LABIRENTTEN CIKAN ROBOT KATEGORISIi YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI

Labirent ¢bzen robotlar, robot teknolojilerinde ¢ok ¢esitli becerilerin gelistirilmesi ve test
edilmesi icin ideal bir platform sunar. Bu robotlar, 6zellikle sensor teknolojisi, motor
kontrold, yol bulma algoritmalari, haritalama ve otonom karar verme gibi alanlarda teknik
ilerlemeleri mumkun kilar. Cevresel algilama igin ultrasonik sensorler, kizildtesi sensorler
ve LIDAR gibi cihazlar kullanilarak, robotun gevresindeki engelleri ve yollarn algilamasi
saglanir. Motor surucl devreleri ve ¢esitlimotorlar ise, PID kontrol algoritmalariyla birlikte
robotun hareketlerini hassas ve kararli bir sekilde duzenler. Yol bulma sUrecinde, ¢esitli
algoritmalar ile robotun en kisa veya en uygun rotayi belirlemesini saglar. Daha gelismis
modeller, SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) teknolojisiyle labirentin
haritasini ¢ikarabilir ve gercek zamanli olarak konumunu belirleyebilir. Ayrica, bu robotlar
mikrodenetleyiciler veya gomull sistemler sayesinde cevreden topladiklari verileri hizlica
isleyerek otonom kararlar alabilir. Labirent robotlari, sensor entegrasyonu, yapay zeka ve
otonom sistemler gibi alanlarda bilgi birikimini artirarak, otonom araglardan endustriyel
robotlara kadar genis bir uygulama alanina katki saglar. Bu nedenle hem egitim hem de
arastirma igin kritik bir aracgtir. Robot Yarigmasi Labirent kategorisinde amag, belirlenen
baslangi¢c noktasindan baslatilan uygun boyutlardaki otonom labirent ¢ézen robotun,
bitis noktasina en kisa slirede ve en az sUre cezasi alarak ulasip labirenti tamamlamasidir.

2. ROBOT OZELLIKLERI
2.1. Olgui ve Agirlik Kisitlamalari

Robotun Maksimum Boyutlari ve Agirligi: Robotun eni, boyu ve ylksekliginde kismen bir
kisitlama yoktur. Her yarismaci, robot tasarimini yarisma pistinin 6zelliklerine uygun
sekilde yapmalidir.

2.2. Kullanilabilecek Malzemeler

Elektronik ve Mekanik Bilesenler: Labirent ¢6zen robotlar, cevresel algilama igin
ultrasonik sensorler, kizildotesi sensorler ve LIDAR gibi cihazlar kullanabilir. Ayrica motor
surucu devreleri ve ¢cesitli motorlar kullanilabilir. Robotlarin zemini ve duvarlari algilamasi
icin kullanacaklari sensdérlerde kisitlama yoktur.

Yasaklanan Malzemeler ve Teknolojiler: Robot otonom olarak c¢alisacaktir. Robota
kablosuz uzaktan erisim veya kablolu kontrol saglanmayacaktir. Yaziimsal ya da
donanimsal olarak uzaktan erisim saglayacak sistemler (Bluetooth, Wi-Fi vb.) yasaktir.
Yazilimsal ve/veya donanimsal olarak iptal edilmis olsa dahi herhangi bir yolla robota
uzaktan erisimi saglayacak dahili veya harici donanimlar (robota kablosuz program
yuklenmesini saglayacak donanimlar dahil) robot Uzerinde bulunamaz. Yarismanin
herhangi bir aninda ya da dereceye girenler belirlendikten sonra bu maddedeki kurala
uymayan robot tespit edildiginde, dereceye girmis olsa dahi yarismadan diskalifiye



edilecek, durum diger yaptirnmlarin degerlendirilmesi icin Organizasyon Yurutme
Kurulu’na bildirilecektir. Robotlarin lUzerinde baslatma butonu haric baska bir buton,
anahtar, dipswitch ve niteligi burada belirtiimemis olsa dahi ayar yapmaya sebep
olabilecek durum degistirici eklenti bulunamaz.

2.3. Otonom Calisma Gereklilikleri

Teknik ve Yazilimsal Sartlar: Robotlar tamamen otonom olarak calismalidir. Bu kapsamda
mikrodenetleyiciler veya gomulu sistemler kullanarak topladiklari verileri islemeli ve
otonom kararlar almalidir.

Sensor ve Algoritma Kullanimi: Robotlarin  zemini ve duvarlarl algilamasi igin
kullanacaklari sensorlerde kisitlama yoktur. Cevresel algilama igin robotlarda cesitli
sensorler (ultrasonik, kizilotesi, LIDAR) kullanilabilir. Yol bulma surecinde PID kontrol
algoritmalan ve daha gelismis modellerde SLAM (Simultaneous Localization and
Mapping) teknolojisi kullanilabilir.

3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRITERLERI
3.1. Yarisma Asamalari

Yarisma iki turdan olusur. Her turda yarisma sirasi kurayla belirlenir. 1. turda kayit yaptiran
robotlar yanistiriir. 1. turda yarismalarin tamamlanmasinin ardindan pist dizenlenerek
final turuna gecilir. 1. turda pisti tamamlama siresi ve ceza sUreleri hesaplanan katilim
sayisinin yarisi kadar sayidaki robot final turuna gecer. Final turunda pisti tamamlama
suresi ve ceza sureleri hesaplanan robotlardan en iyi slrelere sahip robotlar arasinda
siralama yapilarak sonuglar ilan edilir. Final turuna ¢ikacak robotlar belirlenen sayinin
altinda olmasi durumunda, baslangi¢ yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarin
suresine bakilarak final turuna c¢ikacak robot sayilari tamamlanir. Yarisma alaninda 1.
turda katilimci sayisina gore birbirinin ayni bir veya daha fazla labirent pisti bulunacak ve
yarisma Oncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir. Final turunda bir labirent pisti
bulunacak ve yarisma dncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir.

3.2. Degerlendirme ve Puanlama Sistemi
Puan hesaplama esaslari asagidaki gibidir.

* Pisti tamamlayan robotlarin toplam suresi, aldigl cezalarin suresi ve yarismanin bittigi
andaki kronometre slresinin toplamiyla bulunur. Suresi kiiguk olan robot Ust sirada yer
alir. Pisti tamamlayan robotlarin sure esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir
olandan daha Ust siraya yerlesecektir.

e Baslangic yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarda, yarisma sonunda
bulunulan hlcrenin satir numarasina bakilir. Toplam sure “200+(Toplam satir-satir
numarasi)x10+siure cezasi formull ile bulunur. Stresi klicuk olan robot siralamada Ust



sirada yer alir. Pisti tamamlayamayan robotlarin sure esitligi durumunda en hafif robot
siralamada agir olandan daha Ust siraya yerlesecektir.

eBaslangic yapamayan robotlar Ust tura gegemez.

e Kayit yaptirip yarismaya katilmayan robotlar Ust tura gecemez ve diskalifiye olmus
sayilir.

e Yarismanin igleyisini bozan, guvenlik 6nlemlerine zarar veren robotlar diskalifiye olmus
sayilir.

¢ Robotlar bitis noktasindaki beyaz alani algilayip duracaklardir. Yarisma, bitis alanindaki
bitis cizgisi ile biter. Robot, bitis hlcresini 5 saniye boyunca terk etmemelidir. Bu slre
dolmadan robot pistten alinmaz. Robotu hakem onayi olmadan alan ya da 5 saniye iginde
bitis hucresini terk eden robota 10 saniye sire cezasi verilir.

¢ 1. tur ve final turundaki yarisma suresi hesaplama esaslari aynidir.
¢ Yarisma yukaridaki kurallara gore yapilir, siralama belirlenerek ilan edilir.
3.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri

e Labirent Kategorisi’ndeki robotlar siyah zemin ve beyaz duvarlardan olusan pisti
baslangi¢c noktasindan baslayarak en kisa stirede tamamlayacaklardir.

* Yarismacilara yarisma esnasinda mola, bakim veya tamir zamani verilmez.
e Pistlerdeki o6lculerde, yapim asamasinda genel yapiyl bozmayacak degisiklikler olabilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, kamera, aydinlatmalar, saha
icindeki hareketliliklerden olusan golgelendirme ve ses/seslendirmeden dolayi yapilan
itirazlar gecersiz sayilacaktir.

¢ 1. tura ait yarigma pisti boyutlart WEB sayfasindaki pistin aynisi olacaktir.
¢ 1. tur tamamlandiktan sonra pistte dizenleme ve/veya degisiklik yapilacak ve final turu
icin hazir hale getirilecektir.

e Yarisma zamana karsi yapilacak ve sure el kronometresi ve/veya pist Uzerindeki
sensorlere bagli kronometre ile tutulacaktir, yarisma basladiktan sonra sure kesinlikle
durdurulmayacaktir.

¢ Yarismanin toplam suresi 1. turda 300 saniyeyi, final turunda 200 saniyeyi gecemez. Bu
sureler yarigsmaya bagvuran robot sayisina gore yarisma dncesi degistirilebilir.

* Robot piste konulduktan sonra hareket etmezse yarismacinin istegi ve hakem onayiyla
ve/veya hakem istegi ile yarismaci tarafindan pistten alinir ve kontrol edilerek tekrar
baslangic noktasina konulur, robota 10 saniye slre cezasi verilir. MUdahale en fazla 20
saniye ig¢inde tamamlanir, itiraz kabul edilmez. Yarigmacilar baslangic yapamayan



robotlara en fazla 3 kez mudahale edebilirler. (Her mudahalede 10 saniye sure cezasi
alinir). Mudahalelere ragmen yarismaya baslayamayan robot elenir. Robot 2. hicreye
gecip sure basladiginda yarismaci robota mudahale edemez. Kronometrede meydana
gelebilecek bir olumsuzluktan dolayi robot 2. hlicreye gecger ve slre baslamazsa sure el
kronometresi ile tutulur, robotun 2. hicreye gecip gecmedigine karar vermek ve yarisma
suresini tayin etmek hakemin yetkisindedir.

4. YARISMA ALANI
¢ Labirentin ve duvarlarin él¢uleri WEB’ de belirtildigi gibidir.
¢ Zemin siyah mat ahsap, duvarlar beyaz parlak ahsap malzemedendir.

* Labirent matrisi 12x12 adet kareden olugsmaktadir ve her bir karenin boyutu 20 cm x 20
cm'dir.

¢ Belirtilen boyutlar icin hata payi %5'tir.
¢ Labirent, cikmaz sonlar, robotlarin giremeyecegi kapali hlicreler igerebilir.

e Yarismanin final asamasinda parkur duvarlarinda dlzenleme ve/veya degisiklik
yapilacaktir.

¢ Pist zemininde ve duvarlarinda boya, bant vs. ve bu gibi etkenlerden kaynaklanan
purtzler olabilir.

* Pist duvarlarinin i¢ ve dis kdseleri, birlesim yerleri kapatilmayacagindan iz veya ¢izgi
olabilir.



