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1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi
1.1. Amag

Robotik Kollar amaglarina gére belirlenen isleri istenilen zamanlarda ve en az hatayla
gerceklestiren otomatik sistemlerdir. Giliniimizde, insan gicinden tasarruf edilmesi,
yapilabilecek insan hatalarinin en az seviyede tutulmasi ve zaman kaybinin énlenmesi igin
robotik Kollar kullaniimaktadir. Bu yarisma kategori programlama becerisini gelistirmek,
gelisen teknolojiyi takip edebilmek, elde edilen kazanimlari baska alanlarda kullanabilme

vizyonu saglamak ve siireci eglenceli bir hale getirmek icin tasarlanmistir.
1.2. Tema

Robotik Kol yarisma kategorisinde amac sabit bir yerde bulunan farkh renkteki nesnelerin
renklerine gbre yine sabit yerde bulunan kutulara robotik Kol vasitasiyla otonom olarak
yerlestirilmesini saglamaktir. Sensorler veya kamera yardimiyla alinan veriler mikro
denetleyiciler vasitasiyla islenerek robotik kol dogru hedefe yonlendirilmelidir. Tasinacak
nesneler 40 mm boyutlarinda ve yaklasik 27 g (¥%10) agirhgindaki renkli pleksi kip olarak

belirlenmistir.
1.3. Katihmci Sartlari ve Takim Yapisi

Robotik kol yarisma kategorisine lise ve Universite dizeyinde 6grenim gormekte olanlar
katilabilirler. Lise diizeyinde katilim, 2 6grenci ve 1 danisman seklinde olacaktir. Universite
ogrencileri icin danisman 6gretmen zorunlulugu yoktur, takimlar maksimum 2 6grenci olarak
belirlenebilir. Yarisma alaninda sadece 6grenciler bulunabilir, danisman 6gretmenin yarisma

alanina girmesine izin verilmeyecektir.
1.4. Kilavuzlari Okumanin Kritik Onemi

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi, geng yeteneklerin teknik bilgi, mihendislik becerisi ve
yaraticithgini bir araya getirdigi bir yarismadir. Endlstriyel Robotik Kol kategorisinde,
yarismaci takimlardan, 6zel olarak hazirlanmis bir parkurda hareket kabiliyetine sahip,

istenen gorevleri basariyla yerine getirebilecek robot tasarlamalari beklenmektedir.
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Ancak bu heyecan verici yarismada zirveye ulasmak, yalnizca robotun fiziksel gilicline veya
kodlama karmasikligina baglh degildir. Yarismanin gergek basarisi, robotun teknik yeterliligi
ile birlikte kural ve proseddrleri kapsayan kilavuzlar titizlikle okuma ve anlama becerisinde

sakhdir.

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

6neme sahip olan bir temel yetkinlik olarak kabul edilmelidir.
Bu nedenledir ki:

Kilavuzlar, robotun boyutlari, agirligi, eksen motorlari ve elektronik sistem limitleri gibi
Endistriyel Robotik Kol kategorisine 6zel teknik kisitlamalari net bir sekilde belirler. Bu

kurallara uymamak, robotun ne kadar iyi calisirsa calissin, yarisma disi kalmasi anlamina gelir.

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 Endistriyel Robotik Kol kategorisindeki

icerikleri diizenli olarak takip etmeleri kritik 6nem tasir.

18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Endustriyel Robotik Kol 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 miihendislik gérevidir. Bu

gorevdeki titizlik, basariyi getirecek ilk adimdir.
2. ROBOTUN TEKNIiK OZELLIKLERi VE KISITLAMALAR
2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalan

Robotlar 250 mm x 250 mm’lik robot platformu zemini Gzerinde bulunan gergeve igerisine
rahat bir sekilde yerlestirilebilmelidir. Robotlar igin ylkseklik ve agirlik siniri yoktur. Calisma
| ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL
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alani boyutlari dikkate alinarak tasarim yapilmasi gerekmektedir. Calisma alanina

yerlestirilemeyen robotlar diskalifiye edilecektir.
2.2, Kullanilabilecek Malzeme ve Bilesenler

Yarisma gorintl isleme esasina dayandigl icin ozellikle kamera disinda sadece temassiz
elektronik algilayicilara izin verilecektir. Mekanik algilayicilar (anahtar) kullanilamaz.
Kullanilacak kamera sayisinda bir sinirlama yoktur. Ayni sekilde motor sayisi ve kullanilacak

motor ozellikleri icin sinirlama yoktur.
2.3. Yazilim ve Kontrol Gereklilikleri

Kullanilacak denetleyici veya kontrol kartinda bir sinirlama yoktur. Robotlarin kontrol
kartinda kizilétesi, bluetooth, radyo sinyalleri, wifi, vb. uzaktan kontroli saglayan elektronik
cihazlar bulunmasinda sakinca yoktur. Fakat yarisma esnasinda bu uzaktan erisim cihazlarinin
kullanimina asla izin verilmeyecektir. Kullanimi tespit edilmesi durumunda yarismaci

diskalifiye edilecektir.
2.4. Robotun Ayrintih Tarifi

Yarismaci tarafindan getirilecek olan robotik kol en az 4 serbestlik derecesine sahip eklemli
tip (Articulated robot arm) kategorisinde olmalidir. istege bagl olarak serbestlik derecesi
artinilabilir. Farkli robotik Kol gesitleri (Kartezyen, Silindirik, Kiiresel, Kizak, Scara ve Paralel

vb.) kabul edilmeyecektir. Sekil 1’de eklemli tip robotik kol 6rnekleri yer almaktadir.
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Robotik Kol Gzerinde hidrolik, pnomotik veya elektriksel aktlatorler kullanilabilecektir.
Robotik Kolun eksenleri birbirlerinden bagimsiz hareket etme 06zelligine sahip olmahdir.
Robotik Kolda tutucunun (Gripper) acilip kapanmasi bir serbestlik derecesi degildir. Robotun
serbestlik derecesinde bu husus goz oniine alinacaktir. Robotik Kolun eksen hareketleri
yarisma oncesi hakem kurulu tarafindan kontrol edilecektir. (Tim eksenlerin galisir durumda

olmasi gerekir, bu durumu kanitlayamayan katilimcilar yarismaya kabul edilmeyecektir.)

Robotik Kolun gorevleri yapabilmesi icin kontrol islemleri manuel (kablolu) ya da uzaktan
(kablosuz) olmayacak, otonom olacaktir. Yarisma hakem tarafindan baslatildiktan sonra
sadece baslama starti bilgisayar ya da uzaktan kumanda ile verilecek, yarisma siiresince bu

cihazlara midahale edilmeyecektir.
3. YARISMA ALANI VE GOREVLER
3.1. Yanisma Alaninin/Pistinin Sekli ve Olgiileri

Robotik Kolun ve nesnelerin lizerine yerlestirilecegi zemin 1200 mm x 1200 mm ol¢ulerinde
ve 18 mm kalinhiginda siyah mat suntadan imal edilmistir. Sekil 2’de yarisma platformu (st

zemin Olculeri yer almaktadir.

Sekil 2: Robotik Kol yarisma platformu (ist zemin élgiileri

Sekil 3’te Robotik Kol yarisma platformu genel gorlinimui yer almaktadir.
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Sekil 3: Robotik Kol yarisma platformu genel gériiniimii
Sekil 4'de Robotik Kol yarisma platformu Ust goriintisii yer almaktadir.
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Sekil 4: Robotik Kol yarisma platformu list gériiniis

| ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL

KATEGORI KILAVUZU

| 2026



18% U!_l.{USLARARASI
MEB\ROBOT YARISMASI

MESLEKI VE TEKNIK EGITiM @ 'I' U B i 'I'A K C* T i KA ‘
GENEL MUDURLUGU ‘

3.2. Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi

Robotik Kolun tasiyacagi kiip bloklar ise dayanikl ve saglam olmasinin yani sira hafif olan
pleksi levhalardan 40 mm boyutlarinda sari renk olarak imal edilmistir. Sekil 5'te nesnelerin

gorintileri yer almaktadir.
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Sekil 5: Pleksi nesnelerin élgtiileri
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3.3. Objelerin Yerlesim Prosediirii ve Toleransi

Robotik Kolun yerlestirilecegi alan 2.8 mm kalinhginda beyaz pleksi malzeme ile
sinirlandiriimistir. Robotik Kolun bu alanin disina tasmayacak sekilde tasarlanmis olmasi

gerekmektedir. Sekil 6’da robot yerlesim yeri dlglleri yer almaktadir.

s e 15
15
280
=5,
2eo /

280

(a) (b)
Sekil 6: Robot yerlesim yeri él¢iileri (a-izometrik gériiniis b-Ust gériiniis)

Kip bloklarin yarisma zemininde bulunacagi alan icin 2.8 mm kalinliginda siyah pleksi levha

kullanilacaktir. Sekil 7'de pleksi levha olgllerini iceren gorsel yer almaktadir.

40 40

280 ‘

(a) (b)
Sekil 7: Nesnelerin yerlestirildigi pleksi levha éliciileri (a-izometrik gér. b-Ust gériiniis)

Robotik Kolun tasidigi nesneleri iglerine birakacagi kutular, taginacak olan nesneler ile ayni

renkli pleksi malzemeden imal edilmistir. Sekil 8’de kutu élglerini iceren gorsel yer almaktadir.
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Sekil 8: Nesnelerin yerlestirilecedi kutular (a-izometrik b-Ust gériiniis)
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Kutular yarisma platformu lzerinde Sekil 9’da yer alan siyah pleksi levhalar ile sinirlandiriimis

alana yerlegstirilecektir.

(@) (b)
Sekil 9: Kutularin yerlestirilecedi pleksi levha élciileri (a-izometrik b-Ust gériiniis)
3.4. Gorevlerin Tanimi ve Uygulama Sartlari

Yarismaci, kilavuzda belirtilen robot yerlestirme alani icerisinde olmak kaydiyla istedigi bir
yere robotu yerlestirecek, yarisma basladiktan sonra robotun yerini degistiremeyecek ve

hicbir sekilde robota temas edemeyecektir.

Sekil 10: Robot yerlestirilme alani

Yarisma, hakemin “yarisma baslamistir” ifadesinden sonra kronometreye basmasiyla
baslayacaktir. (Hakemle es zamanli olarak yarismaci robota baslama komutunu verir)

Yarisma basladiktan sonra, robotlar 5 dakika icerisinde gorevleri tamamlamak (Tim nesneleri

| ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL
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belirtilen yerlere koymak) zorundadir. Gorevler tamamlanmadan istege bagl olarak
yarismanin sonlandiriimasi durumunda silire puani alinamaz. Azami yarisma siiresi olan 5
dk.lik streden Once gorevler yerine getirilmisse hakemin kronometreyi durdurmasi ile
yarisma sona erer. Sayet yarisma sliresi 5 dk.y1 asarsa hakem siirenin bittigini yarismaciya
bildirir ve 0 ana kadar elde edilen puanlar robot icin kaydedilir. Yarisma basladiktan sonra
robot 1 dk. icerisinde hareket etmez ise basarisiz olur ve herhangi bir puan alamaz.

Robotlarin yarismayi bitirme sireleri hakemler tarafindan kayit altina alinacaktir.
3.4.1.Gorev 1: Nesne alma

Nesneler, hakemler tarafindan her yarismacidan 6nce 3x3 matris seklindeki yerlesim yerine

farkli_ kombinasyonlarda yerlestirilecektir. 9 alan icerisinde 1 nesne yeri bos kalacaktir.

Nesneler robotik Kolla ayni anda birden fazla alinamaz. Her bir nesnenin ayri ayri alinma ve
yerlerine birakilma zorunlulugu vardir. Robotik Kol ile yerlerinden alinan her bir nesne icin 20
odiil puani kazanilacaktir. (Nesnelerin dizilimi temsili olarak verilmis olup yarisma esnasinda

her yarismaci 6ncesi renkli kiiplerin yerlestirilmesi rastgele yapilacaktir.)

9 ooaQ
3 n o

OO
< - HMoll®

Sekil 11: Ornek nesne yerlesim plani
3.4.2.Gorev 2: Nesne yerlestirme

Robotlarin nesneleri yerlestirecegi kutular, hakemler tarafindan her yarismacidan énce 2x2

matris seklindeki yerlesim yerine 2 kirmizi ve 2 mavi kutu olacak sekilde farkli

kombinasyonlarda yerlestirilecektir. Robotlarin nesneleri dogru hedeflere birakmasi esastir.

Baglangi¢ alanindan alinan her bir nesne, kendisiyle ayni 6zellikteki kutuya yerlestirilmesi

durumunda 30 6diil puani kazanilacaktir. Nesnenin farkli renkteki kutuya yerlestirilmesi
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durumunda ise 5 odiil puani kazanilacaktir. (Kutularin dizilimi temsili olarak verilmis olup

yarisma esnasinda her yarismaci oncesi yerlestirilmesi rastgele yapilacaktir.)

Sekil 11: Ornek kutu yerlesim plani

4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI
4.1. Basvuru ve Rapor Siireci

Basvuru yapan 6grenci ve danisman, yarismaya katilacaklari robotun tasarim ve Uretim
slirecini belgelemek zorundadir. Rapor, robot.meb.gov.tr adresine kullanici adi ve sifre
bilgileri girildikten sonra yonetim mendsu altindaki tretim raporlari kismindan ilgili robot

ismi secilerek sisteme yiklenecektir.
4.1.1.Robot Uretim/Tasarim Raporu

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Endustriyel Robotik Kol kategorisinde yarismaci olarak,
kilavuzda belirlenen sartlari yerine getiren tim takimlar ¢agrilacaktir.  Yarismacilarin
belirlenmesinde “Robot Uretim/Tasarim Raporu” alt bashklarini olusturan “Robot yapiminda
kullanilan malzemeler”, “Robot yapim sireci”, “Robot programlamasinda kullanilan dil”,
“Robot yapimi igin kullanilan bltge” gibi teknik bilgilerin yaninda robotik Kollarin hareket
kabiliyetini gosteren video ve robotun yapim asamalarini gésteren farkli agilardan g¢ekilmis
fotograflar belirleyici olacaktir. 18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi genel Uygulama
Kilavuzu’'nda belirtilen sekilde “Robot Uretim/Tasarim Raporlar’” Uretim Raporu ekleme

sayfasina ylklenecek ve degerlendirilecektir.
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4.1.2.Endiistriyel Robotik Kol Hareket Videosu

Yarismacilarin  belirlenmesinde, basvuran takimlar video ve resimler eklerken
Uretim/Tasarim Raporu Kilavuzu’ndaki kriterleri dikkate almalidir. URL olarak istenen,

robotlarin hareket kabiliyetini gosteren video en az 1 dakika en fazla 3 dakika olmalidir.
4.2. Yarigma Agsamalari

Robotik Kol kategorisi deneme yarismalari (istege bagl) ve siralama yarismalari seklinde

gerceklestirilecektir.
4.2.1.Deneme Yarigsmalari

Katilimcilar siralama vyarismalari oncesi ilk giin istege bagh olarak robotlarini test
edebileceklerdir. Test siralamalari ilk glin bilgisayar kurasi ile belirlenecek ve sirasi gelen
katihmcilar yarisma alanina davet edilecektir. Test asamasinda her takima esit sire
verilecektir. Siire, katilan robot sayisina gore degisiklik gdsterebilir. Bu siire en az 5 dk. olarak
verilecektir. Denemeler esnasinda piste zarar veren robotlar diskalifiye edilecektir. Deneme
yarismalarina katilim zorunlu degildir. Katilmak istemeyen takimlar kayit esnasinda bu

durumu bildirebilirler.
4.2.2.Siralama Yarismalari

Gorev 1: Nesne Alma ve Gorev 2: Nesne yerlestirme gorevleri sonrasi robotlarin elde
ettikleri puanlar siralanarak robotun toplam puani olusturulacaktir. Yarismaya katilan tiim
robotlar yarismalarini tamamladiktan sonra en yliksek puana sahip ilk 3 robot dereceye

girecektir.
4.3. Puanlama Sistemi ve Degerlendirme

Robotlar, Gorev 1: Nesne Alma igin 20 6dil puani ve Gorev 2: Nesne yerlestirme ’de ise
dogru hedefte 30 yanls hedefte ise 5 6dil puani alacaklardir.  Ayrica her bir robotun
yarismayi tamamlandigi sire, [300- bitirme siiresi(sn.)]/2 formiline gore hesaplanacak ve
siire puani olarak goérev puanlarina ilave edilecektir. Siralama yarismalari sonunda, robotlarin
yarismay! bitirme toplam puanlari ile siralama yapilacak ve en yiiksek puana sahip takim ve
robot birinci olarak ilan edilecektir. Yarisma sonunda, yarismacilarin puanlarinin esit olmasi

durumunda robot agirliklari diisiik olan takim Ust siraya yerlesecektir.
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4.4, Yans Suresi ve Mola Kullanimi

Deneme yarismalarinda en az 5 dk. sire (katilimcr sayisina gore bu sire artirilabilir)
verilecektir. Siralama yarismalarinda ise azami sire 5 dk.dir. Herhangi bir mola kullanimi igin

ek slire verilmeyecektir.
5. ETiK VE DIGER KURALLAR
5.1. Diskalifiye ve Ceza Durumlari

e Yarismalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokilmesi, yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar gormesi durumlarinda robotlar diskalifiye edilir.

e Karekod robot govdesine yapistiriimalidir. Sokulip takilabilen malzemelerin (zerine
yapistiriilmamalidir. Bu tiir durumlarda hakem robotla ilgili bir sorunda robotu
diskalifiye eder.

e Hakem masasinda yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye
edilir.

e Yarisma esnasinda (test asamasi da dahil) calisma alanina ya da kullanilan
materyallere kalici bir zarar vermeleri durumunda, robotlar diskalifiye edilir.

e Yarismacilar, robotlar izerinde fiziksel degisiklikler yapamazlar, yazilimsal degisiklikler
mimkiindir. Robot govdesinin degistirilmesi gibi fiziksel gériinim degisikliklerinin
hepsinde robot diskalifiye edilir.

e Elektronik devre elemanlarinin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni
yerde olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun

zarar gormemesi gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.
5.2. itiraz Prosediirii

Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki isikli kayan vyazi, fotograf makinesi, kamera ve
aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir. itirazlar, ilgili robotun yarisma
bitimini takiben en ge¢ 30 dakika igerisinde yarisma organizasyonuna iletilmelidir. Belirtilen
siirenin disinda yapilan itirazlar degerlendirmeye alinmayacaktir. itirazlar, yarisma komitesi

tarafindan degerlendirilir ve verilen kararlar kesindir.
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5.3. Yanigmacilar igin Uyarilar ve Etik Kurallar

Yarisma esnasinda hakemlere ve teknik danismanlara tribiinlerden veya yarisma alani

disindan kesinlikle miidahale edilemez.

Sahada yer alan 6grencilere triblnlerden herhangi bir sekilde midahalede bulunulmasi

yasaktir.

Danisman o6gretmenlerin ve takim vyetkililerinin, 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

Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanilabilir. Sivi veya yanici eneriji

kaynaklari kullanilamaz. Yarismacilara pillerini sarj etmeleri icin ek bir slire verilmez.
5.5. Yarisma Organizasyon Komitesinin Yetkileri

Robot calisma alani Olgllerinde, yapim asamasinda genel yapilyi bozmayacak sekilde
degisiklikler yapilabilir. Yarisma organizasyon komitesi, gerekli gordigli durumlarda
yarismanin formatinda revizyon yapma yetkisine sahiptir. Bu degisiklikler yarismacilara

duyuru kanallari araciligiyla bildirilir ve tiim takimlar icin baglayicidir.
6. ILETISIM
6.1. Soru Sorma ve Duyuru Takip Kanali

Yarismacilarin, sorularini robot.meb.gov.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme
menusiinden ilgili kategorileri secerek goéndermeleri gerekmektedir. Kategori mesajlari
disinda gelen sorular cevapsiz kalacak ve kategoriden sorumlu kisiler bu sorulardan sorumlu

olmayacaklardir.
6.2. Yarisma Koordinatorlugii Bilgileri

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

birim Gzerinden saglanacaktir.
Yarismacilar, yalnizca bu resmi iletisim kanallarini kullanmahdir.
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7. EKLER

7.1. Miisabaka Karti

18. ULUSLARARAS| MEE ROBOT YARISMAS]
EMDUSTRIYEL ROBOTIK KOL KATEGORIS] ELEME TURU
IMUSABAKA KARTI

ROBOT MUSABAKA ND
Getmeni O «MacKodu»
NOo | «BIRINCIYARISMACI» achodu
DisKALIFIYE O ELENIE TURD
Sabebini ackame alaning yvazse
FOTOGRAF KONTROL TARIH SAAT:
EARKLI O AYNIO [ /2026
ApEcty sletsmdeld dotojrafrgls komiral sdarek jaratieginis. — llir_..
MUSABAKA PUANLAMAS]
=
b E E E® E
5 Mesne Alma 20p. = Mesne Birakma 20p. & E"‘.E E
g Es e | &7 & =
= = | > [
=
20 20 20 | 20 | 20 20 20 | 20 | 180 240
(=
m
L L L L L L L L 2
ROBOT AGIRLIGI:

Toplam FUAN; alinan ODUL PUANLARI ile hesaplanacaktir.
TOPLAM PUAN: |

KRONOMETRE SURESI: | |

rargma ile ilgili Gzel bir durum clusmusss ssadiys Vezmiz.

HAKEMLER LAD SO AD ITA]
R MUSABAKA HAKEMLERI N
KOMTROL HAKEMI MAZA HAKEMI
1. HAKEM 2. HAKEM

Bu kart, tur bitiminds ENDUSTRIYEL ROBOTIK KOL Bas Hakemine teslim edilecektir.
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7.2. Ornek Senaryo

Robotl adli robotik Kol tiim gorevleri hatasiz bir sekilde 140 sn. siirede tamamlamistir. Sire

puani (300-140) /2=80, 6dll puani 160+240=400 ve toplam puani ise 480 olacaktir.

Robot2 adli diger bir robotik Kol ise 7 adet nesneyi almis, 1 tanesini alamamistir (Bu
durumda 7x20=140 &6diil puani alacaktir). Nesnelerden 3 tanesini dogru yerlere birakmigtir
(Bu durumda 3x30=90 6diil puani alacaktir). Nesnelerden 3 tanesini yanlis yere birakmistir
(Bu durumda 3x5=15 &6diil puani alacaktir). Nesnelerden 1 tanesini yolda distrmistir. (Bu
durumda puan alamayacaktir). Tim bu islemleri Toplam siire 120 sn.de gerceklestirmistir.

Suire puani (300-120) /2=90, 6dul puani 140+90+15=245 ve toplam puani ise 335 olacaktir.

Robot N.A N.B. | Yarisma Toplam
Nesne Alma 20 P. Nesne Birakma 30 p. o,
Adi Puan Puan Siiresi Puan
30 30 30 30 30 30 30 30 SURE
20 ( 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 160 240
5 5 5 5 5 5 5 5 PUAN
v v v v v v v v 240 140
Robot1 | vV | VvV | Vv | VvV | ¥V | YV | ¥V | ¥V 160 480
80
v v v X - 90 120
Robot2 v v v v v v v - 140 335
v v vlix |~ %

Tablo 1: Ornek Yarisma Puan Tablosu
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