HATAY ROBOT YARISMASI
HIZLI CiZGi iZLEYEN ROBOT KATEGORISi
YARISMA 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 cizgiyi otonom olarak takip ederek parkuru en kisa siirede ve en az hata
ile tamamlamaya calisir. Yarismanin amaci, katihmcilarin sensor teknolojisi, motor kontrol,
yol bulma algoritmalari ve otonom sistem tasarimi konularinda bilgi ve becerilerini
gelistirmektir. Bu slrecte, katihmcilar hiz, dogruluk ve kararliligi bir araya getirerek teknik

yetkinliklerini test etme firsati bulurlar.

Hizh Cizgi izleyen Kategorisi, 6zellikle sensdr entegrasyonu ve kontrol algoritmalari agisindan
zengin bir 6grenme ortami sunmaktadir. Robotlarin ¢izgiyi dogru bir sekilde algilayabilmesi icin
kizilotesi veya optik sensoérler kullanilmakta, bu sensérlerden alinan veriler motor stiriici
devreleri ile islenerek robotun hareketi hassas bir sekilde kontrol edilmektedir. Bu siirecte
kullanilan PID kontrol algoritmalari gibi gelismis mekanizmalar, yarismacilara hassas ve kararl
hareket kontrolii saglama deneyimi kazandirmaktadir. Ayrica, bu kategoriye 6zgi olarak
robotlarin hiz ve dogruluk arasinda dengeli bir performans sergilemesi gerektiginden,

yarismacilar algoritma tasariminda optimizasyon yapmayi 6grenirler.

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

Uretmektedir.

Hizli Cizgi izleyen Kategorisi, yarismacilara yalnizca bir yarisma deneyimi sunmakla kalmayip ayni
zamanda onlari gelecegin teknolojilerine hazirlayan bir egitim ortami saglamaktadir. Bu
kategoride kazanilan bilgi ve beceriler, yalnizca yarisma stirecine degil, ayni zamanda robotik,

yapay zeka ve otonom sistemler alanindaki ilerlemelere de 6nemli katkilar sunmaktadir. Boylece



katiimcilar, hem bireysel gelisimlerine katki saglayarak mihendislik kariyerlerine yon

verebilmekte hem de teknolojinin gelecegine igik tutmaktadir.

2. ROBOT OZELLIKLERI
2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalari

2.1.1. Robotun Maksimum Boyutlari ve Agirlig:

Robotlarin bu kategoride yarigabilmeleri igin;
* Robotlar 150 x 250 mm’lik kutu icerisine rahat bir sekilde sigmalidirlar.
* Robotlarin yiiksekligi 50 mm’yi gegemez.

* Robotlar igin agirhk siniri yoktur.

Sekil 1 Hizli Cizgi izleyen Robot éliciileri

3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI

3.1. Basvuru Siireci

Yarisma basvurulari Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen siire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.
Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan robotlar katilabilecektir.

3.1.1. Robot liretim Raporu:

Basvuru yapan 0grenci ve danismanin yarismaya katilacaklari robotun kendileri tarafindan
tasarlandigini ve Uretim sirecini belgeleyen rapordur. Rapor; yarismanin web adresine
kullanici adi ve sifre bilgileri girildikten sonra yonetim mentsi altindaki Gretim raporlari

kismindan ilgili robot ismi secilerek sisteme yiklenecektir.



Rapor igerik olarak:

* Robotun yapiminda kullanilan malzemeleri,
* Robotun yapim siirecinin anlatiimasini,

* Robotun programlanmasinda kullanilan dili,
* Robotun toplam maliyetini,

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

fotograflari icermelidir.

3.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme

3.2.1. Yarisma Asamalari:

Siralama Yarismalari

Robotlar 4’erli gruplar olarak yarisirlar.
Gruplar ve parkur bilgisi, bilgisayar kurasi ile belirlenir.

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

parkur, 4. parkur seklinde)
Yarisma otomatik kapinin agilmasi ile baslar ve robotlarin bitis gizgisini gegmeleri ile biter.

Siralama yarismalari sonucunda tiim robotlar yarismada aldiklari siirelere gére siralanirlar

ve en iyi sireye sahip 64 robot eleme yarismalarina katilmaya hak kazanir.

Eleme Yanislari

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.

Gruplar kendi iclerinde yaristirilir. Her gruptan 1. olan robot bir (st tura geger. Siireye

bakilmaz.

Tim yarismalardan sonra Ust tura ¢ikmayl hak eden 16 robot arasinda, 4 yarisma daha

yapilir. Bu yarismalarda birinci olan 4 robot final yarisinda yarisir.

Final yarismasi sonucunda derece yapan robotlar belirlenir.



3.2.2. Degerlendirme ve Puanlama Sistemi

Yarismalarda pisti tamamlamak esastir.

Siralama yarigmasinda robotlarin siireleri kayit altina alinir. Eleme yarigmalarinda 1.

bitirmek esastir, slireye bakilmaz.

3.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri

Yarismanin baslamasi igin, gruptaki yarismacilar robotlarini galisir vaziyette baslangig¢

gizgisinin 6nlne kendilerine ait parkura yerlestireceklerdir.

Hakem isaretinden sonra yarismacilar 30 saniye icerisinde otomatik kapi 6niine robotunu

calisacak sekilde yerlestirmek zorundadir.

Robotlarin, hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladigl sirada

baslangic yapmasi ve kendi parkurunda yarismayi tamamlamasi beklenir.

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

kriteri saglanmis olmaz.

Siralama yarismalari esnasinda bir robot kendi kulvarindan ¢ikar ve diger robot veya
robotlara carpar, pist disina atarsa, kendi pistinde giden robot veya robotlar tekrar
yaristirilir. Eleme yarismalarinda ¢arpisma olusmasi durumunda hakemlerin karari gegerli

olacaktir. Eger carpilan robot veya robotlar pist disina ¢cikmazsa yarismaya devam ederler.
Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

Yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez.

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

Yarismacilar, ilk yarismadan sonra robotlar lzerinde lastik teker veya batarya degisikligi

yapabilirler. Robot lizerinde baska bir degisiklik yapamazlar.

Elektronik devre elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar, ayni yerde

olacak sekilde degistirilebilir.

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

aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.



3.4. Diskalifiye Durumlari

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

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

sekilde yerlestiremeyen takimin robotu diskalifiye edilir.

* Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladigl sirada baslangic

yapamayan veya yanlis parkura gecen robotlar diskalifiye edilir.

* Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisa baslayan robot 60 saniye icinde

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

* Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel gorinim degisikliklerinin hepsinde robot

diskalifiye edilir.

* Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokiilmesi, yerinin
degistirilmesi, sokillp takilabilen malzemelerin (izerine yapistirilmasi ve kare kodun zarar

gormesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.
* Hakem masasinda yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye edilir.

* izin verilen elemanlarin degistiriimesi sirasinda kare kodun zarar gérmemesi gerekir. Aksi

durumda robot diskalifiye edilir.

* Robotlar kablosuz ve otonom olmak zorundadir. Robot tizerinde Wifi, Bluetooth ve RF

modadlleri bulunamaz.

* Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordligl durumlarda kurallari degistirme hakkina
sahiptir.
3.5. Giivenlik Onlemleri
* Yarismalar sirasinda kayit masasinda verilen kare kod, robot gdévdesine yapistiriimalidir.

Sokillp takilabilen malzemelerin tzerine yapistirilmamaldir.

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

gecirilmis olmahdir.



* Yarisma alaninda saglanan priz ve uzatma kablolari dikkatlice kullaniimali, kablo diizenine
Ozen gosterilerek herhangi bir tehlike olusturulmasi engellenmelidir.

. Yarisma Alani

* Yollar siyah zemin lzerine beyaz gizgi seklindedir.

* Yarisma pisti 1830x3660 mm’lik suntalamlardan 12 adeti 4 x 2 seklinde dizilerek

olusturulan 7500 x 6000 mm’lik bir alandan olugmaktadir.

* Kullanilan yarisma zemini 1560 mm genislig§inde 5 mm kalinhiginda siyah mat dekota
malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan parcalarin ek yerleri siyah mat folyo ile
kapatilmistir.  Baglangic bolimiindeki dekota ile suntalam arasinda bos alan
bulunmamaktadir. Burasi disinda tim pistte, dekota ile suntalam arasinda 200 mm bos

alan bulunmaktadir.

* Beyaz cizgiler 20+2 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilacaktir. Bir robot icin kat

edilecek mesafe yaklasik 20,7 metredir.
* Her bir cizgi izleyen robotun kullanabilecegi 390 mm genislikte dort kulvar bulunmaktadir.
* Yarisma pistinde Baslangic¢ ve Bitis cizgileri bulunmaktadir.

* Baslangig cizgisi, pistin baslangicindan 400 mm ileridedir. Bu ¢izginin bitiminde 200 mm

yuksekliginde beyaz renkte otomatik kapi bulunmaktadir.
* Otomatik kapinin agilir mekanizmasi yerden 10 mm yuksekliktedir.

* Bitis ¢izgisi robotlari algilayacak sensor grubunun tam altinda olacak sekilde reflektorli

banttan yapilacaktir.

* (Cizgi izleyen robotlarin siirelerini 6lcecek sensér grubunun, her bir parkurdaki robot icin

yarisma pistinden 200 mm yukarida olacak sekilde montaji yapilmistir.

* Sensor grubu altindaki reflektérden sonra 800 mm uzunlugunda, 5mm kaliginda beyaz

dekotadan yapilmis olan durma alani bulunmaktadir.

* Yol cizgileri Gzerinde 300 mm yaricapl virajlarin baslangicindan 300 mm 6nce; robotun
hareket yoniine gore sol tarafta yol cizgisine dik, yol cizgisi merkezinden itibaren 60 mm

uzunlugunda 20£2 mm kalinhginda isaret gizgileri yer almaktadir.



Pist oOlgllerinde, yapim asamasinda genel yapilyi bozmayacak sekilde degisiklikler
yapilabilir.
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Sekil 2 Cizgiler arasindaki mesafe ve déniis yarigap él¢iileri



BASLANGIC KAPISI

Sekil 3 Pistin listten gorindisii




Sekil 4 Hizli Cizgi Izleyen pist gériintiisii
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Sekil 5 Hizli Cizgi izleyen pisti 6l¢iileri

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

okunmasi gerekmektedir.

Yarismacilar sorularini web sitesi Uzerinden sisteme giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menUslinden kategorilerini secerek sormalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap

verilmeyecek ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.



