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YARISMAYA BASVURU

Tiim yarigsmacilarin  basvurular, 1 Nisan 2024 saat 17.00 ye kadar
https://www.selcuklusetap.com adresinde duyurusu yapilan sistem iizerinden danisman
Ogretmen tarafindan iiyelik olusturularak yapilacaktir. (Tiim islemler danigman Ogretmen
tarafindan yiiriitiiliir, danismansiz 6grenci bagvurular gegersiz sayilacaktir.) Kayitlar 01 Mart-
01 Nisan 2024 tarihleri arasinda gerceklestirilecek olup sisteme 6grenci, robot ve §gretmen
bilgileri eksiksiz girilmelidir.

Amacg

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin iizerindeki siyah c¢izgiyi ya da siyah zemin
tizerindeki beyaz c¢izgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endiistriyel alanda,
stirekli bir yerden baska bir yere mal tasima islerinde bu otonom ¢izgi izleyen robotlar
kullanilirlar.  Yapilmas:1 gereken, robotlarin takip edecekleri yol ¢izgisinin zemine
cizilmesidir. Cizgi izleyen robotlarda ¢izgiyi kaybetmemeyi saglayacak olan; dogru program
ve donanimsal kontroldiir.

Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar; siyah parkur tizerindeki beyaz c¢izgileri
takip ederek, en kisa siirede ve hatasiz yolu tamamlamaya ¢alisirlar.

Amag; yarismada belirlenen parkuru en kisa slirede ve en az ceza puanm ile
tamamlamaktir.

Robot Olgiileri
Temel Cizgi Izleyen robot kategorisinde yarisacak robotlarin; boyunun 280 mm’yi
eninin ise 180 mm’yi gegmemesi gerekmektedir. (Tekerlekler dahil)

Sekil 1. Temel seviye robot dlciileri
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Robotta Kullanilacak Malzemeler

Kontrol karti: Herhangi bir mikrokontrolorii veya hazir mikrokontrolor kartlar
kullanilabilir.

Motor siiriicii: Hazir Motor Shield’ler (Motor Siirlicti Modiilleri) veya herhangi bir
elektronik kompanentle hazirladiginiz motor siiriiciilerini kullanilabilir.

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

Tekerlek: Cap1 65 mm’yi ve kalnligi 30 mm’yi gegmeyen tekerlek kullanilacaktir.
Yarigmacilar, kullanacaklart tekerlekleri bu 6zellikte olacak sekilde imal edebilirler veya bu
ozellikte olan tekerlekleri kullanabilirler.

Maksimum 8'li Cizgi Sensor Karti kullanilabilir.

Batarya kutusu ile sarhos teker istege bagli olarak kullanilabilir.

Temel seviyeye katilacak robotlarin 2 motor ve 2 tekerlekli olma zorunlulugu vardir.

Vakum motoru kullanilamaz.

Yarisma Pistiyle ilgili Bilgiler

1. Yollar siyah iizerine beyaz ¢izgi seklindedir.

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

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

4. Pist iizerinde 13° acili 1000 mm uzunlugunda 360 mm genisliginde bir adet koprii

vardir.

. Baslama/Bitis ¢izgisi yol baslangicindan 400 mm igeridedir.

. Baglama/Bitis ¢izgisi kenarlarinda 10 mm yiiksekliginde sensorler kullanilmistir.

. Yarigsma pisti tizerinde {i¢ adet ara baslangi¢c noktas1 vardir. Ara baslangi¢c noktalari

sekil 3’de A, B ve C harfleri ile gosterilmistir.

Ara Baslangig ¢izgisi yol cizgisine 90° dik olacak sekilde yerlestirilmistir.

9. Ara Baglangi¢ ¢izgisinin toplam boyu 40mm dir. Yol ¢izgisinin merkezi dikkate
alinarak yerlestirilmistir. (Sekil 3)
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Yarisma Pisti sekli ve ol¢iileri:
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Sekil 2. Yarisma pist dlgiileri

ARA BASLANGIC YOL GizGisi
cizGisi

+20mm

40mm
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Sekil 3. Ara baslangig ¢izgi Olciileri

Baslangig/Bitis
cizgisi

Hareket Yonu

Sekil 5. Yarisma pisti robotun hareket yonii ve ara baslangic noktalari
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Sekil 6. Temel seviye ¢izgi izleyen 3D pist goriintiisii

Sekil 7. Képrii 3D gériintiisii

Siralama Yaris1

1. Her robot sirayla yarisir, bu sira bilgisayar kurasi ile belirlenir.

2. Robotlar yarismaya baslamadan once boyutlari test kutusunda test edilir. (Test

kutusunun olgiileri 280 x 180 x 65 mm)

Robotlar pistte 1 tur atarlar.

Yarigma zamana kars1 yapilacaktir. Siire pist tizerindeki kronometre ile tutulacaktir.

5. Robot, baslangi¢/bitis ¢izgisi lizerinde bulunan sensor hizasindan gectigi anda
kronometre saymaya baglayacaktir. Robot pisti tamamlayarak tekrar baslangi¢/bitis
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cizgisini gectiginde ise kronometre sayma islemini durdurarak yarismayi
bitirecektir.

6. Hakem isaretinden sonra Start yapamayan robota, 10 saniye ceza puani verilir.

Yarigmacilarin 3 start hakki vardir. (Her start yapamama durumunda ayr1 ayr1 10

saniye cezasl verilir.)

Robotlar Sekil 5’de belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir.

8. Test kutusunu gegen robotlarin agirligi o6l¢iiliir. Hakemler tarafindan kaydedilir.
Agirlik Olgtimiine pil dahildir. Aksi bir durum tespit edilmesi durumunda robot
diskalifiye edilir.

9. Robotlarin ¢izgiyi takip etmeleri esastir. Robotun yoldan c¢ikmasi, robotun
gbovdesinin siyah yoldan tamamen beyaz zemin iizerine inmesidir.

10. Robotun yoldan ¢ikmasi durumunda (hakem karar1 ile), c¢iktifi noktaya gore
belirtilen ara baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarigmaya devam edilir. Bu
arada siire islemeye devam eder.

11. Baslangi¢ cizgileri arasinda kalan boliimlerin tamamlanmasi i¢in robotun bir
sonraki baslangic cizgisine temas etmesi gerekmektedir.

12. Robot; baslangic/bitis ¢izgisi ile A ara baslangi¢ ¢izgisi arasinda yoldan ¢ikarsa, A
ara baslangi¢ cizgisinin gerisine konularak yarismaya devam edilir. Bu bdliimde
robota 10 saniye ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

13. Robot; A ara baslangic cizgisi ile B ara baslangic c¢izgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa, A baslangic cizgisinin gerisine konularak yarigmaya devam
edilir. Bu boliimde robota 5 saniye ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

14. Robot; B ara baslangi¢ ¢izgisi ile C ara baslangi¢ ¢izgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa, B baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam
edilir. Bu bolimde robota 5 saniye ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

15. Robot; C ara baslangic cizgisi ile A ara baslangic cizgisi arasinda herhangi bir
yerde yoldan ¢ikarsa, C ara baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya
devam edilir. Bu boliimde robota 5 saniye ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma
say1lir.)

16. Robot; A ara baslangig ¢izgisi ile baglangi¢/bitis ¢izgisi arasinda herhangi bir yerde
yoldan c¢ikarsa, A ara baslangi¢ c¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam
edilir. Bu béliimde robota 5 saniye ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

17. Robot kopriiyii ¢itkamaz ise 5 sn beklenir ve C ara baglangi¢ noktasina konulur. Bu
boliimde robota 5 sn ceza verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.)

18. Robot besinci (5.) defa yoldan cikarsa diskalifiye edilir.

19. Siralama yarigmalari sonunda, robotlarin yarigmayi bitirme toplam stireleri ile
siralama yapilir.

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

21. Toplam siire esitliginde ceza puani daha az olan robot digerine gore Onceliklidir.

22. Yine esitlik bozulmazsa robotlarin agirligina bakilir, en hafif robot kazanmis
say1lir.

23. Esitlik yukaridaki durumlarda bozulmazsa yarigsmaci 6grencilerin yaslari toplamina
bakilir. En kiiciik yasa sahip takimin robotu siralamada 6ncelik kazanir.

24. En diisiik toplam siireyi elde eden 16 robot bir {ist tura gegmeye hak kazanir. Bu 16
robot ile tekrar siralama yarigi yapilir. Yapilan siralamada en iyi dereceyi elde eden
robot birinci ilan edilir.
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Diger Kurallar

1. Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

2. Yola kalic1 bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren robotlar
diskalifiye edilir.

3. Robotlar pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilirler. S1vi yanici
enerji kaynaklar1 kullanamazlar.

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

5. Pistlerdeki Olgiilerde, yapim asamasinda genel yapiyr bozmayacak degisiklikler
olabilir.

6. Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki 11kl kayan yazi, kamera ve aydinlatmalardan
dolay1 yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir.

7. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigi durumlarda kurallar1 degistirme

hakkina sahiptir.
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Sekil 8. Pistin dl¢iileri
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BELEDIVES|

SIRA
NO

ROBOTUN ADI

START YAPAMAMA CEZASI

10 sn

YOLDAN CIKMA CEZASI

5sn

Start yapamama sayisi

TOPLAM

YOLDAN GIKMA SAYISI

TOPLAM

TOPLAM
YOLDAN
CIKMA
CEZASI

KRONOMETRE
SURESI

TOPLAM
SURE
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