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RC SABIT KANAT UCAK KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi
1.1. Amag

Sabit kanat insansiz hava araclari; uzun menzil, yiksek verimlilik ve gorev sirekliligi gibi
ozellikleriyle ginimiz havacilik uygulamalarinda stratejik bir 6neme sahiptir. Bu yarismanin
temel amaci, katiimcilarin sabit kanat iIHA tasarimi, {iretimi ve ucus operasyonlari konularinda
bilgi ve beceri kazanmalarini saglamak; aerodinamik, yapisal tasarim, itki sistemleri ve ucus
kontroli gibi havaciliga 06zgli disiplinleri uygulamali olarak deneyimlemelerine imkan
tanimaktir. Yarisma sidreci boyunca katihmcilarin mihendislik bakis agisi gelistirmeleri,
problem ¢ézme ve takim galismasi yetkinliklerini artirmalari ve 6zgilin sabit kanat ¢oziimleri
retmeleri hedeflenmektedir. Béylece yarisma, iilkemizin sabit kanat iIHA alanindaki teknik
kapasitesinin ve insan kaynaginin gelisimine katki saglamayi amaglamaktadir. Sabit kanat
ucaklara ilgi duyan, tasarim-iretim-ugus sireglerini 6grenmek isteyen ve teorik bilgilerini
pratik uygulamalarla gelistirmeyi amaglayan gengler igin bir 6grenme ve deneyim platformu
sunmaktadir. Bu ydniiyle yarisma, gelecekte sabit kanat iHA pilotlugu ile farkli miihendislik
alanlarinda gorev alabilecek nitelikli bireylerin vyetistirilmesine katki saglamayi

amaglamaktadir.

1.2. Tema
Temel yapilarina gére insansiz Hava Araglari (IHA) i¢ ana gruba ayrilir: Sabit Kanatli, Déner
Kanatl ve Dikey Kalkis ve inis Yapabilen (DiKY/VTOL) Hava araclar. Araci havada tutan
kanatlar dénmeyen veya sekil degistirmeyen iHA'lara sabit kanatli IHA denir. Klasik ucaklar bu
gruba girer. Sabit kanatli iHA'larin havada kalabilmeleri, kanatlar tizerinde aerodinamik tasima
kuvveti olusturabilmek icin hava aracinin siirekli hareket etmesine baghdir. Hareketi saglayan
itki kuvveti ise genellikle sunlarla saglanir: icten yanmali motorlara veya elektrik motorlarina
bagh pervaneler ile yiksek devirlere ¢ikabilen mikro jet motorlar veya elektrikli kanal fanlar.
Elektrik motorlu modellerde pervanenin konumu, itis veya cekis saglamak Uzere farkli
sekillerde olabilir. Bu konumlar genellikle 6nde (gekici), kanatlarda, arkada (itici) gibi farkl

konfiglirasyonlarda gorilebilir. Elektrik motorlu modellerde pervanenin konumu genellikle
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Sekil 1'de goruldigli gibi o©nden c¢ekisli (a,b) ve arkadan itisli (c) olabilir.

Sekil 1. Sabit Kanatli IHA Gériintiileri: Onden Cekisli (a,b), Arkadan itisli (c)
Her bir sabit kanatl tasariminin, diger iHA tiirlerine gére avantajli ve dezavantajli yénlerinin
oldugu unutulmamalidir. Sabit kanatli IHA’larin ugurulmalari ve inis kalkis yapabilmeleri icin
genis alanlara ihtiya¢ duyulur. Sabit kanath iHA’larin déner kanath iHA’lara goére ugus
menzilleri oldukca yiiksektir. Déner kanatli iHA'lar, sahip olduklari pervane (rotor) sayisina
gore adlandirilir. Bir, iki, g, dort, alti veya sekiz adet rotora sahip olan bu araglara; Latince
kokenli olarak sirasiyla Helikopter, Bicopter, Tricopter, Quadcopter, Hexacopter ve Octocopter
isimleri verilmektedir. Doner kanatllarda govde sabit olup pervane kanatlari dondigi igin,
aracin havada kalabilmesi icin sabit kanathlarda oldugu gibi siirekli hareket etme zorunlulugu
yoktur. Bu sayede doner kanatlilarin havada kalma ve hareket kabiliyetleri daha kontrollldir;
havada tek bir noktada asili (hover) kalabilir ve ¢ok kiiglk alanlara inis kalkis yapabilirler. Bu
turlerin en blylk kisitlamasi ise ugus menzillerinin kisa olmasidir. Sekil 2’de cesitli sayida

pervaneye sahip déner kanatl iHA’lar gériilmektedir.

(c) (d)

Sekil 2. Déner Kanatli IHA Gériintiileri: a. Tek Pervaneli Helikopter, b. U¢ Pervaneli Trikopter,
c. Dort Pervaneli Quadkopter, d. Alti Pervaneli Hexakopter
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Son vyillarda popiilerlesen ve giderek yayginlasan bir diger tasarim tipi de DIiKY HA'lardir
(Dikine inis Kalkisli insansiz Hava Araci). ingilizce VTOL (Vertical Take Off and Landing) olarak
da adlandirilan bu tasarim, sabit kanatl aracglarin uzun menzil avantajini, doner kanath
araclarin ise dikine inis kalkis kabiliyetiyle birlestirir. DIKY iHA'lar, gelecegin hem insanli hem

de insansiz hava araclari tasarimlarinda dnemli bir rol oynayacaktir.

Prensip olarak, bir DIKY IHA hem aracin dikey kalkis ve inisini saglayan déner pervane
sistemlerine hem de havada slizlilmesini ve seyir ucusunu saglayan govdeye bagh sabit
kanatlara sahiptir. Bu hibrit IHA modelinde, farkli operasyonel ihtiyaclara yonelik cesitli

tasarim yaklasimlari mevcuttur. Sekil 3’te cesitli DIKY IHA tasarimlari gériilmektedir.

Sekil 3. Farkli DIKY iIHA Tasarimlari

RC sabit kanat ugak yarismasina yalnizca sabit kanatli insansiz hava araclari katilabilir. Doner

kanatli, DIKY (dikey kalkis-inis yapabilen) veya sabit kanat-doner kanat kombinasyonuna sahip

hibrit hava araglari yarismaya kabul edilmez.

1.3. Katiimci Sartlari ve Robot Ekibi Yapisi

Yarisma; lise ve Universite dlzeyindeki havacilik ve teknolojiye ilgi duyan 0Ogrencileri
hedeflemektedir. Her robot ekibi, bir 6grenci pilot ve iki yardimci 6grenci olmak tizere toplam
Uc 6grenci ve bir danisman 6gretmenden olusmak zorundadir. Danisman 6gretmenler pilot
olarak ogrencilere destek saglayamaz. Robot ekibindeki 6grenciler, farkl robot ekiplerinde

pilotluk destegi saglayamaz.

1.4. Kilavuzlari Okumanin Kritik Onemi
Uluslararasi MEB Robot Yarismasi, gen¢ yeteneklerin teknik bilgi, mihendislik becerisi ve
yaraticihgini bir araya getirdigi bir yarismadir. RC Sabit Kanat Ucak kategorisi, yarismaci
ekiplerden ©6zel olarak hazirlanmis bir ugus alaninda hareket kabiliyetine sahip, 6zgiin
tasarim, yerli liretim, yenilikgi, diisiik maliyetli, iiretimi kolay, diisiik ylikstiiz agirhga sahip,

| RC SABIT KANAT UGAK
KATEGORI KILAVUZU

| 2026 - °




v

' 18. ULUSLARARASI

MESLEKiVE;“EKNiKEéiTiM | MEB ROBOT ARI$MASI

( / ( GENELMUDURLUGU
£

hizli ugus yetenegi olan, hedef isabet gorevlerini basariyla yerine getirebilecek, kararl ve

otonom ucan RC sabit kanat robot tasarlamalarini beklemektedir.

Ancak bu heyecan verici yarismada zirveye ulasmak, yalnizca robotun fiziksel glicline veya
kodlama karmasikligina bagh degildir. Yarismanin gercek basarisi, robotun teknik yeterliligi ile
birlikte kural ve prosedirleri kapsayan kilavuzlan titizlikle okuma ve anlama becerisinde

sakhdir.

Uygulama ve Kategori Kilavuzlari, sadece teknik bir rehber olmanin 6tesinde, yarismanin
kendisinin ayrilmaz bir parcasidir. Dikkatli okuma, modern mihendislik projelerinde hayati

oneme sahip olan bir temel yetkinlik olarak kabul edilmelidir.
Bu nedenledir ki:

Kilavuzlar, robotun boyutlari, agirligi, itici motor ve elektronik sistem limitleri gibi RC Sabit
Kanat Ugak kategorisine 6zel teknik kisitlamalari net bir sekilde belirler. Bu kurallara uymamak,

robotun ne kadar iyi galisirsa ¢alissin, yarisma disi kalmasi anlamina gelir.

Kilavuzlarda yer alan puanlama sistemleri, gérevlerin hangi sirayla ve hangi hassasiyetle
yapilacagini detaylandirir. Kilavuzlari iyi okuyan ekipler, robotlarini maksimum puan getirecek

gorev stratejisine gore optimize edebilir ve rakiplerine karsi Ustiinlik saglayabilir.

Yarisma slreci dinamik oldugundan, kurallarda veya uygulamalarda son dakika degisiklikleri
yasanabilir. Bu nedenle, yarismacilarin sadece ilk okumayla yetinmeyip, Uluslararasi MEB
Robot Yarismasi internet sayfasindaki duyurulari ve RC Sabit Kanat Ugak kategorisindeki

icerikleri diizenli olarak takip etmeleri kritik dnem tasir.

18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi RC Sabit Kanat Uc¢ak kategorisine basvuracak tim
yarismaci ekiplerin, yarisma basvurulari ve kategoriyle ilgili genel kurallarin yazili oldugu
Uygulama Kilavuzu'nu (https://robot.meb.gov.tr adresi “Organizasyon” menisinden

erisilebilir) mutlaka okumasi gerekmektedir.

Kilavuzlari anlamak, robotu tasarlamak kadar zorlu ve dnemli bir mihendislik gérevidir. Bu

gorevdeki titizlik, basariyi getirecek ilk adimdir.
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2. ROBOTUN TEKNIK OZELLIKLERI VE KISITLAMALAR

2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalari
IHA'nin tasiyacag yiikler olan tenis toplari ve diger tiim donanimlar dahil toplam agirhgi en
fazla 4 kg olmalidir. iIHA'nin bu agirlik limitine uygunlugu, yarisma éncesi teknik kontroller
sirasinda agirhk 6lciimi yapilarak belirlenecektir. iIHA'nin gévde ve kanatlari robot ekipleri

tarafindan 6zgiin olarak tasarlanmis ve lretilmis olmalidir. Piyasa mali, tamamen hazir

alindig! tespit edilen iHA'lar dogrudan yarisma disi birakilacaktir. iHA elden atilmak suretiyle
kalkis ve govde Uzerine inis yapabilecegi gibi inis takimi kullanilarak pistten kalkis ve inis

yapabilir.

2.2. Donanim, Yazilim ve Kontrol Gereklilikleri
IHA’da sadece fircasiz elektrikli motorlar kullanilabilir. Pervane secimi robot ekiplerinin
inisiyatifindedir. insansiz Hava Araclari (iHA’lar) FPV gézliik veya LCD ekran kullanilarak

izlenerek kontrol edilemez. OSD kullanimi yasaktir. Otonom ucacak iHA’Iar. telemetri

kullanimi otonom ucusun takibi icin zorunludur. Telemetri kullaniminda miidahaleyi 6nlemek

icin IHAlar sifreleme yapmalidir. Sifreleme, IHA ile yer kontrol istasyonu arasindaki veri

iletisiminin glivenligini saglamak ve yetkisiz erisim veya karismayi dnlemek icin yapilir.

2.3. Sabit Kanat iIHA’nin Ayrintil Tarifi
RC sabit kanat IHA; gdvde, kanat ve kuyruk yiizeyleri hafif ve dayanikl malzemelerden iiretilen,
uzaktan kumandayla manuel ya da otonom kontrol edilen bir hava aracidir. Tasarim siirecinde
aerodinamik yapi, agirlik dengesi ve tasima kapasitesi esas alinir. Elektrikli motor, pervane, ESC
ve batarya itki sistemini olustururken; servo motorlar kontrol ylizeylerini hareket ettirir. Alici,

verici, telemetri ve ugus kontrol karti temel aviyonik bilesenlerdir.

3. YARISMA ALANI VE GOREVLER

3.1. Yarisma Alaninin Sekli ve Olgiileri
Yarisma IHA’larin manevralarini rahat sekilde yapabilecekleri acik alanda gergeklestirilecektir.
Tim [HA’larin gérevi, Sekil 4’te gosterildigi gibi iki diregi disaridan alacak sekilde kendi
belirledikleri ucus paternini takip ederek sabit kanat iHA’larindan belirtilen hedeflere 2 (iki)
adet tenis topu birakmaktir. Diregi disardan almadan gérevi icra eden iHA’larin uguslari

gecersiz olacaktir.
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Sekil 4: Gérevin sematik gésterimi
3.2. Top ve Mekanizma Ozellikleri
e Kullanilacak tenis toplarinin boyutlari ve agirliklari standarttir. Gorev igin kullanilacak

toplar, ugus 6ncesinde ekiplere teslim edilecektir.

e [HA'larin gérevi gerceklestirmek icin kullanacagi birakma mekanizmasinin tasarimi/iiretimi

robot ekibi inisiyatifinde olup, 6zgiin bir mekanizma olmalidir.

3.3. Top Birakma Kurallari
e [HA’lar 2 adet topu ayni turda birakamaz. Toplarin birakilmasi farklh tur ucuslarda
gerceklestirilmelidir.

e Toplarin yerdeki ilk temas ettikleri nokta degil, durduklari nokta baz alinacaktir. Bu

amacla, iIHA’dan birakilan tenis topunun sekmemesi icin zeminden biraz yiiksege
brandalar konumlandirilacaktir. Toplarin distigi yerde kalmasi icin; 2X2 metre, 4X4
metre ve 8X8 metre boyutlarindaki hedeflerin ¢evresi 30 cm yiksekliginde seritlerle
cevrilecektir. Alinan tedbirlere ragmen robot ekiplerinin topun nihai konumuyla ilgili

sahada olusacak farkli senaryolara itiraz etme haklari yoktur.
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3.4. Puanlamayi Etkileyen Kriterler
Teknik kontrol asamasinda Tasarim ve Ozgiinliik, Yerlilik, Yenilik, Ekonomiklik ve Uretim

Kolayhgi gibi kriterler teknik heyet tarafindan puanlanacaktir.

iHA’lardan gérevini basariyla tamamlamadan ugus puanina etki eden ugus siiresi, yiiksiiz

agirhk, hedef isabet puani, kararlilk ve otonomi gibi basglklardan puan alamazlar.

iIHA’larin gérevini basariyla tamamlanmasi icin hedefe isabet etmese dahi her 2 topu alana

birakmasi ve kalkis, ucus ve inis asamalarini kirimsiz sekilde yapmasi gerekmektedir.

Yiikstiz agirhgi en disiik olan IHA gelistiren robot ekibi daha fazla puan kazanacaktir.

iIHA’lardan ugus goérevini daha kisa siirede tamamlayan robot ekipleri daha yiiksek puan

alacaktir.

Hedefe isabet dogrulugu yiiksek iHA’lar (8x8 metre, 4x4 metre ve 2x2 metre

biylkligindeki hedefler) daha fazla puan kazanacaktir.
Dengeli ve kararli (stabil) ugus yapan iHA’lar daha yiiksek puan alacaktir.

Otonom ugus yapan iHA’lar manuel ucus yapan IHA’lardan daha yiiksek puan alacaktir.

4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI

4.1. Basvuru, Video Rapor Siireci ve On Eleme

Yarismaya davet edilecek iHA’lardan hava aracinin tiretimi ve ugusu ile ilgili bir video rapor
istenecektir. Videoda; ugus ve gorev icrasi kaniti, robot ekibi tanitimi, IHA’nin teknik
ozellikleri, Gretim asamalari, gérev mekanizmasinin tanitimi, aviyonik donanim ve yazilim

bilgileri, yapisal-itki—aerodinamik testler ile IHA’nin emniyet 6zellikleri yer almalidir.

Video uzunlugu en az 5 dakika en fazla 10 dakika olmalidir.

Uretim videolari YouTube’a takim ad, Robot Adi ve yarisma kategorisinin adi yazilarak robot
ekipleri tarafindan yiklenir. Yiklenen videolarin linkleri kayit sistemi (izerindeki Gretim raporu

alanina eklenir.

4.2. On Degerlendirme Videosu Puanlama Kriterleri
e Tablo 1'de 6n degerlendirme puanlama kriterleri, 6zet seklinde verilmis olup alt puan

kirtlimlari asagida detayli sekilde verilmistir.
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Tablo 1: On degerlendirme videosu puanlama kriterleri

BASLIK AZAMi PUAN
1. Ugus ve Gérev icrasi Kanit Videosu 50 Puan
2. Robot Ekibi Tanitimi 5 Puan
3. IHA’nin Teknik Ozellikleri 5 Puan
4. Uretim Asamalari 10 Puan
5. Goérev Mekanizmasinin Tanitimi 10 Puan
6. Aviyonik Donanim ve Yazilim 10 Puan
7. Yapisal, itki ve Aerodinamik Testler 5 Puan
8. [HA’nin Emniyet Ozellikleri 5 Puan
TOPLAM 100 Puan

Ugus ve gorev icrasi kanit videosunda yukarida belirtilen gorevi yerine getirmesi beklenen
IHA’nin kalkis, seyir ucusu ve inis goriintileri kesintisiz olmali ve diizenlenmeden
kaydedilmeli, ucus kayitlari IHA’nin tasarimi net bir sekilde ayirt edilebilecek mesafeden ve

uygun ¢ozunurlikte olmalidir.

Robot ekibi tanitiminda IHA’nin tasarim, iiretim ve ugus testleri siireclerinde yer alan ekip

dyelerinin yetkinlikleri ve sorumluluklari hakkinda bilgiler sunulmahdir.

IHA’nin teknik &zelliklerinde IHA’nin nihai tasarimina ait boyutsal odlgiiler, gévde ve
mekanik sistem detaylar ile 6n, sag, Ust ve perspektif gorinis ile ilgili gorseller

sunulmalhdir.

Uretim asamalarinda gévde ve mekanik pargalarin iiretim yéntemleri ile tGiretim siirecinin
etkinligi hakkinda bilgi verilirken, ucus kontrol ylzeyleri ve inis takimlari gibi mekanik
detaylar agiklanmali, IHA’nin montaj islemleri anlatim ve gorsellerle desteklenerek

sunulmalidir.

Gorev mekanizmasinin tanitiminda, mekanizma elemanlarinin tasarim ve imalat goérselleri

sunulmali, IHA yerdeyken calistirilarak mekanizmanin islevsel oldugu gésterilmelidir.

Aviyonik donanim ve yazilim bashgi altinda, IHA’nin ugus kontrolii icin segilen kontrol karti,

batarya, ESC, RF alici-verici sistemleri, batarya ve giic modilleri gibi aviyonik ve giig
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sistemlerine ait bilgiler ile aviyonik donanim montaj siregleri sunulmali ve otonom

uculacak ise kullanilan yer kontrol istasyon yazilimi hakkindaki bilgiler verilmelidir.

e Yapisal, itki ve aerodinamik testler bashgi altinda, govde ve kanat yapisal dayanim testleri,

glic tiketim testi, itki testleri, kontrol ylzeyleri yer testi vb. uygulamalara yer verilmelidir.

e [HA’nin emniyet 6zellikleri bashigi altinda, montaj sirasinda alinan ucgus giivenligi 6nlemleri
(parca sabitleme, kablo emniyeti, titresim 6nleme vb.) gosterilerek aciklanmali; ayrica
sistemde kullanilacak gic kesici digme ve ariza emniyet (fail-safe) sistemi de

aciklanmalidir.

e On degerlendirme kapsaminda sunulan videolarda, ugusun robot ekibi tarafindan bildirilen resmi
pilot tarafindan gergeklestirilmesi zorunludur. Ugusun, bildirilen resmi pilot disinda farkh bir kisi
tarafindan yapildiginin tespit edilmesi durumunda, ilgili takimin 6n degerlendirme video

puanlamasi gegersiz sayilacak ve degerlendirmeye alinmayacaktir.

e On degerlendirme siirecinde iiretim raporuna yalnizca video yiiklemesi yapilacak olup, video

disinda tiretim raporundaki diger alanlarin doldurulmasina gerek yoktur.

4.3. Yarisma Asamalari ve Puanlama Detaylari
Bir robot ekibi, hava aracina ait tasarim ve 6zglnlik, yerlilik, yenilik, ekonomiklik ve Giretim
kolayligi gibi bashklardan maksimum 25 puan, ugus stiresinden maksimum 10 puan, yiksiz
agirhktan maksimum 10 puan, ugus gorev basarim ve hedef isabetinden puanindan maksimum

30 puan, kararli ugustan maksimum 10 ve otonom ugustan maksimum 15 puan alabilir.

e [HA’larin teknik heyetten alinan puani ile ugus gérevinden alinacak puanlari toplanarak

final etabina kalacak 6 iHA belirlenir.

4.4. Yarisma Puanlama Sistemi ve Degerlendirme
Tablo 2’de yarisma alani puanlama kriterleri 6zet seklinde verilmis olup alt puan kirilimlari

asagida detayl sekilde verilmistir.

Tablo 2: Yarisma alani puanlama kriterleri 6zet tablosu

Kriter Bashgi Puan Agiklamasi Puan
Tasarim ve Ozgiinliik 0-5 Puan

Teknik Kontrol Yerlilik 0-5Puan
Yenilik 0-5Puan
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Ekonomiklik 0-5 Puan
Uretim Kolayhg 0-5 Puan
Ugus Siiresi 10, “minusussiresico il ile hesaplanir. 0-10 Puan
ttkm,ucus siresi
Yiiksiiz Agirhk 10. % formiili ile hesaplanir. 0-10 Puan
tkm
2x2 m hedefe isabet eden her top: 15 puan (maks. 30) 0-30 Puan
4x4 m hedefe isabet eden her top: 10 puan (maks. 20) 0-20 puan
Hedef isabet 8x8 m hedefe isabet eden her top: 8 puan (maks. 16) 0-16 Puan

Dogrulugu ve

Gérev Basarimi Hedef disi ancak merkezden 15 m yaricap icinde isabet: 0-12 Puan

= (15 Puan- topun hedefe uzakhgi*)

Kararhihk Ugus stabilitesi 0-10 Puan
Otonomi Otonom ugus ve gorev icrasi 0-15 Puan
Ceza Puani 1 Centilmenlik disi davranis 0-5 Puan
Ceza Puani 2 Ugusa baslama siresini agmak. 0-15 Puan

*her 2 dakikalik gecikmede 1 puan silinir.

4.4.1.Tasarim ve Ozgiinliik (5 Puan)
IHA'nin gévde ve kanatlari, robot ekipleri tarafindan 6zgiin olarak tasarlanmis ve iretilmis

olmalidir. Hazir Giriin iHA kullandigi tespit edilen robotlar, yarisma disi birakilacaktir.

4.4.2.Yerlilik (5 Puan)

Gelistirilen IHA’nin azami diizeyde yerli imkanlarla tretilmesi (Ornegin; yerli donanim, yazilim
veya her ikisinin kullanilmasi) esastir. Yerlilik kapsaminda gosterilen donanim ve yazilimlarin
ucus alaninda kullanilmasi zorunludur. Ornegin yerli kumanda gelistiren ekip ucus alaninda

farkh bir kumandayla ugamaz.

4.4.3.Yenilik (5 Puan)
Gelistirilen iHA'larin, 6zgiin ¢dziimler sunarak mevcut durumuileriye tasiyan yenilikci 6zellikler
icermesi beklenir. Yenilik, yeni bir donanim, yazilim, tasarim veya yardimci ekipman kullanimi

ile gosterilir. Yenilik kapsaminda asagida verilen kriterlerden birini_saglayan iHA’lar bu

basliktan tam puan alacaktir. Ornekler:
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e tki Sistemi: Farkl bir motor ¢esidinin kullaniimasi veya baska bir alanda kullanilan
motorun iHA'ya uyarlanmasi.

e Gii¢c Kaynadi: iHA'y: farkl veya alternatif bir giic kaynagi (izerinden beslemek.

e Ugus Kontrol Karti: Ozgiin bir ucus kontrol karti tasarlamak veya kullanmak.

o Ozgiin Tasarim: Ozgiin gévde, kanat, kuyruk, inis takimi veya gérev mekanizmasi

tasarlamak.
Yenilik kapsaminda puanlanan donanim ve yazilimlarin ugus alaninda kullanilmasi zorunludur.

4.4.4.Ekonomiklik (5 Puan)
Gelistirilen iHA'nin, gérevini yerine getirirken daha az maliyetle operasyon yapabilmesi
beklenir; ancak ekonomiklik saglanirken [HA'nin performansi, verimi ve kabiliyetleri

kisitlanmamalidir.

4.4.5.Uretim Kolayhgi (5 Puan)
Uretim kolayligi, gelistirilen IHA'nin (iretim siirecindeki etkinliginin ve sirdirilebilirliginin

onemli bir gostergesidir.

e Tasarim ve Kullanim Basitligi: IHA'nin tasarimi ve (iretimi miimkiin oldugunca basit ve
uygulanabilir olmalidir.

e Montaj Verimliligi: Montaj streci hizli ve verimli olmahdir.

4.4.6.Ugus Suresi (10 Puan)

Ugus siiresi, IHA’nin baslangic/bitis cizgisinden hareket etmesiyle baslatilacak olup, gérevini
tamamladiktan sonra ayni ¢izgiyi yeniden gectiginde slire durdurulacaktir. Ugus siiresinin etkisi
Denklem 1'de gosterildigi sekilde hesaplanacaktir. Minimum ugus slresi 6lgegine sadece
gorevini basariyla icra edilen IHA’lar dahil edilecektir. Ornegin gorevini basariyla yapmis en
hizli ugan IHA (tmin) 90 saniyede ugmussa, 180 saniyede gérevini basariyla yapan iHA (tim) bu

basliktan 5 Puan alacaktir.

10 tmin,ugus siresi ( 1 )

ttkm,ugus siresi

4.4.7.Yiiksliz IHA Agirligi (10 Puan)

IHA'nin yiikstiz agirhgi tenis toplari eklenmeden IHA’nin tiim donanimlari dahil ucusa hazir

oldugu agirliktir. Yikstiz agirhgin etkisi Denklem 2’de gosterildigi sekilde hesaplanacaktir.
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Minimum yiiksiiz agirlik 6lcegine, sadece gérevini basariyla icra edilen iHA’lar dahil edilecektir.
Ornegin, gorevini basariyla tamamlayan ve en disiik bos agirhiga sahip IHA 800 gram bos
agirhga (Wmin) sahipse, 1600 gram bos agirhiga sahip iIHA (Wwm) gorevini basariyla tamamlarsa

bu basliktan 5 puan alacaktir. iIHA’lar hem teknik kontrolde tartilacak hem de ugus sonrasinda

tartihp ylksuz agirliklari hesaplandiktan sonra ucusa gececeklerdir.

10, Ymin (2)
Wtkm

4.4.8.Hedef isabet Dogrulugu ve Gérev Basarimi (30 Puan)

IHA'nin teknik 6zellikleri ne kadar yiiksek olursa olsun, éncelikli beklenti dngériilen ugusunu
ve gorevini basariyla tamamlanmasi, hedef isabet dogrulugunun yiksek olmasidir. Tablo 3’te

farkh senaryolara gore hedef isabet puanlama kriterleri verilmistir.

Tablo 3: Senaryolara gére hedef isabet puanlama kriterleri

Senaryo Puan

2X2 metre hedefe isabet 15 Puan (her bir top icin)

4X4 metre hedefe isabet 10 Puan (her bir top igin)

8X8 metre hedefe isabet 8 Puan (her bir top igin)

Hedef disi ama hedef merkezinden = (15 Puan- topun hedefe uzakhgi*)

15 metreye kadar alana isabet *Ornek olarak hedeften 10 metre uzakta duran her bir top iHA’ya 15

puan Uzerinden 5 puan kazandirir.

Hedef disi ve hedef merkezinden 15 metreden 0 Puan

fazla alanda topun durmasi

4.4.9.Kararlilik (10 Puan):

IHA'nin kalkis, seyir ugusu, gérev icrasi ve inis sirasinda kararl ve giivenli bir ucus sergilemesi
beklenir. Kalkis kararhligi kapsaminda kontrolsiiz kalkis ve tirmanma; seyir kararhhgi
kapsaminda bas yoninde kararsiz sapma, asiri yalpa, asiri yunuslama egilimi ve asiri salinim;
inis kararlihg kapsaminda ise kontrolsiiz algalma ve sert inis kriterleri gz 6éniine alinarak bu

baslik puanlanacaktir.
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4.4.10. Otonomi (15 Puan):

Otonom ucus yetenegi, uzaktan kumanda ile yapilan manuel uguslara gére daha yliksek puan

alir ve gorevin basarisinda kritik bir rol oynar.

Otonom Kurgu ve Ugus Plani: Otonom ucacak IHA’larda, otonom ugustan sorumlu

yani otonom kurguyu ve ugus planini olusturmakla yikimli 6grenci bulunmalidir.

Danismanlar otonomiden sorumlu olamazlar ve pilot ya da yardimci 6grenci

otonomiden sorumlu olabilirler. Otonomiden sorumlu 6grenci teknik heyete her

ucus éncesinde otonom kurgu ve ucus planini olusturarak gostermelidir. IHA lar

sadece direklerin ve hedeflerin koordinatlarini dosyadan alabilirler. Otonom kurgu

ve ugus planinda; rota planlamasi, irtifa profili, hiz degerleri, gbrev noktalarinin
(waypoint) konumlandiriimasi, gorev komutlarinin (kalkis, yik birakma, inis vb.)
siralamasi, donls proseddrleri ve inis manevralarini igerecek sekilde yer istasyon
yaziimi  (Mission Planner, Qgroundcontrol) Uzerinden detayh olarak

hazirlanmalidir. Hazir kurgu sablonlari, otomatik olusturulmus waypoint dizilimleri

vevya Uclincl tarafca hazirlanmis gorev dosyalarinin kullanilmasi kesinlikle yasaktir.

Robot ekipleri otonom kurgunun her asamasindan teknik olarak sorumludur ve
gerekli gorilmesi halinde teknik heyete kurguya ait planlama ekrani, parametreler

ve log kayitlari sunulmalidir.

e Otonom ugus: Otonom ugus, IHA’nin belirlenen kalkis prosediiriinii uygulayarak

havalanmasi, gérev boyunca tanimli rotayi takip etmesi ve planlanan inis manevrasini

gerceklestirerek glivenli sekilde yere inmesi asamalarindan olusur. Otonom ugacak

IHA’lar otonom ugusun yer istasyonundan takibi icin telemetri kullanmalidir.

e Otonom kurguyu basariyla yapmis ama otonom ucamayan iHA’lar bu basliktan sifir

puan alacaklardir. Manuel ucus yapan iHA’lar da bu bashktan sifir puan alacaklardir.

e Otonom kalkis 3 puan, otonom seyir ve gérevin otonom icrasi 9 puan, otonom inis ise

3 puan olacaktir.

e Manuel ucus yapacak iHA’larin pilotlari, hava aracini takip etmek veya hedeflere dogru

hareket etmek amaciyla yer degistiremezler. Pilotlar, baslangi¢ ¢izgisi civarinda, ¢api
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3 metre olan bir alan icinde, yalnizca ugus emniyetini saglamak amaciyla kisith hareket

etmek zorundadir.

5. GENEL ve ETIK KURALLAR

5.1. Robot Ekibi Olusturulmasi

e Her robot ekibi, bir 6grenci pilot ve iki yardimci 6grenci olmak lizere toplam (i¢ 6grenci
ve bir danisman 6gretmenden olusur.

e Danisman Ogretmenler pilot olarak gorev alamaz. Bir 6grenci en fazla iki farkl
kategoride yarismaya katilabilir. Katildigi her bir kategoride ise en fazla iki farkli Robot
Ekibi ile yarisabilir ancak tek bir takimda pilotluk yapabilir.

e Yardimci 6grenciler, asagidaki gorevleri yerine getirecektir:
— Hakem talimati dogrultusunda, iHA’y1 baslangic noktasina yerlestirmek,
— Ugus sirasinda pilotun yaninda bulunarak iHA’y1 gérsel olarak takip etmek,

— Gerekli durumlarda co-pilot olarak pilota szl destek vermek.

5.2. Yarigmaya Katilim ve Ugus Hakki Detaylari
e Yarismaya davet edilecek robotlar, gonderilen 6n degerlendirme videolari {izerinden

degerlendirilir.
e Enyiiksek puani alan ilk 30 iHA yarismaya katilmaya hak kazanur.

e Her iHA’nin 6n eleme etabinda 2 ugus hakki vardir; IHA’larin uguslardan aldigi en yiiksek

puan dikkate alinir.

e Teknik kontrolden sonra ugusa baslamak icin 15 dakika siire verilir. Otonom ucus yapacak

IHA’lar icin otonom kurgunun yapilmasi (ucus planini olusturmak) bu siireye dahil

edilmeyecektir.

e Her 2 dakika gecikme icin iHA'larin toplam puanindan 1 puan silinir.
e 30 dakikayi asan gecikmede IHA ucus hakkini kaybeder.

e Ucusun gecerli sayilmasi icin IHA’nin hasarsiz inis yapmasi gerekir (yalnizca pervane

hasarina miisaade edilecektir).

e Final etabina kalan iHA'lar ek 2 (iki)ugus hakki elde eder.
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e Yarisma sirasinda robot ekiplerinin inisiyatifi disinda meydana gelen kus carpmasi, yabanci
cisim carpmasi gibi beklenmedik olaylar nedeniyle gérev tamamlanamazsa, jiri karariyla

iHA’lara ek ugus hakki verilebilir.

5.3. Genel Yiikiimliiliikler

e Malzeme ve Ekipman: Gorev kapsaminda kullanilacak tiim malzeme ve ekipmanlarin
temini, robot ekiplerinin sorumlulugundadir.

e Kurallara Uyum: Robot ekipleri, yarisma komitesi ve hakemlerin tim talimatlarina
uymak zorundadir. Kurallara aykiri davranan ekipler, yarisma disi birakilir. Kurallara
uymakla birlikte centilmenlik disi davranis sergileyen ekiplere, toplam puandan

dislilmek Gizere 5 puan ceza uygulanir.

e Hazirhk Alani Kullanimi: Ugus olmayan zamanlarda, sirasi yaklasan robot ekipleri,
hazirliklarini tamamlamakla ylikimladir. Yapilan anonslari, bildirimleri takip etmek
ekiplerin kendi sorumlulugundadir.

e Ucus Alani Koordinasyonu: Gerekli giivenlik énlemleri alinmak kaydiyla, bir 1HA
ucarken baska bir robot ekibine ait iHA hazirlik yapabilir.

e Meteorolojik Kosullar: Yagmurlu havalarda uguslara ara verilir. Rizgar hizinin 20

km/sa tizeri oldugu durumlarda uguslara ara verilir.

5.4. Teknik Kontroller ve Teknik Heyet Puanlamasi

e Tum iHA’lar ugus 6ncesinde zorunlu teknik kontrolden gecer. Teknik kontrolde; yapisal
dayanim, mekanik sistemler, elektronik glivenlik ve agirlik bilesenleri incelenir. Teknik
kontrolden basariyla gecemeyen iHA'lar ugus asamasina gecemezler.

e Tasarim ve Ozgiinliik, Yerlilik, Yenilik, Ekonomiklik ve Uretim Kolayhgi kriterleri ilk giin
puanlanir. Bu puanlar, her basarili ugusta ve final etabinda ugus puanlarina eklenir.

e Teknik kontrolden sonra iHA {izerinde parga sdkme veya degistirme yasaktir.

e RClink kaybi durumunda motorun durmasini saglayan fail-safe sistemi zorunludur. RC
sinyal kaybi durumunda iHA, fail-safe moduna gecer. Fail-safe modunda motor
tamamen durdurulur (throttle = 0), aileronlar tam sola yatish, elevator tam yukari
ylkselis ve rudder tam sola donis verecek sekilde konumlandirilir.

e Hava araci Gzerinde giig kesme/verme anahtari bulunmali ve ¢alisir durumda olmalidir.
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e Teknik kontrole ¢agrilan Robot Ekipleri 15 dakika iginde kontroller igin hazir

bulunmalidir

5.5. Ugus Sirasi

e Ucus sirasi kura ile belirlenir ve ilan edilir. itiraz kabul edilmez.

e Sirasi gelen iIHA’nin hazir olmamasi ugus hakkinin yanmamasi icin mazeret sayilmaz.

e Hazrlik alanina alinan iHA’lar, pervaneleri takili ve ugusa hazir sekilde beklemek

zorundadir.

5.6. Giivenlik Onlemleri

e Maksimum ugus yliksekligi 120 metredir.

e Acil durumlarda veya hakem talimatiyla pilot, IHA’y1 fail safe moduna alip kontrollii
sekilde indirmelidir.

e Fail-Safe Modu Zorunlulugu: RC link kaybl durumunda motorun durmasini saglayan
fail-safe sistemi zorunludur. RC sinyal kaybi durumunda iHA, fail-safe moduna gecer.
Fail-safe modunda motor tamamen durdurulur (throttle = 0), aileronlar tam sola yatisl,
elevator tam yukari yikselis ve rudder tam sola donis verecek sekilde konumlandirilir.

e LiPo bataryalar yanmaz batarya torbasi icinde muhafaza edilmelidir.

e [HA lizerinde gii¢ kesme (Power On/Off) anahtari bulunmalidir.

e insan sagligini tehlikeye atacak biyolojik veya kimyasal maddelerle ugus yasaktir.

5.7. itiraz Prosediirii
Yarisma siresince robot ekipleri tarafindan yapilacak tum itirazlar, uygulama kilavuzu

esaslarina gore sistem Uzerinden yapilacaktir.

5.8. Yarismacilar i¢in Uyarilar ve Etik Kurallar
Genel nezaket kurallari disinda hareket eden robot ekipleri heyet tarafindan diskalifiye

edilebilirler.

5.9. Organizasyon Yiriitme Kurulu Yetkileri
Organizasyon Yiritme Kurulu kategori kurallarini degistirme ve revize etme hakki ve yetkisine

sahiptir.

| RC SABIT KANAT UGAK
KATEGORI KILAVUZU
| 2026 »




