


ILERI SEVIYE CiZGI iZLEYEN ROBOT
YARISMA KURALLARI

Amag

Cizgi izleyen (ileri seviye) robotlar, beyaz zemin {izerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin
iizerindeki beyaz ¢izgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endiistriyel alanda, bir yerden
baska bir yere malzeme tasima islerinde otonom c¢izgi izleyen robotlar kullanilir. Yapilmasi
gereken, robotlarin takip edecekleri yol ¢izgisinin zemine ¢izilmesidir. Cizgi izleyen robotlarda
onemli olan, ¢izgiyi kaybetmemeyi saglayacak; dogru program, donanimsal kontrol ve hizdir.

Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar, siyah parkur tizerindeki beyaz ¢izgileri takip
ederken, yolun bir boliimiinde yol tizerindeki beyaz ¢izgi olmadan duvari takip ederek parkuru en
kisa siirede hatasiz tamamlamaya calisirlar.

Siralama yarismasinda belirlenen parkuru en kisa siirede ve en az ceza puani ile
tamamlayarak ilk 32 robot arasinda yer almak.

Final yarigmasinda yarigtig1 robottan daha dnce pisti tamamlamak.

Robot Olgiileri

Robotlarin boyu 400mm’yi, eni 300mm’yi ve yiiksekliginin 100mm’yi ge¢memesi
gerekmektedir.

Final ve Siralama Pist Yoluyla ilgili Bilgiler
1. Yollar siyah iizerine beyaz ¢izgi seklindedir.
2. Yol 400 mm genisliginde 5 mm kalinliginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir.

Yolu olusturan parcalarin ek yerleri, siyah mat folyo ile kapatilmigtir.

3. Siyah zemin {iizerindeki cizgiler, ana yolun ortasinda 20+2mm kalinliginda beyaz mat
folyodan yapilacaktir.
4. Yol iizerinde beyaz ¢izginin olmadigi kisimda U seklinde saydam pleksi malzemeden duvar

bulunmaktadir. Bu boliimiinde, zeminden 20mm yukarida 50mm genisliginde beyaz renkte

serit folyo kullanilmustir.

5. Yol tlizerinde bir adet yatay dairesel yol bulunmaktadir.
6. Siralama yariglarinda baslangic ¢izgisi, pistin baslangicindan 500mm igeridedir.
7. Kronometre sensorleri, baglangic c¢izgisinde yolun dis kisminda 10mm yukarida

bulunmaktadir.
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Yol lizerinde 1,2,3 ve 4 rakamlan ile ifade edilmis dort adet ara baslangic noktasi
bulunmaktadir.

Yol tizerindeki ara baslangi¢ noktalari, kilavuzdaki gorsellerde temsili ¢izilmistir.

Yol iizerindeki ara baslangic noktalari, yarigma giiniinde yerlestirilecektir. Tam konumlari
pist dl¢iilerinde verilmemistir.

Siralama pisti, iki adet olarak yapilacak ve pistler birbirinin simetrigi olacak sekilde

hazirlanacaktir. Bu pistler A pisti ve B pisti olarak adlandirilacaktir.

Sekil-1: Siralama Pistleri Goriintiisti

Sekil-2: Siralama/Final Pisti Olgiileri



Sekil-3: Siralama/Final Pisti Olgiileri-a

Sekil-4: Siralama/Final Pisti Olgiileri-b



Sekil-5: Siralama/Final Pisti Olgiileri-c

Sekil 6: U Saydam pleksi duvar 6l¢iileri



Sekil 7: Cizgi Izleyen Robot Hareket Y onleri

Sekil 8: Dairesel Yol



Siralama Yarisi
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Her robot sirayla yarisir, bu sira bilgisayar kurasi ile belirlenir. Kura sonucu robotun, hangi
pistte yarigacagi belli olur. (A eleme pisti veya B eleme pisti)

Robotlar pistte bir tur atarlar.

Yarigma zamana kars1 yapilacaktir.

Yarisin baslangi¢c ve bitisini tespit etmek igin kullanilan sensorlerin hizasindan, robot
gectiginde kronometre saymaya baslayacaktir.

Hakem isaretinden sonra Start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir ve tekrar start
yapmasi istenir. Yarigmacilarin 3 start hakki vardir. (Her start yapamama durumunda ayr1
ayr1 10 saniye cezast verilir.)

Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir. (Bakiniz Sekil 7)
Robotun yoldan ¢ikmasi durumunda (robotun govdesinin siyah yoldan tamamen beyaz
zemin tzerine inmesidir.) hakem isareti ile robot, ¢iktigi noktaya gore belirtilen ara
baslangi¢ ¢izgisinin gerisine birakilarak yarismaya devam eder. Bu arada siire islemeye
devam eder.

Robot, baslangig¢/bitis ¢izgisi ile 1 nolu ara baslangig¢ ¢izgisi arasinda yoldan ¢ikarsa 1 nolu
baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarigmaya devam edilir. (Bu durum yoldan ¢ikma
sayilir.)

Robot, 1 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi ile 2 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa 1 nolu baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam edilir.
(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

Robot, 2 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi ile 3 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa 2 nolu baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarigmaya devam edilir.
(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

Robot, 3 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi ile 4 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa 3 nolu baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam edilir.
(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

Robot, 4 nolu ara baslangi¢ ¢izgisi ile baslangi¢/bitis ¢izgisi arasinda herhangi bir yerde
yoldan ¢ikarsa 4 nolu baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam edilir. (Bu
durum yoldan ¢ikma sayilir.)

Robot, U seklindeki saydam duvar boliimiinde duvara ¢arpar ve yoluna devam ederse robota

20 saniye ceza siiresi verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilmaz.)
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Robot, U seklindeki saydam duvar boliimiinde duvara carpar ve takili kalirsa veya bu
boliimii gecemezse 3 nolu baglangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam edilir.
(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

Robot, biiyiik dairesel yolda tam bir tur atmadan kars1 yone dogru gegerse robota miidahale
edilmez; robot hareketine devam eder ancak robota 100 saniye ceza puani verilir. (Bakiniz
Sekil 8)

Robotun yoldan ¢ikma sayilan durumlarinda, robota 15 saniye yoldan ¢ikma cezasi verilir.
Robotun 5. kez yoldan ¢ikmasi1 durumunda, robot diskalifiye edilir.

Yarigmalar sirasinda kendi pist alanindan ¢ikarak rakibinin pist alanina giren robot
diskalifiye edilir.

Siralama yarigmalar1 sonunda, robotlarin yarigmayr bitirme toplam siireleriyle siralama
yapilir.

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

En diisiik toplam siireye sahip robottan baslayarak siralama ilan edilir.

Toplam siire esitliginde ceza puani daha az olan robot, digerine gére dnceliklidir.

Yine esitlik bozulmazsa robotlarin agirligina bakilir, en hafif robot kazanmis sayilir.

Esitlik yukaridaki durumlarda bozulmazsa yarismaci Ogrencilerin yaslarina bakilir. En
kiigiik yasa sahip takimin robotu siralamada 6ncelik kazanir.

Siralama yarigmalari sonunda ilk 32 robot, eleme ve final yarismalarina katilmay1 hak eder.

Eleme ve Final Yarismalari

Eleme ve final yarismalarinda; iki pistin baslangig/bitis ¢izgileri hizasinda, 1200mm

genisliginde, 200mm yliiksekliginde beyaz renkte otomatik kap1 vardir.



Sekil 9: Eleme Final Yarismalari I¢in Otomatik Kapi Goriiniisii

Eleme ve final yarismalari, otomatik kapmin oniine konan robotlarin, hakemin otomatik
kapiy1 agmasiyla birlikte pisti ilk bitiren robotun bir iist tura ¢ikmasi seklinde yapilacaktir.
Hangi robotun hangi pistte yarisacagi bilgisayar kurasi ile belirlenir.

Eleme ve final miisabakalarinda pisti ilk bitiren robotu tespit etmek igin; baslangi¢/bitis
cizgisinden ilk gecen robotun pist harfi, yanarak ikaz verecektir.

Eleme ve final yarigmalarinda, robotlarin pisti belirtilen yonde tamamlamalar: gerekir.
Eleme ve final yarigsmalarinda, otomatik kapi acildiginda start yapamayan robot, diger
robotun 2 nolu ara baslangi¢ noktasini gecmesini bekler; sonra baslangi¢ ¢izgisinde manuel
start yaparak yarigmaya devam eder.

Eleme ve final yarismalarinda dairesel yolu dénmeden direkt gecen robotlar, hakem isareti
ile tekrar 3 nolu baslangi¢ cizgisinin gerisine yarigmaci tarafindan konularak yarigmaya
devam edilir.

Eleme ve final yarismalarinda U saydam pleksi duvara c¢arpip takili kalan ve bu bdliimde
hareketsiz kalan robotlar, hakem isareti ile tekrar 3 nolu baslangi¢ ¢izgisinin gerisine
yarigsmaci tarafindan konularak yarismaya devam edilir.

Eleme ve final yarigmalarinda yoldan tamamen ¢ikan robot diskalifiye olur, diger robotun
pisti tamamlamasi1 beklemeden bir iist tura ¢ikartilir.

Son dorde kalan robotlardan ikiserli yariglar sonucunda birinci bitiren robotlar, final

yarigmasina; elenen robotlar {igiinciiliik dordiinciiliik yarigsmasina ¢ikarlar.

Diger Kurallar
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Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

Robotlar, yola kalic1 bir iz veya isaret birakamaz; zarar veremez. Piste zarar veren robotlar
diskalifiye edilir.

Robotlar, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilirler. Sivi, yanici enerji
kaynaklar1 kullanamazlar.

Yarigmalar sirasinda robotlar iizerinde lastik, teker ve pil degisikliginden basgka bir
degisiklik yapilamaz. Robot goévdesinin degistirilmesi gibi  fiziksel —goriiniim
degisikliklerinin hepsinde robot diskalifiye edilir.

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

Hakem masasinda yarigsmaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar, diskalifiye edilir.
Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde olacak
sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar gérmemesi
gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

Kare kod, robot govdesine yapistirtlmalidir. Sokiiliip takilabilen malzemelerin tizerine
yapistirilmamalidir. Bu tiir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu diskalifiye
eder.

Pistlerdeki dlciilerde, yapim agamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir.
Yarigmalar sirasinda; pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, fotograf makinasi, kamera ve
aydinlatmalardan dolay1 yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir. Yarisma Organizasyon

Komitesi gerekli gordiigli durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.



SIRA
NO

ROBOTUN ADI

START YAPAMAMA CEZASI

10 sn

YOLDAN CIKMA CEZASI

15 sn

Start yapamama sayisi

TOPLAM

YOLDAN CIKMA SAYISI

TOPLAM

U DUVARA CARPMA
VE YOLA DEVAM ETME

20 sn

DAIRESEL YOL
TUR ATMAMA
CEZASI

100 sn

TOPLAM
YOLDAN
CIKMA
CEZASI

KRONOMETRE
SURESH

TOPLAM
SURE
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