ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL KATEGORISI SIK SORULAN SORULAR
1. Yarigsmaya katilabilmek i¢cin Robotun kol uzunlugu onemli midir?

Cevap: Robotun kol uzunlugu veya taban ytiksekligi 6l¢iilmeyecektir. Uzunluk kriteri bu seneki
yarigmada yoktur. Yarigmaya katilabilmek i¢in gerekli kriterler kilavuzda belirtilmistir.

2. Yarigsma sirasinda toplam kag parga platformayerlestirilecektir?

Cevap: Toplamda robotun saginda ve solunda 5’er adet olmak iizere 10 parga platforma
yerlestirilecektir.

3. Yarismaya baslamadan énce kura ¢cekimi olacak mi?

Cevap: Kilavuzda ve ek dosyada agikca belirtildigi gibi kura ¢ekimi olmayacaktir. Biitlin
yarigmacilar i¢in ayni dizilim s6z konusudur. Bu dizilim tiirii de kilavuzda belirtilmistir.

4. Tasinacak parcalarin agirliklari ne kadardir?

Cevap: Parcalarin agirligi hakkinda bilgi verilmeyecek olup; 3D PLA malzeme ile %20 doluluk
oraninda iiretilecektir.

5. Yarisma sirasinda LED veya Buzzer gostergesi calismazise diskalifiye mi olunur?

Cevap: Evet. Bu gostergeler pargay1 tuttugunuz her an yanacak ve uyari verecektir. Herhangi
bir parcay1 tuttugunuzda gosterge calismaz ise veya par¢a tutmadan da gosterge calisir ise
diskalifiye olursunuz.

6. Yar1 otonom veya otonom ¢alisma kabul ediliyor mu?

Cevap: Kesinlikle hayir. Robotun kontrol kablolu veya kablosuz olarak yarigsmaci tarafindan
saglanacaktir.

7. Yarigsmay: baglatma butonu hakkinda bilgi verir misiniz?

Cevap: Onceki yarismalarda siire ile ilgili cok itiraz oluyordu. Bu sorunu ¢dzmek i¢in bir buton
platform iizerine yerlestirilecek. Bu butona robot temas ettigi an yarigsma baslayacak ve robotun
temasi ile sona erecektir. Bu buton platformun hemen oOniine yerlestirilecektir. Butonda
herhangi bir sorun olma ihtimaline kars1 2 hakem arkadasimiz da siire kontrolii yapacaktir.



8. Baslatma butonunun boyutu nasil olacak?

Cevap: Bu buton biiyiik mantar buton tipinde olacaktir. Ve yarismada nereye yerlestirilecegi
kilavuzda belirtilmistir.

9. Robotun temasiile buton ¢alismazise yarismaya devam edebilecek miyim?

Cevap: Daha 6ncede belirttigimiz gibi bu buton hem biitiin robotlarin yarisa ayn1 pozisyonda
baslamasini ve hem de siireyi kendileri baglatma ve durdurmasi i¢in kullandik. Eger robotun
butona temasi ile siire baglamaz veya durmaz ise hakemler tarafindan tutulan kronometreler
deki siireler kullanilacaktir. Burada asil amag biitiin robotlarin yarismaya ayni konum da
baslamasi ve bitirmesidir.

10. Tutucu (gripper) acilip kapanmas bir serbestlik derecesi midir?

Cevap: Kesinlikle hayir.

11. Yarigmada puanlama nasil olacak?

Cevap: Yarigmadaki puanlama sistemi kilavuzda belirtilmistir. Amag en kisa siirede biitiin
parcalart dogru yerlestirmek. Robot agirligi, uzunlugu ve raporu puanlamaya dahil
edilmeyecektir.

12. Robotumu yarisma baglamadan once istedigim yere yerlestirebilir miyim?

Cevap: Yarisma baslamadan Once robotunuzu masa iizerinde istediginiz alana
yerlestirebilirsiniz. Gii¢ kaynaginiz vb. ekipmanlar1 da masanin iistiine yerlestirebilirsiniz.
Platform ve masaya zarar vermeyecek bigimde.

13. Yarismada ayni robottan 2 tane kullanabilir miyim?

Cevap: Hayir. Yarismada tek bir robot olacak. Fakat robotun tutucu (gripper) kismim
artirabilirsiniz.

14. Serbestlik derecesini saglayacak bicimde tek govde de iki adet tutucu (gripper) yapabilir
miyim?

Cevap: Evet. En az 4 serbestlik derecesini saglayacak big¢imde tutucu (gripper) sayisimi
artirabilirsiniz. Ama tek bir govde-taban olacak.



15. Tek govde diyerek neyi kastetmektesiniz?

Cevap: Yarismada kullanilacak olan robotun tek tabani olacak ve robot bu tabanda dairesel
hareket yapabilmelidir. Bu tabanin devamina istediginiz kadar gripper tasarlayabilirsiniz.

Not: Yarigsma kilavuzunu ve ek dosyay1 dikkatlice okumanizi tavsiye ederiz. Biitiin kurallar
acikca belirtilmistir.



