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1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGi
Amag

Labirent ¢cozen robotlar, robot teknolojilerinde ¢ok cesitli becerilerin gelistirilmesi ve test
edilmesi icin ideal bir platform sunar. Bu robotlar, 6zellikle sensér teknolojisi, motor kontrold, yol
bulma algoritmalari, haritalama ve otonom karar verme gibi alanlarda teknik ilerlemeleri mimkiin
kilar.Cevresel algilama igin ultrasonik sensorler,kizildtesi sensorler ve LIDAR gibi cihazlar
kullanilarak,robotun ¢evresindeki engelleri ve yollari algilamasi saglanir. Motor siirlicti devreleri ve
cesitli motorlar ise, PID kontrol algoritmalariyla birlikte robotun hareketlerini hassas ve kararl bir
sekilde diizenler. Yol bulma siirecinde, gesitli algoritmalar ile robotun en kisa veya en uygun rotayi
belirlemesini saglar.
Daha gelismis modeller, SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) teknolojisiyle

labirentin haritasini ¢ikarabilir ve gergcek zamanli olarak konumunu belirleyebilir. Ayrica, bu
robotlar mikrodenetleyiciler veya gomuli sistemler sayesinde ¢evreden topladiklari verileri

hizlica isleyerek otonom kararlar alabilir. Labirent robotlari, sensoér entegrasyonu, yapay zeka ve
otonom sistemler gibi alanlarda bilgi birikimini artirarak, otonom araclardan enddstriyel robotlara
kadar genis bir uygulama alanina katki saglar. Bu nedenle, hem egitim hem de arastirma igin kritik

bir aractir. Labirent Ustasi kategorisinde amac, belirlenen baslangi¢c noktasindan baslatilan uygun
boyutlardaki otonom labirent ¢c6zen robotun, bitis noktasina en kisa slirede ve en az siire cezasi

alarak ulasip labirenti tamamlamasidir.

2. ROBOT OZELLIKLERI

2.1. Olgii ve Agirlik Kisitlamalari Robotun Maksimum Boyutlari ve Adirhidi: Robotun eni, boyu ve
yuksekliginde kismen bir kisitlama yoktur. Her yarismaci, robot tasarimini yarisma pistinin

ozelliklerine uygun sekilde yapmahdir.



2.2. Kullanilabilecek Malzemeler Elektronik ve Mekanik Bilesenler:

Labirent ¢6zen robotlar, gcevresel algilama igin ultrasonik
sensorler, kizilotesi sensorler ve LIDAR gibi cihazlar kullanabilir. Ayrica motor siriicl devreleri ve
cesitli motorlar kullanilabilir. Robotlarin zemini ve duvarlari algilamasi igin kullanacaklari

sensorlerde kisitlama yoktur.

Yasaklanan Malzemeler ve Teknolojiler: Robot otonom olarak ¢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 yiklenmesini saglayacak donanimlar dahil) robot (izerinde
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 yaptirimlarin degerlendirilmesi icin Organizasyon Yiritme

Kurulu’na bildirilecektir.

Robotlarin lizerinde baslatma butonu harig 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 ¢alismalidir. Bu kapsamda
mikrodenetleyiciler veya gomili sistemler kullanarak topladiklari verileri islemeli ve otonom

kararlar almalidir.

Sensor ve Algoritma Kullanimi: Robotlarin zemini ve duvarlari algilamasi igin kullanacaklar
sensorlerde kisitlama yoktur. Cevresel algilama icin robotlarda gesitli sensorler (ultrasonik,
kizilotesi, LIDAR) kullanilabilir. Yol bulma siirecinde PID kontrol algoritmalari ve daha gelismis
modellerde SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) teknolojisi kullanilabilir.

3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRIiTERLERI
3.1. Bagvuru Siireci

Yarisma basvurulari Uygulama kilavuzunda belirtilen slireg ve esaslara gore yapilmaktadir.

Yarismalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlari tasiyan robotlar katilabilecektir. Yarismaya
katilan takim en fazla 2 yarismaci ve 1 danisman olarak katilabilir.



3.2. Yarisma Asamalari ve Degerlendirme
3.2.1. Yarisma Asamalari

Yarigsma iki turdan olugur. Her turda yarisma sirasi kurayla belirlenir. 1. turda kayit yaptiran
robotlar yaristirilir. 1. turda yarismalarin tamamlanmasinin ardindan pist diizenlenerek final
turuna gecilir. 1. turda pisti tamamlama siresi ve ceza sireleri hesaplanan ilk 60 robot final
turuna gecer. Final turunda pisti tamamlama stiresi ve ceza sireleri hesaplanan robotlardan en
iyi slirelere sahip robotlar arasinda siralama yapilarak sonuglar ilan edilir. Final turuna gikacak
robotlar belirlenen sayinin altinda olmasi durumunda, baslangi¢ yapabilen fakat pisti

tamamlayamayan robotlarin sliresine 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 6ncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir. Final turunda bir labirent

pisti bulunacak ve yarisma oncesi yarismacilara deneme yaptirilmayacaktir. Robotlar sirayla yarisir.

Robotlarin hangi sirada yarisacagi kura ile belirlenir ve duyurulur.

Yarigmacinin sirasi ne olursa olsun hangi giin ka¢ adet robotun yaristirilacagi SMS, mobil
uygulama, web sitesi, kiosk, bilgilendirme ekranlari gibi araglarla yapilan duyurularla
yarismacilara bildirilir. Bu anons yapilana kadar kura siralamasi kacinci olursa olsun yarismacilarin
salonu terk etmemesi gerekir. Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar yaristirilmayacaktir.

Anonslari ve duyurulari takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.

3.2.2. Degerlendirme ve Puanlama Sistemi

Puan hesaplama esaslari asagidaki gibidir.

e Pisti tamamlayan robotlarin toplam siiresi, aldigi cezalarin siresi ve yarismanin bittigi
andaki kronometre siresinin toplamiyla bulunur. Siresi kiiclik olan robot Ust sirada yer alir.
Pisti tamamlayan robotlarin sire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir olandan

daha Ust siraya yerlesecektir.

» Baslangic yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarda, yarisma sonunda bulunulan

hlicrenin satir numarasina bakilir. Toplam sire “200+(16-satir numarasi)x10+siire cezasi”



formdlld ile bulunur. Siresi kilglik olan robot siralamada Ust sirada yer alir. Pisti
tamamlayamayan robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir olandan

daha Ust siraya yerlesecektir.

 Baslangi¢c yapamayan robotlar 400 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura gecemez.

« Kayit yaptirip yarismaya katilmayan robotlar 500 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura

gecemez.
e Yarismanin isleyisini bozan, glivenlik 6nlemlerine zarar veren robotlar 1000 saniye ile

siralamada yer alir.

» Robotlar bitis noktasindaki beyaz alani algilayip duracaklardir. Yarisma, bitis alanindaki
sensor robotu algiladiginda biter. Robot, bitis hiicresini 5 saniye boyunca terk etmemelidir.
Bu suire dolmadan robot pistten alinmaz. Robotu hakem onayi olmadan alan ya da 5 saniye

icinde bitis hiicresini terk eden robota 10 saniye siire cezasi verilir.

e 1. tur ve final turundaki yarisma stiresi hesaplama esaslari aynidir.

e Yarisma yukaridaki kurallara gore yapilir, siralama belirlenerek ilan edilir.
3.3. Gorevlerin Tanimlari ve Basari Kriterleri

e Labirent Ustasi Kategorisi’'ndeki robotlar siyah zemin ve beyaz duvarlardan olusan pisti

baslangi¢ noktasindan baslayarak en kisa sirede tamamlayacaklardir.
e Yarismacilara yarisma esnasinda mola, bakim veya tamir zamani verilmez.
e Pistlerdeki olcililerde, yapim asamasinda genel yapiyl bozmayacak degisiklikler olabilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki isikli kayan yazi, kamera, aydinlatmalar, saha icindeki
hareketliliklerden olusan golgelendirme ve ses/seslendirmeden dolayi yapilan itirazlar

gecersiz sayilacaktir.

e 1. tura ait yarisma pisti Sekil 3’teki pistin aynisi olacaktir.

e 1. tur tamamlandiktan sonra pistte diizenleme ve/veya degisiklik yapilacak ve final turu igin

hazir hale getirilecektir.



Yarisma zamana karsi yapilacak ve siire el kronometresi ve/veya pist lizerindeki sensorlere
bagh kronometre ile tutulacaktir, yarisma bagladiktan sonra sire  kesinlikle

durdurulmayacaktir.

Yarismanin toplam siresi 1. turda 150 saniyeyi, final turunda 120 saniyeyi gecemez. Bu
slreler yarismaya basvuran robot sayisina gore yarisma oncesi degistirilebilir.

1. turda robot, ihtiya¢ duyulmasi halinde siralamayi belirleyebilmek icin pili takili halde
tartilir, robotun agirhgi not edilir.

Final turu igin gelen yarismaci, robotun bulundugu paketlenmis ve givenlik dnlemleri

alinmis kutuyu incelenmek lizere hakeme verir. Paketlenmemis ve glvenlik 6nlemleri

alinmamis robotlar yaristiriimaz. Givenlik 6nlemlerire-zarar-veritmedigi-antastantkotoe—
acthrkutaactdiktan-senrapt-montaji yapilir. Robot, ihtiya¢ duyulmasi halinde siralamayi

belirleyebilmek igin tartilir, robotun agirhgr not edilir. Kronometre baslangi¢c sensori

baslangictan sonraki hiicrede bulunur. Kronometre bitis
sensorl ise bitis hlicresinin girisine yakin konumda bulunur. Sensérler sag ya da sol duvarda
bulunabilir. Sensor yan duvarlarda ¢ikinti yapabilir, kalinhiga sebep olabilir. Sensor diizenegi

duvarlara yerlestirilmis reflektif bant igerebilir. Sensor isik yayabilir.

Robot, gosterilen baslangic hiicresi icinde yarismacinin istedigi yere konulur. Robotun 6n

tarafi hareket yoniine dogru diiz olacak sekilde konulacaktir. Robot piste konulduktan sonra

hareket etmezse yarismacinin istegi ve hakem onayiyla ve/veya hakem istegi ile yarismaci
tarafindan pistten alinir ve kontrol edilerek tekrar baslangi¢c noktasina konulur, robota 10
saniye slre cezasl verilir. Miidahale en fazla 20 saniye iginde tamamlanir, itiraz kabul
edilmez. Yarismacilar baslangi¢c yapamayan robotlara en fazla 3 kez miidahale edebilirler.
(Her midahalede 10 saniye siire cezasi alinir). Miidahalelere ragmen yarismaya
baslayamayan robot elenir. Robot 2. hiicreye gecip stire basladiginda yarismaci robota
mudahale edemez. Kronometrede meydana gelebilecek bir olumsuzluktan dolayi robot 2.
hlcreye geger ve siire baslamazsa sire el kronometresi ile tutulur, robotun 2. hiicreye gegip

gecmedigine karar vermek ve yarisma siiresini tayin etmek hakemin yetkisindedir.



e Robot 2. hiicreye gecip slirenin baslamasindan itibaren durur, hareketsiz kalir, ¢ikmaz
sokaklarda sikisir, bir duvarda manevrasiz halde kalir ve robot uygun hareketi saglayamazsa
robota miidahale edilemez. 1. turda ve final turunda belirlenen siirenin dolmasi beklenir,
yarisma sliresinin bittigi anda robotun bulundugu hiicredeki satir numarasi tespit edilerek not

alinir.

e Final pisti olusturulurken, genelde kullanilan sag/sol duvari takip etme algoritmasina gore

adim ve donis sayilari birbirine denk ve adil bir pist yapilacaktir.

e Organizasyon Yiirtitme Kurulu gerekli gordigii durumlarda kurallari degistirme hakkina

sahiptir.

e Labirent lizerinde baslangic ve bitis noktalari birbirinden farkh alanlarda bulunmaktadir.
Bltln yarismacilar labirente ayni baglangi¢ noktasindan baslayacak ve ayni bitis noktasinda

yarismayi tamamlayacaklardir.
3.4. Diskalifiye Durumlari

e Robot, yolun lzerinde kalici iz birakamaz veya yola zarar veremez. Robotun piste zarar
verdigine karar verilmesi durumunda robot pistten alinir ve yarismaci diskalifiye edilir.
Labirentin temizligi, dizeni veya yarismaya elverisliligi konusunda karar vermekte yetkili

hakem komitesidir.

e Yarismacilar, yarisma esnasinda robotlarina ayar, test yapamaz veya program yikleyemez.
Uyarilara ragmen yaris esnasinda robot lzerinde herhangi bir ayar, test ya da program

yapmakta israr eden yarismaci diskalifiye edilir.

e Yarisma alanina 1. tur icin gelen robotun “2. Robot Ozellikleri” basliginin altinda belirtilen

kurallara uygun olup olmadigi kontrol edilir. Bu 6zellikleri tasimayan robotlar

yaristirilmayarak diskalifiye edilir.

¢ Baslatma butonuna basiimadan 6nce bir sensor elle kapatilamaz. Yarisma sliresince tim
hareketler takip edilecektir. Baslatma butonu haric ayar yapan veya ayar yaptigina kanaat

getirilen robotlar hangi asamada olursa olsun diskalifiye edilir.

e Yarismanin isleyisini bozan, giivenlik énlemlerine zarar veren robotlar diskalifiye edilir. Ust

tura gecemez ve durum Organizasyon Ylriutme Kuruluna bildirilir.



e Kutusuz paketlemeye gelen robotlara islem yapilmayacak ve yaristirilmayacaktir.

o Seffaf kapakh kutuda alinan glivenlik dnlemlerine zarar veren, yirtan, acan, kesen vb.

mudahaleleri yapan yarismacilarin robotlari diskalifiye edilecektir.

e Final turunda robotlarini paketletmeyen yarismacilar kesinlikle yaristirilmayacaktir, tim

sorumluluk yarismacilara aittir.

e Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar yaristirilmayacaktir. Anonslari ve duyurulari

takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.
3.5. Giivenlik Onlemleri

e 1. turda, detaylari asagida aciklanan final turundaki gibi bir paketleme ve glivenlik 6nlemi

uygulamasi yapilmayacaktir.

e 1. tur siralamalari ilan edildikten sonra finale kalan 60 robot glivenlik 6nlemi icin ¢cagirilarak,
paketleme ve guvenlik altina alma islemi yapilacaktir. Final yarislarina katilmaya hak

kazanan ilk 60 robot, yapilacak bir duyuruyla yeri bildirilen robot paketleme ve glivenlik
masasina pili olmadan getirilecektir. Robot kontrol edildikten sonra, yarismacinin yaninda
getirdigi seffaf, kapakli ve hicbir deligi olmayan kutuya pili takili olmadan konulacaktir.
Seffaf kapakli kutu, yarismanin teknik danigmanlarinin belirleyecegi yontemlerle yalnizca
yarisma aninda agilmak lzere kapatilacaktir ve yarismaciya teslim edilecektir. Yarismaci,
robotun seffaf kapakli kutu icinde hareket etmemesi igin istedigi onlemi alabilir. Seffaf
kapakli kutunun 35cmx45cm olglilerinde bir posete sigacak boyutta olmasi gereklidir.

Kilavuzda belirlenen sartlara uygun kutu getirmek yarismacinin sorumlulugundadir.

¢ Final turunda uygulanacak paketleme ve giivenlik 6nlemleri icin yapilacak cagrilari takip

etmek yarismacinin sorumlulugundadir.

4. YARISMA ALANI
¢ Labirentin duvarlarinin ylksekligi 8 cm, kalinhigi 18 mm beyaz renkli ahsap olacaktir.
¢ Zemin siyah mat ahsap, duvarlar beyaz parlak ahsap malzemedendir.

¢ Labirent matrisi 8x16 adet kareden olusmaktadir ve her bir karenin boyutu 20 cm x 20

cm'dir.



Baslangig ve bitis noktalari 20 cm x 20 cm boyutlarinda ve pist matrisinin igindedir. 1. tura
ait baslangi¢ ve bitis noktalari Sekil 3'te gosterilmistir. Final turunda baslangi¢ noktasi
matrisin 1. satirinda, bitis noktasi matrisin 16. satirinda ve herhangi bir hiicrede

bulunabilir. Bitis noktasinda 20 cm x 20 cm 6lgllerinde beyaz alan bulunur.
Belirtilen boyutlar icin hata payi %5'tir.
Labirent, ctkmaz sonlar, robotlarin giremeyecegi kapali hiicreler icerebilir.

Yarismanin final asamasinda parkur duvarlarinda diizenleme ve/veya degisiklik
yapilacaktir.

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

Pist duvarlarinin i¢ ve dis koseleri, birlesim yerleri kapatilmayacagindan iz veya gizgi

olabilir.
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Sekil 1. Ornek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir. Ek yerleri sekildeki gibi olacaktir.

Sekil 2. Ornek pisttir. Yarismadaki pisti temsil etmemektedir.



Sekil 3. Birinci Tura Ait Yarisma Pisti
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Sekil 4. Pist Olciileri
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Sekil 5. Birinci TurPistinin 3B gériintiisi



5. ILETiSIM 5.1. Bize Ulasin Yarisma basvurulari ve Labirent Ustasi kategorisine iliskin genel

kurallar Uygulama Kilavuzu’nda
yer almaktadir. Basvuru yapilmadan 6nce Uygulama Kilavuzu’nun mutlaka okunmasi

gerekmektedir. Yarismacilar sorularini yediiki.com.tr sistemine giris yaptiktan sonra bilgilendirme

mendsinden
kategorilerini segerek yapmalidir. Kategori mesajlari disinda gelen sorulara cevap verilmeyecek

ve sorumluluk kabul edilmeyecektir.



