’'de
gosterilmektedir. Aracin Ozellikleri ise su sekildedir: turuncu renkli, 20x30x25 cm

boyutlarinda ve taksi formunda tasarlanmistir.

e Sollama yasaginin bulundugu bolgelerde, Sekil 1'de gorildugi gibi rastgele bir
konuma sari renkte, 20x45x25 cm boyutlarinda araglar yerlestirilecektir. Bu araglar,

taksi veya kamyon formunda tasarlanmistir.

e Parkurda, Sekil 1'de mavi renklerle gosterildigi gibi 5 adet bdlge bulunmaktadir.

Bolgeler, yol kenarinda zemine yerlestirilecek isaretlerle belirlenecektir.

OTONOM ARAG
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e Parkur sonunda, 28x40 cm olglilerinde 3 farkli zemin rengine sahip park alanlari
bulunacaktir. Otonom aracin, bu alanlardan kirmizi renkli alana park etmesi
gerekecektir. Park alanlarinin zemin renkleri ayri bir dekota lizerinde bulunacak ve

hakem, her yarismada bu alanlarin yerlerini degistirebilecektir.

e Park alaninda zeminden 5 cm vyikseklikte, yarisma siiresini 6lcecek kronometrenin

durmasini saglayacak bir sensor olacaktir.

Sekil 1: Yarisma pisti

200 200

50
i

-
Tp)

Sekil 2: Yol gizgi 6lglileri

OTONOM ARAG
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Sekil 3: Yaya gegidi Glciileri
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Sekil 4: Hemzemin gegit ol¢iileri
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280

Sekil 5: Park alani élgtileri

Sekil 6: Trafik Isigi
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Sekil 7: Baslangi¢

13cm

20cm
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Sekil 8: Yaya gecidi tabela olgileri
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Sekil 9: Hemzemin gegit tabela él¢iileri

a 13cm

20cm
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Sekil 10: Sollama serbest tabela élgiileri

20cm
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Sekil 11: Park yeri tabela él¢iileri
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4. YARISMA FORMATI

4.1 6n Eleme

Bu kategoride on eleme yapilmayacaktir.
4.2 Test Asamasi

e Basvurusu kabul edilen yarismaci sayisina gore otonom araclarin ilk glin pist tzerinde

test yapmalarina izin verilecektir.
e Test asamasinda her takima esit siire verilecektir.

e Test asamasinda veya yarisma esnasinda piste zarar veren otonom araglar diskalifiye

edilecektir.
4.3 Siralama Yarigmalari

e Yarisma baslamadan 6nce takim Uyesi 6grencilerden yazilim ve otonom ara¢ hakkinda
bilgiler istenir. Yarismaci hangi gorintlii isleme teknigini kullandigini anlatmalidir.
Otonom arag ve yazim hakkinda bilgisi olmayan yarismacilar teknik danismanlar ve

hakemler karariyla diskalifiye edilebilir.

e Yarisma, otonom araglarin baslangic sensoriinii gegmesiyle baslar ve park alanindaki

sensorden gecmesiyle sona erer.

e Yarisma alanina alinan otonom araclar trafik 1s1ginin gerisine yerlestirilir ve yarismaci

tarafindan galisir hale getirilir.

e Baslangi¢ bolimundeki trafik 15181 kirmizi, sari ve yesil yanacak, yesil yandiktan en ge¢ 3
saniye icinde otonom araclar yarismaya baslayacaklardir. Isiklar arasindaki streler

rastgele olacaktir.

e Baslangic yapamayan otonom araglar icin teknik mudahale yapilabilmesi adina, saha
icinde kalmak sartiyla yarisma gilini belirlenen siire kadar ek siire taninacaktir. Bu

surenin sonunda otonom araglardan tekrar baslangi¢ yapmalari istenecektir.

e lk seferde dogru sekilde baslangic yapan otonom araglara 50 6diil puani verilecektir.
ikinci defa da dogru sekilde baslangic yapan otonom araglara 25 puan verilecektir.

Otonom araci buton ile otomatik baslatanlara 50 ek puan verilecektir.

OTONOM ARAC
KATEGORiI KURALLARI
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e Dogru baslangi¢c yapamayan otonom arag baslangic 6dil puani alamayacaktir.

o ikinci defa da baslangic isaretinden sonra 15 saniye icinde baslangic yapamayan

otonom araglar ilgili turdan diskalifiye edilecektir.

e Otonom araglar, yaya gecidinde duracaklardir. Otonom aracin durdugu yer ile yaya
gecidi arasindaki mesafe maksimum 30 cm olmalidir. Burada en az 5 saniye beklemek

zorundadir. Bu gorevi yerine getiren otonom araclar 50 6diil puani alacaklardir.

e Otonom aracglar, hemzemin gecidinde duracaklardir. Otonom aracin durdugu vyer ile
hemzemin gecidi arasindaki mesafe maksimum 30 cm olmalidir. Otonom ara¢ burada
en az 5 saniye beklemek zorundadir. Bu gorevi yerine getiren otonom araclar 50 6dil

puani alacaklardir.

e Otonom araclar, sollama yasagl olan bolgede sag seride gecip yasak bitince sollama
gorevini yerine getirmelidir. Bu gorevi yerine getiren otonom araclar 100 6dil puani

alacaklardir.

e Pist sonunda 3 adet park alani yer alacaktir. Bu park alanlari kirmizi, yesil ve mavi
renkte olacaktir. Kirmizi renkli alana otonom arag¢ park edecektir. Bu gorevi yerine

getiren otonom araclar 100 6diil puani alacaklardir.

e Bolgeleri pistten ¢cikmadan tamamlayan otonom aracglara 50 6dil puani verilecektir.
Ancak, her pisten ¢tkma durumunda, 50 puandan 5 8dil puani disirilecektir. Oddil

puani 0'in altina dismeyecektir.

e Otonom arag pisten cikarsa, yarismaci otonom araci ¢iktigi noktaya paralel sekilde piste

geri yerlestirecektir.
e Otonom arag¢ parkurda ters dénerse pisten ¢ikma kurallari uygulanacaktir.

e Otonom arag bir bolgede 30 saniye boyunca hareketsiz kalirsa, pisten ¢ikma kurallar
uygulanacaktir. Hareketsiz kalma durumu sirekli hale gelirse, hakem karariyla ara¢ o
turdan diskalifiye edilecektir. Ayrica, otonom aracin milimetrik hareketleri hareket

olarak kabul edilmeyecektir.

OTONOM ARAG
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e Pisten ¢citkma durumu sirekli hale gelirse, otonom ara¢ hakem karariyla ilgili turdan

diskalifiye edilecektir.

e Sollama yasaginin bulundugu bolgelerde, otonom arag karsi yondeki sari renkli araca
garparsa, ilgili bolge tamamlama puanindan 25 puan dusulecektir. Ancak, toplam odl

puani 0'in altina diismeyecektir.
e Yarismanin maksimum tamamlanma suresi 5 dakikadir.

e Otonom arag pist sonundaki park alanina girdiginde kronometre duracak ve otonom

aracin yarisma siiresi belirlenmis olacaktir.

e Yarisma bittigi zaman (Bitirme sliresi katsayisi = (5*60-bitirme sliresi(sn.)) hesaplanarak

odul puani olarak eklenir.

e Siralama yarismalari sonunda, otonom araglarin yarismay! bitirme toplam puanlari ile

siralama yapilir.
e Toplam puan = 6dil puanlariile bulunur.
e Esitlik durumunda otonom araglar, yarismayi bitirme stiresine gore siralanir.
e Yapilan siralamada en dstik stireye sahip otonom arac birinci ilan edilir.

e Otonom arag sayisi belli olduktan sonra otonom araglarin kag tur yarisacaklari belli
olacaktir. Otonom araglarin iki veya daha fazla yarismasi durumunda toplam puan, tur

puanlari toplanarak hesaplanacaktir.

5. YARISMACILAR iGiN UYARILAR

Yarisma basvurulari ve Otonom Arag kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” vyer almaktadir. Basvuru vyapilmadan once Uygulama Kilavuzu'nun

mutlaka okunmasi gerekmektedir.
e Piste cagrilan yarismacilara pillerini sarj etmeleri icin ek bir siire verilmez.

e Yola kalicl bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren otonom

araclar diskalifiye edilir.

OTONOM ARAG
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e Otonom araclarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. Sivi veya

yanici enerji kaynaklari kullanilamaz.

e Yarismacilar, ilk yarismadan sonra; otonom araglar tizerinde lastik teker veya batarya
degisikligi yapabilirler. Otonom arag¢ (zerinde baska bir degisiklik yapamazlar.
Otonom arag govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goriinim degisikliklerinin hepsinde

otonom arag diskalifiye edilir.

e Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokilmesi, yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar goérmesi durumlarinda otonom arag diskalifiye

edilir.

e Hakem masasinda yarismaci otonom arag fotograflari ile eslesmeyen otonom araglar

diskalifiye edilir.

e Elektronik devre elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde
olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar

gormemesi gerekir. Aksi durumda otonom arag diskalifiye edilir.

e Karekod otonom arag govdesine yapistiriimalidir. Sokillp takilabilen malzemelerin
Gzerine yapistirilmamalidir. Bu tir durumlarda hakem otonom aracla ilgili bir sorunda

otonom araci diskalifiye eder.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, fotograf makinasi, kamera ve

aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

e Pist Olclilerinde, yapim asamasinda genel yaplyl bozmayacak sekilde degisiklikler

yapilabilir.

e Yarisma Organizasyon Komitesi, gerekli gordigli durumlarda kilavuzda degisiklik

yapma hakkina sahiptir.
6. ILETiSIiM
Yarismacilarin sorularini “robot.meb.gov.tr” sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme

menisinden kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori mesajlari disinda

gelen sorular cevaplanmayacaktir. Bu hususta sorumluluk yarismaciya aittir.
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TOZKOPARAN ROBOT KATEGORISI YARISMA KURALLARI

1. AMAC

insansiz hava araglari (iHA) giiniimiizde birgok alanda kullaniimaktadir. Havadan gériintiileme
ve haritalama en yaygin uygulamalar arasinda olsa da kliglik 6lcekli kargo tasimaciligi, yangin
sondirme, savunma sanayisi, ilk yardim ve can kurtarma gibi alanlarda da gesitli uygulamalar

bulunmaktadir.

Teknolojik sicrama noktalari, tlkelerin gelismislik diizeyini ve halkinin refahini “doping” etkisiyle
artiran olaylardir. Gegmisteki teknolojik sicrama noktalari buhar makinasi, araba ve ugak
Uretimi, atom enerjisi, bilgisayar ve uzay teknolojisi, endistriyel robotlar olarak kabul
edilmektedir. Gliinimuzdeki teknolojik sicrama noktasi ise IHA teknolojisidir. Askeri alandaki
basarili uygulamalarla iHA’larin Gilke savunmasina nasil katkida bulunabildigi gériilmektedir. Bu

nedenle iHA alaninda bircok tilke ARGE calismalari yapmakta ve iriinlerini pazara sunmaktadir.

Lise ve Universite 6grencilerinin katilabilecegi bu yarismanin amaci, Glkemizde insansiz hava
araci lUretme ve kullanma kudltirinl gelistirmektir. Bunu yaparken de genglerin teknolojiyi
eglence ile birlestirmeleri, bilgi ve becerilerini arttirmalari hedeflenmektedir. Boylelikle yarisma,
yakin gelecekte iilkemizin gerek iHA kullanimi (pilot) gerekse iHA (iretimi konularinda ihtiyag

duyacagi insan kaynaginin gelistiriimesine de katkida bulunacaktir.

2. KAPSAM

Temel yapi olarak IHA’ lar sabit kanatli, déner kanatli ve hibrit olarak ti¢ gruba ayrilabilir.

Araci havada tutan kanatlari hareketsiz ve sabit olan iHA’lara genel olarak sabit kanatllar denir.
Ugaklar bu gruba girmektedir. Sabit kanatl iHA’larin havada kalabilmeleri, gévdelerinin siirekli
hareket etmesine baghdir. Hareketi saglayan itki kuvveti sivi yakitli, icten yanmali motor veya
elektrik motoruna bagl pervaneler ile saglanir. Bazi modellerde yiksek devirlere cikabilen sivi
yakith tiirbin (jet) veya elektrikli fan (fanjet) kullanilir. itki kuvveti, yercekimi dogrultusuna dik
olarak uygulanir. Elektrik motorlu modellerde pervanenin konumu genellikle Sekil 1’de
gorialdugi gibi 6nde (a), kanatlarda (b), gbvde Uzerinde Ustte (c) veya gévdenin en arkasinda (d)

olabilir.
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(c) (d)

Sekil 1: Sabit Kanatli iIHA Gériintiileri: Onden Motorlu (a), Kanatlardan Motorlu (b), Ustten
Motorlu (c) ve Arkadan ltisli (d)

Her bir sabit kanatli tasariminin, digerine gore avantajli ve dezavantajli oldugu yonleri oldugu da
unutulmamalidir. Sabit kanatlilarin tasarim ve Gretiminin blydk bir bolimini mekanik agirlikli
isler olusturmaktadir. Genellikle tek motorlu olan bu araglarin iretim maliyetleri diger iHA
modellerine gore duslktir. Ucurulmalari ve inis kalkis yapabilmeleri igin genis alanlara ihtiyag

duyulmakla birlikte ucus menzilleri oldukca yliksektir.

Araci havada tutan pervane kanatlari, yercekimi dogrultusuna zit yonde ve sirekli olarak dénen
IHA’lara ise déner kanatlilar denmektedir. Sahip olduklari pervane sayisina gére bir, ¢, dért, alti
ve sekiz adet olan bu aracglara; Latince kokenli olarak sirasiyla helikopter, tricopter, quadcopter
(quadrotor), hexacopter ve octocopter isimleri verilmektedir. Doner kanatlilarda govde sabit
olup pervane kanatlari dondigi icin, aracin havada kalabilmesi icin sabit kanathlarda oldugu
gibi gévdenin surekli hareket etme zorunlulugu yoktur. Bu sayede doner kanatlilarin havadaki
hareketleri daha kontrollii olup havada tek bir noktada asili kalabilir ve ¢ok kigilk alanlara inis
kalkis yapabilirler. Doner kanathlarin tasarim ve tretiminin blyuk bir bolimunt elektronik iscilik
ve planlama (agirlik, yik, batarya dengesi) isleri olusturmaktadir. Donen kanat sayisina gore
motor ve sliriici gibi pahali elektronik malzeme sayisinin katlanarak artmasi nedeniyle Uretim
maliyetleri ¢gok daha yuksektir. Ugus menzilleri kisadir. Sekil 2’de gesitli sayida pervaneye sahip

déner kanath iHA'lar gériilmektedir.
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(d)

Sekil 2: Déner Kanatli IHA Gériintiileri: a. Tek Pervaneli Helikopter, b. Ug Pervaneli Trikopter,
c. Dort Pervaneli Quadkopter, d. Alti Pervaneli Hexakopter

Yeni yeni popiilerlesen ve yayginlasmaya baslayan bir diger tasarim tipi de hibrit iHA’lardir.
Hibrit IHA tasariminda sabit kanatlilarin Gstiinliigii olan uzun menzile sahip olma ile déner
kanathlarin Ustiinligi olan dikine inis kalkis kabiliyeti birlestirmektedir. ingilizce VTOL (Vertical
Take Off Landing — Dikine Kalkis inis) olarak da adlandirilan bu hibrit iHA tipi gelecegin insanli ve
insansiz hava arag tasarimi olacaktir. Hibrit iHA’larda prensipte, hem aracin dikey inis kalkisini
saglayan doner pervane kanatlari hem de aracin havada slzlilmesini saglayan gévdeye bagli
sabit kanatlar bulunmaktadir. Bu iIHA modelinde cesitli tasarimlar bulunmakta olup hala farkl
modellerin gelistirme calismalari devam etmektedir. Kimi tasarimda sadece dikey eksende
pervane olup arag dikine kalkisi gerceklestirdikten sonra arag yatay eksene donmektedir. Kimi
tasarimda hem déner kanat iHA’lardaki gibi dikey eksende hem de sabit kanath iHA’lardaki gibi
yatay eksende pervaneye sahiptir. Kimi tasarimlarda ise dikey eksendeki pervaneler kalkistan
sonra yon degistirip yatay eksene donmektedir. Sekil 3’te farkh firmalarin Gretmis oldugu cesitli

hibrit IHA tasarimlar gérilmektedir.

Sekil 3: Farkli Firmalarin Uretmis Oldudu Hibrit [HA Tasarimlari.
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insansiz Hava Araci RC Sabit Kanat kategorisinde, iretim maliyeti diisiik, gelismeye acik ve
tasarim esnekligi sunan sabit kanath iHA'lar tercih edilmistir. Bu iHA'lar, yarismacilarin kendi
tasarimlarini ve yorumlarini ekleyerek 6zgiin bir sekilde Uretebilecekleri uygun bir platform
saglarlar. Sekil 4'te goriilen sabit kanatl IHA'lar, yenilik¢i tasarimlara ve yerli tiretime elverisli
olmalari, Uretim ve malzeme tedarik maliyetlerinin diisiik olmasi ve sirekli gelistirmeye agik

olmalari nedeniyle tercih edilmistir.

Sekil 4: Ornek [HA RC Sabit Kanat Goériintiileri

RC Sabit Kanat kategorisinde asagida detaylari verilen kurallar kapsaminda Uzeri acik alanda
yaris dizenlenecektir. Kurallar belirlenirken uluslararasi ve ulusal iHA vyaris liglerinin (6r:
TEKNOFEST, SESA vb.) kurallari dikkate alinmistir. Boylelikle insansiz Hava Araci kategorisinde
amator olarak yarisan bir takimin, ileride lisans cikartarak ulusal ve uluslararasi yarislara

profesyonel olarak katilabilmesine zemin hazirlanmistir.

3. IHA’LAR HAKKINDA TEMEL BILGILER
Yarismaya katilacak iHA’yi1 olusturan érnek bilesenler ve uyulmasi gereken teknik 6zellikler

asagidaki gibidir:

3.1. Ugus Simiilator Yazilimi

IHA yerdeyken yer istasyonu lizerinden ucus plani ayarlanir. Bu ugus planinin iceriginde ucagin
ne tarafa gidecegi, ne yone donecegi, ne kadar ylkseklikte gidecegi gibi bilgiler vardir.
Hazirlanan ugus plani, ucus kartinin igine yiiklenir ve IHA ucusa hazir hale getirilip havalandirilir.
Otonom ucus karti IHA havadayken (izerindeki sensorler ve takilan sensoérler vasitasiyla iHA'nin
pozisyonunu, ne yone gittigini, ne kadar hizla gittigini ve hangi yikseklikte oldugunu hesaplar ve
ucus planina girilen bilgilerle kiyaslar ve iHA'yI ucus planinda girilen bilgilere gére ucurur. Yer
istasyonu olarak cesitli uygulamalar kullanilabilir, bu uygulamalar Q ground control veya
Mission planner olabilir. IHA’nin cesitli kalibrasyonlari ve ayarlari yer istasyonlari tizerinden
yapilir. Ucus plani hazirlama islemi ve planin karta yiiklenmesi, yer istasyonu vasitasiyla yapilir.

IHA ile yer istasyonunun iletisimini Telemetry isimli modiller saglar. iHA'nin havadaki
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pozisyonunu IHA’nin yoéniini, hizini karta harici olarak takilacak gps modiilii sayesinde yer
istasyonu lizerinden goririz. Cesitli otonom ucus modlari vardir, bunlara 6rnek olarak FBWA ve
Auto modlarini verebiliriz. FBWA modu iHA’nin destekli bir sekilde u¢cmasini saglar, ugus karti
ucagin yapabilecegi donusleri kisitlar. Auto mode IHA'yi ucus planina girilen bilgilere gére

ugurur. IHA tamamen otonom bir sekilde ugar, otonom bir sekilde déniis yapar ve gaz alrr.

3.2. Gévde

insansiz Hava Araci (IHA)'nin govdesi genellikle cesitli malzemelerden yapilmaktadir. Bu
malzemeler arasinda FOAM (strafor képiik), BALSA, KOMPOZIT (fiberglas), KARBON veya PLA
(3D yazicilar ile) gibi secenekler bulunmaktadir. Hangi malzemenin tercih edilecegi, tasarlanan

IHA'nin belirli 6zelliklerine ve kullanim amaglarina bagl olarak belirlenmelidir.

Sekil 5: Farkli malzemelerden yapilmis iHA’lar

e FOAM (Strafor Képiik): Hafif, ucuz ve kolay islenebilir bir malzemedir. iHA'nin hizli ve
ekonomik bir sekilde Uretilmesini saglar. Ancak dayanikhligi diger malzemelere gore daha

disuktir, bu nedenle sadece hafif ve diislik hizli uguslarda kullanilmasi daha uygundur.

e BALSA: Hafif, esnek ve dayanikl bir malzemedir. lyi bir sekilde islenebilir ve kolayca sekil
verilebilir. Ancak BALSA malzemesi ¢cogunlukla el isciligi gerektirir ve lGretim maliyetleri

diger malzemelere gore daha yiksek olabilir.

e KOMPOZIT (Fiberglass): Yiksek mukavemetli ve hafif bir malzemedir. Dayanikliligi ve
aerodinamik o&zellikleri nedeniyle IHA gévdelerinde sik¢a kullanilir. Ancak kompozit

malzeme islenmesi daha zordur ve liretim maliyeti digerlerine goére daha yuksektir.

e KARBON: Son derece hafif ve ylksek mukavemetli bir malzemedir. Bu nedenle hizli ve
yiiksek performansli iHA'lar icin tercih edilir. Ancak karbon malzeme oldukca pahalidir ve

islenmesi zordur.

e PLA (3D Yazicilar ile): 3D yazicilarla kolayca Uretilebilir ve tasarim esnekligi saglar. PLA
malzemesi hafif ve dayanikhdir, ancak yiksek hizli ve yiksek irtifa uguslarinda kullanilmasi

tavsiye edilmez.
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Hangi malzemenin tercih edilecegi, IHA'nin tasarim gereksinimlerine, performans beklentilerine,
maliyet faktorlerine ve kullanim senaryolarina bagli olarak degisiklik gosterebilir. Ornegin,
hafiflik ve ekonomi 6n plandaysa FOAM veya PLA tercih edilebilirken dayanikhlik ve yuksek
performans araniyorsa KARBON veya KOMPOZIT malzemeler daha uygun olabilir.

3.3. Motor

IHA'da kullanilacak fircasiz motor veya fan motor sayisi 2 ile sinirhdir ve kullanilacak motorlarda
herhangi bir boyut, KV donis hizi ve ¢alisma gerilimi sinirlamasi bulunmamaktadir. Takimlar,
ihtiyaclarini karsilayacak herhangi bir motoru tercih edebilirler. Bu esneklik, IHA tasarimcilarina
cesitli motor secenekleri arasindan en uygun olani segme 6zglrligu saglar. Bu sayede, tasarim
gereksinimlerine ve performans hedeflerine en uygun motor segilebilir ve IHA'nin verimliligi,
glvenilirligi ve performansi artirilabilir. Bu motor segiminde dikkate alinmasi gereken faktérler

arasinda ugus beklentileri, taginacak yukler, hiz gereksinimleri ve enerji verimliligi gibi unsurlar

® G

Sekil 6: Ornek IHA Motorlari

bulunmaktadir.

3.4. Motor Siiriicui (ESC)

iHA'da kullanilacak motorun akimini destekleyecek giicte 10-80A akimi siirebilen motor
suriculer (elektronik hiz denetleyici) tercih edilebilir. Bu siirticiler, RC kontrol sinyalini optik
yalitici eleman (optocoupler) (zerinden alir, boylece besleme geriliminden kaynaklanan
parazitlerin siriclinlin calismasini engellemez ve motor donis hizini daha kararli bir sekilde

korur.

Sekil 7: Ornek IHA Motor Siiriiciileri
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3.5. Ugus Kontrolciisii
8 bit veya 32 bit tabanli islemciye sahip hazir denetleyiciler (PIXHAWK, APM, CUAV, vb. uyumlu)
kullanilabilecegi gibi, MEMs algilayicilar (3 eksen gyro, 3 eksen ivmedlcer, 3 eksen manyetik

pusula) kullanan kisisel tasarim ugus denetleyiciler de kullanilabilir.

Sekil 8: Ornek IHA Otonom Ugus Kontrolciileri

3.6. Gii¢ Modiilii Ve Gii¢ Kaynagi

IHA ihtiyaci olan giicii yiiksek desarj akimi saglayan Li-PO pillerden saglar. Ucus kontrolciisiiz
iHA’larda motor disindaki donanimlara ESC’nin sinyal cikisindan saglanir. Ucus kontrolciisiine
sahip IHA’larda ise PIXHAWK GUC MODULU veya benzeri bir gii¢ distiriicii modiil kullaniimasi
gereklidir. Bu modil motor icin gerekli glicii pilden alarak hi¢ azaltmadan direkt motora

aktarirken diger donanimlara gerilimi ve amperi distrerek aktarir.

Sekil 9: LiPo pil ve gti¢ dagitim mod(ilii

3.7. Uzaktan Kumanda

Diger iHA'lar ile cakismay! &nlemek icin en az 6 kanala sahip, 2.4GHz frekans atlamali alici verici
modadlleri kullanilmalidir. Kumandanin egitim similatori ile uyumlu c¢alisabilmesi igin arka
tarafinda egitici baglanti soketi bulunan profesyonel modeller arasindan secilmesi tavsiye edilir.
Alinacak tek bir profesyonel kumanda sayesinde, ileride sadece ilave RC alici satin alinarak tek
kumanda ile farkh araglarin da kontrol edilebilecegi, profesyonel kumandalarin en az 16 farkl
araca ait ayarlari ayri ayri saklayabildigi, bu nedenlerle kumandanin temel bir cihaz (demirbas)

oldugu ve iyi marka modellerinin tercih edilmesi tavsiye edilir.
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Sekil 10: RC Kumanda Cesitleri

3.8. Pilotaj Kamera, Ekran Ve Gozliik Takimi (FPV)

Hava aracini ugururken pilotun, sanki araci UGzerindeyken kullaniyormus gibi algilamasini
saglayan gorintl ve aktarim sistemine pilotaj kamera takimi (first person view - FPV) denir.
Hava aracinin yonlendirilmesini kolaylastiran bir donanimdir. Takim temel olarak bir kamera
verici, 7/21 alici, anten takimi ve bir gorintileme cihazindan (LCD ekran veya gozliuk - goggle)
olusur. Her bir cihaz ayri ayri alinip birlestirilebilecegi gibi glinimizde kamera ile vericinin, alici
ile ekran veya gozliigiin birlesik oldugu modeller de vardir. Ozelikle alicili ekran veya gézliik
segilirken net gorintl alabilmek igin iki ayri aliciya (diversity) sahip olan modeller tercih
edilmelidir. Kamera segilirken de goriinti algilayicisi (image sensor) kaliteli, gorinti
¢OzUnUrligl ve en az aydinlatma (illumunation) degeri diisik, mimkiinse lzerinde vericisi ve
SD karta da es zamanli kayit yapabilen modeller tavsiye edilir. Pilotaj kamera takimi kullanmak
zorunlu degildir. Eger kullanilirsa diger iHA’lar ile cakismayi dnlemek icin verici yayin frekansi
sadece 5.8GHz bandini kullanan ve yaris bandini (Bant R: 5658, 5695, 5732, 5769, 5806, 5843,
5880, 5917) destekleyen 40-50 kanal yayin yapabilen modeller tercih edilmelidir.

Sekil 11: FPV Gézliik sistemi
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3.9. OSD (On Screen Display) Modiilu

Ucus kontrolori tarafindan sensorlerden okunan ve hesaplanan batarya gerilimi, akimi, hava
aracinin egimi vb. bilgileri kamera gériintiisii Gzerine yerlestirmeye yarayan modiildiir. Ornegin
evde televizyonlarin sesi acilmak istendiginde ekranda ses seviyesinin gorilmesi gibi. Boylelikle
pilotaj kamera takimi kullananlar, ekran goriintlisii Gzerinde arag ile ilgili bilgileri canli olarak

gorebilecektir. Yarismada kullanimi yasaktir.

Sekil 12: OSD Modiilleri

3.10. Pervane
iHA’da kullanilacak motorun giiciiniin yetecegi, kanatlarin ¢arpismayacagi biiyikliikte olmalidir.

Motor segilirken 6zelliklerinde (datasheet) hangi ebatlarda pervaneler ile verimli galisabildigine

&

Sekil 13: Ornek Pervaneler

dair bilgiler bulunur.

3.11. Batarya Alarmi (Li-Po Alarm)

Bataryanin geri besleme ucuna takilabilecek, batarya hiicre gerilimi gdsterecek ve ugus sirasinda

hiicre gerilimi 3.7V altina disttglinde sesle uyari verecek ufak elektronik moddildiir.

Sekil 14: Ornek Batarya Alarmi
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3.12. Giivenli Batarya Tasima Cantasi (Li-Po Safe Bag)
LiPo bataryalarin patlamalarina karsi koruyucu ozellikli yanmaz c¢anta kullanilmali, tim

bataryalar ¢anta icinde sarj edilmeli ve saklanmalidir.

Sekil 15: Ornek LiPo Batarya Giivenli Tasima Cantasi

3.13. Mekanik Montaj
Somun, civata ve vidalarin ugus sirasinda gevsemesinin dnlenmesi igin 6zel sivi sollsyonlar
(locktite vb.) veya fiberli somunlar kullanilacaktir. Yarisma dncesi yapilacak teknik kontrolde bu

soltisyonlarin kullanilip kullaniimadigi incelenecektir.

3.14. Elektrik-Elektronik Montaj

Kablo ve konektér baglantilarinda daralan makron kullanilacak, agikta higcbir elektrik teli
gorilmeyecektir. Kablolar IHA gévdesine kablo bagi ile sabitlenecektir. Acikta kalan ve
sabitlenmemis (sallanan) kablolar, iHA yere diistiigiinde veya bir yere carptiginda birbirlerine
temas ederek yangin tehlikesi olusturmaktadir. Bu nedenle yarisma oncesi yapilacak teknik
kontrolde acgikta kablo kalmayacak sekilde daralan makaron ile kablolari sabitlemek icin kablo
bagl kullanilip kullaniimadigi kontrol edilecektir. Bu kurallardan birine bile uymayan takim

yaristirilmayacaktir.

4. GOREV:
Tim takimlarin goérevi, maksimum 6 dakikalik ucus siiresinde iHA’larindan belirtilen hedefe 2
adet tenis topu birakmasidir. Tenis toplarin boyutlari ve agirliklari standarttir. Gorev igin

kullanilacak toplar ugus 6ncesinde takimlara verilecektir.
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4.1. Gorevin Uygulanisi:

Takimlar gorevi gerceklestirmek icin kalkisi yaptiktan sonra 6 dakika icerisinde gorev ve inis
yapmak zorundadir. iHA’larin gérev mekanizmasi kendine 6zgii olmalidir fakat tim takimlarin
birakacagl top aynidir. Birakilan toplarin ilk dislis aninda hedefi (2 metrekarelik branda)
vurmasi tam puan olarak takim hanesine yazilir. Toplarin birakilmasi ayni anda olamaz. Birinci

toptan sonra ikinci topun atilmasi igin en az bir tur ugus yapitimahdir.

Kalkis, ugus, gorev ve inis siresi 6 dakikayr gecemez. Bu slireyi gecen her 30 saniyede ugus
yapan takima 1 ceza puani verilir. Kalkis, ucus, gorev ve inis siresi 3 dakikanin altinda olursa,

her 30 saniye icin 1 ceza puani verilir.

5. TAKIMLARA AiT HEDEFLER:
isbilim: Takimin tasarim siirecinde gosterdigi miihendislik becerisi, kalite odakli yaklasim,
islevsellik, emek ve ciddiyet gibi unsurlar, is bilimi gdstergeleridir. is Bilimi, IHA'nin tasarimi,

Uretimi ve performansiyla ilgili teknik yetenekleri ve uzmanhgi igerir.

Tecriibe: Diizenlenen yarismada elde edilen deneyimler, takimin gelecek projelerde daha

basarili olmasina katki saglar.

Firsat: Yarismalara katihm, takimlara birbirleriyle ve 6zel sektorle is birlikleri kurma firsati saglar.
Takimlar, yarismalar araciligiyla endistriyel ortakliklar kurarak teknoloji transferi ve isbirligi

imkanlarina erisebilirler.

Motivasyon: Yarismaya katim ve alinan o&diller, takimlara motivasyon saglayarak cesitli

yarismalara katilim istegi dogurur.

Takim Bilinci: Disiplinler arasi ¢alisma, stirdirulebilirlik, toplumsal sorumluluk ve ahlak temelini
icerir. Bu kazanimlar arasinda birlikte basarma becerisi, strdirilebilirligin saglanmasi, siirec

disiplini, durustlik, acikhk ve seffaflik, yardimseverlik gibi unsurlar bulunur.

5.1. Gelistirilen iha’dan Beklenilen Ozellikler
Yerlilik: Gelistirilen iIHA’nin yerli imkanlarla iiretilmesi beklenmektedir. (Ornegin; Yerli donanim,

yazilim veya her ikisinin kullanilmasi.)
e iHA’nin tasariminin yerli olmasi.

e [HA’nin yerli imkanlar kullanilarak iretilmesi.
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Yenilik: Gelistirilen IHA’nin yeni bir donanim, yazilim, yardimci ekipmanlar veya tasarim

icermesi yenilik¢i bir IHA gostergesidir. Ornegin;

e Farkh bir motor kullanmak veya baska bir alanda kullanilan motor cesidini iHA’ya

uyarlamak.
e [HA’yI baska bir gii¢ kaynagi tizerinden beslemek.
e Farkl bir ugus kontrol karti kullanmak veya tasarlamak.
e Ozgiin gbvde veya gérev mekanizmasi tasarlamak.

Ekonomiklik: Gelistirilen IHA’nin gérevini daha az maliyetle yapmasi ekonomiklik gdstergesidir

fakat ekonomiklik saglanirken ugagin verimi ve kabiliyetleri kisitlanmamalidir

Uretim Kolayhgi: Uretim kolayligi, gelistirilen iHA’nin retim sirecindeki etkinliginin ve

surdurulebilirliginin gostergesidir.
e [HA'nin tasarimi ve {retimi, miimkiin oldugunca basit ve kullanimi kolay olmalidir.
e Montaj siiresi basit ve verimli olmalidir.
e Pargalar kolay erisilebilir ve kolay degistirilebilir olmalidir.

Kararlilik: Gelistirilen iIHA’nin gérev icin kalkis, gdrev esnasinda ve inis sirasinda kararli bir ugus

gerceklestirmesi beklenir.
Kabiliyet: Kabiliyet kriteri su hususlara gore degerlendirilir;
e iHA, belirlenen goérevleri etkili bir sekilde yerine getirmelidir.

e iHA'nin, belirlenen zorluk derecesine sahip gorevleri basariyla tamamlamasi, kabiliyetinin
bir gostergesidir.
e [HA'min hizi, manevra kabiliyeti, tasima kapasitesi, hassasiyeti, dogrulugu ve diger

performans Ozellikleri, genel kabiliyetini belirler.

e [HA'nin belirlenen gérevleri hizl, giivenilir ve etkili bir sekilde vyerine getirebilmesi,

kabiliyetinin ylksek oldugunu gosterir.
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Otonomi: Otonom ucus yetenegi, IHA'nin uzaktan kumanda ile yapilan manuel uguslardan daha
ylksek puan alir ve bu kriter genellikle gorevin basarili bir sekilde tamamlanmasinda belirleyici

bir faktordar.

Otonom ugus sistemlerinin giivenilirligi ve dogrulugu, IHA'nin basarili bir sekilde gorevleri yerine
getirmesinde kritik 6neme sahiptir. IHA'nin, belirlenen hedefleri ve rotalari takip edebilmesi,
gorev sirasinda gerektiginde rotayir degistirebilmesi ve etkili kararlar alabilmesi otonomi

yeteneginin bir gostergesidir.

Gérev Basarimi: iHA'nin kabiliyeti yiiksek olsa bile, 6ngériilen gérevin basariyla tamamlanmasi
beklenir. IHA'nin belirlenen gérevleri hedeflenen basari kriterlerine uygun olarak tamamlamasi,

gorev basariminin bir gdstergesidir.

Takim Becerisi: iIHA’nin yarismaci takim tarafindan yapilmasi zorunludur. Aksinin tespiti takimin
yarismadan elenmesine sebeptir. Teknik kontrol asamasinda bu silire¢ degerlendirmeye etki

edecektir.

***Geljstirilen IHA’nin yukarida belirtilen tiim hususlari icermesi beklenmektedir,
puanlamalar bu esaslara gore yapilacaktir. Aksi takdirde takimlar puanlamada eksik puan

alacaktir.

6. GENEL KURALLAR

Yarisma kurallari asagidaki gibidir:

1. Her takim, yaris komitesinin belirledigi kurallara ve hakem uyarilarina harfiyen uymak

zorundadir. Kural disi davrandigi tespit edilen takimlar yarisma disi birakilir.
2. Yaris komitesi uygun gordiigi yarisin tekrarini yaptirabilir.
3. Takimlar tiim itirazlarini genel “Uygulama Kilavuzu” kurallarina gére yapabilir.

4. Her takimda bir pilot ve bir gézlemci (yardimci pilot) olmak lzere en fazla iki 6grenci
bulunabilir.

5. iHA’lar FPV gozliik veya LCD ekranindan izlenerek kontrol edilemez.

6. Gozlemci, hakem talimatiyla birlikte iHA’y1 baslangic noktasina yerlestirme, yarisma
alanindan koordinat alma, yarisma sirasinda pilotun yani basinda durarak iHA’y1 gézle

takip etme ve gerektiginde sesle komut vererek (co-pilot) her turli destek olma
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gorevlerini ylritecektir.

7. Yarismanin icra edilecegi sehre gelecek takimlarin segimi, takimlardan istenen videolar
Uzerinden yapilacaktir. Videolarin secimi yarisma komitesi tarafindan sartnamenin 5.1
nolu baslikta belirtilen kriterlere gore yapilacaktir.

8. Video uzunlugu en az 4 dakika olmali. Videolarda iretilen iHA 5.1 nolu bashga gore
anlatilmahdir.

9. Uretim videolari YouTube’a takim adi ve yarisma kategorisinin adi yazilarak takimlar
tarafindan yiklenir. Yiiklenen videolarin linkleri kayit sistemi (izerindeki belirli alana
eklenir.

10. Yarismaya video génderiminden en yliksek puani alan ilk 30 takim yarismaya davet
edilir.

11. Yarismanin ilk glini sartnamenin 5.1 nolu bashgina goére tim takimlara teknik heyet
tarafindan puanlama yapilir. Bu puanlama takimin yari final ve finalde alacagi puanin
%50'sini olusturur. Teknik heyetten tam puan alan takim 50 puan almis olur. Bu
asamada alinan puanlar final etabinda da kullanilacaktir.

12. Teknik kontrollerin tamamlanmasindan sonra ilk giin uguslara gegcilir. Ugus sirasi random
olarak belirlenir. Bu sebeple tim takimlarin ilk ginden wucusa hazir olmasi
beklenmektedir.

13. Takimlarin ugus pas gecme hakki yoktur. Ugus sirasi geldigi halde ugusa c¢ikmayan
takimlar 1 ugus hakkindan vazgeg¢mis olur.

14. Ucus ve ucus gorevinden alinacak puan, teknik heyetten alinan puanla toplanarak final
etabina kalacak 6 takim belirlenir. Bir takim teknik kontrolden 50, ugustan 20, otonom
ucustan 10, gérevden 20 puan alabilir.

15. 30 takimdan her birinin 2 kez gérev alaninda ugus hakki vardir. 2 ucustan aldiklari en
yuksek puan final etabinin siralamasinin olusturulmasinda kullanilir.

16. Final etabina kalan her takim 2 ucus hakki daha elde eder. Uguslardan alinan en yiksek
puan ile Teknik Heyetin vermis oldugu puanin toplamiyla final etabinin 6dil alan
takimlariilan edilir.

17. Yarismalardaki ucus siralamasi kura ile belirlenecektir.

18. Her ugus éncesinde takimlarin iHA’si teknik kontrole alinarak ucusa uygun olup olmadigi

tespit edilir. Her takimin 2 ugus hakki oldugu igin 2 kez ugusa elverissiz gorilen takimlar
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diskalifiye edilir.

19. Kura siralamasina gore yarisma alanina davet edilen takimlar 15 dakika icerisinde teknik
kontrol kisminda yerlerini almak zorundadir. Gelmeyen takimlar ugus hakkindan
vazgecmis olur.

20. Teknik kontrolden gecen takimlara ugusa baslamak icin 15 dakika slire verilir. Slre
sonunda ucusunu baslatmayan takimlar her 2 dakika gecikme icin 1 puan silme cezasi
alirlar. Gecikme siresi 30 dakikayr gegcen takimlarin ugus hakki yanar. (Her takimin 2
ucus hakki oldugu unutulmamalidir.)

21. Ucusun otonom ya da yari otonom olarak yapilmasi takimlar icin 10 ek puan getirecektir.

22. 100 puan lzerinden gerceklesecek yarismada; ugusun 20, gorevin 20 puani vardir.

23. Ucusun tam olarak gerceklesmis sayilmasi icin IHA’nin belirlenen alan disina ¢ikmadan
stabil ugus sonrasinda hasarsiz bir inis yapmasi gerekmektedir.

24. Ucus sirasinda alan disina cikan [HA’larin tespiti ugus alani sinirlarinda bekleyen
isaretciler tarafindan yapilir. ilk ihlalden sonra gerceklesen her ihlal icin 1 puan silme
cezas! verilir. Uyari sayisi 6 olan takimlarin iHA’larini inise gecirmeleri istenir ve ugus
haklari son bulur.

25. Gorevin tam olarak yapilmis sayilmasi icin gérev mekanizmasindan birakilan toplarin
Oonceden belirlenen ve ucus Oncesinde yarisma alaninda isaretlenmis olan hedefleri
vurmasi beklenir. Toplarin yerdeki ilk temas ettikleri nokta hedefi vurma olarak kabul
edilir. Vurmanin gerceklesme durumunu hedef yakininda bulunan gorevliler ellerindeki
bayraklar ile tespit eder ve puanlayici heyete bildirir. 2 metre karelik hedefin icerisine
disen top hedefi vurmus sayilir. Hedefin her vurulusu 10 puandir. Hedefin her bir metre
uzakligina atilan toplardan gérev puani olarak 1 puan silinir. Ornek olarak hedeften 8

metre uzaga ilk temasini gerceklestiren top takima 2 puan kazandirir.

7. INSANSIZ HAVA ARAGLARININ TEKNiK OZELLIKLERI
1. Yarisa katilabilecek insansiz Hava Araci’nin kanat acikligi en fazla 2000 mm ve bastan sona
uzunlugu 2000 mm olmalidir. Yarisma éncesi yapilacak teknik kontrolde iIHA’nin belirtilen
boyutlara uygun olup olmadigi kontrol edilir.
2. IHA’nin agirlig), batarya ve diger tiim donanimlar dahil en fazla 6 kg olmaldir. Yarisma

oncesi yapilacak teknik kontrollerde iHA tartilacaktir.
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3. iHA’larda kullanilabilecek pervane capi iIHA’nin ihtiyaglari dogrultusunda secilebilir,
herhangi bir kisitlama yoktur.

4. [HA govdeleri kisisel 6zel tasarim olmalidir. Tamamen hazir alindigi tespit edilen iHA ve
takimi yarisma disi birakilacaktir.

5. Takimlar LiPo bataryalarini yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag) icinde muhafaza etmek

zorundadir. Yanmaz batarya torbasi bulunmayan takimlarin kaydi yapilmayacaktir.

8. GUVENLIK ONLEMLERI

1. Kumanda Uzerinde bulunan bir anahtar veya buton, iHA’y aktif/pasif (arm/disarm) hale
getirmek (zere ayarlanacaktir. Yarisma oOncesi bu o6zelligin kontroll yapilacak olup bu
ozelligi calismayan iHA ve takimi yarisma disi birakilacaktir.

2. IHA ile kumanda baglantisi koptugunda, ara¢ otomatik inis (land) yapacaktir (radio
failsafe). Bu ozelligin olup olmadigl yarisma 6ncesinde hakemler tarafindan kontrol
edilecektir. Bu 6zelligi ayarlanmamis iHA'lar yarisma disi birakilacaktir.

3. iHA yarisma alani sinirlari veya gériis alani disina ¢iktiginda, hakem talimat verdiginde,
pilot tarafindan IHA pasif hale getirilerek (disarm) disurilecektir.

4. [HA’larda yiksek akim verebilme o6zelligine sahip LiPo veya tiirevleri bataryalar
kullanilmaktadir. Bu bataryalar kimyasal olarak kararsiz yapida olup kolaylikla
patlayabilmektedir. Her takimin, bataryalarini tasimak icin yeterli sayida ve blyuklikte
yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag) bulundurmasi sarttir.

5. [HA (zerinde LiPo veya tiirevi bataryalarin takildigi fisler (plug) gerektiginde hakem
tarafindan cikarilabilecek sekilde yerlestirilecektir. Boylelikle acil durumda bataryanin
iHA’dan kolayca sokiilebilmesi saglanacaktir. IHA’nin tasarimi ve montajinda bu husus goz
onune alinmahdir.

6. Takimlara, iHA’larini test edebilmeleri icin yarisma bélgesi icerisinde 6zel bir test alani
tahsis edilecektir. Bu test alaninda bulunan hakemler test ucuslarini diizenleyecektir. Test
alani disinda (koridor, bahcge, vb.) ucus yaptigi tespit edilen takimlar uyarilacak ve her
uyari igin takima 2 ceza puani verilecektir. Gerektiginde, hakemlerin takdiri

dogrultusunda, IHA ve takimi yarisma disi birakilacaktir.
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9. YARISMA GENEL KURALLARI
e Takimlarin yapacaklari ugus siralamasi kura ile belirlenir. Yarisma dncesinde ilan edilir.

Takimlar, gruplama ve ugus sirasina itiraz edemez.

o Gergeklestirilecek gorevle ilgili kullanilacak her tiirlii malzeme ve ekipman temini takimin

sorumlulugundadir.
e Robot ekipleri; 3 6grenci ve 1 danisman 6gretmenden olusur.
e Kayit yaptiran batin takimlar, ugus 6ncesi teknik kontrole girmek zorundadir.

e Yarismalarin ilk glinii Teknik Kontrol, Tasarim Ergonomisi, Yenilik, Yerlilik vb. gibi alanlarda
yapilacak olan puanlamanin tamamlanmasi planlandigindan takimlarin tim hazirliklarini

onceden tamamlamis olmasi gerekir.

e Teknik kontrolde iHA, alaninda uzmanlar tarafindan agirlik bilesenleri, yapisal dayanim,

mekanik hareket yetenegi ve elektronik donanimlarin glivenligi agisindan kontrol edilir.

e Teknik kontrolde basarili olan takimlarin, ugus éncesi IHA’nin parcalarini sdkmesi veya

degistirmesi ucus glivenligi acisindan yasaktir.

e Ucus sirasini takip etmek takimlarin sorumlulugundadir. ‘Hazir olmama’ veya ‘teknik

kontrolden gecememe’ gerekgeleri kabul edilmez.

e Sira Bekleme Cadirlarina alinan takimlar, araglarinin son kontrollerini yaptiktan sonra
pervanelerini takarak hazir durumda beklerler. Sira bekleme cadirindaki takimlarin piste
¢agrilmasinda siralama yerine hazir olma durumlarinin gozetilmesi ilgili hakemin

takdirindedir. itiraz kabul edilmez.

e Yarismalar esnasinda yasanabilecek hava sartlari veya diger sebeplerle uguslarin
yetismeme ihtimali olustugunda, gerekli glivenlik tedbirleri alinarak alanin bir bélimiinde
bagka bir takim hazirlik yapabilir. Siradaki takimlardan, sinyal karismasi veya goriinti
kirliligi gibi sebeplerle diger takimdan rahatsizlik duyacak durumda olanlar, yarismalarin

ilk glinti bu durumu koordinatore bildirirler. Aksi halde mazeret kabul edilmez.

e Zaman kaybini 6nlemek igin ugus olmayan saatlerde sirasi yaklasan takimlarin alandan
koordinat alma, ihtiyag olan yardimci platformlarini yerlestirme/olusturma gibi hazirliklari

yapmasi gerekir. Anonslarla hazirlik calismalarinin yapilabilecegi saatler duyurulabilir.
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Duyurulari takip etmek takimlarin sorumlulugundadir.

e Takimlarin uguslarini, olcileri belirlenen alan icinde gerceklestirmeleri esastir. Belirtilen

alanin disina gikilmasi glivenlik nedeniyle yasaktir.

e [HA'nin tampon bolgeye gecmesi durumunda hakem giivenlik agisindan bir tehlike
hissederse ugusun durdurulmasini isteyebilir. Bu durumda aracin FAIL-SAFE moduna

gecirilerek glivenli inis yapmasi istenir.

e Yarismalarda ugus yuksekligi en fazla 120 metredir. Ancak glvenlik ve dogru gozlemleme

yapabilme adina uguslarin bu yikseklige cikmamasi 6nerilir.
e Takimlar, yarisma alanlarinda insan saghgi ve givenligini tehlikeye disurecek zararli

biyolojik, kimyasal vb. maddelerle ugus yapamazlar.

10. iLETiSIiM

Yarismacilarin  sorularini;  https://robot.meb.gov.tr/ sistemine giris yaptiktan sonra,

bilgilendirme menisiinden, kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori mesajlari
disinda gelen tim sorular cevapsiz kalacaktir ve bu durumdan sadece yarismaci takim
sorumludur. Her tirli sorunuzda latfen oncelikle yarisma kilavuzunu okuyunuz. Kilavuz,
olusabilecek hemen hemen tim sorulari cevaplayacak sekilde hazirlanmistir. Gerektiginde

kilavuzu tekrar ve dikkatlice okumak faydali olacaktir.
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SERBEST PROJE KATEGORI KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi
1.1. Amag

Orta ve ylksekogretim seviyesindeki mesleki ve teknik egitim 6grencilerinin bilgi ve
becerilerini, hayallerini, girisimci bilimsel disinceyle gercege donlstirerek bunlari
sunabilecegi bir ortam olusmasi igin Uluslararasi Robot Yarigmalari igerisinde Serbest
Kategoride Robot Proje Yarismasi diizenlenmektedir.

“Serbest Proje" kategorisi, asagidaki becerilere hitap etmektedir:

e Yenilikgilik: Ogrencilerin hayal giiglerini ve yenilik¢i diisiinme kapasitelerini kullanarak
Ozglin fikirler iretmelerine olanak saglar.

e Bilimsel Diisiinme ve Problem Cézme: Bilimsel yontemlerle sorunlari analiz etme,
¢6zim yollari tasarlama ve uygulama becerisini destekler.

e Teknik ve Miihendislik Becerileri: Robotik ve elektronik alanlarinda teknik bilgi ve
uygulama becerilerini gelistirme firsati sunar.

o Girisimcilik: Ogrencilerin 6zgiin fikirlerini projelere donustirerek girisimci  bir
yaklasimla sunmalarini tesvik eder.

e Takim Calismasi ve s Birligi: Projeler genellikle ekip calismasiyla gerceklestiginden,
ogrencilerin takim igi iletisim, rol paylasimi ve is birligi becerileri gelisir.

e Proje Yénetimi ve Organizasyon: Proje sireclerini planlama, zaman yonetimi ve
hedefe ulasma becerilerini kapsar.

e Sunum ve lletisim Becerileri: Ogrencilerin projelerini etkili bir sekilde sunmalarina ve
fikirlerini ifade etmelerine olanak tanir.

e Arastirma ve Gelistirme (Ar-Ge): Belirli bir konuyu derinlemesine arastirarak teknolojik
ve bilimsel ¢6ziimler gelistirme becerisi kazandirir.

e Disiplinlerarasi Calisma: Farkh alanlardaki bilgi ve becerileri (6rnegin, yazilim, mekanik,
elektrik, tasarim) bir araya getirerek entegre projeler olusturmayi destekler.

e Ozgiiven ve Motivasyon: Kendi fikirlerini hayata gegirip sunma siireci, 6grencilerin 6z

glivenlerini artirir ve onlari daha bilyuk projelere motive eder.
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Bu kategori, 6grencilerin hem bireysel yeteneklerini hem de takim calismasiyla ortak liretim

yeteneklerini gelistirmelerine blylk katki saglar.
2. PROJE KONULARI

17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Serbest Proje Kategorisi 4 grupta dilizenlenecektir.
Bunlar:

e |kiz Dénlisiim (Dijital ve Yesil Déniisim)

e Yapay Zeka Destekli Robotlar ve Otonom Sistemler

e Cevre ve Enerji Teknolojileri

e Sosyal Sorumluluk ve Yardim Teknolojileri
2.1. ikiz D6niisiim (Dijital ve Yesil Déniisiim)

Dijital dontsim ve vyesil dondsim sireglerini entegre eden projeler, c¢evresel
surdirdlebilirligi artirirken ayni zamanda teknolojik yeniliklerle verimlilik ve rekabet gliclinii

gelistirmeyi hedefler.

Basvurularda, dijital teknolojilerin cevresel etkileri en aza indirmek icin nasil kullanildigini,
enerji ve kaynak tiketiminin optimize edildigini, karbon ayak izinin azaltildigini ve yesil
ekonomiye gegcisi destekleyen somut adimlarin atildigini agikga gostermelerini bekliyoruz.
Proje Onerilerinin, hem c¢evre hem de teknoloji boyutunda vyenilikgi, uygulanabilir ve

Olgeklenebilir ¢6ziimler sunmasi kritik bir Sneme sahiptir.
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2.2. Yapay Zeka Destekli Robotlar ve Otonom Sistemler

Yapay zeka teknolojilerini entegre ederek otonom karar alma, analiz yapma ve gorev

yuritme kabiliyetine sahip robotlar ve sistemler gelistirmeyi hedefleyen projelerdir.

Basvurularda, yapay zeka ile robotik sistemlerin nasil bir araya getirildigi, bu sistemlerin
endustriyel sureclerin iyilestirilmesi, glvenlik artinmi veya gunlik yasamdaki zorluklarin
¢6zimuine nasil katkida bulundugu detayli bir sekilde agiklanmalidir. Projelerin, yenilikgi
algoritmalar, veri analitigi ve otonom calisma yeteneklerini icermesi, ayni zamanda insan-

robot etkilesimi veya sistem glivenligi gibi unsurlarda fark yaratmasi beklenmektedir.
2.3. Cevre ve Enerji Teknolojileri

Dogal kaynaklarin korunmasi, c¢evresel etkilerin azaltilmasi ve surdurilebilir enerji

¢Ozliimlerinin gelistirilmesine odaklanan projelerdir.
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Basvurularda, yenilenebilir enerji Uretimi, enerji depolama, enerji verimliligi veya cevre
koruma teknolojilerinin nasil yenilik¢i bir sekilde ele alindig1 ve uygulandigi detayli bir sekilde
aciklanmalidir. Projelerin, karbon emisyonlarini azaltma, kaynak kullanimini optimize etme,
atik yonetimi ya da dongisel ekonomiyi destekleme gibi somut cevresel faydalar saglamasi
beklenmektedir. Ayrica, bu teknolojilerin sosyal ve ekonomik sirdirulebilirlige katki

saglamasi 6nemli bir degerlendirme kriteridir.
2.4. Sosyal Sorumluluk ve Yardim Teknolojileri

Toplumsal sorunlara ¢6zim Uretmek, dezavantajli gruplar desteklemek ve sosyal faydayi

artirmak amaciyla teknolojinin etkin bir sekilde kullanildigi projelerdir.

Basvurularda, gelistirilen teknolojilerin toplumsal esitsizliklerin giderilmesi, erisilebilirlik,
egitim, saglik, afet yardimi veya insani yardim gibi alanlarda nasil bir etki yarattigi ve sosyal
sorumluluk hedeflerini nasil destekledigi detayl bir sekilde agiklanmalidir. Projelerin,
yenilik¢i ve strdurilebilir ¢oziimler sunmasi, 6lcllebilir sosyal etkiler yaratmasi ve toplumda

farkindalik olusturarak kalici bir fayda saglamasi beklenmektedir.
3. Yarisma Formati ve Degerlendirme Kriterleri.
3.1. Bagvuru Siireci

Yarisma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen sire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan projeler katilabilecektir.
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3.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
3.2.1. Yarigma Asamalari:

Yarisma slreci, projelerin hazirlanmasi, sunulmasi ve jiri degerlendirmesi ile siralamanin
belirlenmesi seklinde ilerler. ilk olarak, yarismacilar proje raporlarini hazirlayarak Uygulama
Kilavuzu’nda belirtilen tarihe kadar robot.meb.gov.tr sistemine ylkler. Juri tarafindan yapilan
on degerlendirme sonucunda finale kalan projeler belirlenir ve duyurulur.

Finale kalan yarismacilar, projelerini poster, brosir ve gerekiyorsa 3 boyutlu tasarim
modelleri ile destekleyerek hazirlar. Sergi salonunda sergilenen projeler, jlri karsisinda
yapilan sunumlarla degerlendirilir. JUri tarafindan projelere verilen puanlara gore siralama

olusturur.
3.2.2. Degerlendirme ve Puanlama Sistemi

e Plana uygun olarak hazirlanmis oldugu belirlenen projeler once ilgili teknik ekip
danismanlari tarafindan, “Serbest Proje Raporu” (zerinden 6n degerlendirmeye
alinacaktir. Bu degerlendirmede eksiklik goriilen projeler icin teknik ekip tarafindan ek
surre verilebilir.

e Projelerin, Ogrencilerin 6zglin disilincelerinden kaynaklanmis, kendileri tarafindan
sekillendirilmis, danisarak ama kendi bilgi ve becerileri ile tamamlanmis olmasi
beklenmektedir. Boyle olmadigl belirlenen projelerde, proje sahibi Ogrenciler ve
danismanlar yarismadan eleneceklerdir.

e Serbest proje kategori jiri yeleri, TUBITAK tarafindan (iniversitelerimizden secilecek
O0gretim elemanindan olusacaktir.

e Finale c¢agirilan projeler sergi alaninda kendilerine ayrilan masa/bolimlerde
katihmcilara projelerini sergileyeceklerdir. Projeler dnceden haber verilmeksizin ve
denetim yaptiklari ifade etmeksizin iki bagimsiz denetgi tarafindan denetlenecektir.

Denetmenler projeleri;
o Yarismacilarin stantlarina gelen ziyaretgiler icin yaptiklari, projenin tanitimi ve
sunum performansi (10 P)

o Projeyi aciklayici poster ve brostrler (10 P)

konularinda puanlama yapacaklardir.
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e Serbest proje kategori robotlari/projeleri, her alanin jiri Gyeleri tarafindan asagidaki
kistaslar g6z o©ninde bulundurularak toplam seksen (80) puan {zerinden
degerlendirilecektir;

o Inovasyon (15 P)

o Tasarim (Performans, Maliyet, Basitlik) (15 P)
o Uygulanabilirlik (15 P)

o Projenin Gincelligi (15 P)

o Sunum Performansi (20 P)

Degerlendirme Kriterleri Stant Degerlendirmesi | lJiiri Degerlendirmesi

Ziyaretcgiler icin  yapilan, projenin  tanitim 10

performansi

Projeyi aciklayici poster ve brostrler 10

inovasyon 15

Uygulanabilirlik 15

Tasarim (Performans, Maliyet, Basitlik) 15

Projenin Guncelligi 15

Sunum Performansi 20
Ara Toplam 20 80

Genel Toplam 100

e Yukaridaki puanlama tablosu géz 6nline alinarak bagimsiz denetgiler tarafindan verilen
puanlar ve jiri heyeti tarafindan verilen puanlar toplanip degerlendirme puani olarak
ilan edilecektir. Yarismanin birinci, ikinci ve Gglncileri belirlenecektir.

e Degerlendirme sonucunda puan esitligi durumunda jiri, yarismacilari yeniden sunum

yapmak Uzere tekrar ¢agirabilir.
3.3. Gorevlerin Tanimlari

e Serbest proje kategorisine ortadgretim, on lisans ve lisans 06grencileri
katilabileceklerdir.

e Yarismaya katilacak ekipler genel kurallar gcergevesinde belirlenir.

e Tum vyarismacilar, http://robot.meb.gov.tr  adresinde vyapilacak duyurulari takip
etmekle ylikumludurler.

e TUm belgelerin istenilen zamanda ve formatta doldurulup sisteme vyiklenmesi

yarismacilarin sorumlugundadir.
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e TUm vyarismacilar, 6n degerlendirme icin proje raporlarini Uygulama Kilavuzu’'nda
belirtilen tarihe kadar robot.meb.gov.tr adresinden sisteme yikleyeceklerdir.

e On degerlendirme sonuclarina gore, finale kalan projeler Uygulama Kilavuzu’nda
belirtilen tarihte belirlenecek ve http://robot.meb.gov.tr adresinde duyurulacaktir.

e On degerlendirme sonucunda final yarismasina davet edilen yarismacilar projelerinin
poster, brosir, sunum aciklayici metin ve gerekiyorsa 3 boyutlu tasarim modellerini
olusturmak zorundadir.

e Projeler sergi salonunda sergilenecektir. Projenin sunum salonuna tasinmasi
yarismacilarin sorumlulugundadir.

e Her yarismaci en fazla 10 dakikallk proje sunumunu ve video/slayt gosterisini
belirlenen kura siralamasiyla jiri tyelerine yapmak zorundadir.

e Sunum sirasinda gerekli olan bilgisayar ve projeksiyon cihazi vb. techizat organizasyon
tarafindan temin edilecektir. Bunlarin disinda kullanilmasi éngorilen teknik donanim
yarismacilar tarafindan temin edilecektir.

e Yarismacilar basvuru yaparak;

o Projenin konusunun seciminde, soruna yaklasimlarinda, dislince ve uygulamada
tamamen kendi fikirlerini, bilgi ve becerilerini kullandigini,

o Karsilagilan problemlerde danisman 6gretmen ve ilgili kisilerden sinirli yardim
aldigini,

o Projenin tamamen kendilerine ait oldugunu,

o Bu vyarismanin son basvuru tarihinden ©nce ayni projeyle baska bir proje
yarismasina katilmadigini,

o Uygulama kilavuzunda belirtilen kurallara uygun olarak hazirladigini kabul etmis

sayilirlar.
3.4. Diskalifiye Durumlari

e Ayni ya da baska isimlerle ve/veya ayni ya da benzer icerikle (konuyla) herhangi bir
proje yarismasina, bu yarismanin son basvuru tarihinden 6nce katilmis veya basvurmus
olan projeler bu yarismaya katilamaz. Son basvuru tarihinden 6nce ayni projeyle baska
bir yarismaya katildigi ya da basvurdugu belirlenen projeler, hangi asamada olursa

olsun yarismadan eleneceklerdir. Varsa kazanilmis haklari geri alinacaktir.
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e TUBITAK Ortadgretim Ogrencileri Arastirma Projeleri Yarismasi’na katilan &grenciler
ayni proje ile basvurulari gecerli sayllmaz.
e Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordigi durumlarda kurallari degistirme

hakkina sahiptir.
3.5. Giivenlik Onlemleri

Serbest Proje Kategorisi kapsaminda sergilenecek projelerin givenligi, hem katilimcilar hem
de organizasyon agisindan buyidk 6nem tasimaktadir. Bu nedenle asagidaki givenlik

onlemleri alinacaktir:
3.5.1. Prototip ve Cihaz Giivenligi

e Sergilenen prototip veya cihazlarin zarar gérmemesi ve glvenli bir sekilde ¢alismasi igin
gerekli tim onlemler yarismacilar tarafindan alinacaktir.

e Prototiplerde kullanilan ekipmanlar giivenli olmali, 6zellikle kesici veya sivri uglu
parcalara dikkat edilmeli, gerektiginde koruyucu kaplamalarla desteklenmelidir.

e Elektrik ile calisan projelerde, kisa devre ve asiri Isinmayl 6nlemek icin devre

elemanlarinin dizenli calismasi saglanmali ve glivenlik kontrolleri yapilmalidir.
3.5.2. Elektrik ve Enerji Guvenligi

e Her stantta bir elektrik prizi bulunacak, yarismacilar enerji ihtiyaglarini buna goére
planlayacaktir.

e Uzatma kablolari ve adaptor kullanimi gerekiyorsa, bu ekipmanlar standartlara uygun
olmali ve herhangi bir glivenlik riski tagimamalidir.

e Elektrik kagagl veya devre arizasi gibi sorunlarin dnlenmesi igin projelerde kullanilan
enerji kaynaklari 6nceden test edilmis olacaktir.

e Elektrik arizalarinda yetkililere bilgi verilmeli ve yarismacilar miidahale etmemelidir.
3.5.3. Yarigmaci Giivenligi

e Yarismacilar, projelerini tasirken veya kurarken dikkatli olmali ve agir veya hassas
parcalarin tasinmasinda guivenlik kurallarina uymalidir.

e Elektrik veya mekanik aksamlarla ¢alisirken koruyucu ekipman kullanilmalidir.

e Yarisma sirasinda projeye yapilacak miuidahaleler ©nceden onaylanmali ve

organizasyonun bilgisi dahilinde olmahdir.
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3.5.4. Ziyaretgi Giivenligi

e Projelerin sunumu sirasinda ziyaretgcilerin glvenligini saglamak icin tim prototiplerin
calisma alani agikga isaretlenecektir.

e Hareketli pargalarin bulundugu projelerde givenlik bariyerleri veya uyari levhalari
kullanilacaktir.

e Proje sergisi sirasinda kuglk cocuklarin veya yetkisiz kisilerin cihazlara midahale

etmesi 6nlenmelidir.
4. Sergi ve Sunum Alani
4.1. Sergi Alani

e Her proje icin yeterli genislikte bir masa olacaktir.

e Masanin lizerinde proje sergilenebilecektir.

e Her masada 2 sandalye olacaktir.

e Her stantta bir adet elektrik prizi olacaktir.

e Stantlarda takim adi ve proje adi acikca gorulebilir bir sekilde masanin veya standin

Uzerinde belirtilecektir.
5.2. Sunum Alani

e Projeksiyon Cihazi veya LED Ekran
e Ses Sistemi

e Bilgisayar

e Sunum Platformu

e ihtiyac halinde Elektrik Prizleri ve Uzatma Kablolari
5. iletisim
5.1. Bize Ulasin:

Yarisma basvurulari ve Serbest Proje Kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Bagvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka

okunmasi gerekmektedir.
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Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menusiinden kategorilerini secerek sormalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara

cevap verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.
6.1. 5.2. Sik Sorulan Sorular

e Basvuru icin gerekli sartlar nelerdir?
Basvurular, Uygulama Kilavuzu'nda belirtilen sartlara gére yapilmalidir. Katilimcilarin,
belirtilen basvuru tarihine kadar projelerini robot.meb.gov.tr adresine yuklemeleri
gerekmektedir.

e Yarismaya nasil katilabilirim?
Katihm icin yarisma sistemine (robot.meb.gov.tr) proje raporunu ve diger gerekli
belgeleri yliklemeniz gerekmektedir. Detayl basvuru sireci, Uygulama Kilavuzu'nda
aciklanmugtir.

e Proje raporunun icerigi hakkinda bilgi alabilir miyim?
Proje raporu, gelistirdiginiz projenin tim detaylarini icermelidir. Bu, kullanilan
teknolojiler, proje hedefleri, yenilik¢i unsurlar ve ¢evresel/sosyal faydalari gibi bilgileri
kapsar. Rapor, belirli bir formatta ve belirli bir uzunlukta olmalidir.

¢ Finale kalan projeler nasil segilecek?
On degerlendirme, proje raporlarinin incelenmesiyle yapilacaktir. Finale kalan
projeler, robot.meb.gov.tr adresinde duyurulacaktir. Finale kalan projeler, poster,
brosir ve gerekiyorsa 3D tasarim modelleri ile sunulmalidir.

e Projeler ne sekilde sunulacak?
Finale kalan projeler, sergi salonunda jliri Gyelerine sunulacak. Katilimcilar, projelerini
poster, brosiir ve gerekli 3D modellerle destekleyerek sunmalidir. Sunum sirasinda
projeler hakkinda detayli bir acgiklama vyapilacak ve jiri tarafindan
degerlendirilecektir.

e Yarigmaya kimler katilabilir?
Yarismaya, Uygulama Kilavuzu'nda belirtilen sartlari saglayan tim katihmcilar

basvurabilir.
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e Jiiri nasil degerlendiriyor?
Juri, projeleri gesitli kriterlere goére degerlendirir. Birbirlerinden bagimsiz puanlama

yapan Juri Gyelerinin puanlarinin ortalamasi alinarak Jiri puani belirlenmektedir.

Bu kriterler, inovasyon (15 P)

Tasarim (Performans, Maliyet, Basitlik) (15 P)
Uygulanabilirlik (15 P)

Projenin Gincelligi (15 P)

Sunum Performansi (20 P)
e Proje igin bir buitce sinirlamasi var mi?

Projelerin bitcgesi konusunda bir sinirlama olmayabilir, ancak projelerin gergekgi ve

uygulanabilir olmasi beklenir.

e Projemi daha 6nce baska bir yarismada sundum, bu bir sorun olur mu?
Projelerin daha o6nce baska bir yarismaya katilmis olmamasi sartlar arasinda yer
almaktadir. Projelerin orijinal olmasi ve 06zgin bir ¢6zim sundugundan emin
olunmalidir. Basvuru sartlarini dikkatlice kontrol etmek énemlidir.

e Basvuru tarihini kagirirsam ne yapmaliyim?
Basvuru tarihini kagirmaniz durumunda, maalesef basvurunuz gecerli olmayacaktir.
Basvurularin zamaninda vyapilmasi Onemlidir. Uygulama kilavuzunda belirtilen

tarihlere dikkat etmenizi 6neririz.
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EK-1 Serbest Proje Kategorisi Rapor Sisteme Yiiklenirken Dikkat Edilecek Hususlar

17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Serbest Proje Kategorisi kapsaminda hazirlanacak olan
proje raporlari, jiri tarafindan 6n eleme asamasinda detayl bir sekilde puanlanacaktir. Bu
nedenle, raporun belirlenen format ve icerik dogrultusunda hazirlanmasi biyik 6nem
tasimaktadir. Rapor, projenin kapsamini, yenilik¢i yonlerini, yontemlerini ve beklenen
sonuglarini agik bir sekilde ifade etmeli ve asagidaki bolimleri igcermelidir. Gerektiginde
gorsel 6gelerle (sema, grafik, fotograf vb.) desteklenerek daha anlasilir hale getirilmelidir.
Ozet
Bu bolim, projenin genel cercevesini ve temel amacini 6zetleyen bir giris niteliginde
olmaldir. Ozet, Serbest Proje fikrinin hayata gegirilmesi icin izlenen yéntem ve metotlari,
kullanilan modelleme, similasyon, test, prototip Uretimi gibi dogrulama siireclerini
aciklamalidir. Ayrica, elde edilen veya elde edilmesi beklenen sonuclar, projenin sagladigi
katkilar ile birlikte ifade edilmelidir. Ozet bolimdi, kisa, anlasilir ve etkili bir anlatim sunmali;
kelime sayisi 250’yi ge¢gmemelidir.
Amacg
Bu béliimde, projenin ortaya konulmasindaki temel hedefler detaylandirilmahdir. Ozellikle su
sorulara cevap verilmelidir:

e Serbest Proje kategorisine baslanilmasinin temel gerekgesi nedir?

e Proje basarih bir sekilde tamamlandiginda hangi faydalar saglanacaktir?

e Projenin sonuglari nerede ve hangi amagla kullanilacaktir?

e Ekonomik agidan projeye yonelik degerlendirmeler (6rnegin, maliyet analizi, rekabet

edebilirlik, tasarruf orani ve fayda/maliyet orani) somut verilerle agiklanmalidir.
e Proje ciktisinin sektore, ulusal diizeydeki kuruluslara veya llkeye saglayacag katkilar
detayli bir sekilde ifade edilmelidir.

Bu bolim, projenin yalnizca teknik degil, ayni zamanda ekonomik ve toplumsal degerini de
ortaya koymahdir.
Serbest Projenin icerdigi Yenilik Unsuru

Projenin yenilikci yonleri agik¢a vurgulanmalidir. Bu bélimde su noktalar ele alinmalidir:
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e Proje fikri, uluslararasi, ulusal veya firma diizeyinde yenilik kategorilerinden hangisine
dahil edilmektedir?
e Proje ciktisi olan Uriin, yontem veya siireg, mevcut ¢éziimlere kiyasla hangi yonlerden
farklilik veya Ustlinlik gostermektedir?
e Projenin ara veya nihai ciktilarinin patent, endistriyel tasarim gibi fikri milkiyet haklari
acisindan degerlendirilme potansiyeli var midir?
e Daha once alinmis tesciller ile projenin farkliliklari veya Ustinltkleri nelerdir?
Bu boluim, yenilikgi yaklasimlarin projenin degerine nasil katkida bulundugunu somut
orneklerle ifade etmelidir.
Serbest Proje Hazirhk Asamasinda Kullanilan Yéntem ve Metotlar
Projenin hayata gegirilmesinde kullanilan yéntemler, metotlar ve araglar bu bélimde ayrintili
bir sekilde aciklanmalidir. Su noktalar tizerinde durulmalidir:
e (CoOzlim icin izlenen yol ve kullanilan teknikler nelerdir?
e Modelleme, similasyon, test ve prototip Uretimi gibi dogrulama slregleri nasil
gercgeklestirilmistir?
e Projenin ciktilarinin dogrulugunu veya gecerliligini test etmek icin yapilan faaliyetler
nelerdir?
Bu bolim, projenin teknik altyapisini ve siire¢ yonetimini agiklayarak, kullanilan yaklasimlarin
bilimsel dayanaklarini ortaya koymalidir.
is, Siireg ve Planlama
Projenin uygulanma asamalarinda izlenen plan ve sire¢ yonetimi bu bélimde agiklanmahdir.
Su unsurlar ele alinmalidir:
e Proje kapsaminda yurutilen faaliyetler nelerdir ve bu faaliyetler hangi zaman diliminde
gerceklestirilmistir?
e Gorev dagilimi nasil yapiimistir ve sorumluluklar nasil belirlenmistir?
e Proje takvimi ve silrecin yonetimine iliskin planlamalar goérsel materyaller (6rnegin
Gantt semasi) ile desteklenerek ifade edilmelidir.
Bu boliim, projenin organizasyonel yapisini ve slire¢ boyunca izlenen stratejik planlamayi net

bir sekilde gostermelidir.
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Sonug
Bu bollimde, projenin sonunda elde edilen veya elde edilmesi beklenen sonuglar
degerlendirilmeli ve yorumlanmalidir. Ozellikle su sorulara yanit verilmelidir:

e Proje sonugclari hedeflenen amaclarla nasil bir iliski icerisindedir?

e Projenin uygulanabilirligi ve sektorel katkilari nelerdir?

e Eger proje ciktilari endulstride uygulanmissa, bugiine kadar elde edilen veriler ve

sonuglar bu bolimde sunulmahdir.

Bu degerlendirmeler, projenin gercek hayattaki etkisini ve uygulama potansiyelini ortaya
koymaldir.
Faydalanilan Kaynaklar
Bu bolim, projenin hazirlanmasinda yararlanilan tiim kaynaklarin listelendigi bolimdir.
Kullanilan kitaplar, makaleler, teknik raporlar, cevrimici kaynaklar ve diger referanslar

uluslararasi standartlara uygun bir sekilde kaynakga formatinda verilmelidir.
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1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Tema

Bu yarismada hem su alti derinliklerinde hareket kabiliyetine sahip robotlar tasarlayarak
muihendislik harikasi yeteneklerinizi sergileme firsati bulacaksiniz hem de teknolojiyi insanlik
ve doga yararina kullanmanin deneyimini yasamis olacaksiniz. Gergek diinya problemleri
lzerine odaklanan bu yarismadaki gorevler; tasarladiginiz robotlarin hassas kontrol
kabiliyetini, yapay resifler olusturarak ekosisteme katki saglama potansiyelini ve kirliligi tespit
edip giderme becerisini test edecektir. Bu slire¢ su alti teknolojileriyle ekosistemin
korunmasini  ve bilimsel arastirmalara katki saglayacak robotlar gelistirmenizi

destekleyecektir.

1.2. Amag¢

Su Alti Robotlari (SAR) Yarismasi, 6grencilerin glinlimiiz teknolojilerini kullanarak su altinda
verilen gorevleri vyerine getirebilecek insansiz araclar tasarlamalarini  saglamayi
amaclamaktadir. Yarisma, gelecegin teknolojisi olarak goérilen insansiz araglarin
gelistiriimesini desteklemekle birlikte, su alti gorevlerini gercgeklestirebilen teknolojik
calismalarin ve Ar-Ge slireclerinin ortadgretim ve Universite diizeyinde yayginlastirilmasini da
amaclamaktadir. Bu slirecte, 6grencilerden bilgiye ulasmalari, bu bilgiyi etkili bir sekilde
kullanmalari, karsilastiklari sorunlari analiz ederek ¢6ziim Uretmeleri ve yeni teknolojilere

erisim saglamalari beklenmektedir.

2. YARISMA OZELLIKLERI
MEB Su Alti Robotlari Yarismasi’nda, yarismaci takimlardan su altinda hazirlanacak olan
parkurda hareket kabiliyetine sahip, sirikleme ve tasima gorevlerini yerine getirebilecek

insansiz su alti araci tasarlamalari beklenmektedir.

17. Uluslararasi MEB Robot Su Alti Robotu (SAR) kategorisine basvuracak yarismacilarimiz,
yarisma basvurulari ve kategoriyle ilgili genel kurallarin yazili oldugu Uygulama Kilavuzu’'nu

https://robot.meb.gov.tr adresi “Organizasyon” menusinden mutlaka okunmalidir. MEB

SU ALTI ROBOTLARI (SAR)
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Robot Yarismalari internet sayfasindaki duyurulari ve Su Alti Robotlari (SAR) kategorisindeki

icerikleri diizenli olarak takip etmeyi litfen unutmayiniz!

2.1. Puanlama, Degerlendirme, Yarisma Parkurlari ve Gorev Objeleri

)
d

Resim 3.1: Su Alti Robotlari Yarismasi Havuz ve Gérev Gériiniimii

Yarisma; derinligi 140cm, eni 1250cm ve boyu 2500cm bir havuzun igerisinde
gerceklestirilecektir. Havuz icerisine baslangi¢c ve bitis alanlarini belirleyecek platformlar
yerlestirilecektir. Gorevlerin gerceklestirilecegi yarisma parkur alani, yarisma O©ncesi
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Her takim, baslangi¢c noktasina konumlandiktan sonra

hakemin vyarismayl baslatmasiyla birlikte baslangic noktasindan gecerek yarismaya

baslayacaktir.

Yarismaci takimlarin su alti araglarindan doért farkli gérev yapmalari beklenmektedir. Bu
gorevlerin oncelik sirasi bulunmayip her gorev kendi icinde bir puanlamaya tabidir. Bu
gorevlerden birisi havuz zemininden yerlestirilmis boru icerisinden gegme goérevidir. Bir diger
gorev havuz zeminine yerlestirilmis goérinimi sehpaya benzeyen platformda bulunan

bosluklara uygun gorev objelerini yapay akintiya ragmen yerlestirme gorevidir. Bir diger

SU ALTI ROBOTLARI (SAR)
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gorev ise su alti robotunun, ¢ adet silindir seklindeki topu sirasi fark etmeksizin “U” sekline
benzeyen alana toplama gorevidir. Son gorev olarak da zemine vyerlestirilmis Gg farkli
Olcllere ve sekle sahip gorev objesini bulunduklari yerlerinden alip tg farkli ylkseklige sahip
sehpa gorinimli platform Uzerine tasima gorevidir. Resim 3.2’de yarisma parkuruna ait

resim gorilmektedir.

Resim 3.2: Su Alti Robotu Yarisma Parkuru

2.1.1. Samandirali Baglangig ve Bitig Platformlari

Takimlarim hazirlik sirelerinin ardindan su alti robotu, Baslangi¢c Samandira Platformu’ndan
gecerek yarisma parkuruna girmis sayilacaktir ve yarisma siiresi baslatilacaktir. Takimlara
verilen hazirhk zamani igerisinde, aracin baslangic samandirasinin 6nlinde yarismaya
baslamaya hazir bir sekilde bulundurulmasi beklenmektedir. Hakemin yarismayi
baglatmasinin ardindan yarisan takimlardan beklenen, yarisma zamani igerisinde gorevleri
tamamladiktan sonra Bitis Samandira Platformu’nu ge¢meleridir. Resim 3.3’te baslangic

samandira platformu, Resim 3.4’te bitis samandira platformu gosterilmistir.

SU ALTI ROBOTLARI (SAR)
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Resim 3.3: Baslangi¢ Samandira Platformu Resim 3.4: Bitis Samandira Platformu

Resim 3.3 ve Resim 3.4te bulunan samandira platformlarindaki samandiralarin havuz
zemininden yiksekligi 1000 mm, iki samandira merkezi arasindaki mesafe ise 860 mm

olacaktir.

Baslangic ve bitis samandira platformundan gecen araclara puan eklemesi yapilmayacakken
bitis samandira platformundan gegen araglarin yarismayi bitirme zamani, o an kronometre
ekraninda yazan zaman olarak hakemler tarafindan kabul edilecektir. Su alti robotunun
herhangi bir ayritinin bitis samandira platformundan ge¢mesi bitirme zamanini

belirleyecektir.

2.1.2. Boru igerisinden Gegme Gorevi
Bu gorevde yarismacilarin su alti robotlari; zemine yerlestirilmis i¢ capi 800mm, uzunlugu
1300mm olan ici bos silindir borunu bir ucundan icerisine girip diger ucundan c¢ikmasi

beklenmektedir.

Bu gorevde, robotu boru icerisinden gecip borunun diger ucundan tamamen c¢ikarmayi
basaran takimin puanina 10 puan eklenecektir. Su alti robotunun takozlarla desteklenen
boru platformunu yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
Boru igerisinde gegmemek, takimlarin bitis ¢izisine ulasmasina ve yarismayi tamamlamasina

engel degildir. GOreve ait gorsel Resim 3.5'te gosterilmistir.
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Resim 3.5: Boru Icinden Ge¢cme Gérevi

2.1.3. Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gorevi

Bu gorevde su altinda calisan bir motor yardimiyla yapay bir akinti olusturulacaktir. Olusan
akintiya ragmen yarismacilarin su alti robotlari; zemine yerlestirilmis sehpa goriniimiine
sahip bir platform Uzerine acilmis eskenar lggen ve kare bosluklar icerisine, eskenar ligcgen
ve dikdortgen prizma seklinde olan objeleri uygun bosluklara yerlestirecektir. Goéreve ait

gorsel Resim 3.6’da gosterilmistir.

Resim 3. 6: Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gérevi

SU ALTI ROBOTLARI (SAR)
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Gorev objelerinin Gzerinde bulundugu sehpa gorinimli platformun havuz zemininden
ylksekligi 105 mm, daire capi ise 1000 mm, platform kalinligi ise 5 mm’dir. Platforma ait

teknik Resim 3.7’de gosterilmistir.
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Resim 3.7: Platform teknik resim ¢izimi (milimetre cinsinden)

Platform {izerinde duran ve bosluklardan gegirilmesi beklenen eskenar lg¢gen ve dikdortgen
prizmalarinin ylkseklikleri ise 50 mm’dir. Gérev objelerine ait 6l¢ller asagidaki Tablo 3.1’de

verilmistir.

Tablo 3.1: Eskenar licgen ve dikdértgen prizma objelerin él¢iileri

Obje Ust Yiizey Kenar Uzunluklari Yiikseklik(mm)

Eskenar Uggen Prizma Eskenar liggen kenari 150 mm 50

Kare Prizma Kare kenari 120 mm 50

Yapay akinti olusturmak icin firgasiz dogru akim (BLDC) motoru kullanilacaktir. Motor
pervane merkezinin havuz zemininden yiiksekligi 250mm (£30mm) olacaktir ve Resim 3.9'da
gosterilmistir. Motor pervanesi obje yerlestirme platformunun merkezine bakacak sekilde
yerlestirilecek olup sehpa gapina teget olan uzakhgl ise 800mm (x50mm) olacaktir Resim
3.10'da gosterilmistir. Resim 3.8’de yapay akinti olusturacak diizenege ait gorsel

paylasiimistir.
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Resim 3.8: Yapay Akinti Motoru Platformu

Resim 3. 9: Motor pervane merkezinin havuz zemininden yliksekligi

Resim 3. 10: Motor pervanesinin obje yerlestirme sehpasina olan uzakligi
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Bu gorevde yarismaci takimin robotunun; tiggen bosluga liggen prizma objesini, kare bosluga
ise kare prizma objesini, yapay su alti akintisina ragmen yerlestirmesi beklenmektedir. Her
bir objenin uygun bosluga yapay su alti akintisina ragmen yerlestirmesi takim puanina 15
puan ekleyecektir. Yapay su alti akintisini yapacak motor platformu, takimlarin su alti robotu
tarafindan yerinden oynatilirsa, gérev objelerinin uygun bosluga yerlestiriime sarti saglansa
da takimlara puan eklemesi yapilmayacaktir. Su alti robotunun platformu devirmesi veya
yapay akinti motorunu yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
Bu gorevi yapmamak takimlarin bitis cizisine ulasmasina ve yarismayi tamamlamasina engel
degildir.

2.1.4. Su Altinda istenmeyen Objeleri Toplama Gérevi

Bu gorevde yarismacilarin su alti robotlari; temsili olarak su altinda isikli samandiralarla
cevrelenmis alan igerisinde su alti yasamini olumsuz etkiledigi distiniilen objeleri toplama
gorevi gerceklestirecektir. Géreve ait gorsel Resim 3.11'de gosterilmistir. Resim 3.11’de

gorilen isikli samandiralarin yerden yuksekligi 600mm olacaktir.

Resim 3.11: Halka Tasima Gérevi

Su altinda istenmeyen bu objeler; siyah renkli, daire ¢aplari 100 mm ve yukseklikleri 30 mm
olan Ozdes silindirler olacaktir. Bu silindirlerden bir tanesine ait teknik ¢izim Resim 3.12’de

gosterilmistir.
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Resim 3. 12: Toplanacak olan silindir obje teknik resim ¢izimi (mm cinsinden)

Siyah renkli silindirler bulduklari yerden sirikleme veya tasima yontemi ile “U” harfi sekline
benzeyen ve teknik resim ¢izimi Resim 3.13’te gosterilen kirmizi renkli alan igerisine

toplanacaktir.
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Resim 3. 13: “U” harfine benzeyen, siyah silindir toplama alani teknik resim ¢izimi (mm

cinsinden)

Siyah silindirler hakemler tarafindan havuz tabanina rasgele yerlestirilecektir. Bu yerlesim
alaninin koéseleri 1sikli samandiralarla gevrelenecektir. Isikli samandiralarin Usten bakis ile
merkezleri arasindaki mesafe dikey uzunlukta 1000mm (£50mm), yatay uzunlukta 1500mm
(¥50mm) olarak hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Yerlesim planina ait teknik resim

gizimi Resim 3.14’te gosterilmistir.
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1000

O
1500

Resim 3. 14: Siyah silindir toplama gérevi yerlesim plani teknik resim ¢izimi (mm cinsinden)

Bu gorevde robotun her bir siyah renkli silindiri, kirmizi renkli “U” harfi sekline benzeyen alan
icerisine yerlestirmesi durumunda takim puanina 10 puan eklenecektir. Su alti robotunun
zemine vyerlestirilmis olan “U” harfi sekline benzeyen toplama alani platformunu yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

Robotlarin 1sikh samandiralara takilmalarina sebep olacak manevralardan kaginmalari
takimlarin sorumlulugundadir. Bu durumda yarisma siresi durdurulmayacaktir. Takim

Uyelerinin bu durumun olusmamasi icin uyumlu hareket etmeleri beklenmektedir.

2.1.5. Yapay Resif Olusturma Gorevi

Su altindaki canli gesitliligini korumak, biyolojik 6zelliklerini kaybetmis bolgelerde deniz
yasamini gelistirmek ve tedavi etmek icin insan yapimi sert malzemelerden yapay resifler
insa edilmektedir. Bu gorevde vyarismacilardan vyapay resif insasini  basarmalari

beklenmektedir. Yapay resif olusturma goérevine ait gérsel Resim 3.15’te gosterilmistir.

Resim 3.15’te goriintlisi paylasilan yapay resif olusturma gorevinde yarismaci takimlardan;
g farkl olcl ve sekildeki gorev objelerini, goriiniimi sehpaya benzeyen (g farkli yiikseklige
sahip platformlar Uzerine yerlestiriimesi beklenmektedir. Bu yerlestirme isleminde sira ve
boyut sarti aranmamaktadir. Yarisma esnasinda arag¢ siriclsl istedigi objeyi; istedigi

yukseklikteki platform Gzerine, istedigi sirada yerlestirebilecektir.
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Resim 3. 15: Yapay resif olusturma gérev objeleri

Yapay resif olusturabilmek igin tasinacak ve platformlar (izerine yerlestirilecek objelerin

teknik resim cizimleri Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18’de paylasiimistir.
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Resim 3. 16: i¢i bos kiip yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinde)

Resim 3.16’da olusturulan objenin ici bos kiipln; taban ve tavan kalinligi 3 mm, stitun yapilari

ise genigligi 25mm x 25mm ve kalinhigl 2,50 mm kdsebent olarak gizilmistir.
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Resim 3.17’de olusturulan igi bos silindirin; taban ve tavan kalinhigi 3 mm, sltun yapilari ise

genigligi 20 mm ve kalinhgi 2,50 mm olarak gizilmistir.

Resim 3.18’de olusturulan ici bos dikdértgen prizmasi; taban ve tavan kalinligi 3 mm, sttun

yapilari ise genisligi 20 mm ve kalinligi 2,50 mm olarak gizilmistir.
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Resim 3. 17: i¢i bos silindir yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinden)
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Resim 3. 18: ici bos dikdértgen prizmasi yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinden)
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Yapay resif olusturma goérevinde, su alti robotlarinin Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim
3.18de gosterilen objeleri tasiyip Uzerine vyerlestirecegi platform Resim 3.19'da

gosterilmistir.
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Resim 3. 19: Yapay resif olusturma objelerinin yerlestirilecegi platforma ait teknik resim (mm
cinsinden)
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Resim 3. 20: Resif olusturma objelerinin (kiip, silindir ve dikdértgenler prizmasi) yer belirleme
zemin platformuna ait teknik resim (mm cinsinden)
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Resim 3.19’da gosterilen gorliniimi sehpaya benzeyen (g farkl yikseklige sahip platformlar
Uzerine; Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18 bulunan yapay resif objeleri tasinip 250mm x
250mm alanlarina sahip ylizeylere yerlestirilecektir. Siralamasi fark etmeden yerlestirilen her
obje icin takim puanina 10 puan eklenecektir. Resim 3.19'da gosterilen ve gorinimi
sehpaya benzeyen (g farkl ylkseklige sahip platformlardan birisi veya tamami su alti robotu
tarafindan yerinden oynatilmasi veya devrilmesi durumunda takim puanindan 5 puan

silinecektir.

Yapay resif olusturma gorevinde; Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18’de bulunan yapay
resif objeleri Resim 3.20’de gosterilen ve ylzeye yerlestirilen platform Uzerine dlgllerine
uygun olarak yerlestirilecektir. Bu platformun zemine koyulma amaci, her yarismaci i¢in ayni
mesafelere sahip yapay resif objelerini yerlestirmektir. Resim 3.20’de gosterilen platform,
objeleri tutup tasimaya calisan su alti robotu tarafin yerinden oynatilirsa o robotun takim

puanindan 5 puan silinecektir.

2.1.6. Yarisma Parkuru Yerlesim Plani

Yarisma parkurunda bulunan goérevlere ait objeler, yapilan teknik resim c¢izimine gore
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Havuzun 6lcllerine gore yarismanin genel butinlGgu
bozulmayacak sekilde yerlesim plani hakemler tarafindan degistirilebilir. Resim 3.21’de
planlanan gorev objeleri yerlesim plani gorilmektedir. Bu yerlesim planindaki olciler, su
altina obje yerlestirmenin zorlugu gbz 6nline alinarak en fazla £+100mm hata payi kabul
edilerek vyerlestirilecektir. Hazirlanan yarisma parkuru vyerlesim planina goére bitin
yarismacilarin ayni sartlarda yarismasi hakemler tarafindan kontrol edilecektir. Yarisan
takimlar objelerin yerlerini degistirmesi durumda hakemler objeleri en fazla yapilabilecek
hata payl sinirlari igerisinde vyerine yerlestirecektir. Masa hakemi ise bu durumu

kameralardan kontrol edecektir.
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Resim 3. 21: yarisma parkuru yerlesim plani (mm cinsinden)

2.2. On Eleme Siireci

2.2.1. Robot Uretim Raporu

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci olarak 50
takim cagrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot Uretim Raporu” alt basliklarini
olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”, “Robot yapim sireci”, “Robot
programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi i¢in kullanilan bitge” gibi teknik bilgilerin
yaninda su alti robotlarinin hareket kabiliyetini gésteren video ve robotun yapim asamalarini
gosteren farkl acilardan c¢ekilmis fotograflar belirleyici olacaktir. 17. Uluslararasi MEB Robot
Yarismasi genel Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sekilde “Robot Uretim Raporlari” Uretim

Raporu ekleme sayfasina yiklenecek ve degerlendirilecektir.

2.2.2. Su Alti Robotu Hareket Videosu
Yarismacilarin belirlenmesinde, basvuran takimlar video ve resimler eklerken Uretim Raporu
Kilavuzu’ndaki kriterleri dikkate almalidir. URL olarak istenen robotlarinin hareket kabiliyetini

gosteren video en az iki dakika en fazla Gg dakika olmalidir. Videonun baslangici robotun su
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sizdirmazlik durumunu gostermelidir. Video kaydi baslatildiktan sonra su alti robotu su altina

batirilmali ve 30 saniye boyunca kameranin gérecegi sekilde sabit tutulmalidir.

Su sizdirmazlik testi icin gecen 30 saniyeden sonra 6nce robot boyunun en az yari ylksekligi
kadar asagiya dalmali ve en az bir metre ileri hareket etmelidir. Sonrasinda siirliclinlin
istegine gore 90 derece saga veya sola donls gerceklestirip en az 50 cm ilerlemelidir. Bu
andan itibaren durup 180 derece donerek geldigi rotayr takip ederek ilk dahs yaptig

noktadan geri su ylizeyine ¢ikabilmelidir.

3. KURALLAR

e Takimlar tim itirazlarini genel “Uygulama Kilavuzu” kurallarina goére yapacaktir.

e Yarigsma ile ilgili sorular robot.meb.gov.tr adresinden Uluslararasi MEB Robot Yarismasi
sistemine giris yaptiktan sonra, bilgilendirme menisinden Su Alti Robotlari (SAR)
kategorisi secilerek sistem Uzerinden sorulmalidir. Kategori mesajlari disinda gelen

sorular cevapsiz kalacaktir. Bu duruma yapilan itirazlar kabul edilmeyecektir.

e Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci olarak
50 takim cagrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot Uretim Raporu” alt
basliklarini olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”, “Robot yapim siireci”,
“Robot programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi igin kullanilan bitge” gibi
teknik bilgilerin yaninda su alti robotlarinin hareket kabiliyetini gosteren video ve
robotun yapim asamalarini gosteren farkh acilardan cekilmis fotograflar belirleyici
olacaktir. 17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi genel Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen
sekilde “Robot Uretim Raporlari” Uretim Raporu ekleme sayfasina yiiklenecek ve
degerlendirilecektir. Robotlarinin hareket kabiliyetini gosteren video en az iki dakika en
fazla Gi¢c dakika olmalidir. Video ve resimler eklenirken Uretim Raporu Kilavuzu’ndaki
kriterler dikkate alinmalidir. URL olarak istenen video iceriginde yapilmasi beklenen
hareket kabiliyeti gorevleri ve bu gorevlerin degerlendirme kriterlerinin ne oldugu bu
kilavuzun “3.2. On Eleme Siireci” maddesinde aciklandigi gibi yapilacaktir. Robot
Uretim Raporuna gére takim puani belirlenecektir. ilk 50 siralamaya sahip takimlar 17.
Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci

olmaya hak kazanacaktir.
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e Takimlar, bir robot kontrol Gyesi (striici) ve bir yardimci iye olmak lzere en fazla iki
takim Uyesinden olusur. Yardimc takim Uyesi sesli yonlendirmelerde ve robot
kablosunun kontroliinde gérev alabilir. iki (iyeden herhangi birisi yarisma alanina
gelmedigi durumda disaridan (ye alinmayacaktir. Bu durumda takim tek Uye ile
yarismaya devam etmek durumunda kalacaktir. Yarisma siiresi icerisinde yardimci liye

ile sirlicti Uye arasinda gorev degisimi yapilabilir.

e Takimlarin yarisma siralamasi, Uygulama Kilavuzunda belirtildigi kosullara goére kura ile
belirlenir ve yarisma 6ncesinde ilan edilir. Takimlar, yarisma sirasina itiraz edemezler.

Yarisma sirasi gelen yarismaci, yarisma alaninda hazir olmak zorundadir.

e Su Alti Robotlari (SAR) kategorisine basvurup yarisma sirasi gelen takimlarin, baska bir
kategoride de ayni zamana yarisma sirasinin gelmesi durumunda sorumluluk takimlara
ait olacaktir. Bu durum icin herhangi bir 6nlem alinmayacaktir. Takimlarin yarismalara

baslamalari kura ile belirlenen zamanda gerceklesecektir.

o Gergeklestirilecek gorevle ilgili kullanilacak her tlrli malzeme ve ekipman temini

takimin sorumlulugundadir.

e Su alti robotlarina ait kablo ve donanimlarim bir gorev objesine dolasmasi veya
takilmasi sonucunda belirtilen sartlarda yerine getirilemeyen goérevlerden puan
alinamayacaktir. Bu durumun olusmamasi icin takimlar 6énceden gerekli onlemleri
almakla sorumludur. Bu durumun olusmasindan otlrld yapilan itirazlar gecgersiz

sayilacaktir.

e Su alti robotlarina ait kablo ve donanimlarim bir gorev objesine dolasmasi veya
takilmasi  durumunda robot siricisiinin  hareket kabiliyetiyle  kurtulmasi

beklenmektedir. Bu durumdan kurtulamayan strtcler cekilme karari alabilirler.

e Masa hakemi su alti kameralarindan gelen yarismaya ait canh goérintdleri izleyecektir.
Havuz kenari hakemlerinin géremedigi durumlari hakemlerle paylasacak ve yarigsmanin
belirtilen sartname kurallarina gore ylratilmesini saglayacaktir. Masa hakeminin anlk
olarak izledigi gériintiiler bir televizyon ekraniyla paylasilacaktir. izleyicilerin veya

yarismacilarin bu gorintileri gérmesine iliskin yapilacak itirazlar kabul edilmeyecektir.
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e Parkur icerisindeki herhangi bir gorevi yapmamak diger gorevleri yapmaya engel

degildir. Gorev 6ncelik sirasi takimlarin gelistirecekleri yarisma stratejisine baglidir.

e Her takima hazirlik igin 5 dk. zaman verilir. 5 dk. sonrasinda yarisma zamani baslatilir.
Hazirhk zamani siiresinden 6nce hazir olup hakeme hazir oldugunu beyan eden takim

arac surliclist icin hakem tarafindan verilen baslama komutu ile yarisma baslatilir.

e Toplam yarisma siiresi 10 dakikadir. Bu siire sonunda, robotlarin bitis platformundan
gecip ge¢meme durumuna bakilmaksizin, takimlar robotu havuzdan c¢ikartmak
zorundadir. Yarisma siiresi sonunda takimlarin kazandigl goérev puanlari takim puanina

eklenir.

e Yarismaci takimlar, yarisma sonunda kazandiklari takim puanina gore yulksekten
duslge siralamaya tabi tutulacaktir. Ayni puana sahip takimlarin siralamadaki yerlerini
ise takimlarin bitis platformunda gectikleri anda kronometrede yazan siire (yarismayi
bitirme siresi) belirleyecektir. Yarismayi bitirme siresi en az olan takim siralamada bir
Ust siraya yerlestirilecektir. Ayrica ayni takim puanina sahip olan iki takimdan birisi
cekilme karari aldi ise siralamada alt siraya ¢ekilme karari alan takim yerlestirilecektir.
Eger takim puanlar esit olan takimlar ayni zamanda ¢ekilme karari da almiglarsa
takimlarin siralamasi arag agirliklarina gore belirlenecektir. Siralamada Ust siralamaya

hafif olan arag yerlestirilecektir.

e Toplam yarisma siiresinden Once gorevleri tamamlayip bitis platformundan gecmek
yarismay! bitirme siiresini belirleyecektir. Toplam takim puani ve yarismayi bitirme

slresinin yarisma siralamasini etkileyecegi unutulmamaldir.

e Yarismaci takimlar istedikleri anda yarismadan cgekilebilir. Cekilme karari havuz
basindaki hakeme, sirlcl tarafindan bildirilmelidir. Cekilme kararindan sonra yapilan
gorevler takim puanina eklenmez ve karardan onceki basarilan gorevler takim puanina
eklenir. Bu takimlarin yarismayi bitirme sireleri, toplam yarisma stiresi olan 10 dakika

olarak kaydedilir.

e Toplam yarisma siresinden (10 dk.) dnce bitis platformundan gegen robotlarin takim

puanina puan eklemesi yapilmayacaktir.
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e Yarisma sirasl gelen ve yarisma alanina alinan takimlarin, takim danismanlarinin alana
girmesi yasaktir. Yapilan uyarilara uymamakta israr eden danismanin takimi diskalifiye

edilir.

e Objeleri yerinden oynatma veya devirme ceza puanlari her gorev igin 1 kez verilecektir.
Ceza puani alindiktan sonra ayni gorev icin yapilan diger temaslarda ceza puani
verilmeyecektir. Gergeklesen robot temasiyla gorev yapilamaz duruma gelir ise gorev

puani kazanmak icin yapilan itirazlar kabul edilmeyecektir.

e Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araglarin, takim Uyelerinden herhangi birisi
tarafindan kabloya miidahale ederek araci yonlendirdigi hakemler tarafindan tespit
edilen takimin yarisma siresi durdurularak robotu havuzdan gikarilir ve 50 puan takim
puanindan silinir. Yarisma disi birakildigi o andan 6nceki gérev puanlari takim puanina
eklenir. Kabloya miidahale edildigi sonradan kamera gorintilerinden tespit edilen
takimin o andan sonraki gorevler igin aldigi puanlar silinerek 50 puan takim puanindan

silinir.

4. TAKIM PUANI HESAPLAMA

4.1. Puanlama Tablosu;

Gorevler Yarisma Puani

Boru igerisinden Gegme Gorevi 1x 10 Puan
Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gorevi 2 x 15 Puan
Su Altinda istenmeyen Objeleri Toplama Gérevi 3 x 10 Puan
Yapay Resif Olusturma Gorevi 3 x 10 Puan
Alinabilecek En Fazla Gérev Puani 100 Puan

4.2. Ceza Puanlari;

e Su alti robotunun takozlarla desteklenen boru platformunu (Resim 3.5) yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Su alti akintisinda obje yerlestirme gorevinde; su alti robotunun objeleri tasiyan sehpa
gorinimli platformu (Resim 3.6) devirmesi veya yapay akinti motorunu yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
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e Su alti robotunun yapay akinti olusturacak motor platformunun (Resim 3.9) yerinden
oynatmasi ile gorevi istenilen sartlarda yapilmasina engel olunmasi durumunda takim

puanindan 5 puan silinecektir.

e Su alti robotunun zemine yerlestirilmis olan “U” harfi sekline benzeyen toplama alani
platformunu (Resim 3.13) yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan

silinecektir.

e Yapay resif olusturma gorevinde, gorinimu sehpaya benzeyen ug farkli yikseklige
sahip, gorev objelerinin (izerine tasinacagl platformlardan (Resim 3.19) birisi veya
tamaminin su alti robotu tarafindan yerinden oynatilmasi veya devrilmesi durumunda

takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Yapay resif olusturma gorevi icin tasinacak objelerin altinda bulunan platform (Resim
3.20), objeleri tutup tasimaya calisan su alti robotu tarafindan yerinden oynatilmasi

durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araglarin, takim Gyelerinden herhangi birisi
tarafindan kabloya miidahale edilerek araci yonlendirdigi hakemler tarafindan tespit

edilen takimdan 50 puan silinecektir.

Toplam Takim Puani = Gérev Puani — Ceza Puani

5. YARISMA ALANI VE CALISMA ALANLARININ DETAYLARI

Yarisma alan igerisinde 220 VAC enerji tedarik edilecektir. Ayrica yarisma havuzun kenarinda
yarisma sirasi gelen takimin su alti aracini kontrol edecegi bir kontrol masasi bulunacaktir.
Burada takimlara 220 V AC gerilim saglanacaktir. Tasarlanan su alti robotunda
kullanilabilecek en yiiksek DC veya AC gerilim seviyesi 50 V olacaktir. (Akim ve kapasite

limiti yoktur).

6. SU ALTI ARACININ TEKNIK OZELLIKLERI, GUVENLIK VE KISITLAMALAR
e Su alti araglarinin enerji, veri ve kontrol iletimlerini saglamak amaciyla kullanacaklari
kablonun uzunlugu en az 20 metre olmasi yarisma parkurunda zorlanmadan gorevlerin

yapiimasinda énemlidir.
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Su alti araci kamerali veya kamerasiz olarak kontrol edilebilir. Yarisma esnasinda

surlicliler havuz icerisinde aracin durumunu goérebilme imkanina sahiplerdir.
e Su alti araglari 2 metre derinlige kadar suya dayanikh olmahdir.

e Su alti araglarinda kullanilan kablolar yirtilma ve elektrik kagaklarina karsi takimlar

tarafindan izole edilmelidir.

e Su alti araglarinda kullanilan kablonun goérev objelerine dolasmamasi icin belirli
araliklar ile ylzdirucl (samandira, kdpik vs.) ekipmanla donatilmasi uygun olacaktir.
Kablo dolasmasi veya bir gorev objesine takilmasi yarismacilarin sorumlulugunda olup

yapilan itirazlar gegersiz kabul edilecektir.

e Yarisma Oncesinde su alti araglarinin giivenlik acisindan uygunlugu hakemler tarafindan

kontrol edilecektir. Uygun goériilmeyen robotlar yarismaya alinmayacaktir.

e 220 V alternatif akimin araca ve/veya havuza iletiimesine givenlik sebepleriyle higbir

sekilde izin verilmeyecektir.

e Yarisma oOncesinde robotlar, hakemler tarafindan aracin glici kapali haldeyken su
sizdirmazhgi testine tabi tutulacaktir. Yarisma esnasinda veya takimlara taninan hazirhk

suresi icerisine su aldigi tespit edilen takimlar yarisma disi birakilacaktir.
e Gerekli kontroller yapildiktan sonra araclara enerji verilebilecektir.

e Bataryal araclarin erisimi kolay acil durdurma butonu bulundurmasi zorunludur. Bu
buton aracin tim glcini kesmeli ve motorlari durdurmalidir. Manyetik cevirmeli,

basmali vb. durdurma diizenegi olusturulmasinda herhangi kisitlama yoktur.
e Bataryali aracglarin calisma gerilimleri en fazla 50V DC olmali, bu siniri agsmamalidir.
e Herhangi bir batarya kullanilabilir. Akim ve kapasite siniri yoktur.

e Bataryalar tasinirken yanmaz koruma cantasinda tasinmalidir. Eger batarya arac icinde

gomili ¢ikarilamaz ise aracin glici kesilip tasinmasi gereklidir.
e Calisma gerilimini disaridan alacak araglar en fazla 50 V ile beslenecektir.

e Bu besleme gerilimleri takimlarin kendi saglayacaklari AC/DC donustlricu ile

saglanacaktir.
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e Disaridan beslenen araglarin acil durdurma butonu bulunmahidir.

e Disaridan enerjiyle beslenecek araglarin kablolari suya ve dis ortama izole edilmelidir.
Acikta herhangi bir kablo olmamalidir. Gl¢ kaynaginda veya kablo lzerinde belirlenen

voltaj ve akima gore sigorta olmahdir.

e Su alti aracinin motorlari suya karsi izole edilmis su altinda galisabilecek durumda

olmalidir.

e Aracin govde motor pervane bodlimlerinde herhangi keskin kisim ve sivri ug

bulunmamalidir, uygun olmayan kisimlar koreltilmeli veya yuvarlanmalidir.

e Motor pervaneleri agikta bulunmamalidir. Pervaneler mutlaka koruyucu bir dis kabuk

ile izole edilmelidir.
e Araca bagh kablolar gergin olmamali ani hareketlere dayanikli olmalidir.

e Havuz olcililerindeki degisiklikler genel yapiyl bozmayacak sekilde parkurda veya goérev

objeleri dlgllerinde degisikliklere neden olabilir.

e Yarisama esnasinda 1stk ve sesten kaynakl sorunlara yapilan itirazlar gecersiz
sayilacaktir. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigl durumlarda kurallari

degistirme hakkina sahiptir.

e Sizinti halinde yarismanin devamini olumsuz etkileyecegi icin hidrolik sistemlerin ve

arag haznesi igcinde herhangi bir yagin kullanilmasi yasaktir.

e Havuz icerisine hicbir sekilde kimyasal madde karismasina izin verilmemelidir. Araclar

bu durum dusinilerek tasarlanmahdir.

7. ETIK KURALLAR

e Kaba ve nezaketsiz s6z ve davranislardan kacinilmalidir.

Hakaret, tehdit ve koti sozlerden kaginilmalidir.

e E-mail, Facebook, Skype, Messenger, WhatsApp, Twitter, YouTube vb. gibi sosyal

medya araglariyla dogrudan hedef alinarak hakaret edilmesinden kaginilmahdir.

e Dilekge ve itirazlarinizda, yazim kurallarina ve Usluba dikkat edilmesi gerekmektedir.
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e Yarisma alaninda diger takimlarin isleyis ve motivasyonlarini etkileyecek durum, fiil, s6z

vb. davranis sergilenmemesi gerekmektedir.

8. ILETiSIiM

Yarismacilarin  sorularini;  https://robot.meb.gov.tr/ sistemine giris yaptiktan sonra,

bilgilendirme menisiinden, kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori
mesajlari disinda gelen tim sorular cevapsiz kalacaktir ve bu durumdan sadece yarismaci
takim sorumludur. Her tirli sorunuzda litfen oncelikle yarisma kilavuzunu okuyunuz.
Kilavuz, olusabilecek hemen hemen tim sorulari cevaplayacak sekilde hazirlanmistir.

Gerektiginde kilavuzu tekrar ve dikkatlice okumak faydali olacaktir.
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TASARLA-GALISTIR LISE/UNIVERSITE KATEGORISi YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGi
1.1. Amag

Bu yarisma kategorisinde Ogrencilerin kendi mesleki bilgi, beceri, yetenek ve programlama
deneyimlerinin yaristirlmasi esas alinmistir. Yarismaci ekipler organizasyon tarafindan
sartnamede ilan edilen ve robot yapiminda kullanacaklari Grinleri, malzemeleri ve el aletlerini
yarisma oOncesinde okullarinin bulundugu illerde temin edecekler ve yanlarinda hazir
bulunduracaklardir. Yarisma o©ncesinde robotun vyarisacagl parkurun bilgilerini ve yarisma
kurallarini iceren bir zarf ekiplere teslim edilecek, yarisma alaninda 6grencilerin robotlarini

tasarlayarak calistirmalari ve yaristirmalari istenecektir.
2. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI.
2.1. Basvuru Siireci

Yarigma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen sire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan yarismacilar katilabilecektir.
2.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
2.2.1.Yarisma Asamalari:

Yarisma (¢ giin siirecek olup ekipler iki yarismacidan olusacaktir. ilk giin, tim ekipler ayni anda
yeterlilik sinavina katilacaktir. Yeterlilik sinavini gecen ekipler, ikinci gin sabah kura ile
belirlenen masalarina yerleserek robotlarini tasarlayip programlama hazirliklarini yapacaklardir.
Ekipler, ayni giin 6gleden sonra organizasyon tarafindan verilen bilgisayarlarla robotlarini
programlayacak ve deneme pistinde test ederek yarismaya hazir hale getireceklerdir. Sire
sonunda robotlar hakemlere teslim edilecek ve final siralamasi lg¢linci gilin, seyirciler 6niinde

gerceklestirilecek final yarislariyla belirlenecektir.
2.2.2.Degerlendirme

Degerlendirme olgltleri yarisma baslamadan hemen 6nce ekiplere ilan edilecektir.

TASARLA-CALISTIR LISE/UNIVERSITE

~ _ssvusm - | KATEGORi KURALLARI
ROB 2025




17. ULUSLARARASI
MEB ROBOT YARISMASI

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN /’j\ ini i
GENEL MUDURLUGD ‘4 TUBITAK TIKA

&=

2.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri
Oyun ilkeleri yarisma baslamadan hemen 6nce ekiplere ilan edilecektir.

Yarisma kurallari, yarismanin nasil gerceklestirilecegi ve puanlanacagl yarisma baslamadan
hemen o6nce ekiplere ilan edilecektir. Hazirlanan robotlar, yarisma pistinde kura sirasi ile

yarisacaktir.
2.3.1.Yeterlilik Sinawvi

Yarismalarin basladig1 birinci glin yarismaya katilan bitin ekipler, yeterlilik sinavina tabi
tutulacaktir. Ekip elemanlari sinava ayni anda ve birlikte katilacaklardir. Tek ekip liyesi ile sinava

katihm yapilamayacaktir.
Sinav asagidaki konularda ve ¢oktan se¢cmeli test olarak yapilacaktir.
e Temel Elektrik-Elektronik,
e Temel Dijital Elektronik,
e Arduino,
e Arduino Shield,
e Temel Arduino Programlama.
*** Yeterlilik sinavi 6rnek sorulari Ek-1 de verilmistir.
Yeterlilik sinavinin sonucunda ekipler aldiklari puana goére siralanacaktir.

Ekiplerin puanlarinin esit olmasi durumunda, sinav baslama saatine gore sinav evrakini daha

once teslim eden ekip, bir Gist sirada olacaktir.

Esitligin yine bozulmamasi durumunda, yas ortalamasi kiclk olan ekip, bir st sirada olacaktir.

Siralamadaki ilk 40 ekip, yarismanin “tasarla” bolimiine katilmaya hak kazanacaktir.
2.3.2.Tasarla

Yeterlilik sinavini basari ile gecen ekipler, ¢alisma yapacaklari masalara kura sirasina gore
yerleseceklerdir. Yarismaci ekipler, kendileri igin ayrilan ¢alisma alanlarina gectikten sonra
robotlarini belirtilen slre icerisinde tasarlayip programlamaya hazir hale getireceklerdir.

Masalarda ekipler yanlarinda getirdikleri biitlin malzemeler ile hazir bulunacaktir. Yarismanin
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yapilacagl parkurun/platformun 6zellikleri ve robotun gorevleri yarisma baslamadan hemen

once yarismaci ekiplere kapali zarf icerisinde verilecektir.
2.3.3.Programla

Takimlar tasarladiklari robotlarini belirtilen sire igerisinde kendilerine organizasyon tarafindan
verilen bilgisayar ile programlayarak ve deneme pistinde deneyerek yarismaya hazir hale
getireceklerdir. Slre bitiminde hakem heyeti, robotlari yarismacilardan teslim alacak ve Uglinci
gln final yarismasi aninda tekrar teslim edecektir. Siralama listesi yarismanin bitiminde

hakemlerce ilan edilecektir.
2.3.4.Yanstir
2.3.5.Final yarislari seyirci onilinde g¢ekilen kura sirasina gore kapali salonda yapilacaktir.
3. ROBOT OZELLIKLERIi
e Robot, otonom olarak galisacaktir.

e Robot tasarimi esnasinda organizasyon tarafindan ilan edilen modiiller disinda bir modiil

kullanilmayacaktir.

e Robot Uzerinde kablosuz haberlesme, bluetooth haberlesme vb. modiller kesinlikle

bulunmayacaktir.

e Gli¢c Unitesi; robot Uzerinde organizasyon tarafindan ilan edilen LI-PO batarya Unitesi

disinda farklh bir enerji kaynagi kullaniimayacaktir.
4. DIGER KURALLAR

e Turnuva Komitesi, bir gerekge vermeden gerektiginde kurallarda degisiklik yapma hakkini

sakli tutar.

e Yarismada kullanilacak olan bilgisayarlar, Kayseri il Milli Egitim Mudurligiince
gorevlendirilen okul tarafindan formatlanarak yeniden kurulmus ve calisir bir sekilde

yarisma alanina getirilecektir.

e Yarismacilar; bilgisayar, cep telefonu, tablet, usb bellek, harici disk, akilli saat vb.

elektronik cihaz yanlarinda bulundurmayacaklardir.
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e Yarisma organizasyonu tarafindan katilimcilara yarisma alaninda verilecek olan
bilgisayarlarda isletim sistemi, ofis uygulama programi, pdf okuyucu program ve
https://www.arduino.cc/en/Main/Software sitesinden yiklenilmis olan Arduino IDE
programi ve gerekli kitliphaneler yukli bulunacaktir. Sadece bu program kullanilarak
programlama yapilacaktir. Bu yazilimlarin disinda hicbir sekilde farkli uygulama ve
program bulunmayacaktir. Bilgisayarlar, yarisma oncesinde hakem heyeti tarafindan

incelemeye tabi tutulacaktir.

e Yarisma baslamadan 6nce galisma masalarinda, robot yapiminda kullanilacak asagidaki
Urin ve malzemeler hazir bulundurulacak ve robot, listede belirlenen urin gruplari

kullanilarak yapilacaktir.
5. KULLANILACAK MALZEMELER

Malzemelerin bir kismi organizasyon tarafindan verilecektir. Diger malzemeleri yarismacilar
yanlarinda getireceklerdir. Ekipler, Takim Cantasi ve El Aletleri disindaki diger malzemelerin
belirtilen adetlerinin iki kati malzemeyi yanlarinda hazir bulundurabileceklerdir. (Ornegin RGB

Renk Sensori 1 Adet belirtilmis olup istenilirse en fazla 2 Adet getirilebilecektir.)
5.1. Organizasyon Tarafindan Verilecek Malzemeler
e Motorlar;
*DC Reduktorli Motor 6V 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)

¢ Diger Malzemeler;

*DC Motor Tutucu 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Tekerlek 2 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Robot Govde 1 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)
*Sarhos Tekerlek 1 Adet (Organizasyon tarafindan verilecek)

5.2. Yanismaci Ekiplerin Yanlarinda Getirmeleri Gereken Malzemeler
e Ana kartlar:

Acik kaynak kodlu mikro denetleyici tabanli kontrol karti
DC Motor Suriict Shield (Cift Motor Strticti Karti)
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e Sensorler:
Cisim Algilama Sensori 6 Adet Ultrasonik veya Optik
RGB Renk Sensoru 1 Adet
Cizgi Sensori 2 Adet Tekli Analog Sensor

e Bataryalar;

LI-PO Pil 1 Adet 7.4V
LI-PO Sarj Aleti 1 Adet

e Motorlar;
Mini Servo Motor 1 Adet

e Diger Malzemeler;

Servo Motor Tutucu 1 Adet
Servo Motor Ucuna 1 Adet 100mm, 10mm, 3mm pleksiglas
Cisim Algilama Sensoér Tutucu 6 Adet

e Takim Cantasi ve El Aletleri:

Takim c¢antasi icerisinde asagidaki malzemeler bulunacaktir.

Takim Cantasi 1 Adet 17”
DC Adaptor 1 Adet
Bread Board 1 Adet
Bread Board Power Supply 1 Adet
Dijital Multimetre 1 Adet
Jumper Kablo 2 Adet Erkek-Erkek, Disi-Erkek 40pin 100mm
Kalem Havya 1 Adet
Kalem Havya Althgi 1 Adet
Lehim 1 Adet
Lehim Pastasi 1 Adet
Lehim Pompasi 1 Adet

Mini Kargaburun 1 Adet

Mini Pense 1 Adet

TASARLA-CALISTIR LISE/UNIVERSITE

« e~ | KATEGORI KURALLARI
ROB 2025




17. ULUSLARARASI
- MEB ROBOT YARISMASI

MESLEKI VE TEKNIK EGITiM ":\ e H
GENEL MUDURLUGD i TUB”AK TIKA

Mini Yan Keski 1 Adet
Tornavida Seti 1 Adet
Sicak Mini Silikon Tabanca ve Silikon 1 Adet

Plastik Aralayici Seti 1 Adet Plastik/Metal Distans

Vida — Somun Seti 1 Adet M2 YHB Vida, Somun ve Pul yeterli miktarda
USB Kablo (1 metre) 1 Adet Kullanilacak kart ile uyumlu

6. ILETISIM

Yarisma basvurulari ve Labirent Ustasi Kategorisine iliskin genel kurallar “Uygulama
Kilavuzunda” yer almaktadir. Basvuru yapilmadan o6nce Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka

okunmasi gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menusiinden kategorilerini secerek yapmalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap

verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.

TASARLA-CALISTIR LISE/UNIVERSITE

« e~ | KATEGORI KURALLARI
ROB 2025




17. ULUSLARARASI
MEB ROBOT YARISMASI

™ .
\ MESLEKI VE TEKNIK EGITIM EGITIMIN fi\ i H
.} GENEL MUDURLUGO “’ TUBITAK TIKA

L=

EK-1 ORNEK SORULAR:

S-1) Kirmizi — Yesil — Sari — GUm{s renklerine sahip direncin degeri hangisidir?

a)2KQ b) 200K Q €) 250K Q d)2mMQ

S-2) Asagidakilerden hangisi diyodun sembolidiir?
a) L b) c) B d)

S-3) (1001 1100); sayisinin 10 tabanindaki karsiligini yaziniz?
a) 146 b) 156 c) 166 d) 176

S-4) Arduino’nun 3 numarali gikisini aktif etmek icin gerekli kod hangisidir?
a) digitalWrite(3,LOW); b) digitalWrite(3,SET);
c) digitalWrite(3,HIGH); d) digitalWrite(3,high);

S-5) Arduino‘nun AO girisindeki deger 300 ile 500 arasinda oldugunda 7 numarali dijital ¢ikis
aktif eden kod hangisidir?
a) if(analogRead(A0)>300 | | analogRead(A0)<500)
digitalWrite(7,HIGH);
else
digitalWrite(7,LOW);
b) if(analogRead(A0)<300 | | analogRead(A0)>500)
digitalWrite(7,HIGH);
else
digitalWrite(7,LOW);
c) if(analogRead(A0)>300 && analogRead(A0)<500)
digitalWrite(7,HIGH);
else
digitalWrite(7,LOW);
d) if(analogRead(A0)<300 && analogRead(A0)>500)
digitalWrite(7,HIGH);
else

digitalWrite(7,LOW);
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S-6) Arduino’nun 3 ile 9. pinleri dahil arasinda kalan tim pinleri gikis olarak tanimlayan satirlar

hangisidir?
a) for(int i=0;i<10;i++) b) for(int i=0;i<10;i++)
pinMode(i,output); pinMode(i,OUTPUT);
c) for(int i=3;i<10;i++) d) for(int i=3;i<10;i++)
pinMode(i,output); pinMode(i,OUTPUT);

S-7) int a = 5; Serial.print(sizeof(a));
Yukaridaki program seri ekrana ne yazar?

A) 5 b) 1 c)2 d) 4
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YUMURTA TOPLAMA ROBOT KATEGORISi
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI

Bu yarisma; sensor teknolojisi, mekanik ve yapay zeka kullanilarak ortaya cikarilan robotlarla
gerceklestirilir. Yarisma, 2 robotun ayni alan icerisinde karsilasmasi seklinde yapilir. Yarisma
temasi, Ulkemiz sahillerinde koruma altinda yasam sirdiren Caretta carettalarin glivenli
sekilde sahile yumurta birakmalarindan esinlenerek yapilmistir. Alana dagitilmis olan renkli
yumurtalarin yarismacilar igin belirlenen alanlara toplanmasi seklinde yapilacaktir. Belirlenen
sure icerisinde toplanan temsili yumurtalar ile puanlama yapilacaktir. Bu yarismanin amaci,
robotun baslangic aldigi alan ile ayni renkteki tim yumurtalari, baslangic yapilan bu alanin

icerisine birakmaktir.

2. ROBOT OZELLIKLERI

2.1 Boyut ve Agirlik Sinirlan

Robotun maksimum agirligi 5 kg ve robot 6l¢lisii 30 x 30 x 30 cm’dir.
2.2 Diger Ozellikleri

Robotun Ust kisminda, kosesinin renginde yanacak yatay konumda ledli diizenek ve
erisilebilir konumda acil durdurma butonu (kirmizi renkli mantar basli, yayh ve kalici stop
butonu) bulundurulacaktir. Robotun st kisminda kose renginin haricinde 1sik ve gosterge

bulundurulmamalidir.

Sekil 1. Kirmizi Renkli Mantar Basli, Yayli ve Kalici Stop Butonu ve Led (Kirmizi, Mavi )

YUMURTA TOPLAMA ROBOT
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Robotlar otonom olarak hareket edecektir. Miisabaka basladiktan sonra robotlar
genisleyebilir fakat parcalara ayrilamaz. Bu kisitlamayl ihlal eden robotlar magi
kaybedecektir. Tehlikeli ve piste zarar veren robotlar hakemler tarafindan yarisma disi

birakilabilir.
3. YARISMA ALANI
3.1 Yarnisma Alan Olgiileri

e Yarisma alani, 250x250 cm biyukligindedir ve gevresi 8 cm yiksekliginde beyaz
cerceve ile sinirlanmistir.

e Yarisma alaninin malzemesi beyaz renk suntadir.

250

Sekil 2: Caretta Caretta Yarisma Alani ( Yumurtalarin konumu temsilidir )

YUMURTA TOPLAMA ROBOT
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3.2 Yumurta Birakma Alanlari

Yumurta birakma alanlari (kirmizi ve mavi) 50x50 cm biyikliginde olup yarisma alaninin
karsilikli koselerinde bulunmaktadir. Alanin geri kalan kismi beyaz renkte olup bu alan

toplanacak mavi, kirmizi ve ceza yumurtalarinin bulundugu bolgedir.
3.3 Caretta Caretta Yumurtalari

Kirmizi (RAL3020) ve mavi (RAL5013) renkteki temsili yumurtalar silindir seklinde ve yaklasik
boyutu 40 mm c¢apinda ve 20 mm yuksekligindedir. Yumurtalar ahsap ya da plastik tirevi
malzemeden imal edilmis olup maksimum 40 gr agirhginda ve yumurtalarin renk tonlari

koselerde kullanilan renk ile ayni olacaktir.

Yarisma alani ve temsili yumurtalarda asagidaki renk kodlari kullanilacaktir;
Kirmizi Yumurta ve Birakma Alani : RAL3020

Mavi Yumurta ve Birakma Alani : RAL5013

Ceza Yumurtasi : RAL5013 - RAL3020

Sekil 3: Kirmizi ve Mavi Yumurtalar
3.4 Ceza Yumurtasi

Beyaz alan igerisinde hakemler tarafindan sahaya rastgele yerlestirilmis yumurta olup diger
yumurtalarla ayni élclide fakat karma renkli yumurtadir. Uzerinde mavi (RAL5013) ve kirmizi
(RAL3020) rengin de bulundugu ceza yumurtasi beyaz alanda 21. yumurta olarak

bulunacaktir. Ceza yumurtasi, beyaz alandan toplanmak zorunda degildir.

YUMURTA TOPLAMA ROBOT

KATEGORiI KURALLARI




17. ULUSLARARASI

GENEL MODORLDGO \ TIKA

T MEB ROBOT YARISMASI

Sekil 3: Ceza Yumurtasi
4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
4.1 On Eleme:
Bu kategoride on eleme yapilmayacaktir.
4.2 Misabakalar
4.2.1 Miisabaka Baslangici

e Misabaka baslangicinda ilan edilen robotlarin, hakem masasina gelmeleri
gerekmektedir. Gelmeyen robotlar icin hakem tarafindan 5 dakikalik siire verilir siire
sonunda gelmeyen robotlar diskalifiye edilir.

e Beyaz alana konulan bir ceza yumurtasi ve 10’ar adet mavi ve kirmizi yumurta,
hakemler tarafindan her miisabaka 6ncesi rastgele yerlestirilecektir.

e Yarismacilar hakem kurasi ile robotlarin konulacagi renk/kdse se¢imi yapacaktir ve
belirlenen renk/késeden yarismaya baslayacaktir. Robotlar belirlenen renkteki
yumurtalari toplamak mesuliyetindedir.

e Robotlar, hakem tarafindan oyunun basladigi anons edildiginde baslangi¢c alanindan
cikar.

e Yarismaci robotlarin kura sonucu belirlenen renk/kose rengini gosteren ledlerin
yarisma suresince yanmasi gerekmektedir. Yanmadigi durumlarda 5 dk. Teknik Mola
hakkini kullanabilir. Kése rengini belirleyen ledlerin yanmamasi durumunda robot

diskalifiye olur.

YUMURTA TOPLAMA ROBOT
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e Robotlarin baslangi¢ alanina konumlanmasi ve baslama islemi yarismacilar tarafindan
yapilir ve oyun sliresince yarismacilar tarafindan robotlara dokunulamaz. Hakemler
gerekli durumlarda vyarisma siiresini beklemeden oyunu durdurup yeniden

baslatabilir.
4.2.2 Genel Kurallar

e Baslama alanina birakilan yumurtalar kése hakemleri tarafindan toplanir. Yumurta
ancak asagidaki durumlar gerceklesirse toplanmis kabul edilir.

e Yumurta toplama alaninda, tamamiyla robotun disindaki yumurtalar birakilmis sayilir.

e Temsili yumurtalar, toplama alaninda dik olarak veya (st Uste olmalari halinde de
birakilmig sayilr.

e Toplama alani ile beyaz alanin kesistigi hat lzerinde olan yumurtalar da alan igerisine
birakilmis sayilir.

e Temsili yumurta birakma alaninin icinde yere degerek hareketsiz kaldigi anda
hakemler tarafindan toplanir. Toplama alanina itme veya ¢arpma sonucu gelen
yumurtalar birakilmis sayilir.

e Toplama alanindaki hareketsiz yumurta, hakemin yumurtayi almasina firsat vermeden
herhangi bir robot tarafindan tekrar alinirsa hakemler bu yumurtayi ilk birakan robot
tarafindan birakilmis olarak kabul eder.

e Sire sonunda en az bir yumurtasini kendi kdsesine birakmayan robot veya robotlar
oyunu kaybetmis sayilir.

e Oyun siliresince toplam agirhgl 10 gr dan fazla olan parcalarin sahaya dismesi,
robotun oyunu kaybetmesine neden olacaktir.

e Robotlarin birbirlerine ya da duvarlara takilmasi halinde yarisma siresinin bitimine
kadar beklenir.

e Hakem tarafindan erken basladig tespit edilen robot icin, uyari verilerek yaris tekrar
baslatilir. iki defa erken baslayan robot elenir.

e Robotlarda kullanilan hi¢cbir madde seyircilere, yarismacilara, yarisma pistine ve
yarisma malzemelerine zarar verecek nitelikte olmamalidir. Su, yag, parlayici, yanici
Ozellikte sivi ve gazlar ile tehlikeli kimyasallar kullanilmamalidir.

e Yarisma pistine zarar veren robotlar hakem karariyla diskalifiye edilir.

YUMURTA TOPLAMA ROBOT

KATEGORiI KURALLARI




i TIKA

ULUSLARARAS| NEB

17. ULUSLARARASI

T MEB ROBOT YARISMASI

e Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigi durumlarda kurallari degistirme

hakkina sahiptir.
4.2.3 Miisabaka Bitimi

e Miusabaka, temsili yumurtalarin toplama alanindan toplanmasiyla veya hakemler
tarafindan tutulan 3 dakikalik siiresinin tamamlanmasinin ardindan hakem karariyla
biter.

e Misabakanin bittigi anda sahadaki yarismacilarin istemesi durumunda musabaka bir
kez tekrarlanir.

e Siire sonunda en fazla puani toplayan robot, oyunu kazanmis savyilir.

e Esitlik halinde yumurtasini ilk birakan robot oyunu kazanir.
4.2.4 Teknik Mola

e Yarismanin baslangicinda robot hareket etmeden yarismacinin talebi ile teknik mola
alinabilir.
e Teknik mola bir miisabakada sadece 1 kez alinabilir.

e Teknik mola suresi 5 dakikadir.
4.2.5 Puanlama

e Robot kendi kdsesine kendi renginde en az bir yumurta biraktiktan sonra puanlama
yapilir. Birakma alani igerisine toplanmis olan yumurtalar, hakemler tarafindan
toplanir

e Kendi alanina biraktigi yumurta, alan rengiyle ayni olursa 1 puan artirilr;

e Kendi alanina biraktigi yumurta, alan rengiyle farkli ise 2 puan dis(rulir;

e Eger beyaz alan igerisinde 21. yumurta olarak birakilmis ceza yumurtasi, toplama
alanlarindan herhangi birisine birakilirsa birakilan rengin robotundan 3 puan
disaralur;

e Rakip alana birakilan, rakibin rengindeki yumurtalar rakibe arti 1 puan olarak yazilir;

e Rakip alana birakilan, kendi rengindeki yumurtalarin skora etkisi olmaz.

YUMURTA TOPLAMA ROBOT
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4.3 Eslesmeler

Robot sayisinin az olmasi halinde ya da yarisma organizasyon komitesi karariyla yarismanin

her hangi bir asamasinda turnuva sistemi uygulanabilir.
4.3.1 Turnuva Usulii Eslesme

Kazanan robot 3 puan, kaybeden robot ise puan alamayacaktir. Yarisma sonunda puan
esitligi durumunda iki robotta 1 er puan alacaktir. Turnuva sonu siralamadaki olasi puan
esitliginde miisabakalarda alinan sonuglar (averaj) dikkate alinir. Esitligin devam etmesi

durumunda hafif olan robot siralamada Ustte yer alir.

4.3.2 Eleme Usulii Eslesme

Eleme usuli sistemde, oyunu kazanan robot bir Ust tura gecer.
5. YARISMACILAR iGiN UYARILAR

Yarisma basvurulari ve kategoriyle ilgili genel kurallar, “Uygulama Kilavuzunda” yazilmistir.
Kurallari dikkatle okuyunuz.

6. ILETISIM

Yarismacilarin sorularini “robot.meb.gov.tr” sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme

menusiinden kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori mesajlari disinda

gelen sorular cevaplanmayacaktir. Bu hususta sorumluluk yarismaciya aittir.

YUMURTA TOPLAMA ROBOT
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