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HIZLI CiZGi iZLEYEN KATEGORISi YARISMA KURALLARI

1. YARISMA HAKKINDA GENEL BiLGi

1.1. Amag

Hizli Cizgi izleyen Robot Kategorisi, robotik teknolojiler ve miihendislik yetkinliklerinin
gelistirilmesine yonelik dinamik ve 6gretici bir platform sunmaktadir. Bu kategoride robotlar,
siyah zemin Uzerine ¢izilmis beyaz bir hatti, beyaz zemin lizerinde ¢izilmis siyah bir hatti ya da
¢izgi olmayan bir yolu otonom bicimde takip ederek parkuru en kisa slirede ve en az hatayla
tamamlama hedefiyle yarisirlar. Yarismanin temel amaci, katiimcilarin sensér teknolojisi,
motor kontrolil, yol bulma algoritmalari ve otonom sistem tasarimi konularinda bilgi ve
becerilerini gelistirmelerine olanak saglamaktir. Boylece katilimcilar, hiz, dogruluk ve

kararlihgi bir arada kullanarak teknik yeterliliklerini sinama firsati bulurlar.

Hizli Cizgi izleyen Robotlarin teknolojik degeri, otonom araclardan endistriyel robotlara
kadar genis bir uygulama alanina uzanir. Bu robotlarda kullanilan yol bulma ve takip
algoritmalari, glinimiizde lojistikte otomatik tasima sistemlerinde ve fabrikalardaki otonom
Uretim hatlarinda siklikla kullanilmaktadir. Ayrica, bu teknolojiler akilli ulasim sistemlerinin
gelistirilmesinde de kilit bir role sahiptir. Yarismaya katilan 6grenciler, bu sistemlerin temel
prensiplerini uygulamali bicimde 6grenerek hem teorik bilgilerini pekistirir hem de gergek

diinyadaki mihendislik problemlerine ¢6ziim tGretme becerilerini gelistirirler.

Sonug olarak, Hizli Cizgi izleyen Robot Kategorisi yalnizca bir yarisma degil, ayni zamanda
gelecegin teknolojilerine hazirlik niteliginde bir egitim platformudur. Katimcilar bu siirecte
edindikleri bilgi ve beceriler sayesinde sadece yarisma performanslarini degil, ayni zamanda
robotik, yapay zekd ve otonom sistemler alanlarindaki gelismelere katki saglayacak
donanimlarini da gliglendirirler. Boylece 6grenciler, hem kisisel ve mesleki gelisimlerine yon

verir hem de teknolojinin gelecegine katki sunan yenilikgi bireyler haline gelirler.

1.2. Tema

Bu kategori, 6zellikle sensér entegrasyonu ve kontrol algoritmalari agisindan zengin bir
O0grenme ortami sunmaktadir. Robotlarin ¢izgiyi dogru sekilde algilayabilmesi ve cizgisiz
alanda glvenilir bicimde hareket edebilmesi i¢cin kizilétesi (IR) veya optik sensorlerden

yararlanilir. Bu sensorlerden elde edilen veriler, mikrodenetleyici lzerinde gergek zamanli
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olarak islenerek motor siricl devrelerine aktarilir; boylece robotun yoni, hizi ve ivmesi
hassas bicimde kontrol edilir. Bu siiregte kullanilan PID kontrol algoritmalari gibi gelismis geri
besleme mekanizmalari, yarismacilara kararli, dengeli ve tekrarlanabilir hareket kontroli
saglama deneyimi kazandirir. Bununla birlikte sensor yerlesimi, 6rnekleme frekansi, glrilti
filtreleme ve esik degerlerinin belirlenmesi gibi parametreler, robotun performansini
dogrudan etkileyen kritik miihendislik kararlari haline gelir. Ayrica bu kategoride basari,
yalnizca en yiksek hiza ulasmakla degil; hiz ve dogruluk arasinda optimum dengeyi
kurabilmekle mimkiin oldugundan, yarismacilar algoritmik optimizasyon, sistem kararhligi ve

hata toleransi konularinda da ileri diizeyde uygulamali deneyim edinirler.

1.3. Katilimci Sartlari ve Takim Yapisi

Bu kategoriye yalnizca lise ve Universite dizeyinde 06grenim goéren Ogrenciler basvuru
yapabilecektir. Katim, takim esasina dayali olup her takim en fazla iki (2) 6grenciden ve bir
(1) danismandan olusacaktir. Hizh Cizgi izleyen kategorisinde bir Egitim-Ogretim kurumundan
en fazla bes (5) takim katilabilecektir. Takim kadrosunda yer alan 6grencilerin aktif olarak
egitimlerine devam ediyor olmalari zorunludur. Yarismanin diizeninin ve givenliginin
saglanabilmesi amaciyla, yarisma alanina takim adina 6grencilerden yalnizca bir (1) kisinin
girisine izin verilecektir. Yarisma alanina giremeyen diger 6grenci ile takim danismani,

yarismayi tribln alanindan takip edebilecektir.

Yarisma alanina giris yapacak 6grenci, takimin tim teknik ve idari sorumlulugunu Ustlenmis
sayllacak olup yarisma siiresince organizasyon komitesi, hakemler ve gorevli personelin
talimatlarina uymakla ylkimltdur. Tribin alaninda bulunan danisman ve diger 6grenci,

yarisma sliresince yarisma alanina miidahalede bulunamaz.

Belirtilen kurallara aykiri hareket edildiginin tespiti halinde, organizasyon komitesi gerekli
gordigl durumlarda uyari veya diskalifiye dahil olmak Uzere her tirli yaptirimi uygulama

hakkini sakl tutar.

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

yaraticilhgini bir araya getirdigi bir yarismadir. Hizli Cizgi izleyen kategorisi, yarismaci
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takimlardan 6zel olarak hazirlanmis bir parkurda hareket kabiliyetine sahip, yarisma

gorevlerini basariyla yerine getirebilecek robot tasarlamalarini beklemektedir.

Ancak bu heyecan verici yarismada zirveye ulasmak, yalnizca robotun fiziksel gilicline veya
kodlama karmasikligina bagl degildir. Yarismanin gergek basarisi, robotun teknik yeterliligi
ile birlikte kural ve prosedirleri kapsayan kilavuzlari titizlikle okuma ve anlama becerisinde

saklidir.

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

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

Kilavuzlar, robotun boyutlari, agirlig, itici motor ve elektronik sistem limitleri gibi Hizli Cizgi
izleyen kategorisine dzel teknik kisitlamalari net bir sekilde belirler. Bu kurallara uymamak,

robotun ne kadar iyi ¢calisirsa ¢alissin, 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.

18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Hizli Cizgi izleyen Kategorisine basvuracak tiim
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. Ayrica kilavuzu indirdikten sonra zaman
zaman https://robot.meb.gov.tr adresinden kural giincellemeleri ve duyurularin takibi ihmal

edilmemesi gereken bir husustur.
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2. ROBOTUN TEKNIK OZELLIKLERi VE KISITLAMALAR

2.1. Ol¢ii ve Agirhik Kisitlamalari

Yarismaci Robotlar bu kategoride yarisabilmeleri icin Sekil 1 ‘de i¢ 6lglleri verilen test kutusu
(250 mm X 250mm X 60 mm) icine sigabilmelidir. (Kablolamaya bagh yikseklikler dikkate

alinmayacaktir.)

Robot Agirligi dikkate alinmayacaktir. Agirlik olarak pistin genel yapisina zarar verebilecek

robotlar yarismaya kabul edilmeyecektir.

Sekil 1. Hizli Cizgi izleyen boyut él¢ciim kutusu

2.2. Kullanilabilecek Malzeme ve Bilesenler

Hizli ¢izgi izleyen robotlar; hafif, dayanikli ve glivenli malzemelerden uretilmis bir gévdeye
sahip olmalidir. Robotun hareketi dogru akim (DC) motorlari ve tekerlek sistemi ile
saglanacaktir. Cizgi algilama amaciyla kizilétesi (IR) sensorler veya benzeri optik algilayicilarin
kullanilmasi mimkindtr. Robotlar, mikrodenetleyici kartlar araciligiyla kontrol edilecek olup
tamamen otonom sekilde ¢alisacaktir. Enerji ihtiyaci pil veya batarya ile karsilanacak, harici
glc kaynagl ya da kablolu besleme kullaniimayacaktir. Yarisma siiresince Bluetooth, Wi-Fi
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veya benzeri kablosuz haberlesme donanimlarinin aktif olarak kullaniimasi yasaktir. Parkura
zarar verebilecek nitelikte mekanik veya elektronik diizeneklerin kullanimi ile giivenlik riski

olusturabilecek uygulamalara izin verilmez.

2.3. Yazilim ve Kontrol Gereklilikleri

Robotlar kablosuz ve otonom olmak zorundadir. Robot lzerinde Wi-Fi, Bluetooth ve RF
modiilleri bulunamaz

2.4. Robotun Ayrintil Tarifi

Hizli cizgi izleyen Robot; Zemin renginden farkh bir renkteki cizgiyi izleyen sensor takimi,
Hareket saglayan ve savrulmaya engelleyen DC motor kombinasyonu ve ¢izgisiz zeminde

hareket edebilmesini saglayacak sensor takimindan olusan bir robot olarak tarif edilir.

3. YARISMA ALANI VE GOREVLER

3.1. Yarisma Alaninin/Pistinin Sekli ve Olgiileri

Sekil 2. Hizli Cizgi izleyen pist izometrik gériiniim

| HIzL CizGi iZLEYEN:
KATEGORI KILAVUZU

W | 2026 - «



- - -
MESLEKI VE TEKNIK EGITIM 'l' UB I 'I' A C X T I K
7+/ GENEL MUDURLUGU A\ A

Sekil 3. Hizli Cizgi izleyen pist Ust gériiniim

.\._.\--"r.__,.

Sekil 4. Hizli Cizgi izleyen pist alt MDF Sunta Yerlesimi (6l¢iiler mm olarak verilmistir)
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Sekil 5. Hizli Cizgi Izleyen pist él¢iileri (6l¢iiler mm olarak verilmistir)

3.2. Gorev Obje ve Bilesenlerinin Tanimi

200

—"-\ 195

w 390

Sekil 6. 600 mm yarigapinda viraj
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Sekil 7. 400 mm yaricapinda viraj

>

Sekil 8. Hizli Cizgi izleyen pist cizgisiz kisim (Giris-Cikis)

HIZG.OO
17925

358.50

358,50

18.00
18,00

17925

3000.00

358,50

1 T i
Hzo.oo Hzo.oo

18.00
18.00
17925

HLJOG
. 17925
358,50

3000,00

Sekil 9. Hizli Cizgi Izleyen pist ¢izgisiz kisim él¢iileri (élciiler mm olarak verilmistir)
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3.3. Objelerin Yerlesim Prosediirii ve Toleransi

e Pist; siyah zemin (zerinde beyaz cizgi, cizgisiz siyah zemin ve beyaz zemin seklinde
olusmaktadir.

e Yarisma pisti ;15 adet 1830 mm X 3660 mm’lik MDF suntalamdan asagida belirtilen
sekilde dizilerek olusturulan 9150 mm X 10980 mm’lik bir alan Uzerine
yerlestirilmistir.

e Kullanilan yarisma pisti 1560 mm genisliginde 5 mm kalinliginda siyah mat dekota
malzemeden yapilmistir. Yolu olusturan parcalarin ek yerleri siyah mat folyo ile
kapatilmistir. Baslangic bollimindeki dekota ile suntalam arasinda bos alan
bulunmamaktadir. Burasi disinda tim pistte dekota ile suntalam arasinda 200 mm
bos alan bulunmaktadir.

e Beyaz cizgiler 2022 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilacaktir. Bir robot igin kat
edilecek toplam mesafe (¢izgili-cizgisiz) yaklasik 47,12 metredir.

e Her bir cizgi izleyen robotun kullanabilecegi 390 mm genislikte dort kulvar
bulunmaktadir.

e Yarisma pistinde Baslangic ve Bitis cizgileri bulunmaktadir.

e Baslangic cizgisi, pistin baslangicindan 400 mm ileridedir. Bu cizginin bitiminde 200
mm ylksekliginde beyaz renkte otomatik kapi bulunmaktadir.

e Otomatik kapinin acilir mekanizmasi yerden 10 mm yuksekliktedir.

e Bitis ¢izgisi robotlari algilayacak sensor grubunun tam altinda olacak sekilde
reflektodrll banttan yapilacaktir.

e (Cizgi izleyen robotlarin sirelerini 6lgecek sensér grubunun, her bir parkurdaki robot
icin yarisma pistinden 200 mm yukarida olacak sekilde montaji yapilmistir.

e Sensor grubu altindaki reflektérden sonra 1000 mm uzunlugunda, 5 mm kaliginda
beyaz dekotadan yapilmis olan durma alani bulunmaktadir.

e Yol gizgileri GUzerinde 600 mm yarigapli 2 adet, 400 mm yarigaph 8 adet olmak Uzere
toplam 10 adet viraj bulunmaktadir.

e Pistin bitis kismina dogru 3000 mm uzunlugunda 100 mm vyuksekliginde 18 mm

kalinhiginda mat beyaz MDF suntalam ile ayrilmis gizgisiz bir kissm bulunmaktadir.
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e Pist Olgllerinde, yapim asamasinda genel yapiyi bozmayacak sekilde degisiklikler

yapilabilir.

3.4. Gorevlerin Tanimi ve Uygulama Sartlari

e Yarismanin baslamasi icin gruptaki yarismacilar robotlarini ¢alisir vaziyette baslangig
gizgisinin 6nlne kendilerine ait parkura yerlestireceklerdir.

e Yarismacilar robotlarini, hakem isareti ile 20 saniye igerisinde otomatik kapi éniine
yerlestirmek zorundadir.

e Robotlarin, hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladig sirada
baslangi¢c yapmasi ve kendi parkurunda yarismayl tamamlamasi beklenir.

e Yarismaya baslayan robotlarin 60 saniye icinde pisti tamamlamasi gerekir. 60 sn.
Uzerinde parkur tamamlanmis olsa dahi, st tura gecme kriteri saglanmis olmaz.

e On eleme yarismalari esnasinda bir robot kendi kulvarindan gikar ve diger robot veya
robotlara carpar, pist disina atarsa, kendi pistinde giden robot veya robotlar tekrar
yaristirihr.  Eleme ve final yarismalarinda carpisma olmasi durumunda hakemlerin
karari gecerli olacaktir. Eger carpilan robot veya robotlar pist disina ¢ikmazsa
yarismaya devam ederler.

e Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

e Yola kalici bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez.

e Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. Sivi veya yanici
enerji kaynaklari kullanilamaz.

e Yarnismacilar, ilk yarismadan sonra robotlar Uzerinde lastik teker veya batarya
degisikligi yapabilirler. Robot tizerinde baska bir degisiklik yapamazlar.

e Elektronik devre elemanlarin degistiriimesi gerektiginde ayni tip elemanlar, ayni
yerde olacak sekilde degistirilebilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki isikh kayan yazi, fotograf makinesi, kamera ve

aydinlatmalardan dolayi yapilan itirazlar gegersiz sayilacaktir.
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4. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI

4.1. Basvuru ve Rapor Siireci

Yarisma bagvurular, Uygulama Kilavuzu’'nda belirtilen usul ve esaslar dogrultusunda
gerceklestirilmektedir. Yarismalara, kilavuzda yer alan teknik ve idari sartlari saglayan ve bu

durumu sistem lzerinde raporlayan takimlarin robotlari katihm hakkina sahip olur.

4.1.1.Robot Uretim/Tasarim Raporu

Uluslararasi MEB Robot Yarismasi Hizli Cizgi izleyen kategorisinde yarismaci olarak her egitim
kurumundan en fazla 5 takim c¢agrilacaktir. Yarismacilarin belirlenmesinde “Robot
Uretim/Tasarim Raporu” alt basliklarini olusturan “Robot yapiminda kullanilan malzemeler”,
“Robot yapim siireci”, “Robot programlamasinda kullanilan dil”, “Robot yapimi i¢in kullanilan
biitce” gibi teknik bilgilerin yaninda Hizli Cizgi izleyen robotlarinin hareket kabiliyetini
gosteren video ve robotun yapim asamalarini gésteren farkli acilardan ¢ekilmis fotograflar
belirleyici olacaktir. 18. Uluslararasi MEB Robot Yarismasi genel Uygulama Kilavuzu'nda
belirtilen sekilde “Robot Uretim/Tasarim Raporlari” Uretim Raporu ekleme sayfasina

ylklenecek ve degerlendirilecektir.

4.1.2.Hizh Cizgi izleyen Robot Hareket Videosu
Yarismacilarin  belirlenmesinde, basvuran takimlar video ve resimler eklerken
Uretim/Tasarim Raporu Kilavuzu’ndaki kriterleri dikkate almalidir. URL olarak istenen

robotlarinin hareket kabiliyetini gosteren video en az 10 saniye en fazla 30 saniye olmaldir.

4.2. Yarisma Asamalari

4.2.1.0n eleme

Robotlar 4’erli gruplar halinde yarisirlar. Gruplar ve parkur bilgisi, bilgisayar kurasi ile
belirlenir. Kura sonucu hangi robotun, hangi parkurda yarisacagi belli olur. (1. parkur, 2.
parkur, 3. parkur, 4. parkur seklinde). Yarisma otomatik kapinin agilmasi ile baslar ve
robotlarin bitis ¢izgisini gecmeleri ile biter. Siralama yarismalari sonucunda tim robotlar
yarismada aldiklari  surelere  gore siralanirlar ve en iyi siireye sahip 64 robot eleme

yarismalarina katilmaya hak kazanir.
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4.2.2.Eleme Turlan

On eleme yarismalarindan gelen 64 robot siire siralamasina gore (1.-16.), (17.-32.), (33.-48.)
ve (49.-64.) olarak 4 torbaya ayrilir. Her bir torbadan bir robot ile 4’erli yarisma gruplari
olusturulur. Gruplar ve parkur bilgisi, bilgisayar kurasi ile belirlenir. Her gruptan birinci olan

16 robot Ust tura ¢ikar. Sireye bakilmaz

4.2.3.Final Turu
Ust tura cikmayl hak eden 16 robot arasinda, bilgisayar kurasi ile yapilan gruplama
isleminden sonra 4 yarisma daha yapilir. Bu yarismalarda birinci olan 4 robot final yarisinda

yarisir. Final yarismasi sonucunda derece yapan robotlar belirlenir.

4.3. Puanlama Sistemi ve Degerlendirme
Yarismalarda pisti tamamlamak esastir. On eleme yarismasinda robotlarin siireleri kayit
altina alinir. Yarismacilar strelerine gore siralanirlar. En iyi stireye sahip olan 64 robot eleme

turuna gecmeye hak kazanir.
Eleme turu yarismalarinda 1. bitirmek esastir, slireye bakiimaz.

4.4. Yaris Suiresi ve Mola Kullanimi

e Yarismanin baslamasi i¢in gruptaki yarismacilar, robotlarini ¢alisir vaziyette baslangic
gizgisinin gerisine, 20 saniye icerisinde kendilerine ait parkura yerlestirmek
zorundadir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi agilmasiyla, yarisa baslayan robotlarin 60
saniye i¢inde pisti tamamlamasi beklenir. 60 sn. lzerinde parkur tamamlanmis olsa
dahi, st tura gegme kriteri saglanmis olmaz.

e Siralama yarismalari esnasinda bir robot kendi kulvarindan gikar ve diger robot veya
robotlara carpar, pist disina atarsa, kendi pistinde giden robot veya robotlar tekrar
yanistirihr.  Eleme yarismalarinda ¢arpisma olusmasi durumunda hakemlerin karari
gecerli olacaktir. Eger carpilan robot veya robotlar pist disina ¢ikmazsa yarismaya
devam ederler.

e Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.
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5. ETiK VE DIGER KURALLAR

5.1. Diskalifiye ve Ceza Durumlari

Hizli Cizgi izleyen Robot 6l¢ii standartlarina uymayan robotlar diskalifiye edilir.

e Kulvarini terk edip disari ¢cikan robot diskalifiye edilir. Devam hakki verilmez.

e Hakem isaretinden sonra 20 saniye icerisinde otomatik kapi oniline robotunu
calisacak sekilde yerlestiremeyen takimin robotu diskalifiye edilir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisma basladigl sirada baslangic
yapamayan veya yanlis parkura gecen robotlar diskalifiye edilir.

e Hakem isaretinden sonra otomatik kapi acilarak yarisa baslayan robot 60 saniye
icinde pisti tamamlayamadigi takdirde diskalifiye edilir.

e Yanlis parkurda yarismayi tamamlayan robot veya robotlar diskalifiye edilir.

e Piste ve otomatik kapiya carpan/zarar veren robotlar diskalifiye edilir.

5.2. itiraz Prosediirii

Yarisma sirecine iliskin yapilacak itirazlar, yalnizca bu prosedirde belirtilen usul ve esaslar
dogrultusunda degerlendirmeye alinir. itirazlar, takim danismani tarafindan, ilgili yarisma
etabinin tamamlanmasini veya sonuglarin ilanini takiben organizasyon komitesi tarafindan
belirlenen sire icerisinde yapilmahdir. Belirtilen siire disinda veya yetkisiz kisiler tarafindan

yapilan basvurular gecersiz sayilir. itirazlar www.robot.meb.gov.tr web adresinden ilgili bashk

altindan yapilmasi, itirazin konusu ve gerekcesinin acik ve anlasilir sekilde belirtilmesi esastir.

Organizasyon komitesi, gerekli gordigli durumlarda jiri, hakem veya teknik gorevli
gorlslerine basvurarak inceleme yapar ve alinan karar ilgili tarafa bildirilir. Organizasyon
komitesi tarafindan verilen kararlar kesin olup bu kararlara karsi yeniden itirazda
bulunulamaz. Yarismaya katilan tim takimlar, basvuru yaparak bu itiraz prosedirini

pesinen kabul etmis sayilir.

5.3. Yarismacilar igin Uyarilar ve Etik Kurallar

Yarigmada kullanilacak robotlarin, teknik kontrol agsamasinda sartname hiikiimlerine uygun
olmasi zorunludur. Robot lizerinde yarisma sirasinda kopma, dagilma veya glivenlik riski
olusturabilecek mekanik ve elektronik aksam bulundurulamaz. Parkura, diger robotlara veya

yarisma ekipmanlarina zarar verebilecek yapi ve diizeneklerin kullanilmasi yasaktir.
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Katihmcilarin, yarisma siresince yapilacak ¢agri ve bilgilendirme SMS’lerini dikkatle takip
etmeleri 6nem arz etmektedir. SMS ile yapilan duyurular gegerli bildirim olarak kabul
edilecek olup, bu bildirimlerin takip edilmemesinden kaynaklanabilecek aksakliklarda
sorumluluk yarismaci takima aittir. SMS ile ilgili (SMS gonderilen telefonlar, SMS gidis zamani
gibi) her tarli bilgi, yarisma yonetim sisteminde saklanmaktadir. Sisteme kayit yaptiginiz tim

takima ait telefon numaralarinin dogrulundan emin olunuz.

Yarismacilar, yarisma siresince diristlik, esitlik ve sportmenlik ilkelerine uygun hareket
etmekle yikimlidir. Yarisma alaninda ve organizasyon sirecinin tamaminda jiri, hakem,
gorevli personel ve diger yarismacilara karsi saygili bir tutum sergilenmesi esastir. Hile, kural
disi midahale, izinsiz yardim alma veya yarisma sonucunu etkilemeye yonelik her tirla

davranis etik ihlal olarak degerlendirilir.

Yarisma alaninda verilen talimatlara uyulmamasi, yarisma dizenini bozacak davranislarda
bulunulmasi veya etik disi tutum sergilenmesi halinde organizasyon komitesi tarafindan uyari
veya diskalifiye dahil olmak tzere gerekli yaptirimlar uygulanabilir. Yarismacilar, yarismaya

katihm saglayarak bu uyari ve etik kurallari pesinen kabul etmis sayilir.

5.4. Giivenlik Onlemleri
e Yarismalar sirasinda kayit masasinda verilen kare kod, robot gbvdesine
yapistirilmalidir. Sékilip takilabilen malzemelerin Gzerine yapistiriimamalidir.
e Robotlarin enerji kaynaklari, kisa devre ve asiri isinmaya karsi glivenlik testlerinden
gecirilmis olmalidir.
e Yarisma alaninda saglanan priz ve uzatma kablolari dikkatlice kullaniimal, kablo
diizenine 6zen gosterilerek herhangi bir tehlike olusturulmasi engellenmelidir.
5.5. Yarisma Organizasyon Komitesinin Yetkileri
Yarisma Organizasyon Komitesi; yarismanin planlanmasi, yuritilmesi ve sonuglandirilmasina
iliskin her tlrll teknik, idari ve organizasyonel diizenlemeyi yapmaya, yarisma programinda
gerekli gordigu degisiklikleri gerceklestirmeye, yarisma alani ve parkurla ilgili diizenlemeler
yapmaya vyetkilidir. Komite, yarisma sartnamesinin uygulanmasini saglamak, teknik
kontrolleri gergeklestirmek, hakem gorevlendirmelerini yapmak, kural ihlallerine iliskin karar

almak ve gerekli gordiigli durumlarda diskalifiye de dahil olmak lizere yaptirim uygulama
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hakkina sahiptir. Organizasyon Komitesi tarafindan alinan tim kararlar baglayici ve kesin

olup, yarismaya katilan tiim ekipler bu yetkileri pesinen kabul etmis sayilir.

6. ILETISIM
6.1. Soru Sorma ve Duyuru Takip Kanali
Yarismaya iliskin soru, gorls ve talepler ile organizasyon tarafindan yapilacak duyurular,

www.robot.meb.gov.tr adresinden vyuritilecektir. Katilimcilar, yarisma slreci boyunca

yapilacak tim bilgilendirme ve duyurulari bu adres lzerinden diizenli olarak takip etmekle
ylikiumladir. Belirlenen kanallar disinda yapilan basvurular, sorular veya duyurular gecerli
kabul edilmeyecek olup, duyurularin takip edilmemesinden kaynaklanabilecek aksakliklardan
Organizasyon Komitesi sorumlu tutulamaz. Yarismaya katilim saglayan tim ekipler, bu

iletisim ve duyuru dlizenini pesinen kabul etmis sayilir.

6.2. Yarisma Koordinatorliigii Bilgileri
Yarismanin “Organizasyon Kurulu”, “YurGtme Kurulu” ve “Teknik Danisman” bilgileri

www.robot.meb.gov.tr adresinde ORGANIZASYON bashigi altinda yer almaktadir.
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7. EKLER
7.1. Misabaka Karti

18. ULUSLARARASI MEB ROBOT YARISMASI
HIZLI CiZGI IZLEYEN ROBOT KATEGORIS MUSABAKA KARTI

TARIH SAAT: MUSABAKA MO
/052026
/ «MacKodu»
SIRALAMA
YARISMA
: ROBOT = 3 5 |3
2 i - = | 3| sime
2| no ADI “| =8 @ |3 =
1 ABIRIMCIY BRISMACE:| & 0 R 0| R
2 alKINCIY BRISMACIS | & 0 R 0| R
3 allCUMCUYARISMACE:| G 0 R 0| R
4 «DORDUNCUY ARISMACI:| & 0 R 0| R

Gelen Robatlar kgin & Kutusunu Isaretieyiniz
Fotofral ile Egegen Bobat Ipin O, S5lesmeyen Igin R |saretieyiniz
Soywhu Lygun Robok |pin 0, Uygun Olmayan in R |lsaretleyiniz

Fangms i Dgdi Saal bir durus slugmoged sgajva yaonie,

HAKEMLER Iy STV I
EONTROL MUSABAKA HAKEMLERI
MAASH HAKEMI
HAKEMI 1. HAKEM 2. HAKEM

Bu kart, tur bitiminde Mizh Cizgi lzleyen Bag Hakemine teslim edilecakeir,
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7.2. Ornek Senaryo

Birinci senaryo: On eleme 15. turunda yarisan tiim robotlar pisti basariyla tamamlamistir.
Robotlarin elde ettikleri sireler sirasiyla 10,25 sn., 11,32 sn., 14,85 sn. ve 15,99 sn. olarak
kayit altina alinmistir. On eleme turlari sonunda yapilan siire siralamasinda 64. sirada yer
alan robotun siresinin 21,12 sn. oldugu belirlenmistir. Bu dogrultuda, 15. 6n eleme turunda

yarisan tim robotlar bir st tura ylikselmeye hak kazanmistir.

ikinci senaryo: On eleme 19.turunda 1.kulvarda ve 4.kulvarda yarisan robotlar pisti
tamamlamislardir. Robotlarin siireleri sirasiyla; 29.25 sn. ve 35.42 sn. olarak kayit altina
alinmistir. On eleme turlari sonunda yapilan siire siralamasinda 64.olan robotun siiresi 28.12
sn. olarak belirlenmistir. Dolayisiyla, 19. 6n eleme turunda vyarisan ve pisti basariyla
tamamlayan robotlar, elde ettikleri sireler itibariyla ilk 64 robot arasina girememis; bu

nedenle bir Gst tura ylikselme hakki elde edemeyerek elenmislerdir.
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7.3. Ornek Rapor
F i

Robot Uretim Raporu *

Robot Yapimimda Kullamlan Malzemeler

Arduino nanc{Kendi tasarnm kartimiz);2adet pololu bdmuv motor sdrici;
2 adet dc motor; Cizgi Sensdr qtr 84 cizgi sensori, Pla sase kablo ve diger
montaj ekipmani.

Robot Yapim Shreci (En fazla 150 kelime)

Robot tasanmi icin malzemeler secildikten sonra solid ve proteus
programlarindan cizimler yapildl. Robot sasesi 3d yaziodan dékaldi.
montaj izlemi bittikten sonra robot kodlama asamasinda Arduino ide
ile programlama yapildi.

Programlama Dili Yaklagsik Bitge Miktan
Arduino Tamlesik gelistirme artam 15000, 00
Wideo Linki

https://youtu. bef*=*=*=*=*

Robot Gorseller

Kapat
k 4
Not: Ornek olarak Adil Karaaga¢c Mesleki ve Teknik Anadolu Lisesi Hizli ¢izgi izleyen

Robotunun Uretim Raporu kullaniimistir.
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