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CiZGi iZLEYEN TEMEL SEVIYE KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin lizerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin lzerindeki beyaz
cizgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Endistriyel alanda, strekli bir yerden
baska bir yere mal tasima islerinde bu otonom cizgi izleyen robotlar kullanilirlar. Yapilmasi
gereken, robotlarin takip edecekleri yol ¢izgisinin zemine ¢izilmesidir. Cizgi izleyen robotlarda

cizgiyi kaybetmemeyi saglayacak olan; dogru program, donanimsal kontrol ve hizdir.

Bu kategorideki otonom cizgi izleyen robotlar; siyah parkur yol lzerindeki beyaz cizgileri
takip ederek, en kisa siirede ve hatasiz bir sekilde yolu tamamlamaya calisirlar. Temel seviye
cizgi izleyen robot kategorisindeki 6grencilerin, Ar-GE sireclerinin ortadgretim diizeyinde
yayginlastirilmasini da amaglamaktadir. Bu sirecte 6grencilerden; bilgiye ulasmalari, bu
bilgiyi etkili bir sekilde kullanmalari, karsilastiklari sorunlari analiz ederek ¢6ziim Gretmeleri,
yeni teknolojilere erisim saglamalari ve grup calismasi ile birlikte kodlama yeteneklerinin

gelismesi beklenmektedir.

1.2. Tema
Bu kategorideki otonom cizgi izleyen robotlar, birbirleri ile ayni anda otomatik kapinin
aclimasiyla yarismaya baslarlar. Amag; siyah yol lzerindeki beyaz cizgileri takip ederek, en

kisa stirede ve hatasiz bir sekilde yolu rakibinden 6nce tamamlamaktir.

1.3. Katimci Sartlari ve Takim Yapisi

Bu kategoriye ortaokul seviyesindeki ogrenciler katilabilir. Takimlar iki 6grenci ve bir
danisman 6gretmenden olusabilir. Yarisma alanina danisman 6gretmenler giremez. Yarisma
alanina takimdaki iki 6grenci girebilir. Ogrencilerden biri baslangic noktasinda robotu
ayarlamak ve baslatmakla gorevlidir; diger takim arkadasi ise bitis noktasinda bekler.
Robotun yoldan ¢ikmasi durumunda robota, ¢ikis noktasinda bekleyen 6grenci miidahale

edebilir.

1.4. Kilavuzlari Okumanin Kritik Onemi
Uluslararasi MEB Robot Yarismasi, geng yeteneklerin teknik bilgi, miihendislik becerisi ve

yaraticihgini bir araya getirdigi bir yarismadir. Cizgi izleyen Temel Seviye Kategorisi
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kapsaminda, yarismaci takimlarin 6zel olarak hazirlanmis parkurda goérevlerini basariyla

yerine getirebilecek hareket kabiliyetine sahip robotlar tasarlamalari beklenmektedir.

Ancak bu heyecan verici yarismada zirveye ulasmak, yalnizca robotun fiziksel glicline veya
kodlama becerisine bagl degildir. Yarismanin gergek basarisi, robotun teknik yeterliligi ile
birlikte kural ve prosedirleri kapsayan kilavuzlari 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 nedenle hazirlanan kilavuzlarda, Cizgi izleyen Temel Seviye kategorisine 6zgii olarak
robotun boyutlari, agirhg, itici motor ve elektronik sistem sinirlari gibi teknik kisitlamalar
acikca belirtilmistir. S6z konusu kurallara uyulmamasi halinde robot, performansi ne olursa

olsun yarisma disi birakilir.

Kilavuzlarda yer alan puanlama sistemleri, gorevlerin hangi sirayla ve hangi hassasiyetle
yapilacagini detaylandirir. Kilavuzlari iyi okuyan takimlar, robotlarini maksimum puan

getirecek gorev stratejisine gore optimize edebilir ve rakiplerine karsi Gstlnlik saglayabilir.

Yarisma sureci dinamik oldugundan, kurallarda veya uygulamalarda son dakika degisiklikleri
yasanabilir. Bu nedenle, yarismacilarin sadece ilk okumayla yetinmeyip, Uluslararasi MEB
Robot Yarismasi internet sayfasindaki duyurulari ve Cizgi izleyen Temel Seviye

kategorisindeki igerikleri diizenli olarak takip etmeleri kritik &nem tasir.

18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Cizgi izleyen Temel Seviye kategorisine basvuracak tim
yarismaci takimlarin, yarisma basvurulari ve kategoriyle ilgili genel kurallarin yazili oldugu
Uygulama Kilavuzu'nu (https://robot.meb.gov.tr adresi “Organizasyon” menusinden

erisilebilir) mutlaka okumasi gerekmektedir.

Kilavuzlari anlamak, robotu tasarlamak kadar zorlu ve 6nemli bir mihendislik gérevidir. Bu

gorevdeki titizlik, basariyi getirecek ilk adimdir.

: CiZGi iZLEYEN TEMEL SEVIYE
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2. ROBOTUN TEKNIK OZELLIKLERi VE KISITLAMALAR
2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalan
Temel Cizgi izleyen Robot kategorisinde yarisacak robotlarin; boyutunun 220 mm, eninin ise

180 mm’yi gegmemesi gerekmektedir. Boyutlarda %1 tolerans kabul edilebilir. (Tekerlekler

dahil)

Maksimum agirlik, pil dahil 500gr'dan fazla olamaz, ancak agirlikta %2'lik bir tolerans kabul

edilebilir.

180mm

wwoze

Sekil 1. Temel seviye robot él¢iileri
2.2. Kullanilabilecek Malzeme ve Bilesenler
Kontrol karti: Herhangi bir mikrokontrolér veya hazir mikrokontrolor kartlari (lizerinde Wifi

ve Bluetooth bulunanlar harig) kullanilabilir.

Motor siiriicii: Hazir Motor Shield’ler (Motor Surtici Modiilleri) veya herhangi bir elektronik

komponentle hazirladiginiz motor sirtcileri kullanilabilir.
DC motor: L rediiktorli 6-12V plastik govdeli DC Motor kullanilmasi zorunludur.

Tekerlek: Capi 65 mm’yi ve kalinligi 30 mm’yi gegmeyen tekerlek kullanilacaktir. Yarismacilar,
kullanacaklari tekerlekleri bu 6zellikte olacak sekilde imal edebilirler veya bu 6zellikte hazir

tekerlekleri kullanabilirler.

Cizgi Sensor Karti: Maksimum 8'li Analog veya Dijital Cizgi Sensor Karti kullanilabilir.

| ¢izGi iZLEYEN TEMEL SEVIYE
KATEGORI KILAVUZU
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Otomatik kapi igin sensor: Kapinin agildigini algilamasi igin minimum algilama mesafesi 2cm

olan dijital veya analog sensoér kullanilmahdir.

Batarya kutusu ile sarhos teker istege bagli olarak kullanilabilir.

Temel seviyeye katilacak robotlarin, 2 motor ve 2 tekerlekli olma zorunlulugu vardir.
Vakum motoru veya fan kullanilamaz.

Robotlarin yarisma sirasinda ¢alisma gerilimleri 16 voltun Gzerine ¢ikamaz.

Piller; sizdirmaz, hareketsiz elektrolit tipi (jel hiicre, lityum, Lipo, NiCad veya kuru hiicreler)

olmalidir.

Robotlar kablosuz ve otonom olmak zorundadir. Robot lzerinde Wifi, Bluetooth ve RF

moddlleri bulunamaz.

2.3. Yazilim ve Kontrol Gereklilikleri

Temel Cizgi izleyen Robot kategorisindeki robotlarin otonom calismalari gerekmektedir.
Parkur Uzerindeki otomatik kapinin agilmasiyla robot hareket edecektir. Burada robotun,
kapinin acildigini algilamasi gerekmektedir. Kapi acildiktan sonra robot otonom hareket
etmezse, robota 40 sn baslangic yapamama ceza puani verilir. Yarismaciya iki kez start
yapma hakki verilir. ikinci hakkinda manuel ¢alisma yapabilir. iki kez start yapamayan robot

diskalifiye edilir.

Robotlarda metal disli denetimi yapilmayacaktir. Motorlarin plastik gévdeli L rediktorla

olmasi esastir.
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3. YARISMA ALANI VE GOREVLER

3.1. Yarisma Alaninin/Pistinin Sekli ve Olgiileri

7320mm

WWo6YrS

Sekil 2. Yarisma pistinin sekli
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Sekil 3. Képrii 3D gériintiisii ve dlgiileri
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OTOMATIK
KAPI

BASLANGIC

Sekil 6. Robotlarin hareket yénleri

3.2. Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi

Yarisma Pistiyle ilgili Bilgiler

1. Yollar siyah lizerine beyaz cizgi seklindedir. Yol genisligi 720mm’dir.

2. Yol, 5 mm kalinhginda siyah mat dekota malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan
parcalarin ek yerleri siyah mat folyo ile kapatiimistir.

3. Siyah zemin Uzerindeki yol cizgileri, 20+2mm kalinhiginda beyaz mat folyodan
yapilmistir.

4. Pist Uzerinde her biri yaklasik 27° acili, 1520 mm uzunlugunda ve 720 mm
genisliginde toplam dort adet kopri yer almaktadir (bkz. Sekil 3).

5. Kopri Uzerindeki yol siyah mat dekotadan olusmaktadir ve (izerinde 202 mm

kalinhiginda beyaz yol cizgisi vardir.

| cizGi iZLEYEN TEMEL SEVIYE
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6. Baslangig gizgisinin gerisinde konumlandirilmis otomatik kapinin agilir bélimu beyaz
renkte olup, kapi olguleri Sekil 4’te gosterilmistir.

7. Bitis cizgisi kenarlarinda, her bir robot icin ayri ayri 10 mm yiksekliginde sensérler
yer almaktadir.

8. Yarigma pistinin tam orta noktasi; yol boyunca 10 mm genisli§inde, 50 mm
yuksekliginde bir malzeme ile ayrilmistir. Robotlarin birbirlerine garpmasini dnlemek
icin konulmus bir duvar vardir. Bu duvarin rengi sari olacaktir.

9. Baslangig ¢izgisi, dekotanin basindan 300 mm ileride olacak sekilde yerlestirilmistir.
10. Otomatik Kapi, baslangi¢ gizgisinin bitisinde olacak sekilde yerlestirilmistir.
11. Bitis cizgisi, yol bitiminden 300 mm igeride yer almaktadir.

12. Robotlarin pisti tamamlama siirelerini 6lcmek icin p10 panellerden olusmus iki adet
kronometre bulunmaktadir. Kronometreler otomatik kapinin acilmasiyla saymaya
baslar ve bitis cizgisi kenarinda bulunan sensdrden robotun gegmesiyle durur.

13. Yarisma alaninda ayni pisten iki adet bulunacaktir. Bu pistlere Pist-1 ve Pist-2
seklinde isim verilecektir. Bu pistlerin oOlglleri birbiriyle aynidir.

4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI

4.1. Basvuru ve Rapor Siireci

Basvurular, robotun hareket kabiliyetini ve temel gorevleri yerine getirebildigini gosteren
video ile robot gorseli lizerinden degerlendirilecektir. Bu asamada Robot Uretim/Tasarim

Raporu talep edilmeyecektir.

4.1.1. Cizgi izleyen Robot Hareket Videosu
Basvuran takimlar, robotlarinin belirlenen kriterleri sagladigini gésteren bir hareket videosu

yuklemekle yakimliduir. Video ile ilgili sartlar asagida belirtilmistir:

¢ Video siiresi en az 1 dakika, en fazla 3 dakika olmalidir.
e Video icerisinde robotun, bir pist Uzerinde asagidaki hareketleri gerceklestirdigi
acikca gorilmelidir:

1. En az bir adet 90° donds,

2. En az bir adet yay (kavisli) donds,

| ¢izGi iZLEYEN TEMEL SEVIYE
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3. Robotun, 6nunde bulunan bir engelin/kapinin acilmasiyla robotun harekete
gectiginin gosterilmesi. (Kapi kullanimi zorunlu olmayip, robotun baslangi¢ aninin

net sekilde gorilmesi yeterlidir.)

e Video ¢ekimi sirasinda pistin ortasinda, robotun adi ve okulun adi blytk harflerle ve
okunakli sekilde yer almahdir.

e Video, robotun hareketlerini net bicimde gosterecek acida, 720p c¢oziinlrlikte ve
yatay ¢ekim olmalidir.

e Basvuru kapsaminda hazirlanacak video, YouTube platformuna vyiklenecek olup

baglanti adresi raporlar bolimiinde ilgili alana girilecektir.

4.1.2.Robot Gorseli
Basvuru kapsaminda, robotun net bir sekilde gorildiigi en az bir adet fotograf sisteme

yuklenecektir.

1. Fotografta robotun adi ve okulun adi agik, okunakli ve tercihen biiyiik harflerle yer
almahdir.
2. Fotograf, robotun genel yapisini ve tasarimini net bicimde gosterecek sekilde

cekilmelidir.

4.2. Yarigma Asamalari
4.2.1.0n eleme
On elemeler, robot hareket videosu ve robot gérselini belirtilen kriterlere uygun sekilde

yukleyen takimlar arasinda yapilacaktir.

4.2.2. Siralama Yarigsmalari

1. Siralama vyarismalarinda her robot ikiserli yarisirlar. Robotlarin hangi pistte
yarisacaklari bilgisayar kurasi ile belirlenir. (Pist-1 veya Pist-2). Kura ile ayni zamanda
robotlarin, A ve B yollarinin hangisinde yarisacagi belirlenir.

2. Robotlar yarismaya baslamadan Once boyutlari test kutusunda test edilir. (Test
kutusunun olgileri 220 x 180 x 65 mm)

3. Test kutusunu gegen robotlarin agirligi 6lgilir. Hakemler tarafindan kaydedilir. Agirlik
Olglimine pil dahildir. Aksi bir durum tespit edilmesi durumunda robot diskalifiye

edilir.
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4. Robotlar pistte ayni anda 1 tur atarlar. Bitirme toplam siirelerine gore siralamaya
girerler.

5. Robotlarin yarismayi bitirme sireleri pist (izerindeki kronometre ile tutulacaktir.
Baslangi¢c ¢izgisi Uzerinde bulunan otomatik kapinin acgilmasiyla kronometreler
saymaya baslayacaktir. Robotlar pisti tamamlayarak bitis cizgisini gectiginde ise
kronometreler sayma islemini durdurarak yarismayi bitirecektir.

6. Hakem isareti ile otomatik kapi acilir. Kapinin agilmasindan itibaren 10 saniye iginde
start alamayan robota 40 saniye ceza puani uygulanir. Yarismacilarin 2 start hakki
vardir.

7. Robotlarin, Sekil-6’da gosterilen hareket yonine uygun sekilde pistte ilerlemesi
gerekmektedir.

8. Robotlarin cizgiyi takip etmeleri esastir. Robotun yoldan ¢ikmasi, robotun gévdesinin
siyah zemin Uzerinden tamamen c¢ikmasidir. Robotun hareketi sirasinda; Robotun
herhangi bir boliminin siyah zemin {zerinde bulunmasi durumunda robot
yarismaya devam eder.

9. Robotun yol ortasindaki duvara g¢arpmasi durumunda robota miidahale edilmez.
Robot yoluna devam ediyorsa beklenir. Eger robot duvara carpip durursa veya takili
kalirsa o noktadan alinir ve baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak yarismaya devam
edilir. Bu durumda kronometre saymaya devam eder. Bu hak yarismacilara bir kez
verilir. ikinci defa yoldan ¢ikma veya pistte hareketsiz kalma durumunda robot pisti
tamamlamamis sayilir ve diskalifiye edilir.

10. Robotun kopri altindan gecerken yan veya orta duvara ¢arpmasi durumunda robota
midahale edilmez. Robot yoluna devam ediyorsa beklenir. Eger robot duvara ¢arpip
durursa veya takili kalirsa o noktadan alinir ve baslangig gizgisinin gerisine konularak
yarismaya devam edilir. Bu durumda kronometre saymaya devam eder. Bu hak
yarismacilara bir kez verilir. ikinci defa yoldan ¢ikma durumunda robot pisti
tamamlamamis sayilir ve diskalifiye edilir.

11. Robotun yoldan ¢ikmasi durumunda (robotun gévdesinin siyah yoldan tamamen
beyaz zemin Uizerine inmesidir). Robot baslangi¢ ¢izgisinin gerisine konularak

yarismaya devam edilir. 20 sn yoldan ¢ikma cezasi verilir. Bu durum bir yarismaciya
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bir kez uygulanir. ikinci defa yoldan ¢ikma durumunda robot pisti tamamlamamis

sayilir ve diskalifiye edilir.

8 ve 9 numarah
pozisyonlarda robot
tamamen beyaz
zeminde oldugu icin
yvoldan cikmis sayilir.

1,2,3,4,5,6,7 numarah
pozisyonlarda robot
yoldan cikmamis
sayihir

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Sekil 7. Robotun pist lizerindeki pozisyonlari

Robotun ikinci kez yoldan ¢ikmasi durumunda (hakem karari ile) yarisma biter. Diger
robotun pisti tamamlamasi beklenir ve bitirme siresi kayit altina alinir.

Robotun pist Gzerindeki koprilerden herhangi birine ¢ikamamasi veya kopriden
dismesi durumunda robot diskalifiye edilir.

Yarisma sirasinda, pistin herhangi bir bélimiinde beyaz cizgi lizerinde duraklayan
robotlar icin 10 sn bekleme siiresi verilir. Hareketsiz kalmaya devam eden robotlar
diskalifiye edilir. Robotun hareketsiz kaldigi durumlarda yarismacinin midahale
etmesi yasaktir.

Yarismalar sirasinda kendi pist alanindan ¢ikip, rakibinin pist alanina girerek ¢arpan
robot diskalifiye edilir. Diger robotun siresinin belirlenmesi igin tekrar baslatilir.
Robotlarin siralama sireleri; yarismayi bitirme sirelerine, aldigi ceza sireleri
toplanarak elde edilir.

Toplam siire = [(Kronometre siresi + ceza sireleri toplami)] ile bulunur
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18. Siralama yarismalari sonunda, robotlarin elde ettikleri en iyi sire dikkate alinarak
siralama vyapilir. Bu siralamada ilk 32 robot arasina giren yarismacilar final
yarismalarina katilmayi hak eder.

19. Robotlarin toplam sirelerinin esitligi durumunda, en az ceza puanina sahip robot
st tura gikarilir.

20. Toplam slire ve ceza puanlarinin esitligi durumunda ise robotlarin agirhigina bakilir,
en hafif robot Ust tura cikarilir.

21. Esitlik yukaridaki durumlarda da bozulmaz ise yarismaci Ogrencilerin vyaslari

toplamina bakilir. En kiiglk yasa sahip takimin robotu siralamada 6ncelik kazanir.

4.2.3.Final Turu

1. En iyi slireyi elde eden 32 robot finale kalmayi hak eder. Finale kalan robotlar, ikiserli
eleme seklinde yarisirlar. Pisti 6dnce bitiren robot Ust tura ylkselmeye hak kazanir.
Robotlarin hangi pistte yarisacaklari bilgisayar kurasi ile belirlenir. (Pist-1 veya Pist-2).
Kura sonucunda ayni zamanda robotlarin, A ve B yollarinin hangisinde yarisacagi belli
olur. Final yarismalarinda robotlar bir kez yaristirilir.

2. Final yarismalarinda eleme siralama turundaki yoldan ¢ikma kurallari gecerlidir.

3. Final yarismalari ikiserli eleme usullyle yapilacaktir. Bu kapsamda, 32 robot arasindan
yapilan eslesmeler sonucunda 16 robot ikinci eleme turuna vyiikselir. ikinci eleme
turunda 16 robot yeniden ikiserli olarak eslestirilir ve 8 robot bir Ust tura cikar.
Ugiincii eleme turunda 8 robot ikiserli eslestirilerek 4 robot yari finale yiikselir. Yari
final misabakalari sonucunda kazanan 2 robot biytk finale yikselirken, yari finalde
elenen 2 robot arasinda (glincilik miisabakasi yapilir. Blylk final misabakasi

sonucunda ise 1. ve 2. olan robotlar belirlenir.

4.3. Yaris Siiresi ve Mola Kullanimi
Her yarismaci sahaya cagirildiktan sonra 5 dakika icerisinde masa hakeminin yanina gelmek
zorundadir. Robotlar hakemin baslangi¢ isaretinden sonra 2 dk igerisinde parkuru

tamamlamak zorundadir.

Yarismacilara; mola, bakim veya tamir zamani verilmez.
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5. ETiK VE DIGER KURALLAR
5.1. Diskalifiye ve Ceza Durumlari
1. Uygulama kilavuzunda belirtilen kurallara uymayan, etik disi davranislarda bulunan

veya teknik sartname hiikiimlerini ihlal eden yarismacilar diskalifiye edilir.

2. Robotlar Yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar veremez. Piste zarar veren
robotlar diskalifiye edilir.

3. Robotlar pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilirler. Sivi yanici enerji
kaynaklari kullanamazlar.

4. Yarismalar sirasinda robotlarin lastik teker ve pil degisikliginden baska robotlar
lzerinde bir degisiklik yapilamaz. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel
gorunim degisikliklerin hepsinde robot diskalifiye edilir.

5. Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokuilmesi, yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar gormesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.

6. Hakem masasinda sistemde kayith yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen
robotlar diskalifiye edilir.

7. Elektronik elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni yerde
olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar
gormemesi gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

8. Kare kod robot govdesine yapistirilmahdir. Sokiliip takilabilen malzemelerin Uzerine
yapistirllmamalhdir. Bu tir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu
diskalifiye eder.

9. Pistlerdeki 6lglilerde, yapim asamasinda genel yapiyi bozmayacak degisiklikler olabilir.

10. Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki i1sikli kayar yazi, kamera ve aydinlatmalardan

dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.

11. Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigi durumlarda kurallari degistirme

hakkina sahiptir.

5.2. itiraz Prosediirii
itirazlar, ilgili turun bitimini takiben en ge¢ 30 dakika igerisinde yarisma organizasyonuna

sistem Uzerinden iletilmelidir.
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Belirtilen slirenin disinda yapilan itirazlar degerlendirmeye alinmayacaktir.

itirazlar, yarisma komitesi tarafindan degerlendirilir ve verilen kararlar kesindir.

5.3. Yanismacilar igin Uyarilar ve Etik Kurallar
Yarisma esnasinda hakemlere ve teknik danismanlara tribiinlerden veya yarisma alani

disindan kesinlikle miidahale edilemez.

Sahada yer alan 6grencilere, triblinlerden herhangi bir sekilde midahalede bulunulmasi

yasaktir.

Danisman 6gretmenlerin ve takim yetkililerinin, yarisma kurallarina ve genel nezaket

kurallarina uymalari zorunludur.

Kurallara uymayan, hakemlere veya organizasyona karsi uygunsuz davranis sergileyen

danismanlar ve takimlar, organizasyon kurulu karariyla yarismadan diskalifiye edilebilir.

5.4. Giivenlik Onlemleri
Yarismacilar, robotlarini yarisma alanina giivenli tasima kutulari icerisinde getirmekle

yakimladur.

Yarismacilar, kendi robotlar disinda yarisma sahasinda bulunan hicbir robota veya piste

miidahale edemez. Bu kurala aykiri davranan yarismacilar dogrudan diskalifiye edilir.

5.5. Yarisma Organizasyon Komitesinin Yetkileri

Yarisma Organizasyon Komitesi, gerekli gordiigli durumlarda yarismanin formatinda
revizyon yapma yetkisine sahiptir.

Bu degisiklikler yarismacilara duyuru kanallari araciligiyla bildirilir ve tim takimlar igin
baglayicidir.

6. ILETiSIM

6.1. Soru Sorma ve Duyuru Takip Kanali

Yarisma slresince vyapilacak tim duyurular, yarismacilar tarafindan belirlenen resmi

platformlar tzerinden takip edilmelidir.

Yarisma turlarinin tamamlanmasinin ardindan olusacak siralamalar, eslesmeler, yeni yarig

tarih ve saatleri yine bu platformlar araciligiyla ilan edilecektir.
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6.2. Yarisma Koordinatorligii Bilgileri
Yarigsma ile ilgili iletisim, duyurulacak olan resmi e-posta adresi, telefon numarasi ve sorumlu
birim (izerinden saglanacaktir.

Yarismacilar, yalnizca bu resmi iletisim kanallarini kullanmahdir.
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7. EKLER

7.1. Miisabaka Karti

18. ULUSLARARASI MEB ROBOT YARISMASI
TEMEL SEVIYE CiZGIi IZLEYEN KATEGORISi MUSABAKA KARTI

TARIH SAAT: MUSABAKA NO
el .. /2026 TUR «MacKodu»
e [ << TUR >>
I.LROBOT Il. ROBOT
«BIRINCIYARISMACI» ROBOT NO «IKINCIYARISMACI»
ROBOT ADI
GELMEDI GELDI GELMEDiI GELDI
FARKLI AYNI FARKLI AYNI
Robotu sistemdeki fotografiyla Robotu sistemdeki fotografiyla
kontrol ederek isaretleyiniz. kontrol ederek isaretleyiniz.

| | AGIRLIK | |
| A PiSTi O | [savA]10 |20]| | BPISTI O |
I.ROBOT 11.ROBOT
Start yapamama cezasi 40 | 40 | Diskalifiye 40 | 40 | Diskalifiye
Yoldan ¢ikma cezasi 20 | Diskalifiye 20 | Diskalifiye
Kopriiden diisme Diskalifiye Diskalifiye
Yol tizerinde duraklama (30sn ) Diskalifiye Diskalifiye
KRONOMETRE SURESI
TOPLAM SURE

Yarisma ile ilgili 6zel bir durum olusmussa asagiya yaziniz.

HAKEMLER (iMZA)

KONTROI MUSABAKA HAKEMLERI MASA
HAKEMI 1.HAKEM 2.HAKEM 3.HAKEM HAKEMI

Bu kart, tur bitiminde TEMEL SEVIYE CiZGi iZLEYEN Bas Hakemine teslim edilecektir.
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