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ELBISTAN ROBOT YARISMASI
ER MEYDANI KATEGORIiSi KURALLARI

Amag

Bu kategoride robotlar, yaptiklari ikili karsilasmalarda rakip robotu pistin disina itmeye
calisirlar, glires alanindan diisen robot kaybetmis sayilir.

Tanim

Her bir robot i¢in bir operator ve bir yardimei kayit olabilir. Yarigma alaninda robotu yaristiracak
kayith kisi bulunacaktir. Yarigsmacilarin; yarisma kurallarini bilmesi ve bu kurallara uymasi gerekmekte-
dir. Yarismaci robotlarin otonom olmasi gerekmektedir. Kazanan, karsilasma sonucunda hakemlerce
ilan edilir.

Giires Alanm1 Tanim

Glires alani, miisabaka alani ve ¢evresindeki boliimlerden olusur. Geri kalan alan giires alan1 dis1
olarak kabul edilir ve bu alanlar i¢in yapilan itirazlar kabul gérmeyecektir.

1. Giires alam ozellikleri
- Robot giires alan1 zeminden Scm yiiksekliginde 90cm ¢apinda MDF’den imal edilmis dairedir.Zemin siyah
renkte, 2.5 cm'lik giires alan1 kenar sinir ¢izgisi beyaz renklidir.

2. Ayirma cizgisi
- Giires alaninin kenarindaki 2,5cm’lik beyaz alandir. Beyaz alan giires alan1 dahilindedir

Robotun Tanimlamasi

1. Robotun ayrintih tarifi
- Robot en fazla 18cm eninde ve 23c¢m boyunda (ylikseklik sinirlamasi yok) ve denetim amagli olarak
dikdortgen seklindeki bir kutuya sigabilecek seklide olmalidir.

2. Robotta kullanilacak malzemeler

- Mikrokontrolor karti olarak: Arduino tabanli kartlar kullanilacak.

- Engel sensorii olarak: Maksimum 3 adet HC-SR04 -Mz 80 sensor kullanilacak.

- Motor siiriicii olarak: Arduino Motor Shield - A4988- L293D veya L298 DC Motor Siiriicii kullanilabilinir.
- Cizgi sensorii olarak: TCRT5000 -QTR-1A Kizil6tesi/Cizgi Sensorii vb. kullanilabilir.
- DC motor olarak: L rediiktorlii 6-12V 250rpm plastik dislili en fazla iki adet kullanilacak.

- DC motor tekerlek olarak: Cap1 70 mm ve kalinlig1 30 mm’yi gegmeyen en fazla iki tekerlek
kullanilacaktir.

- Pil veya batarya kutusu ve sarhos teker istege bagl olarak kullanilabilir.
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Arduino Nano Arduino Mikro Arduino Uno

L Rediiktorli DC Motor Robot Tekeri Robot Tekeri

Arduino Motor Shield-L293D 1.298 DC Motor Siiriicii Modiilii A4988
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TCRT5000 QTR-1A HC-SR04 Mz 80 Baglatma Modiilii

3. Robot kontrolii

Robotlar otonom olacaklardir. Baslama ve durdurma haricinde hicbir sekilde uzaktan kumanda
kullanilmayacaktir.

4. Robotun agirhg:

Robotun agirligi maksimum 500gr olacaktir.

5.Baslangi¢ hareketi

Robotlar; hakem kumandasi ile ayni anda baglatilir ve ilk 10 saniye de hareket etmek zorundadir.

6. Sonlandirma hareketi

Devre bitimi hakem tarafindan ilan edilir. Devre sonunda robotlarin hakem kumandasi ile durdu-
rulmasi zorunlu degildir.

7. Bicaklarin kullanim sartlari

a. Robotlara baslangicta yapilan hakem kontroliinde kagit testi uygulanacak olup keskin bigakl
olan robotlar yarigmaya alinmayacaktir,

b. Robotlarda kullanilacak bigaklar giires alan1 ve yarismacilara zarar vermeyecek nitelikte plastik
olmalidir. Maket bigagi, jilet vb. yapidaki metal bigak kullanan robotlar kabul edilmeyecektir.

c. Karsilagsma sirasinda piste zarar veren robotlarin diskalifiye olup olmayacagina hakemler tarafin-
dan karar verilecektir.

8. Yangin onleme tedbirleri

Bataryadan asir1 akim ¢ekimini 6nlemek i¢in, sigorta ya da koruma devresi kullanilmalidir. Aksi
halde hakemler tarafindan hasarli veya tehlike arz eden robotlara miidahale edilecektir.

Miisabaka esnasinda yangin tehlikesi veya parlama goriilen robotlarda hakem takdiriyle oyun dur-
durulabilir ve hakemler tarafindan miisabakaya devam edilip edilmeyecegi karar1 verilebilir. Bu karardan
dolay1 oyun sonlandirilmasi halinde durdurulan devre ve sonraki devreler rakip adina etkin puan olarak verilir
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Robotlarin Hareketleri

Robot hareketleri rakibin hareketlerini tespit edip ona gore cevap/saldir1 yapacak sekilde tasarlan-
malidir. Eger hareket siipheli ise, hakemin isareti ile calismasi kontrol edilebilir. Kontrol iglemi program
ayarlamasi olmaksizin miisabakanin sona erdirilmesi durumunda yapilir.

Robotlarin Tasarim ve imalatinda Yasakh Noktalar

1. Calisma dalga boyunu (frekansini) etkileyen, rakibin ¢alismasini etkileyen (flagor gibi) her tiirlii
parga yasaklanmgtir.

2. Giires alan1 yiizeyini bir sonraki miisabaka yapilamayacak sekilde ¢izen ya da hasar veren her
tiirlii parga yasaktir.

3. Rakibe kars1 saldirt mekanizmasi ya da silah olarak kullanilmak iizere sivi, gaz ya da tozlar
yasaktir.

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. Giires alan1 yiizeyine kendini sabitleyen ve hareket etmesini engelleyen higbir parca robota takil-

maz. (6rnegin emici vakum, yapistirici vb.)

Oyun ilkeleri

1. Prensip olarak oyun siiresi 3 dakikalik 3 devreye dayanir. Yarigsma siiresince 2 etkin puan alan
takim galip olacaktir.

2. Eger karsilasma sonunda yarismacilardan sadece biri etkin puani almissa, puan alan takim karsi-
lasmanin galibidir.

3. Yarismacilarin 3 devre sonunda 1-1 ya da 0-0 gibi esitlik durumlarinda miisabaka 1 devre daha
uzatilir. Uzatma stiresinde 1 etkin puan alan takim miisabakanin galibi sayilir.

4. Yarisma boyunca, eger hicbir takim kargilasmay1 kazanamamigsa veya birbirlerine karsi iistiinliik
kuramamuslarsa; robotu hafif olan takima 1 etkin puan verilerek kazanan belirlenir.

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

Giivenlik Onlemleri

Karsilasma boyunca yarismacilarin giivenligi i¢in koruyucu gézliik ve eldiven giyilmelidir. Bu
giivenlik ekipmanlar1 (Gozliik ve Eldiven) yarigmacinin sorumlulugunda olup, giivenlik ekipmanlari eksik
olan yarismacilar yaristirilmayacaktir.

Oyunun Baslamasi
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Karsilagmanin baslamasi i¢in sahaya giren yarigsmacilarda koruyucu gozliik, eldiven vb. giivenlik
ekipmanlar1 bulunmalidir.

1. Hakemler giires alaninin ve yarismacilarin durumlarini kontrol ettikten sonra karsilagmalarin
baslamasina onay vereceklerdir. Eger giires alan iizerinde ¢izik ya da kir olursa hakemler bu giires alani-
nin kullanilip kullanilmayacagina karar vereceklerdir.

2. Karsilagma, hakem isareti ile yarigmacilarin robotlarini1 giires alanina yerlestirmesiyle baslaya-
caktr.

3. Karsilagmada robotlarin yerlesimi hakemler tarafindan belirlenecek olup yan yana veya sirt sirta
yerlesim saglanacaktir.

4. Robotlarin giires alanina yerlestirildikten sonra hareket ettirilmelerine izin verilmez.

Karsilasmanin Bitirilmesi

1. Yarisma resmi olarak hakemin duyurusuyla sona erecektir.
2. Yarismacilar kendilerine belirlenen alandan hareket ederek robotlarini giires alani {izerinden

veya disindan alacaklardir.

Bir Karsilasmanin Tekrar Baslatilmasi

Asagidaki durumlarda karsilagsma askiya alinir ve tekrar devam eder.

1. Her iki robot birbirlerine takilip kalir ve sonraki hareketler miimkiin olmaz ise 10 saniye sonun-
da hakem karar ile devre tekrarlanir.

2. Her iki robot aynm1 anda giires alaninin disina diiser  ve ilk diisen secilememisse,

3. U¢ (3) devre sonunda kazanan belirlenemez ise hakem robotlar1 belirli bir pozisyonda simetrik
olarak yerlestirir, 4. ve son bir devre daha oynatilir.

Etkin Puan

Devreyi kazanan agagidaki durumlar 1s1g1inda belirlenir.
1. Eger rakip giires alaninin disina zorlanmis ve giires alaninin disina temas etmesi saglandiysa,
2. Rakip robot giires alaninin disina kendisi diiser veya giires alaninin digina temas ederse,

3. Devre basladiktan sonra rakip robot 10 saniyeden fazla hareketsiz kalmaya devam ederse, (Diger
Robot giires alaninin digina temas etmis olsa bile hareketsiz kalan robot kaybeder)

4-, Eger rakibe 2 defa uyari verilirse,

5. Thlaller bashiginda belirtilen par¢a diismesi durumunda,

ihlaller

Eger asagidaki durumlar meydana gelirse, rakibe 1 etkin puan verilir.

1. Eger robotlardan parcalar diiserse (Diisen parca 10 gramdan daha fazla ise).
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2. Baslangi¢ sinyalinden sonra robot 10 saniye hareket etmediyse.

3. Yarigsmacilardan karsilasmanin sonlandirilmasi i¢in bir miiracaat gelirse.

Uyan

Asagidaki hareketlerden birini yapan yarigmaci uyari alacaktir. Eger bir yarismaci 2 uyari alirsa, 1
etkin puan karsi tarafa verilecektir.

1. Robotlarin tasarim ve imalatinda yasakli noktalara uyulmamasi durumlarinda.
2. Robot giires alanina yerlestirildikten sonra tekrar konumlandirilirsa.

3. Hakemler tarafindan goriilen Hileli/Haks1z sayilabilecek her tiirlii hareketler.

Ihlaller Sonucu Kaybetme
Asagidaki eylemlerden birisini yapan bir yarigmaci ihlalden dolay1 oyunu kaybeder.

1. Yarismaci 5 dakika icerisinde belirlenen giires alanina gelmediginde,

2. Yarismaci oyunu sabote ederse, (Ornegin kasitli olarak giires alanina hasar vermek, bozmak,
kirmak)

3. Bir yarigmacinin robotun tanimindaki sartlar1 ihlal etmesi,
4. Otonom olma sartlarin1 ger¢eklestiremezse,

5. Eger robottan alev ¢ikar ve yarigmaya devam edemez duruma gelirse,

Oyun Dis1 Kalma

Asagidaki eylemlerden birini yapan bir yarigmact oyun disi kalir, oyunu terk etmeye zorlanir ve
siralama listesine giremez.

1. Bir yarismacinin robotu “Robotlarin Tasarim ve Imalatinda Yasakli Noktalar” bashiginda belirti-
len tanimlamalar1 ihlal ediyorsa,

2. Yarigmaci sportmenlik dis1 davramslar gosterirse. Ornegin saldirgan bir dil kullanirsa, rakibe,
hakeme veya yarigma organizasyonuna sozlii veya fiili saldirirsa,

3. Yarismaci kasith olarak rakibine ve/veya rakibin robotuna zarar verirse,
Askiya Alma /Erteleme Talebi

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

2. Yukaridaki olayda, hakemler oyuna hemen devam etmek i¢in gerekli diizenlemeleri yapacaktir.

3. Eger diizenlemeler karsilasmanin yeniden baslamasina imkan vermiyorsa, rakip miisabaka
olmadan galip ilan edilecektir.
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Robotlarin Giires Alanina Yerlesim Y onii

1. Robotlarin giires alanina yerlesimini hakemler belirleyecek olup “kog¢ vurusu” seklinde giires
alanina yerlesim yapilmayacaktir. (Uzatma raundlarinda robotlarin yerlesimini hakemler simetrik olarak
belirleyeceklerdir)

2. Robotlar karsilagsma baslamadan 6nce Sekil 2’ deki yerlesim kurallarina gore elle, ayni anda yer-
lestirilmelidir. Giires alani lizerine yerlestirildikten sonra robotun konumunda degisiklik yapilamaz.

3. Robotlar Sekil 2° de goriildiigli gibi sirt sirta ¢apraz ¢ceyrek dairelerin icerisinde herhangi bir
bolgeye dis beyaz ¢izgiye bakacak sekilde yerlestirilebileceklerdir.

Robotun isaretlenmesi

Yarigmalarin bagladigi giin kayit esnasinda robotlarin resmi ¢ekilerek tizerlerine etiket yapistirila-
caktir.

Diger Kurallar

1. Er meydani kategorisinde olmayan kurallarda yarigma {ist kurallar1 gecerlidir.
2. Yarigsma Yiriitme Kurulu gerekli gordiigii durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

3. Robotlarda kullanilacak Baglatma/Durdurma devresi yarigmacilar tarafindan temin edilecektir.
Yarigmacilara herhangi bir modiil verilmeyecektir.

4. Yarigsmalar sirasinda robotlarin lastik teker ve pil degisikliginden baska robotlar tizerinde bir de-
gisiklik yapamazlar. Robot gdvdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerin hepsinde robot
diskalifiye edilir.

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

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

7. Elektronik elemanlarin degistirilmesi 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. Sokiiliip takilabilen malzemelerin {izerine yapistiril-
mamalidir. Bu tiir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu diskalifiye eder.
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Sekil 1: Giires Alan1 Olgiileri(mm)

Giires Alam1 Resimleri
D500

Sekil 2: Giires Alan1 Uzerine Robot Yerlesimi

Start (Baslatma/Durdurma)Modiilii
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Sekil 3: Start Modiilii A¢ik Devre Semasi
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Sekil 4: Start Modiilii Bask1 Devre Semasi

Start Modiiliin Calismasi

Gerekli besleme gerilimi baglantis1 yapildiginda ilk dnce alicinin hangi tus kodunda on-off yapaca-
ginin belirlenmesi gerekir. Bu islem i¢in devre iizerindeki hafiza butonuna 1 kez basilir ve D1 Ledi siirekli
yanik duruma geger, bu durumda verici kumanda iizerinde hafizaya alinmak istenen tusa arka arkaya 2 kez
basilir ve beklenir. D1 Ledi soner. Artik kullanima hazirdir.

Cikis1 on yapmak i¢in kumandadan ilgili tusa ( hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 Ledi yanar
ve soner, D2 ledi yanik kalir. On-off ¢ikis1 0 volt seviyesine diiser.

Cikist off yapmak i¢in kumandadan ilgili tusa( hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 ledi yanar ve
soner, d2 ledi soner. On-Off ¢ikist +5 volt seviyesine ¢ikar.

Bu devre i¢in verici kumandasi olarak “RC5” Protokolii kullanan herhangi bir kumanda kullanila-
bilir. Yarigmalar esnasinda yarismacilarin modiillerinin test edilmesi amaciyla uygun bir alanda “Kumanda
Deneme Noktas1” olusturulacaktir.
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Sekil 5: Start Modiiliiniin Mikro kontrolore Baglantisi
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Sekil 6: 64’1l Eleme Sistemi
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ELBISTAN ROBOT YARISMASI (EL-RO)
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ELBISTAN ROBOT YARISMASI (EL-RO)

KARGO TASIYAN ROBOT KATEGORISI YARISMA KURALLARI

Amag

Bu yarigma kategorisinde 6grenciler beceri, yetenek ve programlama bilgilerini kullanarak bir
robot tasarlayip kargo paketlerini belirlenen noktalara en hizli big¢imde tasiyacaklardir.
Yarigsmada kullanilan robotlar otonom olmayacak, yarigsmaci Ogrenci tarafindan uzaktan
kablosuz iletisim ile kontrol edilecektir. Baglanti yontemi hakkinda herhangi bir kisitlama
bulunmamaktadir.

Robot Olcileri

Yarigmaya katilan robotlar 20x20cm’lik kutuya rahatlikla sigabilmelidir, tasima eklentisi
kutunun disina tasabilir, robot Olgiileri hesaplanirken tasima eklentisinin 6l¢iisii dikkate
alinmayacaktir. Robot yliksekligi ve agirligi ile ilgili bir kisitlama bulunmamaktadir.

Robotta Kullanilacak Malzemeler

Robotta; Mikrokontroldr kart1 olarak Arduino kontrol kartlari, robot hareketini saglayacak
motorlar igin ise L rediiktorli 6-12V 250rpm plastik disli DC motor kullanilmalidir.

Pil veya batarya kutusu, motor siiriicii/shield, sarhos teker, tasima mekanizmasi1 ve motorlari
ile kablosuz iletisim yontemi vb. i¢in bir kisitlama bulunmamaktadir.



Yarisma Pisti ve Kargo Paketleri Yarisma Pisti

215x215cm dekota malzemeden, 7x7 birim kareden olusmaktadir. Her birim kare
30x30(£1x1)cm buyikligindedir. Pist duvarlarinin yiiksekligi 5cm ve kalinligi 5mm’dir. Pist
ve duvarlarin rengi herhangi bir renkte olabilir. Kargo paketlerinin boyutlar1 6x6x6¢cm agirligi
ise 60£5 gredir. Kargo paketlerinin birakilacaklari alanlarin boyutlart 15x15cm’dir.

o CIKIS | p—

an

GIRIS

Yarisma Pisti
Yarisma

Robotlarin yarigma siralamasi bilgisayar kurasi ile belirlenecek olup siralama yarigma
alanindaki panolardan ve web sayfasindan ilan edilecektir. Yarigsma hakemin start isareti ile
baslar, pilot 6grencinin uzaktan kontrol ettigi robotla kargo paketlerini paket ile ayn1 renkte
olan tasima bdlgelerine birakarak ¢ikis noktasina ulasmasi ile son bulur. Yarigma 2 turda
gerceklestirilecek olup bu turlar; yar1 final ve final turlar1 olacaktir. Yari final turunda olusan
siralama sonucunda ilk 10 robot final turuna katilmaya hak kazanacaktir. Final turunda
yarigmayl en 1yi siire ile bitiren robotlardan sirasi ile 1. Robot, 2, Robot ve 3. Robot
belirlenecektir. Yarigmaci kargo paketlerini kaldirmak zorunda degildir, isteyen yarismaci
paketi strikleyerek de tasiyabilir.



Kurallar

- Yarismaci robotlarin tasarimlar1 belirlenen olgiiler igerisinde yarismacilara birakilmistir.
Robotlar 20 x 20cm’lik kutulara rahatlikla sigabilmelidir.

- Yarigmact hakemin bagla isaretinden once baglangi¢c noktasindan hareket ederse 10sn siire
cezasi alir.

- Kargo paketlerinin kendileri i¢in olusturulan yerlere birakilmamasi durumunda yarigmact
20sn siire cezasi alir.

- Robotlarin yarigmay1 bitirme siireleri (ceza puanlar1 da eklendikten sonra) esit oldugu
durumda robotlarin agirliklarina bakilarak hafif olan robot siralamada 6ncelikli olacaktir.

- Yarismay1 bitiremeyen robot sayisi 1 den fazla olursa siralama igin yarismacilarin aldiklar
ceza puanlarma ve tasidiklart kargo paketi sayilarma bakilacak esitligin bozulmamasi
durumunda ise hafif olan robot siralamada oncelikli olacaktir.

- Yarismaci 5 dakika igerisinde parkuru bitiremezse hakemin isareti ile yarisma sona erer.

- Yarismacilarin 1 adet teknik mola hakki bulunmaktadir. Teknik mola hakkini kullanan
yarigmacilar siralamanin sonuna eklenerek yarigmaya kaldiklar1 yerden devam edeceklerdir.

- Yarismaci piste herhangi bir hasar verdiginde yarismadan diskalifiye edilir.

- Mikrokontroldr kart1 olarak Arduino kontrol kartlari, robot hareketini saglayacak motorlar
igin ise L rediktorli 6-12V 250rpm plastik disli DC motor kullanilmalidir. Bunlarin diginda
mikrokontrolor karti1 ve motor kullanan robotlar diskalifiye edilecektir.

- Robot 6zellikleri ve kullanilan aplikasyonlar hakemlere ibraz edilerek kayit altina alinacaktir
ve yarisma siiresince degistirilmeyecektir. Kullanilan robot 6zellikleri ya da aplikasyonlari
degistirilen yarismaci robotlar diskalifiye edilecektir.

Diger Kurallar
- Kargo tasiyan robot kategorisinde olmayan kurallarda yarigma iist kurallar1 gecerlidir.
- Yarigma Yiirlitme Kurulu gerekli gérdiigli durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

- Yarismacilar, lastik teker ve pil degisikliginden bagka robotlar {izerinde bir degisiklik
yapamazlar. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel gorinim degisikliklerin hepsinde
robot diskalifiye edilir.

- Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde olacak
sekilde degistirilebilir.
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KARGO TASIYAN ROBOT KATEGORISi DEGERLENDIRME TABLOSU

Sira
No

Robotun adi

Erken
baslama
cezasl

(10sn.)

Kargoyu belirlenen alana

birakamama cezasi (20 ser

sn.)

S

M

K

Y

Teknik molaya
basladifi siire

Parkuru
bitirme siresi

Toplam Sure

10

11

12

13

14

15

16

17
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19

20
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ELBISTAN iLCE MILLi EGITIM MUDURLUGU
EL-RO ROBOT YARISMASI 2023
SERBEST PROJE KATEGORIiSI YARISMA KURALLARI

AMAC
Bu yarigmayla ilkokul, ortaokul ve lise 6grencilerinin; Egitim teknolojileri, Giyilebilir Teknolojiler,
Tarim Teknolojileri, Engelsiz Yasam, Fizik, Matematik, Kodlama vb. alanda bilimsel diisiincelerini,
becerilerini, hayallerini ger¢ege doniistirebilecekleri ve bunlari sunabilecekleri girisimsel bir ortam
hazirlanmasi amaglanmistir. Ogrencilerimiz bu kategoride isterlerse tasarimlarini herhangi bir kodlama
dilini kullanmadan da yapabilirler.

ORNEK SERBEST KATEGORI KONULARI
1)EGITIM TEKNOLOJILERI:

Teknoloji insan hayatin1 kolaylastiran her seydir.Bu anlamda egitim oOgretime katkisi olacak her
calisma,proje,iirin  bu boliimiin konusu olabilir.Ogrencilerin egitim veya ogretimde o6grenmeyi
kolaylastiracak, kalic1 hale getirecek, konunun dogrudan bagli oldugu alan ile diger bilim dallar1 arasinda
baglantiy1 kurarak konuyu ¢ok yonlii ele almaya imkan taniyacak iiriin gelistirmeleri beklenmektedir.

Bu tirtinler, egitim teknolojileri kapsaminda, prototip, egitsel yazilim, egitsel oyun,
egitsel similasyon, yenilik¢i teknolojiler olabilir.

a) Turk¢e 6grenme kolaylig1 veya farkl dillerde 6grenme kolaylig: saglayabilen dijital
uygulamalar gelistirilmesi,

b) Ogrencilerin belirlenmis bir egitim programi dahilinde interaktif bir sekilde
uygulama yapabilecegi etkilesimli igerikler gibi dijital uygulamalar gelistirilmesi,
¢) Anlasilmasi gii¢ konular kolay ve etkili yontemler ile ve bir senaryo dahilinde
gelistirilmis egitsel yazilimlar,

d) Okulda edinilen bilgileri ve 6grenmeyi destekleme ve pekistirme yapabilme i¢in
gelistirilmis uygulamalar

e)Ogrenmeyi destekleyecek arag-gereg tasarimi
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2.TARIM TEKNOLOJILERI:
Tarim tirtinlerinin dogru kullanimi,topragin verimini arttirmak, bilingli tiretim i¢in; yazilimlar,
irtinler,tarim arag-geregleri gelistirmesi beklenmektedir.

m

Akillr tarim, tarim triinlerinin miktarini, verimliligini, kalitesini artirmak, bunlarla beraber maliyeti ve
kullanilan ilaglar1 azaltmak amaciyla modern teknolojileri kullanan yeni bir tarim yaklagimi. Sadece gida
kalitesini veya tiretimini arttirmak i¢in degil, ayn1 zamanda ¢ift¢ilerin hayvanlarin ihtiyaglarim daha iyi
gormeleri ve beslenmelerini buna gore ayarlayabilmeleri adina da akilli tarim teknolojilerinden faydalaniliyor.

Tarimdaki problemlere yonelik ¢oziimler olusturmasint amaglamaktadir. Bu dogrultuda projeler
degerlendirilip uygulamaya konulacaktir. Bu yarigmanin kapsamina tarim ve hayvancilik ile ilgili teknolojik
¢6zlim 6neren;¢iftcinin hayatini kolaylastiracak;tarimda verimi artiracak; bilisim, mekanik, elektrik-
elektronik, yazilim tabanl projeler dahildir.
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3)GIYILEBILIR TEKNOLOJI
Genellikle akill cihazlar ile kablosuz olarak baglanabilmek i¢in Wi-F1i, bluetooth veya mobil veriyi kullanan,
iizerinde bir¢ok sensor barmdiran cihazlara giyilebilir cihaz denir.
Bu teknolojinin en 6nemli 6zelligi haberlesme yetenegine sahip olmasi ve cihaz ile ag arasinda veri iletisimi
saglayabilmesidir. Bu tiir sistemler; 1s1, 131k, nem, ses, basing, kuvvet, elektrik, uzaklik, ivme ve ph gibi fiziksel
ya da kimyasal biiyiikliikleri algilayarak elektrik sinyallerine ¢cevirme 6zelliklerine sahiptir. Giiniimiizde
kullanilan hareket takip ekipmanlari, giysiye yerlestirilmis seker, nabiz ve kalp ritmi takip sistemleri ile akilli
saatler ve akilli gozliikler bu tiir teknolojiye 6rnek olarak verilebilir.

Kullanicilarin her zaman yanlarinda olan giyilebilir teknoloji iiriinleri: saglik hizmetleri, konum takibi, spor
Eperformansm] izleme, daha diizenli olma, formda ve aktif kalma, kilo verme, etkinlik izleme i¢in kullanilir. Eglence,
egitim, saglik, is, bilgi alma, sosyallesme, giivenlik gibi alanlarda hizmetler sunar.
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4) ENGELSIZ YASAM TEKNOLOJILERI

Ozel gereksinimli bireylere yasama kolaylig1 saglayan teknolojiler hakkinda bilgilendirmek ve bu
konuda farkindalik olusturulmast amaglanmaktadir.

Bireylerin sosyal sorumluluk bilinglerini gelistirmeyi, teknolojik fikirlerini; 6zgiin, yerli ve milli
kaynaklar aracilifiyla hayata gec¢irmelerini saglayarak ozel gereksinimli bireylerin yasamlarini
kolaylastirmay1 hedeflemektedir.

a)Engelsiz Egitim: Fiziksel, zihinsel, gorme, isitme, otizm gibi gelisimsel olarak ¢esitli alanlarda 6zel
gereksinimleri olan bireylerin egitim hayatlarini kolaylastirict ¢oziimler sunan proje ve fikirlerdir.

b) Engelsiz Sosyal Yasam: Farkli gelisim 6zelliklerine sahip olan toplumun ¢esitli kesimlerindeki bireylerin sosyal
hayata etkin katilim gostermelerini kolaylastirarak yasam kalitelerini artirmak i¢in teknolojik altyapiy1 gelistirecek
ve uygulayacak projelerdir.

¢) Engelsiz Saghk: Fiziksel, zihinsel, gorme, isitme, otizm ve gelisimsel gibi ¢esitli alanlarda 6zel gereksinimleri
olan bireylerin, saglik kosullarini iyilestirecek ve bu kosullarin beraberinde olusan zorluklar: en aza indirecek;
mevcut sorunlara, hastaliklara, tani, tedavi ve takip siireglerine yonelik ¢oziimler iiretilmesidir.
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BASVURU SARTLARI ve YARISMA KRITERLERI

1. EL-RO Robot Yarismasi Serbest Proje Kategorisi ILKOKUL, ORTAOKUL VE LISE olmak iizere ii¢
grupta diizenlenecektir. Her grup jiriler tarafindan kendi arasinda degerlendirilecektir.

2. Proje ekipleri 2 (iki) 6grenci ve 1 (bir) danisman 6gretmenden olusacaktir.

3. Projeler EL-RO yiiriitme kurulu tarafindan belirlenecek sergi alaninda sergilenecektir.(Elbistan Pmarbagi
Mesire Alani) Projenin sunum alanina taginmasi yarismacilarin sorumlulugundadir.

4. Sergi alaninda tahsis edilen alan da projenin sunum asamasina hazir hale getirilmesinden proje ekibi
sorumludur.

5. Yarismanin baslangi¢ ve bitis stireleri boyunca, proje ekibindeki 6grenciler tarafindan ziyaretgilere proje
sunumu yapilacaktir. Bu stirece danisman 6gretmenler aktif olarak katilmayacaktir. Her hangi bir aksaklik
durumunda 6grencilerin destege ihtiya¢ duymalar1 halinde danigman 6gretmenler yardimci olabilir.

6. Her yanismaci en fazla 10 dakikalik proje sunumunu ve video / slayt gosterisini belirlenen kura
siralamastyla jiiri iiyelerine yapmak zorundadir.

7. Sunum sirasinda gerekli olan bilgisayar ve projeksiyon cihazi vb. teghizat organizasyon tarafindan temin
edilecektir. Bunlarin disinda kullanilmasi ongoriilen teknik donanim yarismacilar tarafindan temin
edilecektir.

8. EL-RO Yiritme Kurulu gerekli gérdiigii durumlarda kurallar degistirme hakkina sahiptir.

9. Yanigsmacilar bagvuru yaparak;

v/ Projenin konusunun se¢iminde, soruna yaklasimlarinda, diisiince ve uygulamada tamamen
kendi fikirlerini, bilgi ve becerilerini kullandigini,

v Karsilasilan problemlerde danisman 6gretmen ve ilgili kisilerden sinirli yardim aldigini,

v Projenin tamamen kendilerine ait oldugunu kabul etmis sayilirlar.

ACIKLAMALAR
Proje; 100 puan lizerinden jiiri {iyelerince;
%20 Ozgiinliik,
%10 Yontem,
%20 Sunum,
%20 Uygulanabilirlik,

%10 Yayginlastirlabilirlik,
%20 inovasyon

Kriterlerine gore degerlendirilecektir.
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OZGUNLUK: Proje onerisi, bilim/teknolojide var olan eksikliklerin giderilmesinde problemlerin
¢oziime ulastirlmasinda ve O6zgiin/yaratici/yenilikgi dneriler sunmasi ve/veya o6zgiin katkilarda
bulunmas: beklenmektedir.

INOVASYON: Projenin; yeni veya 6nemli 6lgiide degistirilmis mal ya da hizmet olmasi, yeni
pazarlama yontemleri, is uygulamalar1 ve is yeri organizasyon yontemlerini igermesi.

YONTEM: Projede uygulanacak yontem ve arastirma tekniklerinin ilgili literatiir ile
iliskilendirilmesi, uygunlugunun dogru ve belirgin olarak ag¢iklanmasi ve Ongorillen amag¢ ve
hedeflere ulasilmasinda yararlanilan kaynaklar agiklanmalidir.

SUNUM: Projenin, tasarimi, gorselligi, ¢ekiciligi, ¢alisir olmasi, video, slayt ve vb. yontemlerle
desteklenmesi, anlasilabilir olmasi, ekibin uyumlulugu, birlikte hizl1 diisiinebilme ve ikna edilebilme
yetisine sahip olmas1 beklenmektedir.

UYGULANABILIRLIK: Ekibin plan dahilinde koordineli calismasi, projenin risk analizinin
yapilmasi, projede ongoriilen tedbirlerin alinmasi ve fayda maliyet analizinin yapilarak uygulanmasi

Projenin yiritilecegi okul/kurum ve kurulusun, projenin yiritilmesi i¢in gerekli altyapr ve
ekipmana (laboratuvar, ara¢, makine-techizat vb.) sahip olmas1 ve projeyi desteklemesi,

Ekibin bu projeyi gerceklestirebilecegine iliskin somut veriler ortaya koymasi ya da projeyi
uygulamasi beklenmektedir.

YAYGINLASTIRILABILIRLIK: Projenin basariyla gerceklestirilmesi halinde projeden nitelikli
yayin, patent/tescil, faydali model, lisans, yeni sirket kurulmasi, aragtirmaci yetistirilmesi, yeni proje
dretilmesi, farkli bilim/teknoloji alanlarinda kullanilabilme wvb. gibi ¢ikti ve sonuglarin elde
edilebilme potansiyelinin bulunmasi.

Proje ¢ikt1 ve sonuglarinin toplumsal sorunlari ¢ozmede katki sunmasi, iiriiniin ticarilestirilmesi, ilgili
sektorde tlkenin yurtdisina bagimliligi azaltma ve/veya rekabet giiciinii arttirma potansiyelinin

bulunmasi.

Plan dahilinde proje ¢ikt: ve sonuglarinin yayginlastirilarak potansiyel kullanicilara ulagtirilmasinin
gerceklesme olasiligi.

Projenin, proje ekibine kariyer gelisimlerinde yapacag: etki.
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ELBISTAN iLCE MiLLi EGIiTiM MUDURLUGU

EL-RO Robot Yarismasi
Serbest Proje Kategorisi
Proje Degerlendirme Formu

PROJENIN ADI/ NUMARASI:

OKUL/KURUM ADI:

KATEGORI: o ILKOKUL o ORTAOKUL o LISE

(")grenci 1

(")grenci 2

YARISMACI EKiP UYELERI

Damsman (")gretmen PP

%20

JURI Ozgiinliik

%20 %10 %20 %20

Inovasyon | Yontem | Sunum Uygulanabilirlik

%10
Yaygnlastirilabilirlik

TOPLA

M
PUAN
%100

JURI PUANLARININ ARITMETIK ORTALAMASI

Jiiri Imzalan
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Amag

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin tizerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin tzerindeki beyaz ¢izgiyi otonom
takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endiistriyel alanda, siirekli bir yerden bagka bir yere malzeme tasima islerinde
bu otonom ¢izgi izleyen robotlar kullanilir. Yapilmasi gereken, robotlarin takip edecekleri yol ¢izgisinin zemine
cizilmesidir. Cizgi izleyen robotlarda ¢izgiyi kaybetmemeyi saglayacak olan; dogru program, donanimsal kontrol
ve hizdir. Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar, siyah parkur tizerindeki beyaz ¢izgileri takip ederek, en
kisa siirede ve hatasiz yolu tamamlamaya calisirlar. Amag, yarigmada belirlenen parkuru en kisa siirede ve en az
ceza puani ile tamamlamaktir.

Robot Olclleri
Temel ¢izgi izleyen robot kategorisinde yarisacak robotlarmn, boyunun 280 mm’yi eninin ise 180 mm’yi
gecmemesi gerekmektedir. (Tekerlekler dahil)

Robotta Kullanilacak Malzemeler

Kontrol karti: Herhangi bir mikrokontrolorii veya hazir mikrokontrolér (Mikrokontrolor karti
olarak Arduino Nano, UNO veya Micro kullanilacak.)kartlar1 kullanilabilir.

Motor strtct: Arduino Motor Shield - L293D Motor Surtict Shield , L298 DC MotorSiirtict Moduli
veya a4988 motor surtcusl kullanilacaktir.

DC motor: L rediiktorlii 6-12V plastik dislili DC Motor kullanilmasi zorunludur.

Tekerlek Olarak: Cap1 65 mm ve kalinligi 30 mm gegemeyen tekerlek kullanilacaktir.

Maksimum 8'li ¢izgi sensor kart1 kullanilabilir.

Vakum motoru kullanilamaz.

Pil veya batarya kutusu ve sarhos teker istege bagl olarak kullanilabilir.




Sekil 1: Kullanilabilecek Malzemelerin Resimleri:

Ardumo Nano Arduino Mikro Arduino Uno
P
L Redilktorlii DC Motor Robot Teken Robot Teken

L293D Motor Stirticti Shield Ardumno Motor Shield L.29% DC Motor Siirticii



Yarisma Pistiyle Tlgili Bilgiler:

1-Yollar siyah {izerine beyaz ¢izgi seklindedir.

2-Yol 360 mm genisliginde 5 mm kalinliginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan
parcalarm ek yerleri siyah mat folyo ile kapatilmistir.

3-Siyah zemin tizerindeki yol ¢izgileri, ana yolun ortasinda 20+2mm kalinliginda beyaz mat folyodan
yapilmistir.

4-Baslama/Bitis ¢izgisi yol baslangicindan 40 cm igeridedir.

Sekil 2. Yarigsma pisti ol¢iileri(6l¢tler cm cinsindendir)

370 cm

BASLAMA

Oyun ilkeleri

1-Yarigmacilara mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

2-Yarigmacilara pist iizerinde robotlarmi kalibrasyon yapmalari i¢in siire verilir

3-Robot yolun tizerinde kalic1 iz birakamaz veya yola zarar veremez. Hakemlerin robotun piste zarar
verdigine karar vermesi durumunda yarismaci diskalifiye edilir.

4-Robotlar pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilirler. Siv1 yanici enerji kaynaklari
kullanamazlar.

5-Yarigmalar sirasinda yarigmacilar robotlarin Lastik teker ve pil degisikliginden bagka robotlar {izerinde bir
degisiklik yapamazlar. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerin hepsinde robot
diskalifiye edilir.

6-Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayn1 yerde olacak sekilde
degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar gormemesi gerekir. Aksi durumda robot
diskalifiye edilir.



Yarismanin icrasi:

1-Yarigsma alaninda bir adet ¢izgi izleyen pisti (Yogun talep halinde pist sayisi artirilacaktir.) bulunacak ve
yarigma Oncesi yarigmacilara deneme yaptirilmayacaktir.

2- Robotlar ¢ekilen kuradaki siraya gore yarisir.

3-Biitiin yarigmacilar piste ayn1 noktadan baglayacak ve bitis noktasinda yarismay1 tamamlayacaklardir.

4-Yarigsma toplam stiresi 5 dakikay1 gecemez

5- Start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir ve tekrar baslama noktasina konulur. Yarigmacilarin
baslama i¢in 5 hakki vardir. ( Her start yapamama durumunda ayr1 ayr1 10 saniye ceza puani toplam siireye
eklenir.)

6- Robot pistten ¢iktiginda (yoldan tamamen ¢ikip normal zemine inmesi), ¢iktig1 yerden piste tekrar konulur,
bu arada siire islemeye devam eder ve bu islem de 10 saniye ceza ile degerlendirilir.

7-Robot pist lizerinde iken durur veya hareketsiz kalirsa robota miidahale edilemez. Byle bir durumda 30
saniye beklenir ve robot devam etmezse diskalifiye olur.

8-Yarigma basladiktan sonra robota her hangi bir sebeple el ile miidahale durumunda robot diskalifiye edilir.

9-Robotlar belirtilen hareket yontinde pistte hareket etmeleri gerekir.

10-Robot on defa yoldan ¢ikarsa diskalifiye edilir.

Degerlendirme

1- Robotlar, yaris1 tamamlama ve aldig1 ceza siirelerine gore siralanacaktir.

2- Puan esitliginde ceza puani daha az olan arag¢ digerine gore onceliklidir.

3- Esitligin yine de bozulmamasi durumunda daha hafif olan ara¢ digerine gore dnceliklidir.

4- Pistlerdeki 6l¢iilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir.

5- Yarigma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigii durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

6- Yarigmalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikl1 kayan yazi, kamera ve aydinlatmalardan dolay1 yapilan itirazlar
gecersiz sayilacaktir
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Robot Yarismasi

1) Amag

Labirent ¢O6zen robot kategorisinde amag, belirlenen baslangic noktasindan baslatilan uygun
boyutlardaki otonom labirent ¢6zen robotun, bitis noktasina en kisa siirede ve en az siire cezasi alarak
ulasip labirenti tamamlamasidir.

2) Yarismanin Formati

® Yarigmalara oncelikle Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tagiyan robotlar katilabilecektir.

e Labirent Cozen kategorisindeki robotlar, siyah zemin ve beyaz duvarlardan olusan pisti baslangi¢
noktasindan baglayarak en kisa siirede tamamlayacaktir.

® Yarigma ii¢ turdan olusur. Her turda yarigma sirasi kurayla belirlenir. 1. turda kayit yaptiran robotlar
yarigtirilir. Birinci turda yarigmalarin tamamlanmasinin ardindan pist diizenlenerek 2. tura gecilir.
Birinci turda pisti tamamlama siiresi ve ceza siireleri hesaplanan ilk 5 robot 2. tura gecer. Duvarlar
diizenlenerek baglanan 2. turda yine pisti tamamlama siiresi ve ceza siireleri hesaplanan ilk 3 robot
final turuna gecer. Final turunda pisti tamamlama siiresi ve ceza siireleri hesaplanan robotlardan en iyi
siirelere sahip robotlar arasinda siralama yapilarak sonuglar ilan edilir. Birinci turda 5’ten az, 2. turda
3’ten az robotun pisti tamamlamasi durumundaki siralamayla diger detaylar ““6)Yarisma Kurallar: ve
Yarismanin Icrasr” bashg: altinda agiklanmistir

3) Yarisma Pistinin Ozellikleri

e Labirentin duvarlarinin yiiksekligi 10 cm, kalinlig1 18 mm beyaz renkli ahsap olacaktir.

¢ Zemin siyah mat ahsap, duvarlar beyaz parlak ahsap malzemedendir.

e [abirent matrisi 12 x 12 adet kareden olugmaktadir ve her bir birim karenin boyutu 20 cm x 20 cm'dir.

* Baslangic ve bitis noktalar1 20 cm x 20 cm boyutlarinda ve pist matrisinin i¢indedir. Baslangic noktasi
matrisin 1. satirinda, bitis noktas1 matrisin 12. satirinda ve herhangi bir hiicrede bulunabilir. Bitis
noktasinda 20 cm x 20 cm 0Ol¢iilerinde beyaz alan bulunur.

¢ Belirtilen boyutlar icin hata pay1 %5'tir.

* Labirent; ¢cikmaz sonlar, robotlarin giremeyecegi kapali hiicreler icerebilir.

¢ Yarismanin 2. ve final asamasinda parkur duvarlarinda degisiklik yapilacaktir.

¢ Pist zemininde ve duvarlarinda boya, bant vs. ve bu gibi etkenlerden kaynaklanan piiriizler olabilir.

¢ Pist duvarlarinin i¢ ve dig koseleri, birlesim yerleri kapatilmayacagindan iz veya ¢izgi olabilir
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e Pist olgiileri ise asagidaki gibi olacaktir.

PiST OLCULERI
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4) Yarismaci Robotlarmn Ozellikleri

¢ Robot otonom olarak calisacaktir. Robota kablosuz uzaktan erisim veya kablolu kontrol
saglanmayacaktir. Yazilimsal ve/veya donamimsal olarak iptal edilmis olsa dahi herhangi bir yolla
robota uzaktan erisimi saglayacak dahili veya harici donamimlar (robota kablosuz program
yliklenmesini saglayacak donanimlar dahil) robot iizerinde bulunamaz. Kayit sirasinda, yarigsmanin
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
yaptirtmlarin degerlendirilmesi icin Organizasyon Yiiriitme Kuruluna bildirilecektir.

¢ Robotun eni, boyu ve yiiksekliginde bir kisitlama yoktur. Her yarismaci tasarimini pistin 6zelliklerini
dikkate alarak yapmalidir. Ayrmtilhi bilgi “3) Yarisma Pistinin Ozellikleri” ve “6)Yarisma
Kurallar1 ve Yarismann Icras’” kisminda verilmistir. Yarismacilar, kullanilacak malzemeler
listesindeki ekipmanlar1 kullanacaklardir.
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¢ Kullanmilacak Malzemeler
Mikro kontrol kart olarak asagidaki kartlardan birisi secilecektir.

Motor siiriicii olarak asagidaki siiriiciilerden birisi secilecektir.

Motor olarak asagidaki motordan iki adet kullanilacaktir.

- -
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Pil, batarya, sarhos teker gibi diger ekipmanlarin kullanimi serbesttir.

\(
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5) Yarisma Esaslar

® Yarismacilara yarisma esnasinda mola, bakim veya tamir zaman verilmez.

® Yarismacilar, yarisma esnasinda robotlarina ayar, test yapamaz veya program yiikleyemez. Uyarilara
ragmen yaris esnasinda robot lizerinde herhangi bir ayar, test ya da program yapmakta israr eden
yarigmaci diskalifiye edilir.

® Robot, yolun tlizerinde kalic1 iz birakamaz veya yola zarar veremez. Hakemlerin, robotun piste zarar
verdigine karar vermesi durumunda robot pistten alimir ve yarismaci diskalifiye edilir. Labirentin
temizligi, diizeni veya yarigsmaya elverisliligi konusunda karar vermekte yetkili hakem komitesidir.

¢ Pistlerdeki olciilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir. Yarigmalar
sirasinda, pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, kamera, aydinlatmalar, saga icindeki hareketliliklerden
olusan golgelendirme ve ses/seslendirmeden dolay: yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

¢ Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigii durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

6) Yarisma Kurallar1 ve Yarismanin icrasi

® Yarismaci, robotunu pili olmadan kayit masasina getirecektir. Kayit yapildiktan sonra robot,
yarismacinin yaninda getirdigi seffaf, kapakli ve hi¢bir deligi olmayan kutuya pili takili olmadan
konulacaktir.

® Yarigma alaninda 1. turda katilimci sayisina gore birbirinin aym1 bir veya daha fazla labirent pisti
bulunacak ve yarigma oncesi yarigsmacilara deneme yaptirilmayacaktir. 2. turda birbirinin ayn1 bir veya
daha fazla labirent pisti bulunacak ve yarigma Oncesi yarigmacilara deneme yaptirilmayacaktir. Final
turunda bir labirent pisti bulunacak ve yarigsma oncesi yarigmacilara deneme yaptirilmayacaktir.

e Robotlar sirayla yarisir. Robotlarin hangi sirada yarisacagi kura ile belirlenir ve duyurulur. Labirent
lizerinde baglangic ve bitis noktalar1 birbirinden farkli alanlarda bulunmaktadir. Biitiin yarigmacilar
labirente aymi baslangic noktasindan baglayacak ve aymi bitis noktasinda yarismay1
tamamlayacaklardir.

¢ 1. tur tamamlandiktan sonra pistte diizenleme yapilarak 2. tur i¢in yarismaya hazir hale getirilecektir.
2. tur tamamlandiktan sonra pistte degisiklik yapilarak final turu i¢in hazir hale getirilecektir.

Yarisma zamana karsi yapilacak ve siire hakem tarafindan ve/veya pist iizerindeki sensorlere baglh
kronometre ile tutulacaktir, yarisma basladiktan sonra siire kesinlikle durdurulmayacaktir.
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e Yarigsmanin toplam siiresi 1. turda 150 saniyeyi, 2. turda 120 saniyeyi, final turunda 150 saniyeyi
gecemez. Bu siireler yarismaya bagvuran robot sayisina gore yarisma oncesi degistirilebilir. Yarisma
alanina 1. tur ve final turu i¢in gelen yarigsmaci, robotun bulundugu kutuyu incelenmek iizere hakeme
verir. Kutu agilir, kutu acildiktan sonra pil montaji yapilir. Robot, ihtiya¢ duyulmasi halinde
siralamayi belirleyebilmek i¢in tartilir, robotun agirligi hakem tarafindan not edilir.

® Robot, hakemin gosterdigi baslangi¢ hiicresi icinde yarismacinin istedigi yere konulur. Robotun 6n
tarafi hareket yoniine dogru diiz olacak sekilde konulacaktir. Robot piste konulduktan sonra robot
hareket etmezse yarismacinin istegi ve hakem onayiyla ve/veya hakem istegi ile robot yarismaci
tarafindan pistten alinir ve kontrol edilerek tekrar baslangi¢c noktasina konulur, robota 10 saniye siire
cezasi verilir. Yarigmacilar baglangic yapamayan robotlara en fazla 3 kez miidahale edebilirler. (Her
miidahalede 10 saniye siire cezas1 alinir).

¢ Miidahalelere ragmen yarismaya baslayamayan robot elenir. Robot 2. hiicreye gecip siire bagladiginda
yarigsmaci robota miidahale edemez. Siire, robot 2. hiicreye girdiginde baglar. Kronometrede meydana
gelebilecek bir olumsuzluktan dolay1 robot 2. hiicreye gecger ve siire baglamazsa siire hakem tarafindan
tutulur, robotun 2. hiicreye gecip gecmedigine karar vermek hakemin yetkisindedir.

¢ Robot, 2. hiicreden itibaren durur, hareketsiz kalir, ¢cikmaz sokaklarda sikisir, bir duvarda manevrasiz
halde kalir ve robot uygun hareketi saglayamazsa robota miidahale edilemez. 1. turda, 2. turda ve final
turunda belirlenen siirenin dolmasi beklenir, robotun baslangic noktasindan ulastig1 en uzak hiicredeki
satir numarasi hakem tarafindan tespit edilerek not alinir. Yarismanin bittigi anda bulunulan satira
karar vermek hakem yetkisindedir.

¢ Robotlar bitis noktasindaki beyaz alani algilayip duracaklardir. Robot bitis alanina geldiginde yarisma
biter. Bitis hiicresinde robot 5 saniye boyunca hareket etmeden beklemelidir. Bu siirede robot pistten
alinmaz. Robotu hakem onay1 olmadan alan ya da 5 saniye icinde bitis hiicresini terk eden robota 10
saniye siire cezasi verilir.

¢ Siire puani hesaplama esaslar1 asagidaki gibidir:

A)Pisti tamamlayan robotlarin toplam siiresi, aldig1 cezalarin siiresi ve yarismanin bittigi andaki
kronometre siiresinin toplamiyla bulunur. Siiresi kiiciik olan robot list sirada yer alir. Pisti tamamlayan
robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir olandan daha iist siraya yerlesecektir.
B)Baslangi¢c yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarda, yarisma sonunda bulunulan
hiicrenin satir numarasina bakilir. Toplam siire “200+(12-satir numarasi)x 10+siire cezas1” formiilii
ile bulunur. Siiresi kiiciik olan robot siralamada {iist sirada yer alir. Pisti tamamlayamayan
robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir olandan daha iist siraya
yerlesecektir.
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C) Baslangi¢ yapamayan robotlar 400 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura gecemez.
D)Kayit yaptirip yarismaya katilmayan robotlar 500 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura gecemez.
E)Yarismanin isleyisini bozan, giivenlik onlemlerine zarar veren robotlar 1000 saniye ile siralamada yer
alir. Ust tura gecemez. 2. tur ve final turuna ¢ikacak robotlar belirlenen sayinin altinda olmasi durumunda,
baslangic yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarin siiresine bakilarak iist tura c¢ikacak robot
sayilar1 tamamlanir.
¢ Pistte diizenleme yapilarak baglanan 2. ve final turundaki yarigma siiresi hesaplama esaslari, 1.turla
aynmdir.
e 2. tur siralamalar ilan edildikten sonra finale kalan robotlar giivenlik 6nlemi icin ¢agirilarak, giivenlik
paketlemesi yapilacaktir. Yarigsma yukaridaki kurallara gore yapilip siralama belirlenecek ve ilan

edilecektir.

ORNEK LABIRENT PISTLERI

Ornek Pist Ornek Pist

*Ornek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir.
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*QOrnek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir. Ck yerleri sekildeki gibi olacaktir.
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