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

Sanal Robot On Eleme Yarismasi

Sanlurfa’da diizenlenecek 14. Uluslararast MEB Robot yarismasinin Cizgi Izleyen (ileri Seviye)
katogorisinde yarismaya katilabilmek i¢in kayit asamasinda http://robot.meb.gov.tr/ adresine
yondendirilecek sanal 6n eleme yariglarina katilmalar1 ve burada elde edecekleri in iyi siireye gore,
katilim siralamasinda yer almalar1 gerekmektedir.

14. Uluslararast MEB Robot Yarismasi’nda Cizgi Izleyen (ileri 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 iizere 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 bagvuranlarin %50’sini gegmemek kaydiyla Cizgi Izleyen (lleri Seviye) kategorisinde kag
robotun 6n elemeyi gececegini ve 14. Uluslararast MEB Robot Yarigmasi’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 (Ileri 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 yarigabilirler. Ogrencilerin bu yarismalardan elde ettigi en iyi siire degerlendirmeye
almacaktir. Ogrencilerden en diisiik siirede tamamlayanlara gore siralama yapilarak on eleme
gerceklestirilecektir. On elemeyi gegen robot ve ekibi 02 Mayis 2022 tarihinde http://robot.meb.gov.tr/
adresinde ilan edilecek ve kurumu adina Sanhurfa’daki yarismaya katilacaktir.

Sanal Robot Yarigmasi’nda kullanilacak pistlerin 6zellikleri ve kurallart ile degerlendirme
olgiitleri Cizgi Izleyen (lleri 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
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Bu link iizerinden gelen yarismacilar sol tarafta bulunan “Yarigmalarim” boliimiinde kayith
olduklar1 yarigmalar1 goriintiileyebilecektir. Yarismaci kayith oldugu yarismaya tiklayarak yarisma
sayfasina erisecektir.
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Burada bulunan “Yarigma Projesini A¢” butonuna tiklayarak yarigma projesini agacaktir.
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Riders Topluluk Destek League

MEB | Sanal ileri Seviye Cizgi izleyen Yarismasi

8 97Katimer 5% 97Takim | T | 72 Gonderi

E=?9 Rekabet Hakkinda Skor Tablosu
” Takim Adi Uyeler Skor Kayitlar Enson
Sonuglar
‘ 1 @ Robot 1 ?,'\‘_'{ 1.4485 24 2m
Skor Tablosu
1, Gonderiler ‘ 2 ‘ Robot 2 s ) 14393 62 2m
&% Kurallar ‘ 3 @ Robot 3 {w=! 1.4024 45 2m
4 ' Robot 4 e 13876 36 2m
s @  Robots @ 134 6 2m
6 G Robot 6 & 12454 68 2m
7 O Robot 7 & 11332 9 2m
8 @ Robot 8 LN 1.0858 12 2m

Yarigsmaci, sol tarafta bulunan “Skor Tablosu” butonuna tiklayarak yarigmanin canli

tablosunu takip edebilecektir.

Riders O stopEditor

RIDERS PROJECT TREE = Project Documentation
SIMULATION
Start
Simiilasyonu galistirmak ve kodunuzu « Robot Komutlari
test etmek icin “Start” butonuna tiklayiniz
Bunlar ihtiyaciniz olacak robot komutlaridir. Ayrica yeni fonksiyonlar da
olusturabilirsiniz.

Robot komutlarini kullanarak kodunuzu gelistirmek e robot.is_ok() - Simiilasyon ¢alistyorken "True"

icin “Node: user_code” butonuna tiklayiniz = o

¢ robot.move (v) - Robotun hizim ayarlaymn. Art1 ve eksi degerler
belirleyebilirsiniz. v [meter/sec].

« robot.rotate (@) - Robot agisal hizim ayarlayin  [radian/sec]. Pozitif @ is
cSaat yoniiniin tersidir (CCW). Negatif @ saat yoniidir (CW).

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

PROJECT I
kullanabilirsiniz.

o Rot bir k vardir. Simiilasyon ¢alisirken video kamera (video
camera) diigmesine tiklaym:

SENSORS

roperties Configuration

Akan kamera goriintiisiinii goreceksiniz.

Python 2717 64-bit  ® 0 A 0

Yarigsma Projesi Dokiiman1 —
Not: Ornektir, Igerik yarigmaya ve robota gore degiskenlik gosterebilir

skor

Yarigma Projesi’nde sol tarafta bulunan Yarisma Meniisii yer almaktadir. Bu menii {izerinden

yarismaci robotun programlama koduna erisebilecektir.
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Yarigma Start butonuna basilmasi ile baslar. Start butonuna basildiktan belirli bir siire sonra
“Simiilasyon Ekran1” agilacaktir.

(O stopEditor )

= Simulator X
 SIMULATION
View Simulator Simiilasyonu baslattiktan sonra kodunuzda degisiklikler yapip bu degisimler
Visualize Sensors ile tekrar denemek isterseniz, “Reset” butonuna tiklayabilirsiniz.
Reset
Stop

\ NODES

<) Riders

v SENSORS
v Camera Sensors
[front_camerafimage_raw_scaled

Simtilasyon sirasinda, isaretli butonu kullanarak robotunuzun
kamera sensor goriintiilerine erisebilirsiniz.

V PROJECT
Publish Project
Sync with Latest Version
Show Documentation
Build Project Proje dokiimantasyonunun bulundugu sekmeyi kapatmaniz
Reset Achievements durumunda, “Show Documentation” butonuna tiklayarak
Camm s yeniden dokiimantasyona ulasabilirsiniz.
 ADVANCED
Show Achievements
Edit Documentation Simiilasyonun altinda bulunan mavi bar iizerinden, yarismayla ilgili durum,
Edit Common Properties Configuration skor, suire bilgilerini ve yarisma metriklerinin dl¢ciimlerini takip edebilirsiniz

disqualification reason : race finished : False race started : True score : 0.48458909748

v 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.

Yarigsmaci robot kodunu iyilestirdikten sonra “Reset” tusuna basarak yarigsmayi 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 (ileri 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 boélimiinde 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
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yarigsma siiresi yeniden baslatilacaktir. Yarismacilar yukaridaki siireci “Sanal Yarigma Bitis Tarihi’ne
kadar sinirsiz sayida tekrarlama hakkina sahiptir.

Sanal yarismada her robot i¢in iki yarigsmaci yarisabilecektir.

Sanal yarigmada Olgiileri ve 6zellikleri sabit olan bir robot yarismacilara verilecektir. Bu robot
motorlu iki arka teker, bir 6n sarhos teker ve bunlari bir araya getiren bir gévdeden olusacaktir. Robotun
iizerinde On tarafta bir ¢izgi izleyen sensorii bulunacaktir. Motorlu tekerlerin ve sensoriin nasil
kullanilacag: ile ilgili bilgiler “Sanal Robot Yarismasi Egitimi” ve Yarisma Projesi Dokiimani’nda
bulunacaktir.

Yarismada Python veya C++ programlama dili kullanilabilecektir. Sanal ortamdaki C++
programlama dili Arduino programlamaya benzer bir yapida olacaktir. Python programlama ile ilgili
temel bilgiler “Sanal Robot Yarigmasi Egitimi”nde yarigmacilara verilecektir.

Cizgi izleyen (lleri Seviye) Robot Kategorisi Yarisma Kurallar1 dokiimaninda Siralama Pisti
Yol ile Ilgili Bilgileri maddesinde siralama pisti ile ilgili belirtilen 6l¢iiler ve 6zellikler ayni1 sekilde sanal
yarismada da gecerli olacak olup sanal yarismada sadece A pisti kullanilacaktir.

Sanal yarigmada robotun herbir takim tiyesine 6zel bir yarigsma projesi acilacaktir. Bu projenin
icinde pist ve robot bir simiilasyon ortaminda sunulacaktir. Sanal yarigsmada ilgili robota tanimli takim
iiyeleri robotu sanal yarigma siiresi boyunca pist lizerinde deneme sinir1 olmadan yaristirabilecektir.
Robotun takim tiyelerinden hangisi daha yiiksek bir puan almigsa bu puan robotun puani olacaktir.

Robotun A veya B pistinin hangisinde yarigsacagi simiilasyon tarafindan belirlenir. Robot pistte
bir tur attiginda yarisma tamamlanir.

Yarigma zamana kars1 yapilacaktir. Siire simiilasyon tarafindan tutulacaktir.

Yarisin baglangi¢ ve bitisini tespit etmek i¢in simiilasyon ortaminda sanal sensorler bulunacaktir.
Baslangi¢ sensoriinlin hizasindan robot gectiginde sanal kronometre saymaya baslayacak ve bitis
sensoriiniin hizasindan robot gectiginde sanal kronometre duracaktir.

Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekmektedir.

Robot pistten ¢iktiginda simiilasyon tarafindan piste tekrar konulacaktir (Bu kural U gegis
kopriisii, kesikli ¢izgili yol ve parcali yol i¢in gegerli degildir.). Bu arada siire islemeye devam eder. Bu
durumda robota 10 saniye yoldan ¢ikma cezasi verilir. 5 defa yoldan ¢ikan robotun yarisma puani sifir
olur. Yarigmacinin “Reset” e basarak yarigmay1 yeniden baglatmasi gerekir.

Robot, yol tercih alanina girmis ise 1 veya 2 No.lu yollardan birini tercih ederek yoluna devam
etmek zorundadir. Yol tercih alani iginde 10 saniyeden fazla siire gegiren veya yol tercih alanina girdikten
sonra pistten ¢ikan robotlara simiilasyon miidahale ederek ilgili robotu 3 No.lu yol baslangicina
yerlestirir. Bu durumda yarismaya devam edilir ve robota 30 saniye tercihli yol ceza siiresi verilir.
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Robot, yol tercih alaninda 2 No.lu yolu tercih ederek yoluna devam ederse bu robotlara 10 saniye
odiil siiresi verilir.

Robot, yol tercih alanina girmeden 3 No.lu yoldan devam ederse bu robota 10 saniye 6diil siiresi
verilmez.

Robot U gegis kopriisii bolgesinden 10 saniye i¢inde dogru sekilde ¢ikamaz veya koprii lizerinden
diiser veya pistten ¢ikarsa koprii inis bitisine dogru yonde koyularak yarigsmaya devam edilir. 60 saniye
kopriiden gegememe cezast verilir.

Robot kesik ¢izgili yolu gecerken pist disina ¢ikarsa robot simiilasyon tarafindan tekrar kesik
¢izgili yol baslangicina konulur. Yarismaya devam edilir. ikinci kez kesikli yolu gecemezse bu durumda
robot simiilasyon tarafindan kesikli yol bitimine konularak yarigmaya devam edilir. 60 saniye kesikli yol
gecememe ceza siiresi verilir (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez.).
Ikinci kez robot kesik ¢izgili yoluna konuldugunda kesik ¢izgili yolu gecerse robota ceza siiresi ve yoldan
cikma sayist eklenmez.

Robot dairesel yolda tam bir tur atmadan kars1 yone dogru gecerse robota miidahale edilmez. 50
saniye dairesel yol cezasi verilir (Bu durum yoldan ¢ikma sayilmaz.).

Robot dairesel yol lizerinde hareket ederken yoldan c¢ikarsa robot ¢iktigr noktaya konularak
yarismaya devam edilir. 10 saniye yoldan ¢ikma cezasi verilir (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir.).

Robot parcali yoldan gecerken pistten g¢ikarsa robot tekrar parcali yol baslangicina konularak
yarismaya devam edilir. Ikinci kez robot parcali yolu gegemezse robot simiilasyon tarafindan parcali
yolun bitimine konularak yarismaya devam edilir. 70 saniye pargali yol gecememe cezasi verilir (Bu
durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez.). ikinci kez robot pargali yola
konuldugunda parcali yolu gecerse robota ceza siiresi ve yoldan ¢ikma sayist eklenmez.

Sanal Robot Yarigmalar1 Bitis Tarihi itibariyla robotlarin yarismayi en iyi bitirme toplam siireleri
ile siralama yapilir.

Toplam Siire = [(Kronometre Siiresi + ceza siireleri toplami) - 6diil siiresi] ile bulunur.
En diisiik toplam siireyi elde eden robot, en yiiksek puani alacak ve birinci olarak ilan edilecektir.
Sanal Cizgi Izleyen (Ileri Seviye) Yarigmasi’nda siralama yarisi haricinde bir yarisma olmayacaktir.
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2. ASAMA
ILERI SEVIYE CiZGIi IZLEYEN ROBOT
YARISMA KURALLARI

Amag

Cizgi Izleyen (ileri Seviye) robotlar beyaz zemin iizerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin
iizerindeki beyaz ¢izgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endiistriyel alanda, stirekli bir
yerden baska bir yere mal tagima islerinde bu otonom ¢izgi izleyen robotlar kullanilir. Yapilmasi gereken
robotlarin takip edecekleri yol ¢izgisinin zemine ¢izilmesidir. Cizgi izleyen robotlarda énemli olan
cizgiyi kaybetmemeyi saglayacak; dogru program, donanimsal kontrol ve hizdir.

Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar; siyah parkur {izerindeki beyaz ¢izgileri takip
ederken yolun bir kisminda da beyaz parkurda siyah ¢izgileri takip ederek, parkuru en kisa siirede, hatasiz
tamamlamaya calisirlar.

Siralama yarigmasinda belirlenen parkuru en kisa siirede ve en az ceza puani ile tamamlamak.

Robot Olgiileri

Cizgi Izleyen (ileri Seviye) robot kategorisinde yarisacak robotlarn boyu 400mm’yi, eni
300mm’yi ve yiiksekliginin 100mm’yi gegmemesi gerekmektedir.

Siralama Pisti
Sanal Robot Yarigsmasi’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 (ileri Seviye) katogorisindeki pistin sekli ile birebir aymdir.

Siralama Pist Yoluyla Ilgili Bilgiler

1. Yollar siyah iizerine beyaz ve beyaz iizerine siyah ¢izgi seklindedir.

2 Yol 400 mm genisliginde 5 mm kalinliginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir. Yolu
olusturan pargalarin ek yerleri siyah mat folyo ile kapatilmistir.

3. Siyah zemin {izerindeki ¢izgiler ana yolun ortasinda 20+2mm kalinliginda beyaz mat folyodan
yapilacaktir. Bu ¢izgilerin yolun kenarlarindan merkeze olan uzakliklar1 200+5mm’dir.

4. Yol iizerinde bir adet beyaz zemin iizerinde kesik ¢izgili yol bulunmaktadir. Sekil 8’de kesik
cizgili yolun sekli ve dlgiileri verilmistir.

5. Yol tlizerinde bir adet yaris1 siyah, yarisi beyaz olan parcali yol bulunmaktadir. Sekil 9°da kesik
parcal1 yolun sekli ve dlgiileri verilmistir.

6. Yol iizerinde yol tercih alani bulunmaktadir. Yol tercih alani 1000mm yaricapli siyah mat

dekotadan yapilmistir. Bu siyah mat dekotanin tam ortasinda 380mm kenar 6Slgiilerine sahip
20+2mm kalinliginda beyaz c¢izgilerden olusan kare yol bulunmaktadir. Bu kare yolun tam
ortasinda 2 nolu tercihli yol yoniinde 280mm uzulugunda 20+2mm kalinliginda beyaz ¢izgi
vardir. (Bakiniz Sekil 5 ve Sekil 6)

7. Yol iizerinde U seklinde gecis kdpriisii bulunmaktadir. U gesis kdpriisiiniin ¢ikis ve inis ag1s1 19°
dir. Sekil 7°de U gegis kopriisii sekli ve ol¢iileri verilmistir.
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8. U seklindeki gecis kopriisiiniin yol genigligi 400mm’dir.

9. U seklindeki gegis kopriisiiniin yol lizerindeki ¢izgiler, yolun ortasinda 20+2 mm kalinliginda
beyaz mat folyodan yapilacaktir. Bu c¢izgilerin yolun kenarlarindan merkeze olan uzakliklari
200+5mm’dir.

10. U seklindeki gecis kopriisiiniin altindaki tiinelinin genisligi 400mm ve yiiksekligi 120mm’dir.

11. Yol iizerinde bir adet yatay dairesel yol bulunmaktadir.

12. Yol iizerinde ii¢ adet ¢ikmaz yol bulunmaktadir.
13. Cikmaz yollarin bitiminde 400mm genisliginde 100mm yliiksekliginde siyah mat folyo ile
kaplanmis duvarlar vardir.

14. Siralama yariglarinda baslangig ¢izgisi pistin baslangicindan 500mm igeridedir.

15.  Kronometre sensorleri pist baslangicindan 600mm igeride ve yolun dis kismanda 10mm
yukarisinda bulunmaktadir.

16. Siralama pistinden, iki adet olarak yapilacak ve pistler birbirinin simetrigi olacak sekilde

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

G _GB _C8 __ -

'KESIK cizeGiLl KESIK CizGiLi
YOL YoL
DAIRESEL YOL DAIRESEL YOL

PARCALI PARCALT B
U GEClS. o 5 U GECiS

KOPRUSU —  KOPRUSU

YOL TERCIiH YOL TERCIH

- Al El

B
BASLANGIC / BITiS
cizGisi

Sekil-1: Siralama Pistleri Gorlintiisii
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Sekil-2: Siralama Pisti 3D Goriintiisii
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Sekil-3: Tek Siralama Pistinin 3D Goriintisii
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Sekil-4: Siralama Pisti Olgiileri
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Sekil-5: Yol Tercih Alan1 Olgiileri

Sekil-6: Yol Tercih Alani
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Sekil 9: Parcal1 Yol ve Olgiileri
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Sekil 10: Cizgi Izleyen Robot Hareket Yonleri

Sekil 11: Dairesel Yolda Robotun Hareket Yonii
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Siralama Yarisi

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

2. Robotlar pistte bir tur atarlar.

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

4, Yarisin baglangi¢ ve bitisini tespit etmek i¢in kullanilan sensorlerin hizasindan, Robot gectiginde
kronometre saymaya baglayacaktir.

5. Hakem isaretinden sonra Start yapamayan robota 10 saniye ceza puam verilir ve tekrar start

yapmasi i¢in bir hak daha verilir. Yarigmacilarin 3 start hakki vardir. (Her start yapamama
durumunda ayr1 ayr1 10 saniye cezasi verilir.)

6. Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir. (Bakiniz Sekil 10)

7. Robot pistten ¢iktiginda (yoldan tamamen ¢ikip normal zemine inmesi, Bu kural U ge¢is kopriisi,
kesik ¢izgili yol ve pargali yol i¢in gecerli degildir. ), ¢iktig1 yerden piste tekrar konulur, bu arada
stire islemeye devam eder. Robot pisti tamamen terk etmedigi siirece robota miidahale edilemez.
Bu hak yalnizca hakemler tarafindan verilebilir. Bu durumda robota 10 saniye yoldan ¢ikma
cezasi verilir. 5 defa yoldan ¢ikma cezasi alan robot diskalifiye olur.

8. Robotlar ¢ikmaz yola girerlerse robotun dogru yonii bulmasi beklenir. Dogru yonii bulamayan
robot hakem izni ile, dogru yone konularak yarigsmaya devam edilir. 10 saniye ¢ikmaz yol ceza
stiresi verilir.(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez)

9. Robot, Yol tercih alanina girmisse 1 veya 2 nolu yollardan birini tercih ederek yoluna devam
etmek zorundadir. 1 veya 2 nolu yollardan birini tercih edemeyen robotlar, hakem isareti ile 3
nolu yol baslangicina konularak yarigmaya devam edilir. Bu durumda 30 saniye tercihli yol ceza
stiresi verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez)

10.  Robot, yol tercih alaninda 2 nolu yolu tercih ederek yoluna devam ederse, bu robotlara 10 saniye
odiil siiresi verilir.

11.  Robot, Yol tercih alanina girmeden 3 nolu yoldan devam ederse bu robota 10 saniye 6diil siiresi
verilmez.

12.  Robot, U ge¢is kopriisiinii ¢ikamaz ve yol lizerinde kalirsa, koprii inis bitisine dogru yonde

konularak yarigmaya devam edilir. 50 saniye koprii ¢ikamama ceza siiresi verilir.(Bu durum
yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez.)

13.  Robot, U gegis kopriisiiniin iizerinden diigserse, koprii inig bitisine dogru yonde konularak
yarismaya devam edilir. 60 saniye kopriiden diisme ceza siiresi verilir.(Bu durum yoldan ¢ikma
sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi verilmez.)

14.  Robot, U gegis kopriisiiniin altindan gegerken gegise takilir veya carparak yon degistirirse robot
alt gecitin ¢ikis noktasina dogru yonde konularak yarismaya devam edilir. 20 saniye alt gecite
takilma veya ¢arpma ceza siiresi verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma
cezast verilmez.) Robot gecite carpip dogru yonde hareket etmeye devam ederse robota miidahale
edilmez ve ceza siiresi verilmez.

15.  Robot, kesik ¢izgili yolu gecerken pist disina ¢ikarsa; robot tekrar kesik ¢izgili yol baslangicina
konulur. Yarismaya devam edilir. Ikinci kez robot kesikli yolu gecemezse bu durumda robot
hakem isareti ile kesikli yol bitimine konularak yarigmaya devam edilir. 60 saniye kesikli yol
gecememe ceza sliresi verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan ¢ikma cezasi
verilmez.)

16.  Ikinci kez robot kesik ¢izgili yola konuldugunda, kesik ¢izgili yolu gecerse, robota ceza siiresi ve
yoldan ¢ikma sayis1 eklenmez.
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17.  Robot dairesel yolda tam bir tur atmadan kars1 yone dogru gegerse robota miidahale edilmez 50
saniye dairsel yol ceza siiresi verilir. (Bu durum yoldan ¢ikma sayilmaz.)

18.  Robot dairesel yol iizerinde hareket ederken yoldan ¢ikarsa, robot ¢iktigi noktaya konularak
yarismaya devam edilir. 10 saniye yoldan ¢ikma ceza siiresi verilir.( Bu durum yoldan ¢ikma
sayilir.)

19.  Robot pargali yoldan gecerken pist digina ¢ikarsa; robot tekrar pargali yol baslangicina konularak
yarismaya devam edilir. ikinci kez robot parcali yolu gegemezse, hakem isareti ile robot parcali
yolun bitimine konularak yarigmaya devam edilir. 70 saniye parcali yol gecememe ceza siiresi
verilir.(Bu durum yoldan ¢ikma sayilir. Ayrica yoldan gikma cezasi verilmez.) Ikinci kez robot
parcali yola konuldugunda, pargali yolu gegerse, robota ceza siiresi ve yoldan ¢ikma sayisi

eklenmez.

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

21. Siralama yarigmalar1 sonunda robotlarin yarismayi bitirme toplam stireleri ile siralama yapilir.

22. Toplam siire=[(Kronometre siiresi + ceza siireleri toplami1)-6diil siiresi] ile bulunur.

23.  Endiisiik toplam siireyi elde eden robot birinci olarak ilan edilir.

24. Toplam siire esitliginde ceza puani daha az olan robot digerine gore dnceliklidir.

25.  Esitligik yine bozulmazsa, Riders online yarigma platformunda aldig slireye (puana) bakilir.
Online yarigmada Endiisiik siireye (puana) sahip robot diger robota gore dnceliklidir.

26.  Esitligik yine bozulmazsa, 6diil siiresi alan robot dnceliklidir.

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

28. Esitlik yukaridaki durumlarda bozulmazsa yarigmaci 6grencilerin yaglarina bakilir. En kiigiik

yasa sahip takimin robotu siralamada 6ncelik kazanir.

Diger Kurallar

1. Mola, bakim veya tamir zamani1 verilmez.

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

3. Kap1 ve gegit yliksekliginden dolay1 ¢izgi izleyen robotlarin yiliksekligi en fazla 100 mm olmak
zorundadir.

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

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

6. Yarigsmalar sirasinda robotlarin lastik teker ve pil degisikliginden baska robotlar {izerinde bir

degisiklik yapamazlar. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerin
hepsinde robot diskalifiye edilir.

7. Yarigmalar 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.

9. Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde olacak sekilde
degistirilebilir. Elemanlarin degistirlmesi sirasinda kare kodun zarar gérmemesi gerekir. Aksi
durumda robot diskalifiye edilir.

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

o
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Pistlerdeki dlciilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir.
Yarigmalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikli kayanyazi, fotograf makinasi, kamera ve
aydinlatmalardan dolay1 yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir.Yarigma Organizasyon Komitesi
gerekli gordiigli durumlarda kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

Yarisma Sirasinda Sahada Dikkat Edilecek COVID-19 Pandemi Kurallar

Yarigsma alanina girmeden once ellerinizi dezenfektan ile temizleyiniz.

Yarigsma i¢in yarig alanina girdiginizde maskenizi burnunuzu kapatacak sekilde taktiginizdan
emin olunuz.

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

Yarigmalar sirasinda hi¢bir yarismaci maskesini ¢ikartamaz, yarisma alanina maskesiz giremez.
Yaris sonunda sosyal mesafeye dikkat edecek sekilde robotunuzu alip, yarigma alanini terk
ediniz.
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