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1 Giris

Yarismanin amaci, pist cizgisini basindan sonuna kadar tam olarak takip ederken, pistte

mumkun oldugunca hizli bir sekilde strmektir.

2 Alan

1. Alan, 3ila 100 m? alana sahip beyaz sentetik levhalardan olusmaktadir.

2. 15 mm genisligindeki hat veya parga, sahaya siyah miirekkeple basilmis veya siyah bantla
isaretlenmistir.
Parga kapali veya acik olabilir. Baslangi¢ ve bitis ¢izgileri birbirini gecebilir veya farkh
konumlarda olabilir.
Pistte bir veya daha fazla doniis veya 90 dereceye kadar aciya (dahil) sahip egriler olabilir.
Hattin minimum doniis yarigapi 0'dir.
Hat, kesitler ve yol bolme engeli disinda her iki tarafta da 25 cm bos alanla ¢evrilidir.
Kesitteki cizgiler en az 20 cm'ye kadar diktir .
Baslangic ve bitis ¢izgileri sahada ayr1 olarak isaretlenir, kapali bir parca i¢in baslangic ve

bitis ¢izgileri ayni olabilir.
The Robot

Robot otonom olmali.

Robotun maksimum boyutlar1 30 x 30 x 30 cm ve kiitlesi 3 kg'dir.

Robot, onu takip ettikten sonra her zaman ¢izgiyi ortmelidir, aksi takdirde yaris basarisiz
olarak kabul edilir.

Robot sahaya zarar vermemeli veya izleyicileri hi¢bir sekilde tehlikeye atmamalidir.

Robotta 24 V'tan daha yiiksek voltaj kullanmak yasaktir.

Hizli robotlar durdurulurken rakibin yaralanmasina, yargilanmasina veya zarar gérmesine
neden olabileceginden, robotu baslatmak ve ezmek igin bir uzaktan kKumanda siddetle tavsiye
edilir.

Robotun goévdesi, 3 cm yiikseklikte 3 mm c¢apinda zaman Sl¢iim sisteminin 151k huzmesini

tamamen engellemelidir.

4 Yarisma

1. Robotlar pistteki zamana kars1 yarisiyor.
2. Optik zaman 6l¢lim sistemi, baslangi¢ ve bitis ¢izgilerindeki baslangi¢ ve bitis siirelerini

Olcer.




Optik zaman ol¢iim sisteminin saati kaydetmemesi durumunda, hakim rakibin denemeyi
yeniden yapmasina izin verebilir.

Yarigma sirasi ya kura ile ¢ekilecek ya da kayit sirasina gore belirlenecek.

Yarigmacilar her tur igin 1 deneme olmak iizere 5 tur atmaktadir. Son tur sayis1 kayith
rakiplerin sayisina baglidir.

En hizli yarigsmacilarin %10'u finallerde yarisacak. Zaman g¢izelgesine bagli olarak,
organizatorlerin finallerdeki robot sayisini% 25'e ¢cikarmalarina izin verilir.

Finallerde her takimin istedigi kadar deneme yapmasina izin verilen 5 dakikasi vardir -

sadece en iyi deneme sayilacaktir. Ilk 3 siray1 finallerde kimin en hizli oldugu belirler.

Hakem sinyal verdiginde robotlar denemeye baslamalidir.
Hakemler komutay1 baslattiktan sonra robot 3 saniye icinde hareket etmeye baslamalidir.
Robot, hakemler komutu baslattiktan sonra 3 saniye iginde hareket etmeye baglamazsa,
gecerli denemede basarisiz olur.

. Maksimum tur siiresi 3 dakikadir. Robot bu siireyi asarsa, deneme siiresi sabit olmayacaktir.

. Tim robotlar {i¢ dakika i¢inde finise ulasamazsa, denemenin galibi ona en yakin robot
olacaktir.

. Bir takimda en fazla bes liyeye sahip olmasina izin verilir.

. Robotun pistten ayrilmasina izin verilmez; Eger olursa, robot mevcut denemede basarisiz

olur.

5 Engel -ler

5.1 Satir sonu

Pist bolimlerinde maksimum uzunlugu 10 cm olan cizgi sonlar vardir (bkz. Sekil 1).
Virajdan once pist ¢izgisinin en az 10 cm uzunlugunda ve kesintisiz bir bolimu vardir. Satir
sonlari ardisik olarak olusabilir, ancak iki satir sonlari arasinda en az 2 cm uzunlugunda iz

cizgisi vardir.

max 10 cm ,

min 2 cm min 10 cm

B

Sekil 1: Satir sonu




5.2 Cizgideki duvar veya engel

Pistte kiboid seklinde engeller veya maksimum 25 x 15 x 10 cm boyutlarinda duvarlar (bkz.
Sekil 2) vardir. Robotun gorevi, engelin etrafindan dolasmak ve engelden kisa bir sure
sonra cizgi takip ederek devam etmektir. Robot, engelden sonra 30 cm icinde hatti tekrar
takip etmeye baslamaldir (robot, engeli takip eden 30 cm i¢inde hatti en azindan kismen
kaplamall ve asagidaki cizgiye devam etmelidir). Engele carpmasina izin verilir, ancak
robotun guvenligi agisindan dnerilmez. Engel beyaz degildir ve herhangi bir malzemeden
yapilabilir. Engelden sonra, pist ¢izgisinin en az 20 cm uzunlugunda ve kesintisiz bir bélumu

vardir ve robot o pistteyken cizgiyi takip etmelidir.

\ Recommended trajectory

min 20 cm

‘/

/

Sekil1: Duvar

5.3 Salincak

Sahada bir salincak vardir (bkz. Sekil 3). Robotun gérevi salincagl gegmek ve cizgiyi takip
etmeye devam etmektir. Robotun salincak etrafinda sirmesine izin verilmez. Salincak
uzunlugu en az 50 cm'dir. Salincak genisligi en az 30 cm'dir. Salincagin dayanagi, alanin
yuzeyinden en fazla 8 cm yukarida konumlandinimistir. Standart pist ¢izgisi salincakta

devam edecek. Salincak sonrasi en az 20 cm duz ¢izgi vardir.




min 30 cm

min 50 cm

Sekil 3: Salincak

54 Dag

Yan goérunumden, dag bir izbusles tc¢genidir ve Ust gérunimden, pistte dikdortgen sekilli
statik bir engeldir (bkz. Sekil 4). Yuksekligi maksimum 15 cm ve Ug¢genin kolu en az 30
cm'dir. Dagin genisligi en az 30 cm'dir. Robotun gorevi, dagin Gzerinden surmek / atlamak
ve cizgiyi takip etmeye devam etmektir. Robotun dagin etrafinda dolagsmasina izin verilmez.
Standart pist hatti dagda devam edecek. Dagdan sonra en az 20 cm duz ¢izgi vardir.

min 30 cm

Yan gériniim Ust gérinim
Sekil 4: Dag

5.5 Hattin genislemesi/daralmasi

Pistin bolimlerinde, normal 15 mm cizgisinin dik a¢ida genisledigi veya daraldig yerler
vardir. Hattin genisligi 5-30 mm araliginda degisebilir. Genigletme veya daralma, ayni anda




baska bir engelin veya egrinin olmadigi 10-50 c¢cm uzunlugundaki pist bélimunde
gerceklesir. Genisletilmis veya daralmis hattin uzunlugu en az 10 cm'dir.

max 3 cm

min 10 cm

min 10 cm

Sekil 5: Hattin genislemesi/daralmasi

5.6 Diigium veya dongiyi izleme

Dongu, pist cizgisine yatay olarak yerlestirilmis 30 cm'ye kadar yaricaph bir dairedir.
Yarigmaci donguden tamamen ge¢meli ve donglden ciktiktan sonra ¢izgi takip ile devam

etmelidir. Dongu en fazla u¢ kez gecirilebilir, aksi takdirde robot denemeyi kaybeder.

Sekil 6: Dongl
5.7 Yol boliinmesi

Yol bélunmus engel sirasinda pist iki parcaya ayrilir. Bir parca digerinden daha uzundur ve

bu nedenle ge¢mesi daha uzun surer. Yol bélunmeden dnce pistin yan tarafinda daha kisa

yol isaretlenir. Isaret, yolun daha kisa oldugu tarafa yerlestirilir. Isaretleme, yol

bélinmeden 6énce en az 100 mm ve ana pistten 15 mm uzaktadir. Isaret 15 x 30 mm




olculerinde ve siyah renklidir. Yol bdlme isaretinden énce en az 20 cm duz cizgi vardir. Yol
bélme agisi 30-60 derece arasinda Olculur. Yol, ana cizgiyle rastgele bir acgiyla birlesebilir ,
ancak dogru yol yine ¢izginin dogru tarafinda 15 mm'lik bir isaretle isaretlenir.

Sekil 7: Yol boélunmesi

5.8 Hiz sinir1 bélgesi

Hiz sinir1 bélgesi, robotun 0,5 m/sn'den daha yavas hareket etmesi gereken sahadaki (bitis
cizgisinden kisa bir stire 6nce) bir bélgedir. Hiz, bu bolgede ekstra bir optik zaman élcim
sistemi ile 6l¢ulur. Hiz siniri bolgesi, pistin her iki tarafinda iki adet 15 x 60 mm siyah ¢izgi

ile isaretlenmistir. Isaretler ana pistten 15 mm uzaktadir. Isaretler biter bitmez hiz siniri

bolgesi baslar. Isaretlerden énce en az 25 cm diiz cizgi vardir. PS! Hiz sinir1 bélgesine

girmeden dnce ana tur tamamlama siresi dlcilecektir. Robotun hiz siniri bélgesinde
0,5 m/sn'den daha hizli hareket etmesi durumunda bdlgede gecirilen sure son tur
tamamlama suresine eklenecektir. Robotun 0,5 m/sn'den daha yavas olmasi ve hiz siniri
bolgesini dogru tespit etmesi durumunda, ana tur tamamlama suresine ekstra sure

eklenmeyecektir.




Sekil 8: Hiz sinir1 bolge isaretlemesi

6 Organizasyon

Field, rekabet etmek ve test etmek igin ayn1 malzemelerle hazirlanmistir.

Robot yarismadan dnce kayitli olmalidir. Kayit islemi, robotun teknik muayenesini, robotun
bir numara etiketiyle isaretlenmesini igerir ve siparis numarasi ¢izilir.

Teknik inceleme, organizatorler tarafindan belirtilen zamana kadar tamamlanmalidir.
Miisabaka sirasinda ortaya ¢ikan tiim soru ve problemler hakem tarafindan ¢6ziiliir.

Herhangi bir itirazla ilgili nihai karar hakem ve/veya organizatorler tarafindan yapilir. Tiim
sikayetler mag¢ sirasinda veya magin sonundan hemen sonra hakeme bildirilmelidir. Daha
sonra yapilan sikayetler kabul edilmez. Herhangi bir uyusmazlik veya tutarsizlikla ilgili nihai
karar her zaman hakem tarafindan verilen karardir.

Her robot i¢in ayr1 ayri en iyi aydilatma kosullar1 ayarlanamaz. Aydinlatma kosullari,
yarigma giliniiniin baginda rakiplerin geri bildirimlerine gore belirlenecek ve yarigma boyunca
ayn1 kalacaktir (molalarda veya gosteri aydinlatmasi i¢in 0diil térenlerinde zaman zaman

degisebilir).
7 Kurallardaki degisiklikler ve iptaller

Kurallarda yapilan degisiklikler ve iptaller, yarismanin dulzenleyici komitesinin

duzenlemelerine gore, yarismanin ana organizatoru tarafindan kabul edilir.




8 Ek 1 Alanin ve robotun boyutlari

Figure 7: Alanin ve robotun boyutlar




