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OTONOM ARAG KATEGORISI YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Otonom Arag Kategorisi, katiimcilarin gorinti isleme, otonom navigasyon ve mekatronik
sistem tasarimi alanlarindaki teorik birikimlerini, uygulamali bir platformda hayata
gecirmelerini amaglamaktadir. Yarismanin odaginda; cevresel verilerin yliksek dogrulukla
algilanmasi, bu verilerin gercek zamanh (real-time) olarak islenmesi ve kontrol

algoritmalarina etkin bicimde entegre edilmesi yer almaktadir.

Bu kapsamda; goriintl isleme algoritmalari ile nesne tanima ve serit takibi streglerinin
optimizasyonu, motor sliriici sistemlerinde kararliigi saglamak amaciyla kullanilan geri
besleme mekanizmalari ve dinamik ortamlarda guvenilir sekilde ¢alisan otonom mimarilerin
gelistirilmesi 6n plana cikmaktadir. Yarisma, katilimcilara yalnizca bir rekabet ortami
sunmakla kalmayip ayni zamanda gelecegin otonom ve akilli sistem teknolojilerine

hazirlayan nitelikli bir egitim ortami saglamaktadir.

Bu kategoride edinilen bilgi ve beceriler, yarisma sireciyle sinirh kalmayarak robotik, yapay
zeka ve otonom sistemler alanindaki akademik ve endustriyel calismalara da 6nemli katkilar
sunmaktadir. Boylece katilimcilar, bireysel gelisimlerini destekleyerek kariyerlerine yon

verebilmekte ve teknolojinin gelecegine deger katmaktadir.

Bu yarismanin hedef kitlesi; robotik, yapay zekd ve otonom sistemlere ilgi duyan, teorik
bilgilerini gorinti isleme ve kontrol algoritmalariyla birlestirerek gercek diinya
problemlerine vyenilik¢ci coziimler Uretmek isteyen lise ve Universite 6grencileri, genc

muhendis adaylari ve teknoloji meraklilarindan olusmaktadir.

1.2. Tema

Otonom Arac¢ Kategorisi’'nin temasi, yalnizca kamera tabanh goriintii isleme kullanarak,
gercek trafik senaryolarini temsil eden bir parkur lzerinde otonom karar verme ve giivenli
siirlis becerilerinin sergilenmesine dayanmaktadir. Bu kategori; katilimcilarin goérinti
okuma, cevresel algilama, otonom navigasyon ve kontrol algoritmalari alanlarindaki teorik

bilgilerini uygulamali bir ortamda hayata gegirmelerini hedefler.
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Kategori kapsaminda tasarlanan gorevler; trafik isiklari, yaya gegcitleri, hemzemin gegitler, hiz
timsekleri, sollama, cikmaz sokak ve park etme gibi gercek hayatla 6rtlisen unsurlar
Uzerinden kurgulanmistir. Boylece yarismacilarin, ger¢ek zamanl veri isleme, dogru karar

alma ve dinamik ortamlarda kararli otonom sistemler gelistirme yetkinlikleri 6l¢tilmektedir.

Otonom Arag Kategorisi, uygulama kilavuzunda yer alan genel yarisma temasina uygun
olarak; teknoloji odakh diisiinme, yenilikgi ¢6ziim gelistirme ve miihendislik becerilerinin

biitiincil kullanimi esaslarina dayanmaktadir.

1.3. Katihmci Sartlari ve Takim Yapisi
Otonom Arag¢ Kategorisi'ne, lise ve liniversitelerde 6g8renim géren o6grenciler katilabilir.

Yarismaya katilim takim esasina dayanmaktadir.
Her takim en fazla 3 6grenciden olusur.

o Lise diizeyinde yarismaya katilan takimlar i¢in bir danisman 6gretmen bulundurulmasi
zorunludur.
o Universite diizeyinde vyarismaya katilan takimlar icin danisman bulundurma

zorunlulugu yoktur.

Danigsman, takimin yarisma sirecinde rehberligini Ustlenir ve yarisma alaninda aktif gérev

alamaz.

Yarisma sirasinda, takim Gyesi 6grencilerden en fazla iki kisi ayni anda yarigma alaninda
bulunabilir. Bu kuralin ihlali durumunda, hakemler yarismayr durdurma ve gerekli

yaptirimlari uygulama yetkisine sahiptir.

1.4. Kilavuzlari Okumanin Kritik Onemi

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi, 6grencilerin teknik bilgi, mihendislik becerisi ve problem
¢6zme yetkinliklerini bir araya getirdigi kapsamlh ve ¢ok boyutlu bir yarismadir. Otonom Arag
kategorisi, yarismaci takimlardan; yalnizca donanimsal yeterlilige degil, ayni zamanda gergek
trafik senaryolarina benzer kosullarda dogru algilama, karar verme ve yonlendirme becerileri

sergileyebilen otonom sistemler gelistirmelerini beklemektedir.

Ancak bu yarismada basariya ulasmak, yalnizca aracin mekanik yapisi veya yazilim

karmasikhgi ile sinirli degildir. Yarismanin gercek basarisi; otonom aracin teknik yeterliligi ile,

| OTONOM ARAC *
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yarisma kurallarini, gérev tanimlarini ve degerlendirme kriterlerini iceren kilavuzlarin

dikkatle okunmasi ve dogru yorumlanmasi ile miimkinddr.

Uygulama Kilavuzu ve Otonom Arag¢ Kategori Kilavuzu, yarismanin ayrilmaz bir pargasidir.
Bu kilavuzlar; parkur yapisi, gorevlerin uygulanma sartlari, puanlama sistemi, ceza ve
diskalifiye durumlari gibi yarismanin tim teknik ve idari g¢ergevesini agikga tanimlar.
Kilavuzlarda belirtilen kurallara uyulmamasi, otonom aracin teknik olarak basarili olsa dahi

puan kaybina veya diskalifiye edilmesine neden olabilir.
Bu nedenle yarismaci takimlarin;

e Yarisma oOncesinde Uygulama Kilavuzu ve Kategori Kilavuzu’nu eksiksiz sekilde
okumalari,

e Yarisma siireci boyunca robot.meb.gov.tr adresi Uzerinden yayimlanan duyuru ve
bilgilendirmeleri diizenli olarak takip etmeleri,

o Kilavuzlarda belirtilen glincel kural ve diizenlemelere uygun hareket etmeleri

zorunludur.

Kilavuzlari dogru sekilde okumak ve anlamak, otonom arac¢ tasarlamak kadar onemli bir
muhendislik sdrecidir. Bu sirecte gosterilen dikkat ve titizlik, yarisma slirecinde
karsilasilabilecek hatalarin ve hak kayiplarinin 6éniline gecerek basariya ulasmanin ilk ve en

onemli adimini olusturur.

18. Uluslararasi MEB Robot Yarigmasi Otonom Arag Kategorisi’'ne basvuracak tim yarismaci
takimlarin, yarisma basvurulari ve kategoriye iliskin genel kurallarin yer aldigi Uygulama

Kilavuzu'nu (https://robot.meb.gov.tr adresinde yer alan “Organizasyon” mendisinden

erisilebilir) mutlaka okumalari gerekmektedir.

2. ROBOTUN TEKNIK OZELLIKLERi VE KISITLAMALAR

2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalari

Otonom Arag¢ Kategorisi'nde yarisacak araglarin, teknik denetimden gecgebilmesi ve
yarismaya kabul edilebilmesi icin asagida belirtilen 6l¢li, donanim ve yazilim kriterlerine

eksiksiz sekilde uymasi zorunludur.
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2.1.1.Boyutlar:
Otonom araglar, teknik kontrol sirasinda 20 x 30 cm Olgulerindeki bir kutunun igerisine

zorlanmadan ve rahatga sigabilmelidir.

2.1.2.Yukseklik:

Otonom aracin yiiksekligi en fazla 25 cm olabilir.

2.1.3.Tekerlek Cap:

Araclarda kullanilacak tekerleklerin capi 10 cm’yi gegmemelidir.

2.1.4.Agirhk:

Otonom araglar i¢in herhangi bir alt veya list agirlik siniri bulunmamaktadir.

2.1.5.Diskalifiye Sarti:
Belirtilen boyut veya vyiikseklik sinirlarini ihlal eden otonom araglar yarismaya kabul

edilmez.

2.1.6.Goriintiileme Sistemi:
Yarisma goriintii isleme esash olarak gerceklestirildig§inden otonom araglarda yalnizca
kamera kullanimina izin verilir. Kullanilacak kamera sayisi konusunda herhangi bir sinirlama

bulunmamaktadir.

2.1.7.Sens6r Yasagi:
Kamera disinda; mesafe sensori, Lidar, IR sensor, ultrasonik sensor ve benzeri her tirli
elektronik veya mekanik sensoriin kullanimi yasaktir. Bu tiir sensorlerin kullanildig tespit

edilen otonom araglar elenir.

2.1.8.Kontrol Karti ve Motorlar:
Kullanilacak denetleyici kart (mikroislemci/mikrodenetleyici), motor sayisi ve motorlarin

devir hizi (RPM) ile ilgili herhangi bir kisitlama bulunmamaktadir.

2.1.9.0zgiin Yazihm:
Otonom araglarin kontrol algoritmalari, tamamen yarismaci ekip tarafindan gelistirilen bir
yazihm ile c¢ahstirlmalidir. Hazir, ticari veya Uglncli sahislara ait kontrol yazilimlari

kullanilamaz.

| OTONOM ARAC  *
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2.1.10. Denetim Siireci:

Yarigma oncesinde gergeklestirilecek teknik kontrollerde; otonom aracin 20 x 30 x 25 cm
sinirlarini agmadigi, kamera haricinde herhangi bir sensér icermedigi ve kilavuzda belirtilen
tim sartlara uygun oldugu kontrol edilecektir. Teknik denetimde tespit edilen

uygunsuzluklar, otonom aracin yarismaya kabul edilmemesine neden olabilir.

2.2. Kullanilabilecek Malzeme ve Bilesenler

Otonom Arag¢ Kategorisi'nde, blok tabanli veya hazir kontrol ¢6ziimleri sunan ticari
yazilimlarin (6rnegin LEGO Spike standart yazihmi vb.) kullanimi yasaktir. Otonom araclarin
kontrol ve karar verme siregleri, yarismaci ekip tarafindan gelistirilen yaziimlar ile

gerceklestirilmelidir.

2.3. Yazilim ve Kontrol Gereklilikleri
Kontrol karti Gzerinde yer alan kizilétesi, Bluetooth, Wi-Fi veya Radyo Frekansi (RF) gibi

uzaktan erisim moddlleri yarisma esnasinda kesinlikle kapali olmalidir.

Yarisma sirasinda aracin uzaktan kontrol edildigi veya bu modillerin aktif oldugu tespit

edilirse yarismaci dogrudan diskalifiye edilir.

2.4. Robotun Ayrintili Tarifi

Otonom Arac Kategorisi'nde yarisacak robotlar, yarisma parkurunda tanimlanan gorevleri
yerine getirebilecek sekilde tasarlanmis, karada hareket eden otonom araglar olmalidir.
Robotun tim mekanik ve elektronik bilesenleri, kilavuzda belirtilen 6l¢t (20x30x25) sinirlari

icerisinde kalacak bicimde tasarlanmalidir.
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3. YARISMA ALANI VE GOREVLER

3.1. Yarisma Alaninin/Pistinin Sekli ve Olgiileri

T

FEERERTEN

Sekil 1: Arag¢ Yarisma Parkuru ve Gérev Bélgelerinin Genel Yerlesimi

Yarisma parkuru, Sekil 1’de gosterildigi gibi, siyah zemin lizerine olusturulmus bir pistten
olusmaktadir. Parkur Gzerinde diiz ve kesikli yol gizgileri yer almaktadir ve yol kenarlari
beyaz serit gizgileri ile sinirlandiriimistir. Otonom araclarin, yarisma boyunca kendi seritleri

icerisinde hareket etmeleri esastir.

Parkur; baslangi¢ alani, gérev bolgeleri, sollama alanlari, cikmaz yol béliimii ve park etme
alanlan ile bitis boliminden olusacak sekilde tasarlanmistir. Gorevlerin uygulanacagi
bolgeler, parkur boyunca belirli araliklarla konumlandirilmig olup her bir gérev yarismacilarin

otonom algilama ve karar verme yeteneklerini test edecek sekilde kurgulanmistir.

Parkur Uzerinde yer alan bélge tamamlama alanlari, yol kenarina yerlestirilen mavi igsaretler
ile tanimlanmigtir. Otonom araglarin, bu bolgeleri parkur disina ¢ikmadan ve serit ihlali

yapmadan tamamlamalari gerekmektedir.
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Parkurun baslangi¢c noktasinda, yarismanin baslamasini kontrol eden bir trafik 15181 sistemi
yer almaktadir ve yarisma bu sistem (zerinden baslatilir. Parkurun sonunda ise otonom

araglarin park etme gorevini gerceklestirecegi renkli park alanlari bulunmaktadir.

Arag sollama gorevi kapsaminda, parkur lzerinde 1 adet arag¢ kullanilacaktir. Bu aracin
konumu, her yarismaci i¢in hakem tarafindan yeniden belirlenecektir. Sollanacak arag,
yalnizca sollama yasaginin olmadigi bolgelerden herhangi birine yerlestirilecektir. Sollanacak
aracin 6rnek konumlari Sekil 1’de gosterilmektedir. Bu arag; turuncu renkli, 20 x 30 x 25 cm

boyutlarinda tasarlanmistir.

Sollama yasaginin bulundugu bolgelerde ise Sekil 1’de gorildiigii gibi, parkur lzerinde
rastgele bir konuma sari renkte, 20 x 45 x 25 cm boyutlarinda araglar yerlestirilecektir. Bu

araclar karsi seritte gorsel engel ve trafik unsuru olarak kullanilacaktir.

Parkur Uzerinde yer alan gorev obje ve bilesenlerinin detayh olgiileri, geometrik yapilari ve

yerlesim ozellikleri, 3.2 Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi basligi altinda agiklanmustir.

3.2. Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi

Bu boliimde, yarisma parkurunda kullanilan goérev obje ve bilesenlerine ait Olgiiler, sekiller ve
gorsel Ozellikler tanimlanmaktadir. Yol gizgileri, yaya gegidi, hemzemin gecit, hiz tiimsegi,
¢tkmaz sokak, park alanlari, trafik 15181 ve uyari tabelalarina iliskin tim oOlcli ve yerlesim

detaylari ilgili sekillerde gosterilmistir (Sekil 2- Sekil 10).

200
2 200
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Sekil 2: Yol cizgisi 6l¢iileri ve yerlesim araliklari
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Sekil 3: Yaya gecidi 6l¢lileri ve yerlesim araliklari
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Sekil 4: Hemzemin gegcit dl¢iileri ve yerlesim araliklari
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Sekil 5: Hiz tiimsek él¢lileri ve yerlesim araliklari
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Sekil 6: Park alani 6l¢tileri ve yerlesim araliklari
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Sekil 7: Trafik Isigi
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13 cm 13 cm

Sekil 8: Yaya gecidi ve hemzemin gecidi uyari tabelalarinin él¢iileri

.9

20 cm

e v

Sekil 9: Hiz tiimsegi ve sollama serbest uyari tabelalarinin élgiileri

13 cm

13 cm

20 cm 20cm

| e | v v

Sekil 10: Cikmaz yol ve park yeri uyari tabelalarinin éligiileri
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3.3. Objelerin Yerlesim Prosediirii ve Toleransi

Yarigma parkurunda yer alan tiim obje, isaret ve bilesenler; bu kilavuzda tanimlanan referans
noktalarina gore yerlestirilir. Objelerin konumlandiriimasinda belirtilen 6lgli ve toleranslar
esas alinir. Bu toleranslar diginda kalan yerlesimler gegersiz kabul edilir. Hakemler, yarisma

oncesinde parkur (izerindeki tiim objelerin yerlesimini kontrol eder.
Objelerin yerlesim esaslari asagida belirtilmistir:

o Trafik Isigi:
Trafik 15181, pistin baslangicindan itibaren 1 metre ileriye yerlestirilir. Bu mesafe icin

%10 tolerans uygulanir.

« Yaya Gegidi isareti:
Yaya gecidi tabelasi, yaya gecidinin baslangi¢ noktasina hizali olacak sekilde parkur

kenarina yerlestirilir.

o Hiz Tumsek isareti:
Hiz timsegi tabelasi, hiz tiimseginin baslangi¢ noktasina hizali olacak sekilde parkur

kenarina yerlestirilir.

« Hemzemin Gegit isareti:
Hemzemin gecit tabelasi, hemzemin gecidinin baslangi¢ noktasina hizali olacak sekilde

parkur kenarina yerlestirilir.

« Sollama Serbest isareti:
Sollama serbest tabelasi, sollama serbest bolgesinin baslangi¢ noktasina hizali olacak

sekilde parkur kenarina yerlestirilir.

e Park Alani isareti:
Park alani tabelasi, park alani bdlgesinin baslangi¢ noktasina hizali olacak sekilde

parkur kenarina yerlestirilir.

« Cikmaz Yol isareti:
Cikmaz yol tabelalari, ¢ikmaz yol bolimiiniin baglangi¢c noktasina hizali olacak sekilde,

parkurun kenarina yerlestirilir.
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Yaya gecidi, hemzemin gecidi ve hiz tiimsek objelerinin parkur izerindeki konumlan ve
siralamalari, robot ilgili turda yarismaya baslamadan dnce hakemler tarafindan belirlenir. Bu

objelerin yerleri ve parkur tizerindeki siralari, her yarismaci icin degistirilebilir.

3.4. Gorevlerin Tanimi ve Uygulama Sartlari

Bu boélimde, Otonom Arag Kategorisi kapsaminda parkur (izerinde yer alan gorevlerin tanimi,
uygulanma sekli ve degerlendirme esaslari agiklanmaktadir. Yarismaci otonom araclarin,
gorevleri belirtilen kurallar dogrultusunda ve yalnizca kamera tabanli algilama kullanarak

yerine getirmeleri beklenmektedir.

3.4.1.Gorev 1: Trafik Isigini Algilama ve Baslangi¢c Gorevi
Otonom araci, yarisma oncesinde yliklenmis yazilim {izerinden, harici bir bilgisayar
baglantisina ihtiya¢ duymadan, buton veya benzeri bir tetikleme elemani ile ¢alistirmaya

hazir hale getiren takimlara 50 6édiil puani verilir.

Baslangi¢ boliminde yer alan trafik 15181 kirmizi, sari ve yesil olmak lizere yanacaktir. Trafik
1siginin yesile donmesinden itibaren en geg¢ 3 saniye icinde otonom araclarin hareket ederek

yarismaya baglamasi gerekmektedir. Isiklar arasindaki suireler rastgele olarak belirlenir.

Baslangic yapamayan otonom araclar icin saha icerisinde kalmak sartiyla yarisma giini
belirlenen silire kadar teknik miidahale siiresi taninir. Bu silirenin sonunda otonom

araclardan tekrar baslangi¢c yapmalari istenir.

ilk denemede kurallara uygun sekilde baslangic yapan otonom araclara 50 &diil puani, ikinci
denemede dogru baslangi¢c yapan otonom araglara ise 25 6diil puani verilir. Belirlenen
slireler icerisinde dogru baslangic yapamayan otonom aracglara baslangi¢ 6diil puani
verilmez. Ancak bu araglar, yarismadan diskalifiye edilmeden, parkur (zerindeki diger

gorevleri yerine getirmek lizere yarismaya devam edebilir.

ikinci denemede de trafik 1siginin yesile dénmesinden itibaren 15 saniye iginde hareket

etmeyen otonom araglar, ilgili turdan diskalifiye edilir.
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3.4.2.Gorev 2: Yaya Gegidi Gorevi
Otonom araclar, parkur tzerindeki yaya gegidini algilayarak yaya gecidi ontinde durmaldir.
Otonom aracin durdugu nokta ile yaya gecidi arasindaki mesafe en fazla 30 cm olmaldir.

Arag, bu noktada en az 5 saniye sireyle beklemek zorundadir.
Bu kosullari kurallara uygun sekilde yerine getiren otonom araglara 50 6diil puani verilir.

3.4.3.Gorev 3: Hiz Timsek Gorevi
Otonom araglar, parkur tizerinde yer alan hiz tiimsegini algilayarak hiz timsegini basarili bir
sekilde gegmelidir. Hiz timsegini, parkur disina ctkmadan ve kendi seridi icerisinde kalarak

gecen otonom araglar bu goérevi basarili sekilde tamamlamis sayilir.

Hiz timsegini gecemeyen veya timsek Uzerinde takili kalan otonom araglar icin yarismaci
tarafindan aracin hiz timsegini gececek sekilde parkur tizerine yeniden konumlandirilmasina
izin verilir. Bu islem sonrasinda otonom ara¢ yarismaya devam edebilir ancak bu durumda

hiz tiimsek gorevine ait 6diil puani verilmez.

Bu gorevi kurallara uygun sekilde yerine getirerek hiz timsegini gecen otonom araclara 50

odiil puani verilir.

3.4.4.Gorev 4: Hemzemin Gegit Gorevi
Otonom araglar, parkur lzerindeki hemzemin gegidi algilayarak hemzemin gegcidi dnlinde
durmalidir. Otonom aracin durdugu nokta ile hemzemin gecidi arasindaki mesafe en fazla 30

cm olmahdir. Arag, bu noktada en az 5 saniye siireyle beklemek zorundadir.
Bu kosullari kurallara uygun sekilde yerine getiren otonom araclara 50 édiil puani verilir.

3.4.5.Gorev 5: Arag Sollama Gorevi
Otonom araglar, parkur tzerinde yer alan sollama serbest bélgesini algilayarak, bu bélgede
parkurda bulunan araci kurallara uygun sekilde sollamalidir. Sollama manevrasi, yalnizca

sollama serbest bolgesi icerisinde gergeklestirilmelidir.

Sollama yasaginin bulundugu bolgelerde serit degistiren, yanlis bolgeden sollama yapan veya

sollama manevrasini tamamlayamayan otonom araglarin bu gorevi basarisiz sayilir.

Bu gorevi kurallara uygun sekilde yerine getiren otonom araglara 100 6édil puani verilir.
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3.4.6.Gorev 6: Cikmaz Yol Algilama ve Yon Degistirme Gorevi
Otonom araglar, parkur tzerinde yer alan ¢ikmaz yol béliimiinii veya ¢ikmaz yol tabelalarini
algilayarak, ¢ikmaz yola girmeden saga donlis manevrasini gerceklestirerek parkura dogru

sekilde devam etmelidir.

Cikmaz yol boliimine giren, ¢ikmaz yol icerisinde ilerleyen veya ¢ikmaz yol baslangicini
gecerek yanlis glizergaha yonlenen otonom araglarin bu goérevi basarisiz sayilir. Cikmaz yola

giren robotlar hakem karariyla doniis tamamlanmis sekilde kendi seridine koyulur.
Bu gorevi kurallara uygun sekilde yerine getiren otonom araclara 100 6diil puani verilir.

3.4.7.Gorev 7: Park Etme Gorevi

Parkur sonunda yer alan park alanlari kirmizi, mavi ve yesil olmak Uzere Uc¢ farkh renkten

olusur. Bu park alanlarinin parkur tGzerindeki konumlari her yarisma oncesinde degistirilir.

Otonom araclar, parkur sonunda yer alan park alanlarindan kirmizi renkli park alanina park

etmelidir.

Otonom aracin park etme gorevi, aracin kirmizi park alani icerisinde kalacak sekilde
durmasiyla tamamlanmis sayilir. Yanlis renkteki park alanina park eden veya park alani

sinirlari disina tasan otonom araclarin bu goérevi basarisiz sayilir.
Bu gorevi kurallara uygun sekilde yerine getiren otonom araglara 100 6diil puani verilir.

3.4.8.Gorev 8: Bolge Tamamlama Gorevi
Parkur Uzerinde, gorev alanlarini temsil eden birden fazla bélge bulunmaktadir. Otonom
araclar, bu bolgeleri parkur disina ¢gikmadan tamamlamalidir. Sollama yasaginin bulundugu

bolgelerde, otonom araglar bélgeleri kendi seritleri icerisinde kalarak tamamlamalidir.

Bolgeleri parkurdan ¢ikmadan ve serit ihlali yapmadan tamamlayan otonom araglara 50

boélge tamamlama 6diil puani verilir.

Serit ihlali; otonom aracin herhangi bir kisminin, seridi ayiran beyaz serit gizgisini asarak,

karsi seride ait siyah zemin lizerine tagmasidir.

Parkurdan ¢ikan otonom arag, yarismaci tarafindan ¢iktigi noktanin hizasinda ve kendi

seridi icerisine yerlestirilerek yarismaya devam eder.
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Serit ihlali yapan otonom aracin, karsi yonden gelen aragla temas etmesi durumunda,

hakem karariyla arag kendi seridine yerlestirilir ve yarismaya devam etmesine izin verilir.

Parkurdan c¢ikma durumunun siirekli hale gelmesi durumunda, otonom ara¢ hakem
kararniyla ilgili turdan diskalifiye edilir. Serit ihlali durumlarinin sirekliligi diskalifiye nedeni

degildir.

4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
4.1. Basvuru ve Rapor Siireci
Otonom Arac¢ Kategorisi'ne iliskin basvuru sireci, yarismaya katilim sartlari ve teslim

prosedrleri, Genel Uygulama Kilavuzu’nda belirtildigi sekilde ytrutalar.

Bu kategori kapsaminda yarismaci takimlardan robot lretim veya tasarim raporu talep
edilmemektedir. Yarismaya katiim, Genel Uygulama Kilavuzu’'nda belirtilen basvuru

sartlarinin yerine getirilmesi ile saglanir.

4.2. Yarisma Asamalari
Otonom Arag Kategorisi yarismalari, deneme turlari ve siralama turlarindan olusmaktadir.
Yarisma siireci, tim takimlar i¢in adil ve kontrolll bir sekilde yiritilerek asagida belirtilen

asamalar dogrultusunda gerceklestirilir.

4.2.1.Deneme Turlan
Basvurusu kabul edilen yarismaci sayisina gore otonom araglarin pist Uzerinde test

yapmalarina izin verilecektir. Test asamasinda her takima esit siire verilecektir.

4.2.2.Siralama Turu
Otonom arag sayisi belli olduktan sonra otonom araclarin kag tur yarisacaklari belli olacaktir.
Otonom aracglarin iki veya daha fazla yarismasi durumunda toplam puan, tur puanlari

toplanarak hesaplanacaktir.

4.3. Puanlama Sistemi ve Degerlendirme

Otonom Arac¢ Kategorisi'nde yarisan takimlarin performansi; gérev tamamlama puanlari,
kural ihlalleri ve yarisma siiresi esas alinarak degerlendirilir. Her géreve ait 6dil puanlari ve
gorev bazli degerlendirme kriterleri, 3.4 Gorevlerin Tanimi ve Uygulama Sartlari baslig

altinda belirtilmistir.
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Gorev puanlari, yalnizca ilgili gorevin kilavuzda tanimlanan sartlarin eksiksiz ve dogru sekilde
tamamlanmasi halinde verilir. Gorevlerin eksik, hatali veya kural ihlali icerecek bigimde
gerceklestirilmesi durumunda, ilgili gérev icin édil puani verilmez. Parkurdan ¢ikma veya
serit ihlali gibi durumlarda uygulanacak yaptirimlar, ilgili gérev tanimlarinda belirtilen

esaslara gore degerlendirilir.

Yarisma parkuru, bir tur olarak degerlendirilir. Birden fazla turun kosulmasi durumunda,
yarismaci takimlarin toplam puani, kosulan tim turlarda elde edilen puanlarin toplami
alinarak hesaplanir. Diskalifiye ile sonuglanan turlarda, ilgili tur icin herhangi bir puan

hesaplamasi yapilmaz.

Parkuru basariyla tamamlayan otonom araglar icin yarisma siresi degerlendirmeye ek bir

kriter olarak dahil edilir. Bitirme siiresi katsayisi, asagidaki formul kullanilarak hesaplanir:
Bitirme Siresi Katsayisi = (4 X 60) — Bitirme Siiresi (sn)

Bu katsayi, gorevlerden elde edilen toplam puana ilave edilir. Bitirme siresi katsayisi,

yalnizca parkuru tamamlayan otonom araglar icin gecerlidir.

Puan esitligi olusmasi durumunda, parkuru daha kisa siirede tamamlayan otonom arag Ust
sirada yer alir. Esitligin devam etmesi halinde, hakem heyeti tarafindan yarisma performansi

genel degerlendirme kriterleri esas alinarak siralama belirlenir.

Yarisma siiresince elde edilen tiim puanlar ve yapilan degerlendirmeler, hakemler tarafindan

kayit altina alinir ve nihai sonuclar yarisma sonunda ilan edilir.

4.4. Yans Suresi ve Mola Kullanimi

Otonom Arag Kategorisi'nde her yaris turu icin azami yaris siiresi 4 dakikadir (240 saniye).
Otonom arag, bu siire igerisinde parkuru tamamlamak zorundadir. Belirlenen azami siire
icerisinde parkuru tamamlayamayan otonom araglar igin ilgili tur hakem tarafindan
sonlandinlir ancak bu siireye kadar kurallara uygun sekilde tamamlanan gorevlerden elde

edilen puanlar gegerli sayilir.

Yarigma siliresince, otonom aracin parkurdan gikmasi veya hiz tiimsegini gegemeyerek takili
kalmasi durumlarinda, hakem onayiyla teknik miidahaleye izin verilir. Teknik mudahale

kapsaminda arag, ¢iktigi noktanin hizasinda ve kendi seridi icerisinde ya da hiz tiimsegini
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gecmis olacak sekilde parkur Gzerine yerlestirilir. Teknik miidahale yapilan durumlarda, ilgili

gorev icin édiil puani verilmez.

Her tur sirasinda yarismacilara mola hakki verilmez. Ancak yarisma baslamadan 6nce veya
turlar arasinda, hakemler tarafindan ilan edilen sirelerde hazirlik ve kontrol amagh mola
verilebilir. Bu slireler disinda parkur Uzerinde veya otonom ara¢ Uzerinde yapilan

miidahaleler kural ihlali olarak degerlendirilir.

Yarisma sliresince otonom araca, hakem izni olmaksizin yapilan her tirli midahale, ilgili tur
icin diskalifiye nedeni sayilir. Yarisma slresi, otonom aracin baslangi¢ isaretinden hareket
ettigi anda baslar ve aracin parkuru tamamladigi ya da turun hakem tarafindan

sonlandirildigl anda sona erer.

5. ETiK VE DIGER KURALLAR
5.1. Diskalifiye ve Ceza Durumlari

e Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen kurallara uymayan, etik disi davranislarda bulunan
veya teknik sartname hiikiimlerini ihlal eden yarismacilar diskalifiye edilir.

e Otonom araglarin parkur lzerinde kalici iz, isaret veya zarar birakmalari yasaktir.
Parkura zarar verdigi tespit edilen otonom araglar diskalifiye edilir.

e Otonom araglarda pil veya batarya grubu gibi elektriksel enerji kaynaklar
kullanilabilir. Sivi, yanici veya patlayici 6zellikte enerji kaynaklarinin kullanimi
yasaktir. Bu tir kaynaklarin kullanimi diskalifiye sebebidir.

e Yarismalar sirasinda, otonom araclarda yalnizca lastik tekerlek veya pil/batarya
degisikligi yapilmasina izin verilir. Otonom aracin gdvdesinin degistirilmesi
durumunda arac diskalifiye edilir.

e Yarismalar sirasinda, kayit masasinda otonom araca yapistirilan kare kodun
sokiilmesi, yerinin degistiriimesi veya zarar gérmesi durumlarinda otonom arag
diskalifiye edilir.

e Hakem masasinda bulunan ve sistemde kayith otonom ara¢ fotograflan ile

eslesmeyen araglar diskalifiye edilir.
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e Elektronik devre elemanlarinin degistirilmesi gerektigi durumlarda, ayni tip ve ayni
ozellikte elemanlar, ayni konumda olacak sekilde degistirilebilir. Bu islem sirasinda
kare kodun zarar gérmesi halinde otonom arag diskalifiye edilir.

e Kare kod, otonom aracin sabit govdesi lzerine yapistirilmalidir. Sokiiliip takilabilen
pargalar Uzerine yapistirilan kare kodlar gecersiz sayilir. Bu durumun tespiti halinde,
hakemler otonom araci diskalifiye edebilir.

e Pist olcllerinde, yapim asamasinda genel yapiyr bozmayacak kiicik degisiklikler
yapilabilir. Bu tur degisiklikler yarismacilar igin itiraz konusu olusturmaz.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafinda bulunan isikh ekranlar, kayan yazilar, kameralar
ve aydinlatma sistemleri nedeniyle yapilan itirazlar gegersiz sayilir.

e Yarisma Organizasyon Komitesi, gerekli gordigl durumlarda kilavuzda yer alan
kurallari degistirme, giincelleme veya ekleme hakkini sakli tutar. Yapilan degisiklikler,

duyuruldugu andan itibaren gecerli kabul edilir.

5.2. itiraz Prosediirii
Takimlar, yarisma sonuglarina veya hakem kararlarina itirazlarini her turun tamamlanmasinin

ardindan yapabilirler.

itirazlar, ilgili turun bitimini takiben en ge¢ 30 dakika igerisinde yarisma organizasyonuna

iletilmelidir.

Belirtilen  slrenin  disinda  yapilan itirazlar  degerlendirmeye alinmayacaktir.

itirazlar, yarisma komitesi tarafindan degerlendirilir ve verilen kararlar kesindir.

5.3. Yarismacilar igin Uyarilar ve Etik Kurallar

Yarismaya basvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’nun dikkatle okunmasi zorunludur.
Yarisma basvurulari ve Otonom Arac¢ Kategorisi’'ne iliskin genel kurallar Uygulama
Kilavuzu’nda yer almaktadir. Yarismaya basvuru yapacak tiim takimlarin, yarisma sirecine

baslamadan 6nce Uygulama Kilavuzu’nu dikkatle incelemeleri beklenmektedir.

Yarisma guni piste ¢agrilan yarismacilara, otonom araglarinin pil veya bataryalarini sarj
etmeleri icin ek siire taninmaz. Bu nedenle yarismacilarin, piste ¢agrilmadan 6énce otonom

araclarinin yarismaya hazir durumda oldugundan emin olmalari kendi sorumluluklarindadir.
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Yarismacilarin, yarisma siiresi boyunca etik kurallara uygun, adil ve sportmen bir tutum
sergilemeleri beklenir. Yarismanin dlzenini bozacak, diger yarismacilari veya hakemleri

etkilemeye yonelik davranislardan kaginilmalidir.

Yarisma siresince pist etrafinda bulunan isikli ekranlar, kayan yazilar, fotograf makineleri,
kameralar ve aydinlatma sistemleri gibi c¢evresel unsurlar nedeniyle yapilacak itirazlar

degerlendirmeye alinmaz.

Pist Olculerinde ve parkur yerlesiminde, yapim asamasinda genel yapiyi bozmayacak kiicik
degisiklikler yapilabilir. Bu tir degisiklikler yarismanin dogal bir parcasi olarak kabul edilir ve

itiraz konusu olusturmaz.

Yarisma Organizasyon Komitesi, gerekli gordigl durumlarda kilavuzda yer alan kurallar
glincelleme veya diizenleme hakkini sakh tutar. Yapilan degisiklikler, yarismacilara

duyuruldugu andan itibaren gecerli kabul edilir.

5.4. Giivenlik Onlemleri
Kategoriye 6zel uyulmasi gereken givenlik dnlemleri Otonom Arag¢ Kategorisi’'nde yarisacak

araclar, yarisma sliresince insanlara, cevreye ve parkur altyapisina zarar vermeyecek sekilde

tasarlanmali ve kullaniimalidir.
Bu kapsamda;

e Otonom araglarda kesici, delici, yaralayici, firlatma veya c¢arpma etkisi
olusturabilecek tehlikeli mekanik diizeneklerin kullanimi yasaktir.

¢ Sivi, yanici, patlayici veya basingh enerji kaynaklarinin ve bu tiir maddeleri iceren
sistemlerin kullanimi yasaktir.

e Guvenlik acisindan risk olusturdugu tespit edilen otonom araclar, hakem karariyla

yarismadan cikarilabilir.

5.5. Yarisma Organizasyon Komitesinin Yetkileri

Yarisma organizasyon komitesi, gerekli gordigl durumlarda yarismanin formatinda revizyon

yapma yetkisine sahiptir.

Bu degisiklikler yarismacilara duyuru kanallari aracihigiyla bildirilir ve tim takimlar igin

baglayicidir.
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5.6. Soru Sorma ve Duyuru Takip Kanali

Yarigma slresince vyapilacak tim duyurular, yarismacilar tarafindan belirlenen resmi

platformlar lzerinden takip edilmelidir.

Yarigma turlarinin tamamlanmasinin ardindan olusacak siralamalar, yeni yaris tarih ve
saatleri yine bu platformlar araciligiyla ilan edilecektir.

6. ILETiSIM

6.1. Yarisma Koordinatorliigii Bilgileri

Yarisma ile ilgili iletisim, duyurulacak olan resmi e-posta adresi, telefon numarasi ve sorumlu

birim Gzerinden saglanacaktir. Yarismacilar, yalnizca bu resmf iletisim kanallarini

kullanmalidir.
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7. EKLER
7.1. Miisabaka Karti

1B ULUSLARARAS| BES ROBOT YARIGMAS
OTONOM ARAC KATEGORIS] ELEME TURL
MOSABAKA KARTI

ROBOT MUSABAKA NO
SeLMEDi O «MacKodu»
no | « BIRINCIYARISMACI»
DisKALiFivE O EMETURD

Saabinbwinid g bl i s agisie

FOTOGRAF KONTROL TARIH SAAT:

M AYNIO QUEIEUEE

Aoheéy alrbsrideld ftojrafrgls komiral scarsk aratisgini. - J.!““.
MUSABAKA PUANLAMASI
ODUL PUAMLARI NOTLAR TOPLAM

BASLANGIC SD0L PUANI [Trafik Isigina Gors)
{ilk # Ikinci Deneme)

ELUTOM ILE BASLATRMA EK BUANI

YAy SECIDI SolL Puam

HEMZEMIN GEGIT SO0L PLANI

HIZ TOMSES] SolL PUANI

ARAC SOLLAMA SDOL PUANI

CIKMAZ YOL TANIMA So0L PUANI

KIRMAIZ] ALAMA PARK ETME ODUL PUANI

BOLGE TAMAMLAMA UL PUANI

BITIRME SURES] KATIAYIS! (puan ilavesi)
[4*&0.- Yans tamamlama suresi)

GENEL TOPLAM PUAN

rangma ilz ilgili Szel bir durum clusmussa 35adya yazniz.

HAKEMLER __ LMD SOVAD IMZA]
_ MIUSABAKS HAKEMLERI .
KONTROL HAKEMI WIASA HAKEMI
1. HAKEM 2. HAKEM

Bu kart, tur bitiminde OTONOM ARAC Bas Hakemine teslim edilecektir.
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7.2. Ornek Senaryo

Gérev / Oyun ilkeleri ve Ornek Senaryo:

Otonom Arag kategorisinde yarismacilardan beklenen temel hedef, yalnizca kamera tabanl
goriintii isleme kullanarak parkur tizerinde tanimlanan tim gorevleri kurallara uygun sekilde
tamamlamaktir. Gorevler, gercek trafik ortamina benzer bigcimde yapilandirilmis olup,
otonom aracglardan dogru karar alma, giivenli siiriis, hatasiz yonlendirme ve zaman

yonetimi becerileri sergilemeleri beklenir.

Gorevler asagida siralanmistir:

Baslangig:

Otonom arag, trafik 1siginin yesile donmesinden itibaren en gec¢ 3 saniye icinde hareket
ederek sensor hattini gegmeli ve yarismaya baslamalidir.

Yaya Gegidi:

Arag, yaya gecidini algilayarak en fazla 30 cm mesafe kala durmali ve en az 5 saniye
beklemelidir.

Hemzemin Gegit:

Ara¢, hemzemin gecidi algiladiginda benzer sekilde en az 5 saniye durma kuralini
uygulamahdir.

Hiz Timsek Gorevi:

Otonom arag, parkur UGzerindeki hiz timsegini parkur disina ¢ikmadan ve kendi seridi
icerisinde kalarak gec¢cmelidir. Hiz timsegini gecemeyen araglar, hakem onayiyla timsegi
gecmis olacak sekilde konumlandirilarak yarismaya devam edebilir ancak bu durumda hiz
timsek 6dil puani verilmez.

Arag Sollama Gorevi:

Sollama yasagl olmayan bodlgede, parkurda bulunan ara¢ kurallara uygun sekilde
sollanmalidir. Sollama manevrasi yalnizca sollama serbest bolgesi icerisinde yapilmalidir.
Cikmaz Yol Algilama:

Otonom arag, ¢tkmaz yol bolimini veya tabelalarini algilayarak ¢ikmaz yola girmeden saga

donis manevrasi gerceklestirmelidir.
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Park Etme:
Parkur sonunda yer alan l¢ renkten olusan park alanlarindan (kirmizi, mavi, yesil), kirmizi
park alanina hatasiz sekilde park edilmelidir. Park alanlarinin parkur Gzerindeki konumlari
yarisma oncesinde degistirilebilir.
Boélge Tamamlama:
Otonom arag, parkur Uzerindeki birden fazla bdlgeyi, parkur disina ¢ikmadan
tamamlamalidir. Sollama yasagi bulunan bolgelerde arag, kendi seridi igerisinde kalmalidir.
Serit ihlali veya parkurdan ¢ikma durumunda, ilgili bélge tamamlama 6dil puani verilmez.
Basari Nasil Olgiiliir:
Basari; gorev tamamlama puanlari, kural ihlali yapilmamasi ve yarisma slresinin verimli
kullanilmasi kriterlerine gore degerlendirilir.
Her gorevin, kilavuzda tanimlanan sartlara uygun sekilde tamamlanmasi, ilgili odul
puanlarinin kazanilmasini saglar.
Serit ihlali veya parkurdan ¢cikma gibi durumlarda, ilgili gorevin 6dil puani verilmez.
Parkurdan ¢ikan arag, hakem onayiyla kendi seridine yerlestirilerek yarismaya devam edebilir
ancak bu durum puan kazandirmaz.
Parkuru basariyla tamamlayan otonom araglar igin, bitirme slresi katsayisi asagidaki sekilde
hesaplanarak toplam puana eklenir:

Bitirme Siiresi Katsayisi = (4 X 60) — Bitirme Siiresi (sn)
Puan esitligi durumunda, parkuru daha kisa stirede tamamlayan otonom arag Ust sirada yer
alir.
Genel Degerlendirme:
Tum gorevleri kurallara uygun, istikrarh ve en kisa siirede tamamlayan; parkur disina
cikmadan, serit ihlali yapmadan ve kirmizi park alanina dogru sekilde park eden otonom
araclar, yarismada en ylksek basari skoruna ulasir. Gorlinti isleme algoritmasinin dogrulugu,
karar verme hizi ve otonom siiris istikrari, degerlendirme sirecinde belirleyici unsurlar

arasinda yer alir.
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