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1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Tema

Bu yarismada hem su alti derinliklerinde hareket kabiliyetine sahip robotlar tasarlayarak
muihendislik harikasi yeteneklerinizi sergileme firsati bulacaksiniz hem de teknolojiyi insanlik
ve doga yararina kullanmanin deneyimini yasamis olacaksiniz. Gergek diinya problemleri
lzerine odaklanan bu yarismadaki gorevler; tasarladiginiz robotlarin hassas kontrol
kabiliyetini, yapay resifler olusturarak ekosisteme katki saglama potansiyelini ve kirliligi tespit
edip giderme becerisini test edecektir. Bu slire¢ su alti teknolojileriyle ekosistemin
korunmasini  ve bilimsel arastirmalara katki saglayacak robotlar gelistirmenizi

destekleyecektir.

1.2. Amag¢

Su Alti Robotlari (SAR) Yarismasi, 6grencilerin glinlimiiz teknolojilerini kullanarak su altinda
verilen gorevleri vyerine getirebilecek insansiz araclar tasarlamalarini  saglamayi
amaclamaktadir. Yarisma, gelecegin teknolojisi olarak goérilen insansiz araglarin
gelistiriimesini desteklemekle birlikte, su alti gorevlerini gercgeklestirebilen teknolojik
calismalarin ve Ar-Ge slireclerinin ortadgretim ve Universite diizeyinde yayginlastirilmasini da
amaclamaktadir. Bu slirecte, 6grencilerden bilgiye ulasmalari, bu bilgiyi etkili bir sekilde
kullanmalari, karsilastiklari sorunlari analiz ederek ¢6ziim Uretmeleri ve yeni teknolojilere

erisim saglamalari beklenmektedir.

2. YARISMA OZELLIKLERI
MEB Su Alti Robotlari Yarismasi’nda, yarismaci takimlardan su altinda hazirlanacak olan
parkurda hareket kabiliyetine sahip, sirikleme ve tasima gorevlerini yerine getirebilecek

insansiz su alti araci tasarlamalari beklenmektedir.

17. Uluslararasi MEB Robot Su Alti Robotu (SAR) kategorisine basvuracak yarismacilarimiz,
yarisma basvurulari ve kategoriyle ilgili genel kurallarin yazili oldugu Uygulama Kilavuzu’'nu

https://robot.meb.gov.tr adresi “Organizasyon” menusinden mutlaka okunmalidir. MEB

SU ALTI ROBOTLARI (SAR)
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Robot Yarismalari internet sayfasindaki duyurulari ve Su Alti Robotlari (SAR) kategorisindeki

icerikleri diizenli olarak takip etmeyi litfen unutmayiniz!

2.1. Puanlama, Degerlendirme, Yarisma Parkurlari ve Gorev Objeleri

)
d

Resim 3.1: Su Alti Robotlari Yarismasi Havuz ve Gérev Gériiniimii

Yarisma; derinligi 140cm, eni 1250cm ve boyu 2500cm bir havuzun igerisinde
gerceklestirilecektir. Havuz icerisine baslangi¢c ve bitis alanlarini belirleyecek platformlar
yerlestirilecektir. Gorevlerin gerceklestirilecegi yarisma parkur alani, yarisma O©ncesi
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Her takim, baslangi¢c noktasina konumlandiktan sonra

hakemin vyarismayl baslatmasiyla birlikte baslangic noktasindan gecerek yarismaya

baslayacaktir.

Yarismaci takimlarin su alti araglarindan doért farkli gérev yapmalari beklenmektedir. Bu
gorevlerin oncelik sirasi bulunmayip her gorev kendi icinde bir puanlamaya tabidir. Bu
gorevlerden birisi havuz zemininden yerlestirilmis boru icerisinden gegme goérevidir. Bir diger
gorev havuz zeminine yerlestirilmis goérinimi sehpaya benzeyen platformda bulunan

bosluklara uygun gorev objelerini yapay akintiya ragmen yerlestirme gorevidir. Bir diger
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gorev ise su alti robotunun, ¢ adet silindir seklindeki topu sirasi fark etmeksizin “U” sekline
benzeyen alana toplama gorevidir. Son gorev olarak da zemine vyerlestirilmis Gg farkli
Olcllere ve sekle sahip gorev objesini bulunduklari yerlerinden alip tg farkli ylkseklige sahip
sehpa gorinimli platform Uzerine tasima gorevidir. Resim 3.2’de yarisma parkuruna ait

resim gorilmektedir.

Resim 3.2: Su Alti Robotu Yarisma Parkuru

2.1.1. Samandirali Baglangig ve Bitig Platformlari

Takimlarim hazirlik sirelerinin ardindan su alti robotu, Baslangi¢c Samandira Platformu’ndan
gecerek yarisma parkuruna girmis sayilacaktir ve yarisma siiresi baslatilacaktir. Takimlara
verilen hazirhk zamani igerisinde, aracin baslangic samandirasinin 6nlinde yarismaya
baslamaya hazir bir sekilde bulundurulmasi beklenmektedir. Hakemin yarismayi
baglatmasinin ardindan yarisan takimlardan beklenen, yarisma zamani igerisinde gorevleri
tamamladiktan sonra Bitis Samandira Platformu’nu ge¢meleridir. Resim 3.3’te baslangic

samandira platformu, Resim 3.4’te bitis samandira platformu gosterilmistir.
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Resim 3.3: Baslangi¢ Samandira Platformu Resim 3.4: Bitis Samandira Platformu

Resim 3.3 ve Resim 3.4te bulunan samandira platformlarindaki samandiralarin havuz
zemininden yiksekligi 1000 mm, iki samandira merkezi arasindaki mesafe ise 860 mm

olacaktir.

Baslangic ve bitis samandira platformundan gecen araclara puan eklemesi yapilmayacakken
bitis samandira platformundan gegen araglarin yarismayi bitirme zamani, o an kronometre
ekraninda yazan zaman olarak hakemler tarafindan kabul edilecektir. Su alti robotunun
herhangi bir ayritinin bitis samandira platformundan ge¢mesi bitirme zamanini

belirleyecektir.

2.1.2. Boru igerisinden Gegme Gorevi
Bu gorevde yarismacilarin su alti robotlari; zemine yerlestirilmis i¢ capi 800mm, uzunlugu
1300mm olan ici bos silindir borunu bir ucundan icerisine girip diger ucundan c¢ikmasi

beklenmektedir.

Bu gorevde, robotu boru icerisinden gecip borunun diger ucundan tamamen c¢ikarmayi
basaran takimin puanina 10 puan eklenecektir. Su alti robotunun takozlarla desteklenen
boru platformunu yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
Boru igerisinde gegmemek, takimlarin bitis ¢izisine ulasmasina ve yarismayi tamamlamasina

engel degildir. GOreve ait gorsel Resim 3.5'te gosterilmistir.
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Resim 3.5: Boru Icinden Ge¢cme Gérevi

2.1.3. Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gorevi

Bu gorevde su altinda calisan bir motor yardimiyla yapay bir akinti olusturulacaktir. Olusan
akintiya ragmen yarismacilarin su alti robotlari; zemine yerlestirilmis sehpa goriniimiine
sahip bir platform Uzerine acilmis eskenar lggen ve kare bosluklar icerisine, eskenar ligcgen
ve dikdortgen prizma seklinde olan objeleri uygun bosluklara yerlestirecektir. Goéreve ait

gorsel Resim 3.6’da gosterilmistir.

Resim 3. 6: Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gérevi
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Gorev objelerinin Gzerinde bulundugu sehpa gorinimli platformun havuz zemininden
ylksekligi 105 mm, daire capi ise 1000 mm, platform kalinligi ise 5 mm’dir. Platforma ait

teknik Resim 3.7’de gosterilmistir.
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Resim 3.7: Platform teknik resim ¢izimi (milimetre cinsinden)

Platform {izerinde duran ve bosluklardan gegirilmesi beklenen eskenar lg¢gen ve dikdortgen
prizmalarinin ylkseklikleri ise 50 mm’dir. Gérev objelerine ait 6l¢ller asagidaki Tablo 3.1’de

verilmistir.

Tablo 3.1: Eskenar licgen ve dikdértgen prizma objelerin él¢iileri

Obje Ust Yiizey Kenar Uzunluklari Yiikseklik(mm)

Eskenar Uggen Prizma Eskenar liggen kenari 150 mm 50

Kare Prizma Kare kenari 120 mm 50

Yapay akinti olusturmak icin firgasiz dogru akim (BLDC) motoru kullanilacaktir. Motor
pervane merkezinin havuz zemininden yiiksekligi 250mm (£30mm) olacaktir ve Resim 3.9'da
gosterilmistir. Motor pervanesi obje yerlestirme platformunun merkezine bakacak sekilde
yerlestirilecek olup sehpa gapina teget olan uzakhgl ise 800mm (x50mm) olacaktir Resim
3.10'da gosterilmistir. Resim 3.8’de yapay akinti olusturacak diizenege ait gorsel

paylasiimistir.
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Resim 3.8: Yapay Akinti Motoru Platformu

Resim 3. 9: Motor pervane merkezinin havuz zemininden yliksekligi

Resim 3. 10: Motor pervanesinin obje yerlestirme sehpasina olan uzakligi
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Bu gorevde yarismaci takimin robotunun; tiggen bosluga liggen prizma objesini, kare bosluga
ise kare prizma objesini, yapay su alti akintisina ragmen yerlestirmesi beklenmektedir. Her
bir objenin uygun bosluga yapay su alti akintisina ragmen yerlestirmesi takim puanina 15
puan ekleyecektir. Yapay su alti akintisini yapacak motor platformu, takimlarin su alti robotu
tarafindan yerinden oynatilirsa, gérev objelerinin uygun bosluga yerlestiriime sarti saglansa
da takimlara puan eklemesi yapilmayacaktir. Su alti robotunun platformu devirmesi veya
yapay akinti motorunu yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
Bu gorevi yapmamak takimlarin bitis cizisine ulasmasina ve yarismayi tamamlamasina engel
degildir.

2.1.4. Su Altinda istenmeyen Objeleri Toplama Gérevi

Bu gorevde yarismacilarin su alti robotlari; temsili olarak su altinda isikli samandiralarla
cevrelenmis alan igerisinde su alti yasamini olumsuz etkiledigi distiniilen objeleri toplama
gorevi gerceklestirecektir. Géreve ait gorsel Resim 3.11'de gosterilmistir. Resim 3.11’de

gorilen isikli samandiralarin yerden yuksekligi 600mm olacaktir.

Resim 3.11: Halka Tasima Gérevi

Su altinda istenmeyen bu objeler; siyah renkli, daire ¢aplari 100 mm ve yukseklikleri 30 mm
olan Ozdes silindirler olacaktir. Bu silindirlerden bir tanesine ait teknik ¢izim Resim 3.12’de

gosterilmistir.
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Resim 3. 12: Toplanacak olan silindir obje teknik resim ¢izimi (mm cinsinden)

Siyah renkli silindirler bulduklari yerden sirikleme veya tasima yontemi ile “U” harfi sekline
benzeyen ve teknik resim ¢izimi Resim 3.13’te gosterilen kirmizi renkli alan igerisine

toplanacaktir.
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Resim 3. 13: “U” harfine benzeyen, siyah silindir toplama alani teknik resim ¢izimi (mm

cinsinden)

Siyah silindirler hakemler tarafindan havuz tabanina rasgele yerlestirilecektir. Bu yerlesim
alaninin koéseleri 1sikli samandiralarla gevrelenecektir. Isikli samandiralarin Usten bakis ile
merkezleri arasindaki mesafe dikey uzunlukta 1000mm (£50mm), yatay uzunlukta 1500mm
(¥50mm) olarak hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Yerlesim planina ait teknik resim

gizimi Resim 3.14’te gosterilmistir.
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Resim 3. 14: Siyah silindir toplama gérevi yerlesim plani teknik resim ¢izimi (mm cinsinden)

Bu gorevde robotun her bir siyah renkli silindiri, kirmizi renkli “U” harfi sekline benzeyen alan
icerisine yerlestirmesi durumunda takim puanina 10 puan eklenecektir. Su alti robotunun
zemine vyerlestirilmis olan “U” harfi sekline benzeyen toplama alani platformunu yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

Robotlarin 1sikh samandiralara takilmalarina sebep olacak manevralardan kaginmalari
takimlarin sorumlulugundadir. Bu durumda yarisma siresi durdurulmayacaktir. Takim

Uyelerinin bu durumun olusmamasi icin uyumlu hareket etmeleri beklenmektedir.

2.1.5. Yapay Resif Olusturma Gorevi

Su altindaki canli gesitliligini korumak, biyolojik 6zelliklerini kaybetmis bolgelerde deniz
yasamini gelistirmek ve tedavi etmek icin insan yapimi sert malzemelerden yapay resifler
insa edilmektedir. Bu gorevde vyarismacilardan vyapay resif insasini  basarmalari

beklenmektedir. Yapay resif olusturma goérevine ait gérsel Resim 3.15’te gosterilmistir.

Resim 3.15’te goriintlisi paylasilan yapay resif olusturma gorevinde yarismaci takimlardan;
g farkl olcl ve sekildeki gorev objelerini, goriiniimi sehpaya benzeyen (g farkli yiikseklige
sahip platformlar Uzerine yerlestiriimesi beklenmektedir. Bu yerlestirme isleminde sira ve
boyut sarti aranmamaktadir. Yarisma esnasinda arag¢ siriclsl istedigi objeyi; istedigi

yukseklikteki platform Gzerine, istedigi sirada yerlestirebilecektir.
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Resim 3. 15: Yapay resif olusturma gérev objeleri

Yapay resif olusturabilmek igin tasinacak ve platformlar (izerine yerlestirilecek objelerin

teknik resim cizimleri Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18’de paylasiimistir.
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Resim 3. 16: i¢i bos kiip yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinde)

Resim 3.16’da olusturulan objenin ici bos kiipln; taban ve tavan kalinligi 3 mm, stitun yapilari

ise genigligi 25mm x 25mm ve kalinhigl 2,50 mm kdsebent olarak gizilmistir.
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Resim 3.17’de olusturulan igi bos silindirin; taban ve tavan kalinhigi 3 mm, sltun yapilari ise

genigligi 20 mm ve kalinhgi 2,50 mm olarak gizilmistir.

Resim 3.18’de olusturulan ici bos dikdértgen prizmasi; taban ve tavan kalinligi 3 mm, sttun

yapilari ise genisligi 20 mm ve kalinligi 2,50 mm olarak gizilmistir.
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Resim 3. 17: i¢i bos silindir yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinden)
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Resim 3. 18: ici bos dikdértgen prizmasi yapay resif objesine ait teknik resim (mm cinsinden)
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Yapay resif olusturma goérevinde, su alti robotlarinin Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim
3.18de gosterilen objeleri tasiyip Uzerine vyerlestirecegi platform Resim 3.19'da

gosterilmistir.
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Resim 3. 19: Yapay resif olusturma objelerinin yerlestirilecegi platforma ait teknik resim (mm
cinsinden)
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Resim 3. 20: Resif olusturma objelerinin (kiip, silindir ve dikdértgenler prizmasi) yer belirleme
zemin platformuna ait teknik resim (mm cinsinden)
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Resim 3.19’da gosterilen gorliniimi sehpaya benzeyen (g farkl yikseklige sahip platformlar
Uzerine; Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18 bulunan yapay resif objeleri tasinip 250mm x
250mm alanlarina sahip ylizeylere yerlestirilecektir. Siralamasi fark etmeden yerlestirilen her
obje icin takim puanina 10 puan eklenecektir. Resim 3.19'da gosterilen ve gorinimi
sehpaya benzeyen (g farkl ylkseklige sahip platformlardan birisi veya tamami su alti robotu
tarafindan yerinden oynatilmasi veya devrilmesi durumunda takim puanindan 5 puan

silinecektir.

Yapay resif olusturma gorevinde; Resim 3.16, Resim 3.17 ve Resim 3.18’de bulunan yapay
resif objeleri Resim 3.20’de gosterilen ve ylzeye yerlestirilen platform Uzerine dlgllerine
uygun olarak yerlestirilecektir. Bu platformun zemine koyulma amaci, her yarismaci i¢in ayni
mesafelere sahip yapay resif objelerini yerlestirmektir. Resim 3.20’de gosterilen platform,
objeleri tutup tasimaya calisan su alti robotu tarafin yerinden oynatilirsa o robotun takim

puanindan 5 puan silinecektir.

2.1.6. Yarisma Parkuru Yerlesim Plani

Yarisma parkurunda bulunan goérevlere ait objeler, yapilan teknik resim c¢izimine gore
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Havuzun 6lcllerine gore yarismanin genel butinlGgu
bozulmayacak sekilde yerlesim plani hakemler tarafindan degistirilebilir. Resim 3.21’de
planlanan gorev objeleri yerlesim plani gorilmektedir. Bu yerlesim planindaki olciler, su
altina obje yerlestirmenin zorlugu gbz 6nline alinarak en fazla £+100mm hata payi kabul
edilerek vyerlestirilecektir. Hazirlanan yarisma parkuru vyerlesim planina goére bitin
yarismacilarin ayni sartlarda yarismasi hakemler tarafindan kontrol edilecektir. Yarisan
takimlar objelerin yerlerini degistirmesi durumda hakemler objeleri en fazla yapilabilecek
hata payl sinirlari igerisinde vyerine yerlestirecektir. Masa hakemi ise bu durumu

kameralardan kontrol edecektir.
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Resim 3. 21: yarisma parkuru yerlesim plani (mm cinsinden)

2.2. On Eleme Siireci

2.2.1. Robot Uretim Raporu

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci olarak 50
takim cagrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot Uretim Raporu” alt basliklarini
olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”, “Robot yapim sireci”, “Robot
programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi i¢in kullanilan bitge” gibi teknik bilgilerin
yaninda su alti robotlarinin hareket kabiliyetini gésteren video ve robotun yapim asamalarini
gosteren farkl acilardan c¢ekilmis fotograflar belirleyici olacaktir. 17. Uluslararasi MEB Robot
Yarismasi genel Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sekilde “Robot Uretim Raporlari” Uretim

Raporu ekleme sayfasina yiklenecek ve degerlendirilecektir.

2.2.2. Su Alti Robotu Hareket Videosu
Yarismacilarin belirlenmesinde, basvuran takimlar video ve resimler eklerken Uretim Raporu
Kilavuzu’ndaki kriterleri dikkate almalidir. URL olarak istenen robotlarinin hareket kabiliyetini

gosteren video en az iki dakika en fazla Gg dakika olmalidir. Videonun baslangici robotun su
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sizdirmazlik durumunu gostermelidir. Video kaydi baslatildiktan sonra su alti robotu su altina

batirilmali ve 30 saniye boyunca kameranin gérecegi sekilde sabit tutulmalidir.

Su sizdirmazlik testi icin gecen 30 saniyeden sonra 6nce robot boyunun en az yari ylksekligi
kadar asagiya dalmali ve en az bir metre ileri hareket etmelidir. Sonrasinda siirliclinlin
istegine gore 90 derece saga veya sola donls gerceklestirip en az 50 cm ilerlemelidir. Bu
andan itibaren durup 180 derece donerek geldigi rotayr takip ederek ilk dahs yaptig

noktadan geri su ylizeyine ¢ikabilmelidir.

3. KURALLAR

e Takimlar tim itirazlarini genel “Uygulama Kilavuzu” kurallarina goére yapacaktir.

e Yarigsma ile ilgili sorular robot.meb.gov.tr adresinden Uluslararasi MEB Robot Yarismasi
sistemine giris yaptiktan sonra, bilgilendirme menisinden Su Alti Robotlari (SAR)
kategorisi secilerek sistem Uzerinden sorulmalidir. Kategori mesajlari disinda gelen

sorular cevapsiz kalacaktir. Bu duruma yapilan itirazlar kabul edilmeyecektir.

e Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci olarak
50 takim cagrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot Uretim Raporu” alt
basliklarini olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”, “Robot yapim siireci”,
“Robot programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi igin kullanilan bitge” gibi
teknik bilgilerin yaninda su alti robotlarinin hareket kabiliyetini gosteren video ve
robotun yapim asamalarini gosteren farkh acilardan cekilmis fotograflar belirleyici
olacaktir. 17. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi genel Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen
sekilde “Robot Uretim Raporlari” Uretim Raporu ekleme sayfasina yiiklenecek ve
degerlendirilecektir. Robotlarinin hareket kabiliyetini gosteren video en az iki dakika en
fazla Gi¢c dakika olmalidir. Video ve resimler eklenirken Uretim Raporu Kilavuzu’ndaki
kriterler dikkate alinmalidir. URL olarak istenen video iceriginde yapilmasi beklenen
hareket kabiliyeti gorevleri ve bu gorevlerin degerlendirme kriterlerinin ne oldugu bu
kilavuzun “3.2. On Eleme Siireci” maddesinde aciklandigi gibi yapilacaktir. Robot
Uretim Raporuna gére takim puani belirlenecektir. ilk 50 siralamaya sahip takimlar 17.
Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotlari (SAR) kategorisinde yarismaci

olmaya hak kazanacaktir.
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e Takimlar, bir robot kontrol Gyesi (striici) ve bir yardimci iye olmak lzere en fazla iki
takim Uyesinden olusur. Yardimc takim Uyesi sesli yonlendirmelerde ve robot
kablosunun kontroliinde gérev alabilir. iki (iyeden herhangi birisi yarisma alanina
gelmedigi durumda disaridan (ye alinmayacaktir. Bu durumda takim tek Uye ile
yarismaya devam etmek durumunda kalacaktir. Yarisma siiresi icerisinde yardimci liye

ile sirlicti Uye arasinda gorev degisimi yapilabilir.

e Takimlarin yarisma siralamasi, Uygulama Kilavuzunda belirtildigi kosullara goére kura ile
belirlenir ve yarisma 6ncesinde ilan edilir. Takimlar, yarisma sirasina itiraz edemezler.

Yarisma sirasi gelen yarismaci, yarisma alaninda hazir olmak zorundadir.

e Su Alti Robotlari (SAR) kategorisine basvurup yarisma sirasi gelen takimlarin, baska bir
kategoride de ayni zamana yarisma sirasinin gelmesi durumunda sorumluluk takimlara
ait olacaktir. Bu durum icin herhangi bir 6nlem alinmayacaktir. Takimlarin yarismalara

baslamalari kura ile belirlenen zamanda gerceklesecektir.

o Gergeklestirilecek gorevle ilgili kullanilacak her tlrli malzeme ve ekipman temini

takimin sorumlulugundadir.

e Su alti robotlarina ait kablo ve donanimlarim bir gorev objesine dolasmasi veya
takilmasi sonucunda belirtilen sartlarda yerine getirilemeyen goérevlerden puan
alinamayacaktir. Bu durumun olusmamasi icin takimlar 6énceden gerekli onlemleri
almakla sorumludur. Bu durumun olusmasindan otlrld yapilan itirazlar gecgersiz

sayilacaktir.

e Su alti robotlarina ait kablo ve donanimlarim bir gorev objesine dolasmasi veya
takilmasi  durumunda robot siricisiinin  hareket kabiliyetiyle  kurtulmasi

beklenmektedir. Bu durumdan kurtulamayan strtcler cekilme karari alabilirler.

e Masa hakemi su alti kameralarindan gelen yarismaya ait canh goérintdleri izleyecektir.
Havuz kenari hakemlerinin géremedigi durumlari hakemlerle paylasacak ve yarigsmanin
belirtilen sartname kurallarina gore ylratilmesini saglayacaktir. Masa hakeminin anlk
olarak izledigi gériintiiler bir televizyon ekraniyla paylasilacaktir. izleyicilerin veya

yarismacilarin bu gorintileri gérmesine iliskin yapilacak itirazlar kabul edilmeyecektir.
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e Parkur icerisindeki herhangi bir gorevi yapmamak diger gorevleri yapmaya engel

degildir. Gorev 6ncelik sirasi takimlarin gelistirecekleri yarisma stratejisine baglidir.

e Her takima hazirlik igin 5 dk. zaman verilir. 5 dk. sonrasinda yarisma zamani baslatilir.
Hazirhk zamani siiresinden 6nce hazir olup hakeme hazir oldugunu beyan eden takim

arac surliclist icin hakem tarafindan verilen baslama komutu ile yarisma baslatilir.

e Toplam yarisma siiresi 10 dakikadir. Bu siire sonunda, robotlarin bitis platformundan
gecip ge¢meme durumuna bakilmaksizin, takimlar robotu havuzdan c¢ikartmak
zorundadir. Yarisma siiresi sonunda takimlarin kazandigl goérev puanlari takim puanina

eklenir.

e Yarismaci takimlar, yarisma sonunda kazandiklari takim puanina gore yulksekten
duslge siralamaya tabi tutulacaktir. Ayni puana sahip takimlarin siralamadaki yerlerini
ise takimlarin bitis platformunda gectikleri anda kronometrede yazan siire (yarismayi
bitirme siresi) belirleyecektir. Yarismayi bitirme siresi en az olan takim siralamada bir
Ust siraya yerlestirilecektir. Ayrica ayni takim puanina sahip olan iki takimdan birisi
cekilme karari aldi ise siralamada alt siraya ¢ekilme karari alan takim yerlestirilecektir.
Eger takim puanlar esit olan takimlar ayni zamanda ¢ekilme karari da almiglarsa
takimlarin siralamasi arag agirliklarina gore belirlenecektir. Siralamada Ust siralamaya

hafif olan arag yerlestirilecektir.

e Toplam yarisma siiresinden Once gorevleri tamamlayip bitis platformundan gecmek
yarismay! bitirme siiresini belirleyecektir. Toplam takim puani ve yarismayi bitirme

slresinin yarisma siralamasini etkileyecegi unutulmamaldir.

e Yarismaci takimlar istedikleri anda yarismadan cgekilebilir. Cekilme karari havuz
basindaki hakeme, sirlcl tarafindan bildirilmelidir. Cekilme kararindan sonra yapilan
gorevler takim puanina eklenmez ve karardan onceki basarilan gorevler takim puanina
eklenir. Bu takimlarin yarismayi bitirme sireleri, toplam yarisma stiresi olan 10 dakika

olarak kaydedilir.

e Toplam yarisma siresinden (10 dk.) dnce bitis platformundan gegen robotlarin takim

puanina puan eklemesi yapilmayacaktir.
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e Yarisma sirasl gelen ve yarisma alanina alinan takimlarin, takim danismanlarinin alana
girmesi yasaktir. Yapilan uyarilara uymamakta israr eden danismanin takimi diskalifiye

edilir.

e Objeleri yerinden oynatma veya devirme ceza puanlari her gorev igin 1 kez verilecektir.
Ceza puani alindiktan sonra ayni gorev icin yapilan diger temaslarda ceza puani
verilmeyecektir. Gergeklesen robot temasiyla gorev yapilamaz duruma gelir ise gorev

puani kazanmak icin yapilan itirazlar kabul edilmeyecektir.

e Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araglarin, takim Uyelerinden herhangi birisi
tarafindan kabloya miidahale ederek araci yonlendirdigi hakemler tarafindan tespit
edilen takimin yarisma siresi durdurularak robotu havuzdan gikarilir ve 50 puan takim
puanindan silinir. Yarisma disi birakildigi o andan 6nceki gérev puanlari takim puanina
eklenir. Kabloya miidahale edildigi sonradan kamera gorintilerinden tespit edilen
takimin o andan sonraki gorevler igin aldigi puanlar silinerek 50 puan takim puanindan

silinir.

4. TAKIM PUANI HESAPLAMA

4.1. Puanlama Tablosu;

Gorevler Yarisma Puani

Boru igerisinden Gegme Gorevi 1x 10 Puan
Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gorevi 2 x 15 Puan
Su Altinda istenmeyen Objeleri Toplama Gérevi 3 x 10 Puan
Yapay Resif Olusturma Gorevi 3 x 10 Puan
Alinabilecek En Fazla Gérev Puani 100 Puan

4.2. Ceza Puanlari;

e Su alti robotunun takozlarla desteklenen boru platformunu (Resim 3.5) yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Su alti akintisinda obje yerlestirme gorevinde; su alti robotunun objeleri tasiyan sehpa
gorinimli platformu (Resim 3.6) devirmesi veya yapay akinti motorunu yerinden

oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.
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e Su alti robotunun yapay akinti olusturacak motor platformunun (Resim 3.9) yerinden
oynatmasi ile gorevi istenilen sartlarda yapilmasina engel olunmasi durumunda takim

puanindan 5 puan silinecektir.

e Su alti robotunun zemine yerlestirilmis olan “U” harfi sekline benzeyen toplama alani
platformunu (Resim 3.13) yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan

silinecektir.

e Yapay resif olusturma gorevinde, gorinimu sehpaya benzeyen ug farkli yikseklige
sahip, gorev objelerinin (izerine tasinacagl platformlardan (Resim 3.19) birisi veya
tamaminin su alti robotu tarafindan yerinden oynatilmasi veya devrilmesi durumunda

takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Yapay resif olusturma gorevi icin tasinacak objelerin altinda bulunan platform (Resim
3.20), objeleri tutup tasimaya calisan su alti robotu tarafindan yerinden oynatilmasi

durumunda takim puanindan 5 puan silinecektir.

e Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araglarin, takim Gyelerinden herhangi birisi
tarafindan kabloya miidahale edilerek araci yonlendirdigi hakemler tarafindan tespit

edilen takimdan 50 puan silinecektir.

Toplam Takim Puani = Gérev Puani — Ceza Puani

5. YARISMA ALANI VE CALISMA ALANLARININ DETAYLARI

Yarisma alan igerisinde 220 VAC enerji tedarik edilecektir. Ayrica yarisma havuzun kenarinda
yarisma sirasi gelen takimin su alti aracini kontrol edecegi bir kontrol masasi bulunacaktir.
Burada takimlara 220 V AC gerilim saglanacaktir. Tasarlanan su alti robotunda
kullanilabilecek en yiiksek DC veya AC gerilim seviyesi 50 V olacaktir. (Akim ve kapasite

limiti yoktur).

6. SU ALTI ARACININ TEKNIK OZELLIKLERI, GUVENLIK VE KISITLAMALAR
e Su alti araglarinin enerji, veri ve kontrol iletimlerini saglamak amaciyla kullanacaklari
kablonun uzunlugu en az 20 metre olmasi yarisma parkurunda zorlanmadan gorevlerin

yapiimasinda énemlidir.
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Su alti araci kamerali veya kamerasiz olarak kontrol edilebilir. Yarisma esnasinda

surlicliler havuz icerisinde aracin durumunu goérebilme imkanina sahiplerdir.
e Su alti araglari 2 metre derinlige kadar suya dayanikh olmahdir.

e Su alti araglarinda kullanilan kablolar yirtilma ve elektrik kagaklarina karsi takimlar

tarafindan izole edilmelidir.

e Su alti araglarinda kullanilan kablonun goérev objelerine dolasmamasi icin belirli
araliklar ile ylzdirucl (samandira, kdpik vs.) ekipmanla donatilmasi uygun olacaktir.
Kablo dolasmasi veya bir gorev objesine takilmasi yarismacilarin sorumlulugunda olup

yapilan itirazlar gegersiz kabul edilecektir.

e Yarisma Oncesinde su alti araglarinin giivenlik acisindan uygunlugu hakemler tarafindan

kontrol edilecektir. Uygun goériilmeyen robotlar yarismaya alinmayacaktir.

e 220 V alternatif akimin araca ve/veya havuza iletiimesine givenlik sebepleriyle higbir

sekilde izin verilmeyecektir.

e Yarisma oOncesinde robotlar, hakemler tarafindan aracin glici kapali haldeyken su
sizdirmazhgi testine tabi tutulacaktir. Yarisma esnasinda veya takimlara taninan hazirhk

suresi icerisine su aldigi tespit edilen takimlar yarisma disi birakilacaktir.
e Gerekli kontroller yapildiktan sonra araclara enerji verilebilecektir.

e Bataryal araclarin erisimi kolay acil durdurma butonu bulundurmasi zorunludur. Bu
buton aracin tim glcini kesmeli ve motorlari durdurmalidir. Manyetik cevirmeli,

basmali vb. durdurma diizenegi olusturulmasinda herhangi kisitlama yoktur.
e Bataryali aracglarin calisma gerilimleri en fazla 50V DC olmali, bu siniri agsmamalidir.
e Herhangi bir batarya kullanilabilir. Akim ve kapasite siniri yoktur.

e Bataryalar tasinirken yanmaz koruma cantasinda tasinmalidir. Eger batarya arac icinde

gomili ¢ikarilamaz ise aracin glici kesilip tasinmasi gereklidir.
e Calisma gerilimini disaridan alacak araglar en fazla 50 V ile beslenecektir.

e Bu besleme gerilimleri takimlarin kendi saglayacaklari AC/DC donustlricu ile

saglanacaktir.
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e Disaridan beslenen araglarin acil durdurma butonu bulunmahidir.

e Disaridan enerjiyle beslenecek araglarin kablolari suya ve dis ortama izole edilmelidir.
Acikta herhangi bir kablo olmamalidir. Gl¢ kaynaginda veya kablo lzerinde belirlenen

voltaj ve akima gore sigorta olmahdir.

e Su alti aracinin motorlari suya karsi izole edilmis su altinda galisabilecek durumda

olmalidir.

e Aracin govde motor pervane bodlimlerinde herhangi keskin kisim ve sivri ug

bulunmamalidir, uygun olmayan kisimlar koreltilmeli veya yuvarlanmalidir.

e Motor pervaneleri agikta bulunmamalidir. Pervaneler mutlaka koruyucu bir dis kabuk

ile izole edilmelidir.
e Araca bagh kablolar gergin olmamali ani hareketlere dayanikli olmalidir.

e Havuz olcililerindeki degisiklikler genel yapiyl bozmayacak sekilde parkurda veya goérev

objeleri dlgllerinde degisikliklere neden olabilir.

e Yarisama esnasinda 1stk ve sesten kaynakl sorunlara yapilan itirazlar gecersiz
sayilacaktir. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigl durumlarda kurallari

degistirme hakkina sahiptir.

e Sizinti halinde yarismanin devamini olumsuz etkileyecegi icin hidrolik sistemlerin ve

arag haznesi igcinde herhangi bir yagin kullanilmasi yasaktir.

e Havuz icerisine hicbir sekilde kimyasal madde karismasina izin verilmemelidir. Araclar

bu durum dusinilerek tasarlanmahdir.

7. ETIK KURALLAR

e Kaba ve nezaketsiz s6z ve davranislardan kacinilmalidir.

Hakaret, tehdit ve koti sozlerden kaginilmalidir.

e E-mail, Facebook, Skype, Messenger, WhatsApp, Twitter, YouTube vb. gibi sosyal

medya araglariyla dogrudan hedef alinarak hakaret edilmesinden kaginilmahdir.

e Dilekge ve itirazlarinizda, yazim kurallarina ve Usluba dikkat edilmesi gerekmektedir.
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e Yarisma alaninda diger takimlarin isleyis ve motivasyonlarini etkileyecek durum, fiil, s6z

vb. davranis sergilenmemesi gerekmektedir.

8. ILETiSIiM

Yarismacilarin  sorularini;  https://robot.meb.gov.tr/ sistemine giris yaptiktan sonra,

bilgilendirme menisiinden, kategorilerini secerek sormalari gerekmektedir. Kategori
mesajlari disinda gelen tim sorular cevapsiz kalacaktir ve bu durumdan sadece yarismaci
takim sorumludur. Her tirli sorunuzda litfen oncelikle yarisma kilavuzunu okuyunuz.
Kilavuz, olusabilecek hemen hemen tim sorulari cevaplayacak sekilde hazirlanmistir.

Gerektiginde kilavuzu tekrar ve dikkatlice okumak faydali olacaktir.
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