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SU ALTI ROBOT (SAR) KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Su Alti Robotlari (SAR) Yarismasi, 6grencilerin glinimuz teknolojilerini kullanarak su altinda
verilen gorevleri yerine getirebilecek insansiz araglar tasarlamalarini  saglamayi
amaglamaktadir. Yarisma, gelecegin teknolojisi olarak gorilen insansiz araglarin
gelistirilmesini desteklemekle birlikte su alti gorevlerini gerceklestirebilen teknolojik
calismalarin ve Ar-Ge slireclerinin ortadgretim ve Universite diizeyinde yayginlastirilmasini da
amaclamaktadir. Bu sirecte 6grencilerden bilgiye ulasmalari, bu bilgiyi etkili bir sekilde
kullanmalari, karsilastiklari sorunlari analiz ederek ¢6zim Uretmeleri ve yeni teknolojilere

erisim saglamalari beklenmektedir.

1.2. Tema

Bu yarismada hem su alti derinliklerinde hareket kabiliyetine sahip robotlar tasarlayarak
mihendislik harikasi yeteneklerinizi sergileme firsati bulacaksiniz hem de teknolojiyi insanlik
ve doga yararina kullanmanin deneyimini yasamis olacaksiniz. Gergek diinya problemleri
Uzerine 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 sire¢ su alti teknolojileriyle ekosistemin
korunmasini  ve bilimsel arastirmalara katki saglayacak robotlar gelistirmenizi

destekleyecektir.

1.3. Katihmci Sartlari ve Takim Yapisi

Su Alti Robot (SAR) yarismasina, lise ve liniversite diizeyinde o6grenciler katilabilir. Bu
kategoriye katilacak takimlar, danisman hari¢ olmak lizere en az iki, en fazla dért kisiden
olusmalidir. Yarisma sirasi gelen takimlardan kategori basvuru kaydinda yer alan yalnizca iki
takim liyesi yarigma alanina girebilir. Yarisma giris karti olmayanlar yarisma alanina giremez.
Yarisma alanina giren bu iki takim Giyesinden biri ara¢ operatori, digeri ise kablo ve gerekli
diger donanimlarin organizasyonundan sorumlu olur. Yarisma sirasinda roller, iki takim Gyesi

arasinda degistirilebilir.
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1.4. Kilavuzlari Okumanin Kritik Onemi
Su Alti Robot (SAR) Yarismasi, teknik bilgi, mihendislik becerisi ve yaraticihg disiplinli bir

calisma anlayisiyla bir araya getiren nitelikli bir organizasyondur.

Bu yarismada basariya ulasmanin temel kosulu, yalnizca islevsel bir robot tasarlamak degil;
ayni zamanda yarismaya ait uygulama ve kategori kilavuzlarini eksiksiz, dikkatli ve dogru
sekilde okumaktir. Aksi takdirde iyi tasarlanmis bir robot dahi beklenen performansi
sergileyemeyebilir veya yarisma disi kalabilir. Bu nedenle kilavuzlar, yarismanin ayrilmaz bir
parcasi olarak ele alinmali ve Ar-Ge silirecinin temel bir bileseni olarak degerlendirilmelidir.
SAR kilavuzu; teknik sinirlamalari, gérev tanimlarini, puanlama kriterlerini ve yarisma

slirecine iliskin tiim usul ve esaslari acikca belirtmek amaciyla hazirlanmistir.

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

https://robot.meb.gov.tr adresi “Organizasyon” menulstinden mutlaka okumalidir. MEB

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

icerikleri dizenli olarak takip etmeyi liitfen unutmayiniz!

2. ROBOTUN TEKNIiK OZELLIKLERi VE KISITLAMALAR

2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalan

Yarismaya katilacak su alti robotunun olcilerine ve agirligina iliskin herhangi bir sinirlama
bulunmamaktadir. Yarismaci takimlar, robotun yarisma alanina getirilmesinden ve yarismaya
hazir durumda bulundurulmasindan sorumludur. Su Alti Robotlari (SAR) kategori kilavuzunda
yer alan gorevleri yerine getirebilecek, yarismanin genel isleyisini aksatmayacak, yarisma
alanina ve gorev objelerine zarar vermeyecek uygun robot olcilerini belirlemek takimlarin
sorumlulugundadir. Robotun olcilleri ve agirhigi, bu hususlara aykiri oldugu hakemler

tarafindan tespit edilen takimlar diskalifiye edilir.

Yarismaya katilacak su alti robotunun agirhigina iliskin bir sinirlama bulunmamakla birlikte
agirhgin dereceye giren takimlarin siralamasindaki 6nemi, ilgili oldugu madde 1.1’de

aciklanmigtir!
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2.2. Robotun Ayrintili Tarifine Gore Kullanilabilecek Malzeme ve Bilesenler

e Kablolu su alti araglarinin enerji, veri ve kontrol iletimlerini saglamak amaciyla
kullanacaklari kablonun uzunlugunun en az 20 metre olmasi yarisma parkurunda

gorevlerin zorlanmadan yerine getirilebilmesi agisindan énemlidir.

e Su alti araci, kamerali veya kamerasiz olarak kontrol edilebilir. Yarisma esnasinda

surlciler, havuz icinde aracin durumunu dogrudan gorebilme imkanina sahiptir.

e Su alti robotlarinin tasarim unsurlari en az iki metre su altina dalis yapabilecek

sizdirmazlik 6zelliklerine ve hareket kabiliyetine sahip olmahdir.

e Su alti araclarinda kullanilan kablolar yirtilma ve elektrik kacaklarina karsi takimlar
tarafindan izole edilmelidir. Su alti araclarinda kullanilan kablonun gorev objelerine
dolasmamasi icin belirli araliklar ile yizdlrich (samandira, kdpilk vs.) ekipmanla
donatilmasi uygun olacaktir. Kablo dolasmasi veya bir gorev objesine takilmasi

yarismacilarin sorumlulugunda olup yapilan itirazlar gegersiz kabul edilir.

e 50V ve lzeri gerilimin (AC/DC) araca ve/veya havuza iletilmesine glvenlik
sebepleriyle higbir sekilde izin verilmez. Aksi tespit edilen takimlar diskalifiye edilir.

e Tum robotlarda erisimi kolay bir acil durdurma butonu bulundurmasi zorunludur. Bu
buton, aracin tim enerjisini kesmeli ve motorlari durdurmalidir. Manyetik, cevirmeli,
basmali vb. durdurma diizeneklerinin kullanilmasinda herhangi kisitlama yoktur.
Yarisma alaninda bu acil durma butonun yeri hakemlere gosterilmek zorundadir. Aksi

durumun tespiti halinde ilgili takimlar diskalifiye edilir.

e Tasarlanan robotun tasarim, Uretim, montaj, test, tasima ve yarisma slireclerinin
tamaminda is Saghg ve Givenligi (iSG) tedbirlerine uymak takimlarin
sorumlulugundadir. Bu kapsamda yapilan ise uygun malzeme seg¢imi yapilmali ve
givenli kullanim esaslarina 6zen gésterilmelidir. Ozellikle kapasite, gerilim ve akim
sinirlarina  uygun olmayan batarya ve elektriksel bilesenlerin kullanimindan
dogabilecek zararlar ilgili takimlarin sorumlulugundadir. Yarisma siirecinde iSG
kurallarina aykiri durumlarin hakemler tarafindan tespit edilmesi halinde yarismaya

devam etmelerine izin verilmeyebilir ve ilgili takim diskalifiye edilir.
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e Disaridan eneriji ile beslenecek aracglarin kablolari, suya ve dis ortama karsi yalitimh ve
su gecgirmez Ozellikte olmalidir. Su ile temas edebilecek sekilde agikta kablo
bulunmasina izin verilmez. Gli¢ kaynaginda veya kablo lzerinde, kullanilan sistemin
gerilim ve akim degerlerine uygun, erisilebilir bir noktada konumlandiriimis sigorta
bulundurulmasi zorunludur. Bu kurallara aykiri durumlarin hakemler tarafindan tespit

edilmesi halinde ilgili takim diskalifiye edilir.

e Robotun goévde, motor ve pervane bélimlerinde kullanici glivenligini, yarisma alanini
veya gorev objelerini tehlikeye atabilecek keskin kenar ya da sivri uclar
bulunmamalidir. Bu tiir risk olusturan bélimler, uygun yontemlerle koreltilmeli veya
yuvarlatiimalidir. Motor pervaneleri acgikta bulunmamalidir. Pervaneler mutlaka
koruyucu bir dis kabuk ile izole edilmelidir. Aksi durumun hakemler tarafindan tespit

edilmesi halinde ilgili takim diskalifiye edilir.

e Olasi bir sizintinin yarismanin devamini olumsuz etkilemesi nedeniyle hidrolik
sistemlerin ve ara¢ haznesi icinde her tirli yag ve benzeri sivilarin kullanilmasi
yasaktir. Havuz igine herhangi bir kimyasal maddenin karismasina higbir sekilde izin
verilmez; araclar, bu riski tamamen ortadan kaldiracak sekilde tasarlanmalidir. Bu
bilesenlerin kullanimindan dogabilecek zararlar ilgili takimlarin sorumlulugundadir.
Bu kurallara aykiri durumlarin hakemler tarafindan tespit edilmesi halinde ilgili takim

diskalifiye edilir.

3. YARISMA ALANI VE GOREVLER
MEB Su Alti Robotlari Yarismasi’'nda yarismaci takimlardan su altinda hazirlanan parkurda
etkin sekilde hareket edebilen, siriikleme ve tasima gorevlerini glivenli ve kontrolli bicimde

yerine getirebilecek bir insansiz su alti araci tasarlamalari beklenmektedir.

3.1. Yarisma Alaninin/Pistinin Sekli ve Olgiileri

Yarisma, Olglleri onceden yapilacak duyuru ile https://robot.meb.gov.tr adresinde ilan

edilecek olan bir havuz iginde gergeklestirilecektir. Havuz icine baslangic ve bitis alanlarini

acilk sekilde belirleyen platformlar yerlestirilecektir. Gorevlerin uygulanacag yarisma

parkuru, yarisma oncesinde hakemler tarafindan kurulacaktir. Takimlar, araglarini baslangig

noktasina konumlandirdiktan sonra hakemin baslatma isareti ile birlikte baslangi¢c hattini
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gecerek yarismaya baslayacaktir. Resim 3.1’de yarisma gorevlerine ait parkurun genel

gorinim verilmistir.
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Resim 3.1: Su Alti Robotlari Yarismasi Havuz ici Parkur Gérev Gériiniimii

3.2. Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi

Yarismaci takimlarin su alti robotlarindan yarisma kapsaminda tanimlanan doért farkh gorevi
yerine getirmeleri beklenmektedir. Gorevler arasinda herhangi bir 06ncelik sirasi
bulunmamakta olup her bir gorev kendi puanlama kriterleri dogrultusunda ayri ayri
degerlendirilecektir. Gorevlerden ilki, havuz zeminine yerlestirilmis bir borunun icinden
kontrolli sekilde gegilmesidir. Bir diger gorev, havuz zemininde bulunan ve sehpa benzeri bir
platform (zerindeki bosluklara, yapay akintiya ragmen uygun gorev objelerinin
yerlestirilmesini kapsamaktadir. Ugiincii gérevde su alti robotunun ti¢ adet silindir seklindeki
topu sira gozetmeksizin “U” seklini andiran alanda toplamasi beklenmektedir. Son gorev ise
zeminde konumlandiriimig farkli 6lgl ve sekillere sahip U¢ gérev objesinin alinarak Gg farkl

ylkseklige sahip sehpa gorinimli platform Uzerine tasinmasidir. Yarisma parkuruna ait

genel gorsel Resim 3.2°de sunulmaktadir.
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Resim 3.2: Su Alti Robotu Yarisma Parkuru

3.3. Objelerin Yerlesim Prosediirii ve Toleransi

Yarisma parkurunda yer alan gorevlere ait objeler, hazirlanan teknik resimlere uygun olarak
hakemler tarafindan yerlestirilecektir. Havuzun olctleri ve fiziksel kosullari dikkate alinarak
yarismanin genel butlinliglini bozmayacak sekilde yerlesim planinda hakemler tarafindan
gerekli gorilen degisiklikler yapilabilir. Planlanan gorev objeleri yerlesim plani Resim 3.3’te
sunulmaktadir. Yerlesim planinda belirtilen olgller, su altinda obje yerlestirmenin zorlugu
g6z oniinde bulundurularak en fazla +100 mm toleransla uygulanacaktir. Tim yarismacilarin
esit sartlarda yarismasini saglamak amaciyla hazirlanan parkur yerlesimi hakemler tarafindan
surekli olarak kontrol edilecektir. Yarisma sirasinda takimlarin miidahalesi sonucu objelerin
yer degistirmesi halinde hakemler objeleri belirlenen tolerans sinirlari iginde yeniden
konumlandiracaktir; bu slre¢ masa hakemi tarafindan kamera kayitlari Uzerinden

denetlenecektir.
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Resim 3.3: yarisma parkuru yerlesim plani (mm cinsinden)

3.4. Gorevlerin Tanimi ve Uygulama $Sartlari

Yarisma kapsaminda robotlardan beklenen gorevlerin sirasi, uygulanma sekli ve
tamamlanma kosullari her bir gérev icin ayri ayri ve ayrintili bicimde tanimlanmistir. Yarisma
stirecinin saglikh, adil ve sorunsuz bir sekilde yiritiilebilmesi icin gérev tanimlarinin dikkatle

okunmasi ve eksiksiz olarak anlasiimasi blyik 6nem tasimaktadir.

3.4.1.Gorev 1: Samandirali Baslangig ve Bitis Platform Gorevleri

Takimlarin hazirlik siiresinin sona ermesinin ardindan su alti robotunun Baslangi¢ Samandira
Platformu’ndan ge¢mesiyle birlikte yarisma parkuruna giris yapilmis kabul edilir ve yarisma
sliresi baslatilir. Hazirlik stresi boyunca aracin baslangic samandirasinin 6niinde yarismaya
hazir durumda konumlandirilmasi zorunludur. Hakemin baslatma isaretinden sonra
takimlarin yarisma siresi iginde tanimlanan gorevleri tamamlayarak Bitis Samandira
Platformu’ndan gegmeleri gerekmektedir. Baslangi¢ ve bitis samandira platformlarina iligskin

gorseller sirasiyla Resim 3.4 ve Resim 3.5’te sunulmaktadir.
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Resim 3.5: Bitis Samandira Platformu
Resim 3.4 ve Resim 3.5'te gosterilen samandira platformlarinda bulunan samandiralarin
havuz zemininden yiiksekligi 1000 mm olarak belirlenmistir. iki samandira merkez noktasi

arasindaki mesafe ise 860 mm olacaktir.

Baslangig ve bitis samandira platformlarindan gecilmesi, herhangi bir puanlama kriteri olarak
degerlendirilmez. Yarismayr tamamlama zamani, su alti robotunun bitis samandira
platformundan gegmesi aninda kronometre ekraninda goriinen siire esas alinarak hakemler
tarafindan belirlenir. Robotun herhangi bir boliminin bitis samandira platformunu gegmesi

yarismanin tamamlandigi an olarak kabul edilir.
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3.4.2.Gorev 2: Boru icinden Gegme Gorevi
Bu gorevde yarismacilarin su alti robotlarindan zemine yerlestirilmis, ic ¢api 800 mm ve
uzunlugu 1300 mm olan, i¢i bos silindir borunun bir ucundan girerek diger ucundan ¢ikmalari

beklenmektedir.

Bu gorev kapsaminda robotunu boru icinden gegirerek borunun diger ucundan tamamen
citkarmayl basaran takimin puanina 10 puan eklenecektir. Su alti robotunun takozlarla
desteklenen boru platformunu yerinden oynatmasi durumunda takim puanindan 5 puan
diisiilecektir. Boru icinden gecilmemesi, takimlarin bitis cizgisine ulasmasina ve yarismayi

tamamlamasina engel teskil etmemektedir. Goreve ait gorsel Resim 3.6’da gosterilmistir.

Resim 3.6: Boru icinden Gecme Gérevi

3.4.3.Gorev 3: Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gorevi

Bu gorev kapsaminda su altinda calisan bir motor yardimiyla yapay bir akinti olusturulacaktir.
Yarigmaci takimlarin su alti robotlarindan bu akintiya ragmen havuz zeminine yerlestirilmis
sehpa gorlinimli platform (izerinde bulunan eskenar lggen ve kare bigcimindeki bosluklara,
sekil uyumuna gore eskenar lggen ve dikdértgen prizma seklindeki gorev objelerini dogru

sekilde yerlestirmeleri beklenmektedir. Goreve iliskin gorsel Resim 3.7’de sunulmaktadir.
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Resim 3.7: Su Alti Akintisinda Obje Yerlestirme Gérevi
Gorev objelerinin Uzerinde bulundugu sehpa gorinimli platformun havuz zemininden
yuksekligi 105 mm, daire capi ise 1000 mm, platform kalinhgl ise 5mm’dir. Platforma ait

teknik Resim 3.8’de gosterilmistir.

120.0

[ 1 [ 1 +
L J L J

: ,£100.00

Resim 3.8: Platform teknik resim cizimi (milimetre cinsinden)

105,

5.0
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Platform (zerinde duran ve bosluklardan gecirilmesi beklenen eskenar l¢gen ve dikdortgen

prizmalarinin yikseklikleri ise 50 mm’dir. Gorev objelerine ait olcliler asagidaki Tablo 3.1’de

verilmistir.
Obje Ust Yiizey Kenar Uzunluklari Yiikseklik (mm)
Eskenar Uggen Prizma Eskenar liggen kenari 150 mm 50
Kare Prizma Kare kenari 120 mm 50

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

Yapay akintinin olusturulmasi amaciyla fircasiz dogru akim (BLDC) motoru kullanilacaktir.
Motor pervane merkezinin havuz zemininden vyuksekligi 250 mm (30 mm) olarak
belirlenmis olup bu konumlandirma Resim 3.10’da gosterilmektedir. Motor pervanesi, obje
yerlestirme platformunun merkezine yonlendirilmis sekilde yerlestirilecek ve sehpa capina
teget uzakhgi 800 mm (50 mm) olacaktir. Bu yerlesime iliskin detaylar Resim 3.10’da
sunulmaktadir. Yapay akinti olusturan dizenegin genel goriinimu ise Resim 3.9'da yer

almaktadir.

Resim 3.9: Yapay Akinti Motoru Platformu
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= Uzunluk: | 250mm

Resim 3. 10: Motor pervane merkezinin havuz zemininden yliksekligi

Resim 3.11: Motor pervanesinin obje yerlestirme sehpasina olan uzakhgi

Bu gorev kapsaminda yarismaci takimin su alti robotunun yapay su alti akintisina ragmen

Uggen bicimli bosluga liggen prizma objesini ve kare bigimli bosluga kare prizma objesini

dogru sekilde yerlestirmesi beklenmektedir. Uygun her bir objenin dogru bosluga

yerlestirilmesi durumunda takim puanina 15 puan eklenecektir. Gorev sirasinda yapay
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akintiyr olusturan motor platformunun su alti robotu tarafindan yerinden oynatilmasi halinde
gorev objeleri dogru sekilde yerlestirilmis olsa dahi bu gérev icin puanlama yapilmayacaktir.
Su alti robotunun platformu devirmesi veya yapay akinti motorunu yerinden oynatmasi
durumunda ise ilgili takimin puanindan 5 puan diisiilecektir. Bu gorevin yerine getirilmemesi
takimin yarismaya devam etmesine, bitis cizgisine ulasmasina ve yarismayl tamamlamasina

engel teskil etmez.

3.4.4.Gorev 4: Su Altinda istenmeyen Objeleri Toplama Gorevi

Bu gobrev kapsaminda vyarismaci takimlarin su alti robotlarinin 1sikli samandiralarla
cevrelenmis ve temsili olarak olusturulmus bir alan icinde su alti yasamini olumsuz etkiledigi
varsayllan objeleri toplamasi beklenmektedir. Goéreve iliskin gorsel Resim 3.12'de

sunulmaktadir.

Resim 3.12: [stenmeyen Objeleri Toplama Gérevi

Bu gorev kapsaminda su altinda istenmeyen objeler; siyah renkli, daire ¢api 100 mm ve
yluksekligi 30 mm olan, birbirleriyle 6zdes silindirler olarak tanimlanmistir. Bu silindirlerden

birine ait teknik ¢izim Resim 3.13’te sunulmustur.
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Resim 3.12: Toplanacak olan silindir objeye ait teknik resim ¢izimi (milimetre cinsinden)

Bu gorev kapsaminda siyah renkli silindirler; bulunduklari konumdan siriikleme veya tasima
yontemi kullanilarak “U” harfi seklini andiran ve teknik resim cizimi Resim 3.14’te verilen

kirmizi renkli alan icine tasinarak toplanacaktir.

330

| 560 _:}

Resim 3.14: “U” harfine benzeyen, siyah silindir toplama alani teknik resim ¢izimi

(milimetre cinsinden)

Bu gorev kapsaminda siyah silindirler, hakemler tarafindan havuz tabanina rasgele olacak

sekilde vyerlestirilecektir. Yerlesim alaninin sinirlari, koselere konumlandirilan 1sikh
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samandiralar ile belirlenecektir. Ustten goriinim esas alindiginda 1sikli samandiralarin
merkezleri arasindaki mesafe; dikey dogrultuda 1000 mm (50 mm), yatay dogrultuda ise
1500 mm (x50 mm) olacak sekilde konumlandirilacaktir. S6z konusu yerlesim planina ait

teknik resim ¢izimi Resim 3.15te verilmistir.

470 470

1000

®
© ©
1500

Resim 3.15: Siyah silindir toplama gérevi yerlesim plani teknik resim ¢izimi
(milimetre cinsinden)

Bu gorev kapsaminda su alti robotunun her bir siyah renkli silindiri kirmizi renkli “U” harfi
seklini andiran toplama alani icine basariyla yerlestirmesi halinde takim puanina 10 puan
eklenecektir. Robotun havuz zeminine sabitlenmis olan “U” harfi sekline benzeyen toplama

alani platformunu yerinden oynatmasi durumunda ise takim puanindan 5 puan diisiilecektir.

Robotun manevralari sirasinda isikli samandiralara takilmasi veya temas etmesi takimlarin
sorumlulugunda olup bu gibi durumlarda yarisma siresi durdurulmayacaktir. Bu nedenle

takim uyelerinin gorev siresince koordineli ve kontrolli sekilde hareket etmeleri zorunludur.

3.4.5.Gorev 5: Yapay Resif Olusturma Gorevi
Su alti canli gesitliliginin korunmasi ve biyolojik 6zelliklerini kaybetmis bélgelerde deniz
ekosisteminin yeniden desteklenmesi amaciyla insan yapimi sert malzemelerden yapay

resifler olusturulmaktadir. Bu gorev kapsaminda yarismaci takimlardan yapay resif insasini
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temsil eden yerlestirme gorevini basariyla tamamlamalari beklenmektedir. Yapay resif

olusturma gorevine ait gorsel Resim 3.16’da sunulmustur.

S6z konusu gorevde yarismaci takimlar, tg¢ farkli 6l¢cii ve geometrik yapiya sahip gorev
objelerini, sehpa gorinimine sahip ve g farkh yiksekligi bulunan platformlar Uzerine
yerlestirecektir. Objelerin yerlestiriimesinde herhangi bir sira veya boyut zorunlulugu
bulunmamakta olup arag siirliclisii yarisma siiresi icinde diledigi objeyi, diledigi platforma ve

diledigi sirayla yerlestirmekte serbesttir.

Resim 3.16: Yapay resif olusturma gérev objeleri

Yapay resif olusturma gorevi kapsaminda tasinmasi ve platformlar Gzerine yerlestirilmesi
beklenen gorev objelerine ait teknik resim cizimleri Resim 3.17, Resim 3.18 ve Resim 3.19’da

ayrintili olarak verilmistir.

Resim 3.17’de yer alan ici bos kiip seklindeki gorev objesinin taban ve tavan kalinligi 3 mm
olarak belirlenmis olup tasiyici sttun yapilart 25 mm x 25 mm genisliginde ve 2,50 mm

kalinhginda késebent formunda tasarlanmistir.
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Resim 3.17: i¢i bos kiip yapay resif objesine ait teknik resim (milimetre cinsinden)

Resim 3.18’de gosterilen ici bos silindir gbrev objesinin taban ve tavan kalinhigi 3 mm, situn
yapilari ise 20 mm genisliginde ve 2,50 mm kalinliginda olacak sekilde teknik resim lzerinde

tanimlanmistir.
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Resim 3.18: ici bos silindir yapay resif objesine ait teknik resim (milimetre cinsinden)
Resim 3.19’da yer alan igi bos dikdértgen prizma seklindeki gérev objesinin taban ve tavan

kalinigi 3 mm olarak belirlenmis olup tasiyici siitun yapilari 20 mm genisliginde ve 2,50 mm

kalinhginda olacak sekilde teknik resim lizerinde tanimlanmistir.
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Resim 3.19: ici bos dikdértgen prizmasi yapay resif objesine ait teknik resim
(milimetre cinsinden)

Yapay resif olusturma gorevi kapsaminda su alti robotlarinin Resim 3.17, Resim 3.18 ve

Resim 3.19’da gosterilen gorev objelerini tasiyarak yerlestirmeleri beklenen platform, Resim

3.20’deayrintili olarak gosterilmistir.
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Resim 3.20: Yapay resif olusturma objelerinin yerlestirilecegi platforma ait teknik resim
(milimetre cinsinden)
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Yapay resif olusturma gorevi kapsaminda Resim 3.20’de gosterilen ve sehpa goriiniimiine
sahip Ug farkh yikseklige sahip platformlar Gzerine Resim 3.17, Resim 3.18 ve Resim 3.19°da
tanimlanan yapay resif gorev objeleri tasinarak her biri 250 mm x 250 mm &l¢llerine sahip
ylzeylere yerlestirilecektir. Objelerin yerlestiriimesinde herhangi bir sira zorunlulugu
bulunmamakta olup uygun sekilde yerlestirilen her bir obje igin takim puanina 10 puan
eklenecektir. Platformlardan herhangi birinin ya da tamaminin su alti robotu tarafindan

yerinden oynatilmasi veya devrilmesi halinde ise takim puanindan 5 puan diisiilecektir.

Yapay resif olusturma goérevi kapsaminda Resim 3.17, Resim 3.18 ve Resim 3.19'da
tanimlanan yapay resif gorev objeleri; Resim 3.21'de gosterilen ve havuz zeminine
konumlandiriimis platform Uzerine belirlenen 6lglilere uygun olarak yerlestirilecektir. Soz
konusu platform, tim yarismacilarin objeleri esit mesafe kosullarinda yerlestirmelerini
saglamak ve havuz zemininde olusabilecek fiziksel hasarlari ©6nlemek amaciyla
kullanilmaktadir. Resim 3.21’de gosterilen platformun su alti robotu tarafindan gorev

sirasinda yerinden oynatilmasi halinde ilgili takimin toplam puanindan 5 puan diisiilecektir.

1100

I
gl

200

A —C—
N !
279.3 279.3

>

Resim 3.21: Resif olusturma objelerinin zemine yerlesim platformuna ait teknik resim
(milimetre cinsinden)

4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
4.1. Basvuru ve Rapor Siireci
Bagvuru siirecinde yarismaya iliskin genel kurallarin yer aldigi Uygulama Kilavuzu dikkatlice

incelenmelidir. Uygulama Kilavuzu’'na https://robot.meb.gov.tr adresinde bulunan

“Organizasyon” mendisu Uzerinden erisilebilir.
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18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Su Alti Robotu (SAR) kategorisine basvuru yapacak

takimlardan uretim raporu istenmeyecektir.

4.2. Yarisma Agsamalari

4.2.1.Deneme Turlan

Yarisma programi, katilacak takim sayisina gore dlizenlenecektir. Katilimci sayisinin az olmasi
durumunda kayitl yarismacilar arasindan misabaka sirasina gore ilk giin havuzda robot
deneme zamani planlanacaktir. Katilimci sayisi ve kura sirasina bagh olarak detayh bir zaman
cizelgesi hazirlanacak ve tim yarismacilara sistem {izerinden bildirim yapilacaktir. Katilimci

sayisinin fazla olmasi durumunda deneme turlarina izin verilmeyecektir.

4.3. Puanlama Sistemi ve Degerlendirme

Eklenecek Puanlar Tablosu

Gorevler Yarisma Puani
Boru icinden Gegme Gorevi 1 x 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
Alnabilecek En Fazla Gérev Puani 100 Puan

Diisiilecek Puanlar Listesi

Kural 1. Su alti robotunun takozlarla desteklenen boru platformunu (Resim 3.5)

yerinden oynatmasi durumunda ilgili takimin puanindan 5 puan diisiilecektir.

Kural 2. Su alti akintisinda obje yerlestirme goérevinde su alti robotunun objeleri
taslyan sehpa gorinimlu platformu (Resim 3.6) devirmesi veya yapay akinti

motorunu yerinden oynatmasi halinde takim puanindan 5 puan diisiilecektir.

Kural 3. Su alti robotunun yapay akinti olusturacak motor platformunu (Resim 3.9)
yerinden oynatmasi ve gorevin istenilen sartlarda gergeklestiriimesini

engellemesi durumunda takim puanindan 5 puan diisiilecektir.
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Kural 4. Su alti robotunun zemine yerlestirilmis olan “U” harfi sekline benzeyen
toplama alani platformunu (Resim 3.13) yerinden oynatmasi halinde ilgili

takimin puanindan 5 puan diisiilecektir.

Kural 5. Yapay resif olusturma gorevinde sehpa goriiniimiine sahip (g farkh yikseklige
sahip platformlardan (Resim 3.19) birinin veya tamaminin su alti robotu
tarafindan yerinden oynatilmasi veya devrilmesi durumunda takim puanindan

5 puan disilecektir.

Kural 6. Yapay resif olusturma gorevi kapsaminda tasinacak objelerin altinda bulunan
platform (Resim 3.20), objeleri tutup tasimaya calisan su alti robotu tarafindan

yerinden oynatilirsa ilgili takimin puanindan 5 puan diisiilecektir.

Kural 7. Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araclarda herhangi bir takim Gyesinin
kabloya miidahale ederek araci yonlendirdiginin hakemlerce tespit edilmesi

halinde ilgili takimin puanindan 50 puan diisiilecektir.

Kazanilan Toplam Takim Puani = Eklenen Puan - Diisiilen Puan

4.4. Yans Suresi ve Mola Kullanimi
Her takima hazirhk yapmalari icin 5 dakika siire verilir. Bu siire sona erdiginde yarisma
zamani baslatilir. Hazirlik stresinden once hazir oldugunu hakeme bildiren takimin arag

slirtictisti icin hakem tarafindan verilen baslama komutu ile yarisma erkenden baslatilabilir.

Toplam yarisma siresi 10 dakikadir. Bu siire sonunda robotlarin bitis platformundan gecip
gecmedigine bakilmaksizin tiim takimlar robotlarini havuzdan c¢ikarmak zorundadir. Yarisma
sliresi tamamlandiginda takimlarin gérevlerden kazandigl puanlar takim puanina eklenir.

Teknik mola higbir kosulda verilmeyecektir.

Toplam yarisma sliresinden dnce gorevleri tamamlayip bitis platformundan gegen robotlar,
yarismay! bitirme suresini belirleyecektir. Toplam takim puani ve yarismayi bitirme siresi,

yarisma siralamasinin belirlenmesinde dikkate alinacaktir.

Yarigmaci takimlar, istedikleri anda yarismadan gekilebilir. Cekilme karari, siirlicti tarafindan

havuz basindaki hakeme bildirilmelidir. Cekilme kararindan sonra gerceklestirilen gérevler

| SU ALTI ROBOT (SAR)
KATEGORI KILAVUZU

| 2026 - °



v

' 18. ULUSLARARASI

‘ ;MESLEKiVETéKNiK..E'é.iTiM‘ MEB ROBOT ARIsMASI
( { { GENELMUDURLUGU
.

takim puanina dahil edilmeyecek, karar 6ncesi tamamlanan goérevler ise takim puanina

eklenecektir. Cekilen takimlarin yarismayi bitirme siireleri, toplam yarisma siresi olan 10

dakika olarak kaydedilecektir.

5. ETiK VE DIGER KURALLAR

5.1. Diger Kurallar

Takimlarin yarisma siralamasi, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen kosullara uygun
olarak kura ile belirlenir ve bu siralama yarisma oncesinde ilan edilir. Takimlar, ilan
edilen yarisma sirasina itiraz edemezler. Yarisma sirasi gelen yarismaci, yarisma

alaninda hazir bulunmak zorundadir.

Su AltI Robotlari (SAR) kategorisine basvuran ve yarisma sirasi gelen takimlarin baska
bir kategoride de ayni zamana yarisma sirasinin gelmesi durumunda sorumluluk
tamamen takimlara ait olacaktir. Bu tlr c¢akismalar igin herhangi bir onlem
alinmayacaktir. Takimlar, yarismalara kura ile belirlenen zamanda baslamak

zorundadir.

Su alti robotlarina ait kablo ve donanimlarin bir gérev objesine dolasmasi veya
takilmasi héalinde bu durum nedeniyle belirtilen sartlarda yerine getirilemeyen
gorevlerden puan alinamayacaktir. Takimlar, bu tir durumlarin olusmamasi igin
gerekli tim onlemleri dnceden almakla sorumludur ve bu durumdan 6tiirl yapilan
itirazlar gecersiz sayilacaktir. Ayrica kablo veya donanimlarin bir goérev objesine
takilmasi  durumunda robot siricusinin robotu kurtarma hareketlerini
gerceklestirmesi beklenmektedir. Eger sirlicli, robotu bu sekilde kurtaramazsa

cekilme karari alma hakkina sahiptir.

Masa hakemi, su alti kameralarindan gelen yarismaya ait canli goérintileri strekli
olarak takip edecektir. Havuz kenari hakemlerinin goremedigi durumlar ilgili
hakemlerle paylasacak ve yarismanin belirtilen sartname kurallarina uygun bir sekilde
ylritilmesini saglayacaktir. Masa hakeminin anlk olarak izledigi gorintiler, bir
televizyon ekrani araciligiyla paylasilacaktir. Bu goriintllerin izleyiciler veya
yarismacilar tarafindan goérilmesine dair yapilacak itirazlar kesinlikle kabul

edilmeyecektir.
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e Yarismaci takimlar, yarisma sonunda kazandiklari takim puanlarina goére ylksekten
distge siralanacaktir. Ayni puana sahip takimlarin siralamadaki yerini, bitis
platformunu gectikleri anda kronometrede goriilen siire (yarismayi bitirme siiresi)
belirleyecektir. Bu siire en az olan takim, siralamada bir (st siraya yerlestirilecektir.
Ayni puana sahip iki takimdan biri yarismadan ¢ekilme karari aldiysa ¢ekilme karari
alan takim siralamada alt siraya yerlestirilecektir. Eger esit puana sahip takimlar ayni
zamanda ¢ekilme karari da verdiyse siralama araglarin agirliklarina gére belirlenecek

ve Ust siraya daha hafif olan arag yerlestirilecektir.

e Toplam yarisma sliresi dolmadan gorevleri tamamlayip bitis platformundan gecen
takimin siresi, yarismayi bitirme siresi olarak kabul edilecektir. Toplam takim puani

ve bu bitirme siresi, yarisma siralamasinin belirlenmesinde dikkate alinacaktir.

e Yarisma sirasi gelen ve yarisma alanina alinan takimlarda takim danismanlarinin alana
girmesi kesinlikle yasaktir. Bu kurala uymayan danisman nedeniyle ilgili takim

diskalifiye edilecektir.

e Objeleri yerinden oynatma veya devirme durumunda verilecek ceza puani, her gorev
icin yalnizca bir defa uygulanacaktir. Ceza puani verildikten sonra ayni gorevde
tekrarlanan temaslar icin ek ceza uygulanmayacaktir. Eger robotun temasi sonucunda
gorev gerceklestirilemez duruma gelirse bu gorev icin puan kazanmak amaciyla

yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir.

e Kablo ile havuz disindan kontrol edilen araglarin, takim Uyelerinden herhangi birisi
tarafindan kabloya miidahale ederek araci yonlendirdigi hakemler tarafindan tespit
edilen takimin yarisma suresi durdurularak robotu havuzdan ¢ikarilir ve 50 puan
takim puanindan silinir. Yarisma disi birakildigl o andan 6nceki gérev puanlari takim
puanina eklenir. Kabloya miidahale edildigi sonradan kamera goruntilerinden tespit
edilen takimin o andan sonraki gorevler i¢in aldigl puanlar silinerek 50 puan takim

puanindan silinir.

5.2. Yarismacilar igin Uyarilar ve Etik Kurallar

e Kaba, nezaketsiz, hakaret iceren veya tehdit unsuru tasiyan tiim s6z ve davranislardan

kesinlikle kaginilmalidir.
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Sosyal medya araclari (E-mail, Facebook, Skype, Messenger, WhatsApp, Twitter,

YouTube vb.) kullanilarak, dogrudan hedef alinarak hakaret edilmesi yasaktir.
Dilekge ve itirazlarda yazim kurallarina uymak ve uygun uslup kullanmak zorunludur.

Yarisma alaninda diger takimlarin isleyisini veya motivasyonunu olumsuz etkileyecek

soz, fiil veya davraniglardan kaginilmahdir.

Takim Uyeleri arasinda saygili ve yapici iletisim saglanmalidir; fikir ayriliklari yapici

sekilde ¢ozlilmelidir.

Rakip takimlara kasith zarar vermek veya goérevleri engellemek yasaktir. Her turli

sabotaj veya haksiz avantaj girisimi cezalandirilir.

Hakemlerin ve organizatorlerin kararlarina saygi gosterilmeli, itirazlar yalnizca
belirlenen prosediire uygun sekilde yapilmahdir; hakemleri veya organizatorleri sozli

veya fiziksel olarak rahatsiz etmek yasaktir.

Yarisma alani, ekipman ve malzemelere zarar verilmemeli; ¢cevre ve havuz temizligi

gozetilmelidir.

Yarisma sirasinda c¢ekilen fotograf, video ve canli yayin goérintlleri izinsiz
paylasilmamalidir; bu materyallerin hedef gosterici veya kotlu niyetli kullanimi

yasaktir.

5.3. Yarisma Organizasyon Komitesinin Yetkileri

Kurallari veya pisti degistirme/revize etme hakki ve yetkisi vardir.

| SU ALTI ROBOT (SAR)

KATEGORI KILAVUZU
| 2026 - 5




18. ULUSLARARASI

) s MESLEKI VE TEKNIK EGITIM MEB ROBOT ARI$MA5|
( ( GENELMUDURLUGU |
.

6. EKLER

6.1. Miisabaka Karti

18. ULUSLARARAS| MEB ROBOT YARISMASI
5U ALTI ROBOTU (SAR) KATEGORISI MUSABAKA KARTI

ROBOT GELMEDH o MUSABAKA HO
DISEALIFIYE (s ]
NO | Yarismaci1| T T———— |MacKodu]
ROSOT GLCULER] KONTROLD ROBOT AGIRLIGI TARIH SAAT
YGUN O | U¥GUNSUZ O oo 202

ABruriar o Tamamiam | Yarigma Puam T"'":::IH'*'
BORL iCERISINDEM GECME (8] 10 Puan
GOREY OBJES] YERLESTIRME GOREV (KARE) o 15 Puan
GOREV OBJES] YERLESTIRME GOREVI (UCGEM) (8] 15 Puan
DBJE TOPLAMA GOREVI o000 2*10 Puan
¥APAY RESIF OLUSTURMA GOREVI (KARE PRIZMA) (8] 10 Puan
¥APAY RESIF OLUSTURNMA GOREVI (SILINDIR PRIZIMA) o 10 Puan
¥APAY RESIF OLUSTURNMA GOREVI (DIKDORTGEN PRIZMA) (8] 10 Puan
TOPLARK PUANLAMA

Talumin Aldig Toplam Gérev Puam

conaru cospeme | Mpees | Ao
Boru platformunun devrilmesi veya yerinden oynatiimas o -5 Puan
Oibje yerlestirme gbrevi sehpa platformunun devrilmesi veya yerinden aynatilmas: o -5 Puan
Alantn Motor Platformunun devrilmesi veya yerinden oynatilmas o -5 Puan
“U” harfi zekline benzeyen toplama alan platformunu yerinden oynatmas o -5 Puan
Yapay resif zehpa platf. birisi veya tamam yerinden oynatiimas veya devrilmesi o -5 Puan
Yapay resif obje althg platformunun yerinden oynatmas o -5 Puan
S0rdcd harici disandan midshale ile arac yinlendirms o -50 Puan
o

Takimun Aldi@ Toplam Girev Ceza Puami

Cekilme Kararn Almdi 8] Cekilme/Parkur Bitirme Kronometre Siiresi:

Toplam Takim Puam = Gdrev Puam - Ceza Puami =

Toplam Takim Puam = - =

Yarigma il ilgili Szel bir durum olugmussa asagiya yaainiz.

HAKEMLER [AD SOYAD IMZA)
KOMNTROL HAKEMI 1. MUSABAKA HAKEMI 2. MUSABAKA HAKEMI WIASA HAKERMI
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