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1. ASAMA
SANAL CIZGI iZLEYEN ROBOT (HIZLI SEVIYE)
YARISMA KURALLARI

Sanal Robot On Eleme Yarismasi

Sanlwrfa’da diizenlenecek 14. Uluslararasst MEB Robot yarismasinin Cizgi izleyen (Hizl
Seviye) kategorisinde yarigsmaya katilabilmek i¢in kayit agsamasinda http://robot.meb.gov.tr/ adresine
yondendirilecek sanal 6n eleme yariglarina katilmalar1 ve burada elde edecekleri en iyi siireye gore,
katilim siralamasinda yer almalar1 gerekmektedir.

14. Uluslararas1t MEB Robot Yarismasi’'nda Cizgi Izleyen (Hizli Seviye) kategorisinde sanal
yarismaya katilabilmek i¢in http://robot.meb.gov.tr/ adresine kayit olmus kullanicilar, sistemde
olusturulan koprii (link) ile Riders platformuna yonlendirilecektir. Yarigmacilar, yarismanin onay
tarithinden bagslamak tizere 17 Nisan 2022 tarihine kadar basvuru yapabilecektir. Bagvurduklari andan
itibaren 24 Nisan 2022 tarihine kadar bu platformun kullanim1 konusunda egitim alacak, 25 Nisan-01
Mayis 2022 tarihleri arasinda da Sanal Robot Yarigmasi’na katilacaktir.

Organizasyon Ylriitme Kurulu, Sanal Robot Yarigmasi kategorilerine bagvuran robot sayilarini
dikkate alarak basvuranlarin %50’sini gegmemek kaydiyla Cizgi izleyen (Hizli Seviye) kategorisinde
ka¢ robotun On elemeyi gecgecegini ve 14. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi’na katilacagini
belirleyecektir. Belirlenen bu sayilar 18-22 Nisan 2022 tarihleri arasinda http://robot.meb.gov.tr/
adresinde ilan edilecektir.

Sanal Robot Yarismasi’nin yapilacagi Cizgi Izleyen (Hizli Seviye) kategorisine katilan
yarismacilardan Riders platformundaki egitimi alan ve egitimdeki gorevlerden en az %50’sini
tamamlayanlar Sanal Robot Yarismasi performansina gore siralanacaktir. Organizasyon Yiirlitme
Kurulunun bu siralamaya gore belirledigi sayidaki robotlar 6n elemeyi gegmis olup 14. Uluslararast MEB
Robot Yarismasi’na katilabilecektir.

Robot ekibindeki iki 6grenci de Sanal Robot Yarigmasi’nin egitimine katilacak ve egitim
sonrasinda yarisacaktir. Ogrenciler yarismaya katildiklar1 kategoride takvimde belirtilen siire iginde
istedikleri kadar yarisabilirler. Ogrencilerin bu yarismalardan elde ettigi en iyi siire (en diisiik siire)
degerlendirmeye alinacaktir. Ogrencilerden en diisiik siirede tamamlayanlara gore siralama yapilarak 6n
eleme gerceklestirilecektir. On elemeyi gegen robot ve ekibi 02 Mayis 2022 tarihinde
http://robot.meb.gov.tr/ adresinde ilan edilecek ve kurumu adina Sanliurfa’daki yarismaya katilacaktir.

Sanal Robot Yarigmasi’nda kullanilacak pistlerin 6zellikleri ve kurallart ile degerlendirme
olgiitleri 2. Etap Cizgi izleyen (Hizli Seviye) kategori kilavuzunda belirtilmistir. Kilavuzun asagidaki
boliimlerinde agiklanmistir.

Riders platformundaki egitimi alan ve egitimdeki gorevlerden en az %80’ini tamamlayan
ogrencilere dijital Riders Platformu Egitim Sertifikas1 verilecektir.

On eleme amaciyla yapilan Sanal Robot Yarismasi’na katilan 6grencilere dijital Katilim Belgesi
verilecektir.

Sanal Robot Yarismasina Erisim

Sanal Robot Yarigmasi Riders Platformu iizerinden gergeklesecektir. Yarigsmaya kayitli olan
robotlarin yarigmacilar1 yarigmaya https://riders.ai adresinden erisebilecektir.
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Yarigmacilarin yarigmalara erigebilmeleri i¢in Riders Platformu’na meb.gov.tr {lizerinde ilgili
kategoriye ait bir link iizerinden gelmeleri gerekmektedir. Bu link MEB tarafindan yarigmacilara

saglanacaktir.

Riders Kesfet Topluluk Destek  League

Hosgeldin,
Burasisizin i
Proje Yarat Grup Olugtur
2 Panel Yarigmalarim
Kurslarim i
m MEB | Sanal ileri Seviye MEB | Sanal Temel Seviye MEB | Sanal Hizh
£ Projelerim - Cizgi izleyen Yanismasi Cizgi izleyen Yarismasi Cizgi izleyen Yarismasi
& Gruplarim
& Davetler MEB | Sanal insansiz MEB | Sanal Mini MEB | Sanal Labirent
Hava Araci Yarismas Sumo Yarismast Ustasi Yarismast
| [ Yansmalanm <—|

Bu link {izerinden gelen yarigmacilar sol tarafta bulunan “Yarigmalarim” bdoliimiinde kayith
olduklar1 yarigmalar1 goriintiileyebilecektir. Yarismaci kayith oldugu yarismaya tiklayarak yarigma
sayfasina erisecektir.

Riders Kesfet Topluluk Destek League

MEB | Sanal Hizh Gizgi izleyen Yarismasi

& orkatima 5 977aom | T, 72Gonderi
Yarisma ProjesiniA | &
= Butona tiklayarak yarismaya baslayabilirsiniz.
[® Rekabet Hakkinda Agiklama
Sonuglar
e Zaman gizelgesi
2, Génderiler 1871172021 211172021
140016, 17.00u10
& Kurallar
@Riders Hakkimizda Yasal Hesap ™| [ en

Hakkimizda Gizlilk Politikast Gl Yap

Yarismact burada bulunan “Yarigma Projesini A¢” butonuna tiklayarak yarisma projesini

acacaktir.
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Riders Kesfet Topluluk Destek  League {ﬁ

| MEB | Sanal Hizh Cizgi izleyen Yarismasi
v

2 srkatima g8 97Takm | T, 72Génderi

[ RekabetHakkinda Skor Tablosu

W) Takim Adi Uyeler Skor Kayttlar Enson

Sonuglar
1 6 Robot 1 ?’3 14485 24 2m

I* Skor Tablosu I - - - .. v ]

2D, Gonderiler 2 ' Robot 2 ¢ 14393 62 2m

&% Kurallar 3 @ Robot 3 1wl 14024 45 2m
4 O Robot 4 2 13876 36 2m
5 @ Robot 5 . 134 69 2m
6 o Robot 6 & 12454 8 2m
7 @ Robot 7 & 11332 9 2m
8 @ Robot 8 [ 1.0858 12 2m

Yarigsmaci, sol tarafta bulunan “Skor Tablosu” butonuna tiklayarak yarigmanin canli skor
tablosunu takip edebilecektir.

O stopEditor

= Project Documentation X

Simiilasyonu calistirmak ve kodunuzu « Robot Komutlar
test etmek icin “Start” butonuna tiklayiniz
Bunlar ihtiyaciniz olacak robot komutlaridir. Ayrica yeni fonksiyonlar da

olusturabilirsiniz.

Robot komutlarini kullanarak kodunuzu gelistirmek s robot.is_ok() - Simiilasyon galistyorken "True"

icin “Node: user_code” butonuna tiklayiniz = 15 2 v

« robot.move (v) - Robotun hizim ayarlaym. Arti ve eksi degerler
belirleyebilirsiniz. v [meter/sec].

e robot.rotate (o) - Robot agisal hizini ayarlayin o [radian/sec]. Pozitif e is
cSaat yoniiniin tersidir (CCW). Negatif o saat yonidiir (CW).

* robot.get_sensor_data () - 2D Kamera goriintiisiiniin piksellerini okumak
igin kullanilir. Eger 2 Boyutlu bir goriintii ile galigmak istiyorsaniz bu fonskiyonu

v PROJECT

sh Pr kullanabilirsiniz.

o Rot bir vardir. Simiilasyon ¢alisirken video kamera (video

camera) diigmesine tiklayin:

Akan kamera goriintiisiinii goreceksiniz.
Python 2.7.17 64-bit_ ® 0. A\ 0

Yarigma Projesi Dokiiman1 —
Not: Ornektir, I¢erik yarigsmaya ve robota gore degiskenlik gosterebilir

Yarigsma Projesi’nde sol tarafta bulunan Yarisma Meniisii yer almaktadir. Bu menii iizerinden
yarigmaci robotun programlama koduna erigebilecektir.

Yarigma Start butonuna basilmasi ile baslar. Start butonuna basildiktan belirli bir siire sonra
“Simiilasyon Ekran1” agilacaktir.
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CCumy

o

O stopEditor
< Simulator X

Simiilasyonu baslattiktan sonra kodunuzda degisiklikler yapip bu degisimler
ile tekrar denemek isterseniz, “Reset” butonuna tiklayabilirsiniz.

Node: user_code

v SENSORS
Camer s
ffront /image_raw_scaled
Simiilasyon sirasinda, isaretli butonu kullanarak robotunuzun
kamera sensor goriintiilerine erisebilirsiniz.

PROJECT

Proje dokiimantasyonunun bulundugu sekmeyi kapatmaniz
durumunda, “Show Documentation” butonuna tiklayarak
yeniden dokiimantasyona ulasabilirsiniz.

asyonun altinda bulunan ma nden, yarismayla
skor, siire bilgilerini ve yarisma metriklerinin élciimlerini takip edebilirsiniz

disqualification reason race finished : False race started : True score : 048458909748
sum area : 0.0106501742926 time : 5.38

%

Simiilasyon Ekrani’nin alt tarafinda gecen siire ve robotun aldigi puan goriintiilenecektir.
Robotun aldig1 puan dokiimanda belirtilen puanlama hesabina gore yapilacaktir.

Yarismaci robot kodunu iyilestirdikten sonra “Reset” tusuna basarak yarigmayi yeniden
baslatabilecektir. Yarismacinin Sanal Yarisma Bitis Tarihi’ne kadar bu noktada sinirsiz deneme hakki
bulunmaktadir.

Sanal Robot Yarisma’sinda her robot adina iki 6grenci yarigabilecektir. Robotun takiminda yer
alan yarigmacilarin aldig1 puanlardan en yiiksegi robotun puani olacaktir.

Sanal Cizgi Izleyen (Hizh Seviye) Yarisma Kurallar

Sanal yarismada yarismaci “Sanal Robot Yarismasina Erisim” maddesindeki yonergeleri takip
ederek yarigma projesini acacaktir. Yarisma projesi agildiginda robot simiilasyon tarafindan yarisma
baslangi¢ noktasina otomatik olarak yerlestirilecektir.

Yarigmact “Sanal Robot Yarigmasina Erisim” maddesinde aciklandigi sekliyle robotun
algoritmasin1 gelistirecek kod boliimiine erisecektir. Bu kod boéliimiinde yarismaci algoritmasini
gelistirecektir.

Yarigmaci “Sanal Robot Yarigsmasina Erisim” maddesinde agiklandig: sekliyle gelistirilen kodu
robota yliklemek i¢in yarigma projesindeki “Reset” butonuna tiklayacaktir. “Reset” butonuna her
tiklandiginda gelistirilen kod robota yiiklenecek, robot yeniden baslangi¢ poziyonuna getirilecek ve
yarigsma siiresi yeniden baslatilacaktir. Yarismacilar yukaridaki siireci “Sanal Yarigma Bitis Tarihi’ne
kadar sinirsiz sayida tekrarlama hakkina sahiptir.

Sanal yarigmada her robot i¢in iki yarigsmaci yarisabilecektir.
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Sanal yarismada Cizgi Izleyen (Hizh Seviye) Yarisma Kurallar1 dokiimaninda Yarisma Pisti
Yol Bilgileri maddesinde belirtilen piste dair dl¢ti ve bilgiler gecerlidir.

Sanal yarigmada yarigmacilara boyutu sabit, lizerinde bir ¢izgi izleme sensorii ve otomatik kapiy1
algilayacak bir mesafe sensorii olan bir robot verilecektir. Robotun bu sensér ve hareketlerinin nasil
kontrol edilebilecegi “Sanal Robot Yarigmasi Egitimi’nde yarigmacilara verilmis olacaktir.

Sanal Yarisma’da gruplar halinde yarisilmayacaktir. Yarigsmacinin robotu harici pist lizerinde bir
robot bulunmayacaktir.

Robot’un hangi numarali parkurda yarisacag simiilasyon tarafindan belirlenir.

Pistte robotun bitigini algilayan sanal sensdrler bulunmaktadir. Bu sensorler vasitasiyla
simiilasyon otomatik olarak yarigmay1 bitirecektir.

Yarigma otomatik kapinin agilmasi ile baslar ve robotun bitis ¢izgisini gegmesi ile biter.

Robot bitis ¢izgisini gectiginde bir skor alir. Eger bu skor robotun daha 6nceden aldigi skorlardan
yiiksek ise robotun yeni skoru bu olur. Eger degilse bu skor dikkate alinmaz. Robotun aldig1 en ytiksek
skor Sanal Robot Yarigmasi Liderlik Tablo’sunda goriilebilecektir.

Robot eger yarismay1 kendi parkurunda tamamlamamissa bu yarismadan alinan skor gecerli
degildir.

Yarismact Sanal Robot Yarigsmas: projesindeki meniiden Start veya Reset tuslarindan birine
basmasiyla yarisma yenilenir. Robot baslangi¢ ¢izgisine yerlestirilir. Otomatik kapinin agilmasindan
once kapiya carpan robotun bu yarigmasi gegersiz sayilacaktir. Yarigmacinin algoritmasini diizeltip
yarismay1 tekrar baglatmasi gerekmektedir.

Yarigmacilar tekrarli olarak algoritmasini diizeltip robotu pist iizerinde tekrar deneme hakkina
sahiptir.

Yarismada Python ve C++ programlama dili kullanilabilecektir. Sanal ortamdaki C++
programlama dili Arduino programlamaya benzer bir yapida olacaktir. Python programlama ile ilgili
temel bilgiler “Sanal Robot Yarigmasi1 Egitimi’nde yarismacilara verilecektir.

Sanal Robot Yarigmasi eleme ya da turnuvaya dayali degil, siralamaya dayali bir yarisma
olacaktir.

Sanal Yarigmada pistlerdeki dlgiilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler

olabilir. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigli durumlarda kurallar1 degistirme hakkina
sahiptir.
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2. ASAMA
CIZGI IZLEYEN (HIZLI SEVIYE)
YARISMA KURALLARI

Amac

Cizgi izleyen robotlar beyaz zemin iizerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin {lizerindeki beyaz
cizgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Cizgi izleyen robotlarda onemli olan ¢izgiyi
kaybetmemeyi saglayacak; dogru program, donanimsal kontrol ve hizdir.

Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar; siyah parkur tizerindeki beyaz cizgileri takip
ederek, piste toplam bir tur atarak parkuru en kisa siirede tamamlamaya c¢alisirlar.

Yarisma Pisti Yol Bilgileri

Sanal Robot Yarismasi’nda kullanilacak pistlerin 6zellikleri asagida belirtilen pist 6zelliklerine
gore yapilacaktir. Sanal ortamdaki pistin sekli ile Sanliurfa’da diizenlenecek 14. Uluslararast MEB Robot
yarismasinin Cizgi izleyen (Hizli Seviye) katogorisindeki pistin sekli ile birebir aynidir.

e Yollar siyah iizerine beyaz ¢izgi seklindedir.

e Pist 1560 mm genisliginde 5 mm kalinliginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir. Bir
robot i¢in kat edilecek mesafe 36,4 metredir. Yolu olusturan parcalarin ek yerleri siyah mat folyo
ile kapatilmistir.

e Beyaz ¢izgiler 20+2 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilacaktir.

e Her bir ¢izgi izleyen robot i¢in ortasinda ¢izgi olan 390 mm genisliginde kulvar bulunmaktadir.

390
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Sekil-1: Cizgiler Arasindaki Mesafe ve Déniis Yarigap Olgiileri

¢ Yol lizerinde bir adet capraz geg¢isli yol bulunmaktadir.
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e (izgi izleyen robotlar i¢in Baslangi¢/Bitis ¢izgisi bulunmaktadir.

e Baslangi¢ ¢izgisinde 1560mm uzunlugunda ve 200mm genisliginde mat beyaz renkte otomatik
kap1 bulunmaktadir.

e Bitis cizgisinden 50mm arkasinda c¢izgi izleyen robotlarin siirelerini 6lgecek sensdr grubu
bulunmaktadir. Bu sensor grubu her bir parkurdaki robot i¢in, 200 mm yukarisinda olacak
sekilde montaj1 yapilmistir. Sensorler reflektorlii olarak ¢alistigindan Bitis ¢izgisinden sonra
yola reflektor band1 yapistirilmistir.

¢ Yol ¢izgileri lizerinde 200mm yarigapl virajlarin baglangicindan 300 mm once; robotun hareket
yoniine gore sag tarafta yol ¢izgisine dik, yol ¢izgisi merkezinden itibaren 45mm uzunlugunda
20+2 mm kalinliginda beyaz ¢izgiler kullanilmistir.

A 300 - ._300_% )
[ - 300 _'w )
1 00 + + + ? 45

n
3270

K+
390

1781,056

Sekil-2: Capraz Gegisli Yol

RCKlarhareketjyonun
—— gostermektedir,

BASLANGIC BITIS ¢iZGisi
OTOMATIK KAPI SENSORLER

Sekil-3: Cizgi izleyen (Hizl Seviye) Pisti Goriintiisii
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2000 2500 1453,827 5000
18300

Sekil-4: Cizgi izleyen (Hizl1 Seviye) Pisti Olgiileri

Yarismalar

Eleme ve Final Yarisi

b

SN

— = © %N

12.

13.

14.
15.

Robotlarin bu kategoride yarisabilmeleri i¢in;

120x160 mm’lik kutu icerisine rahat bir sekilde sigmalidirlar.

Robotlarin yiiksekligi 50 mm’yi gegemez. Robotlar i¢in agirlik sinir1 yoktur.

120x160 mm’lik kutu i¢ine sigmayan veya 50 mm yiiksekligi gecen robotlar diskalifiye
edilir.

Robotlar 4’erli gruplar olarak yarigirlar.

Gruplar bilgisayar kurasi ile belirlenir. Kura sonucu hangi robotun, hangi parkurda
yarisacagi belli olur. (1. parkur, 2. parkur, 3. parkur, 4. parkur seklinde)

Pistte her parkurdaki yarigsmaci robot i¢in, ayr1 ayri bitisi algilayan sensorler kullanilir.
Yarigma otomatik kapinin agilmasi ile baglar ve robotlarin bitis ¢izgisini gegmeleri ile biter.
Her yarisma grubundan 1. olan robot bir iist tura ¢ikar.

. Bagladig1 parkurda bitis ¢izgisine ilk varan robot bir iist tura ¢ikar.
. Robotlarin bitis ¢izgisine ayn1 anda girmeleri durumunda; Birincinin tespiti i¢in o gruptaki

tim robotlarin kronometre siirelerine bakilir. En diisiik silireye sahip robot o grup
yarigmasinin birincisi ilan edilir. (Bu durum robotlarin kendi parkur ¢izgilerini dogru yonde
tamamladiklarinda gecerlidir.)

Kendi parkurunda yarigmayi tamamlamamis fakat ilk dnce bitis ¢izgisini gegen robotun
birinciligi gegerli degildir. Biitiin robotlar1 kendi parkur c¢izgilerinde bitis ¢izgisinden
gecmeleri esastir.

Yarismanin baglamasi icin, Gruptaki yarigmacilar robotlarini ¢alisir vaziyette otomatik
kapinin da bulunan baslangi¢ ¢izgisinin oniine kendilerine ait parkura yerlestireceklerdir.
Covid-19 Pandemisinden dolay1 yarigmacilar robotlarini sosyal mesafe kuralina uyarak,
sirayla kendilerine ait parkura hakem isaretiyle yerlestireceklerdir.

Hakem isaretinden sonra otomatik kapi agilarak yarigma baslayacaktir.

Baslangic yapamayan veya yanlis parkura gegen robotlar diskalifiye olur.
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16.

17.
18.

19.

20.

21.
22.

23.

24.

Hakem isaretinden 6nce robot hareket ederek otomatik kapiya carparsa, kapiya ¢arpan robot

diskalifiye edilir. Diger kalan robotlarla yarigma tekrarlanir.

Bitis ¢izgisine ulagmadan biitiin robotlar parkurdan ¢ikarsa, robotlarin tamami elenir.

Robotlarin ¢arpisma durumu;

v Yarigma esnasinda gapraz kesisen yol bolgesi harig, diiz yol ve doniislerde robot diger
robota garpar ve pist disina atarsa her iki robot diskalifiye olur.

v Kesisen yollar boliimiinde robotlar ¢arpisirsa; eger birinci giden robot yarigmayi 6nde
gotiiriiyor iken robot geride kalan robota carpti ise iist tura ¢ikar, bu durumda yarisma
diger geride kalan robotlar i¢in devam eder. Birinci gelen robot bir iist tura gegmeye hak
kazanir.

Robotlar kendi parkurlarinda yarismayr tamamlamak zorundadirlar. Yanlis parkurda

yarismay1 tamamlayan robotlar diskalifiye edilir.

Bir iist tura ¢ikan grup birincileri ile yeni kura ile gruplar yeniden olusturulur. Bu yarigma

format1 dort robot finale kalana kadar devam eder.

Final yarigina kadar bu sekilde yarismaya devam edilir.

Final yaris1 da eleme yaris1 gibi yapilacak, bitis ¢izgisine varis siirelerine gore birinci, ikinci

ve lclinciiliik dereceleri belirlenecektir.

Final yarigsmasinda siire esitligi durumunda;

v" En iyi siireye sahip olmalar1 durumunda, birincilik ve ikincilik igin,

v En iyi ikinci siireye sahip olmalari durumunda, ikincilik ve tiglinctiliik,

v En iyi tgiincii siireye sahip olmalari durumunda tigiinciiliik yarigmasi yapilir,

v' Esitlik bozulmazsa agirhi@g digerlerine gore hafif olan robot yarismayi kazanir.

Piste ¢agrilan yarigmacilara pillerini sarj etmeleri i¢in ek bir siire verilmez.

Diger Kurallar

1.

Mola, bakim veya tamir zaman1 verilmez.

2. Yola kalict bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren robotlar

a

diskalifiye edilir.

. Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. S1vi veya yanici enerji

kaynaklar1 kullanilamaz.

Yarigmacilar robotlarin ilk yarismasindan sonra; robotlarin Lastik teker ve pil degisikligi
yapabilirler. Bagka robotlar iizerinde bir degisiklik yapamazlar. Robot gdvdesinin
degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerin hepsinde robot diskalifiye edilir.

. Yanigmalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokiilmesi, yerinin

degistirilmesi ve kare kodun zarar gérmesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.

Hakem masasinda yarigmaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye edilir.
Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar aynm1 yerde olacak
sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar gérmemesi
gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

Kare kod robot goévdesine yapistirilmalidir. Sokiiliip takilabilen malzemelerin {izerine
yapistirilmamalidir. Bu tiir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu diskalifiye
eder.

Pistlerdeki 6l¢iilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir. Yarigma
Organizasyon Komitesi gerekli gérdiigli durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.
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GOBEKLITEPE

AHICAN TARIHIN SIFIR NOKTASINDA

Yarisma Sirasinda Sahada Dikkat Edilecek COVID-19 Pandemi Kurallar

a- Yarigsma alanina girmeden Once ellerinizi dezenfektan ile temizleyiniz.

b- Yarisma i¢in yarig alanina girdiginizde maskenizi burnunuzu kapatacak sekilde taktiginizdan
emin olunuz.

c- Robotunuzun hakemler tarafindan kontrolii yapilmasi i¢in hakem masas1 arkasinda (veya
yaninda) mesafenizi koruyarak bekleyiniz.

¢- Yarigmalar sirasinda hicbir yarigsmaci maskesini ¢ikartamaz, yarigma alanina maskesiz giremez.

d- Yaris sonunda sosyal mesafeye dikkat edecek sekilde robotunuzu alip, yarigsma alanin terk
ediniz.
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