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SELCUKLU TEKNOLOJi VE ROBOT YARISMASI

YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI

1. Amag

Labirent ¢ozen robotlar, robot teknolojilerinde cok cesitli becerilerin gelistirilmesi ve test
edilmesi i¢in ideal bir platform sunar. Bu robotlar, 6zellikle sensor teknolojisi, motor kontrolii,
yol bulma algoritmalari, haritalama ve otonom karar verme gibi alanlarda teknik ilerlemeleri
miimkiin kilar. Cevresel algilama i¢in ultrasonik sensorler, kizilétesi sensorler ve LIDAR gibi
cihazlar kullanilarak, robotun ¢evresindeki engelleri ve yollar algilamasi saglanir. Motor siiriicii
devreleri ve c¢esitli motorlar ise, PID kontrol algoritmalaryla birlikte robotun hareketlerini
hassas ve kararl bir sekilde diizenler.

Yol bulma siirecinde, ¢esitli algoritmalar ile robotun en kisa veya en uygun rotay1 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 gomiilii sistemler sayesinde ¢evreden topladiklar1 verileri
hizlica isleyerek otonom kararlar alabilir.

Labirent robotlari, sensor entegrasyonu, yapay zeka ve otonom sistemler gibi alanlarda bilgi
birikimini artirarak, otonom araglardan endiistriyel robotlara kadar genis bir uygulama alanina
katki saglar. Bu nedenle, hem egitim hem de arastirma i¢in kritik bir aragtir.

Selguklu Teknoloji ve Robot Yarigsmasi Labirent Ustasi kategorisinde amag, belirlenen
baglangi¢ noktasindan baslatilan uygun boyutlardaki otonom labirent ¢dzen robotun, bitis

noktasina en kisa siirede ve en az siire cezasi alarak ulasip labirenti tamamlamasidir.

ROBOT OZELLIKLERI

1. Olcii ve Agirlik Kisitlamalari

Robotun Maksimum Boyutlar1 ve Agirhigi: Robotun eni, boyu ve yiiksekliginde kismen bir
kisitlama yoktur. Her yarigmaci, robot tasarimini yarigma pistinin &zelliklerine uygun sekilde
yapmalidir. Ayrica robotlar paketlemeye girecegi i¢in kutu boyutlarina sigmak zorundadir.

2. Kullanilabilecek Malzemeler

Elektronik ve Mekanik Bilesenler: Labirent ¢dzen robotlar, ¢evresel algilama igin
ultrasonik sensorler, kizilotesi sensorler ve LIDAR gibi cihazlar kullanabilir. Ayrica motor
stiriicli devreleri ve ¢esitli motorlar kullanilabilir. Robotlarin zemini ve duvarlar1 algilamasi
icin kullanacaklar1 sensorlerde kisitlama yoktur.
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SELCUKLU TEKNOLOJi VE ROBOT YARISMASI

Yasaklanan Malzemeler ve Teknolojiler: Robot otonom olarak calisacaktir. Robota

kablosuz uzaktan erisim veya kablolu kontrol saglanmayacaktir. Yazilimsal ya da

donanimsal olarak uzaktan erisim saglayacak sistemler (Bluetooth, Wi-Fi vb.) yasaktir.

Yazilimsal ve/veya donamimsal olarak iptal edilmis olsa dahi herhangi bir yolla robota

uzaktan erisimi saglayacak dahili veya harici donamimlar (robota kablosuz program

yiiklenmesini saglayacak donanimlar dahil) robot fiizerinde bulunamaz. Yarigmanin
herhangi bir aninda ya da dereceye girenler belirlendikten sonra bu maddedeki kurala
uymayan robot tespit edildiginde, dereceye girmis olsa dahi yarigmadan diskalifiye

edilecek, durum diger yaptirnmlarin degerlendirilmesi icin Organizasyon Ydiriitme
Kurulu’na bildirilecektir. Robotlarin iizerinde baslatma butonu hari¢ baska bir buton,

anahtar, dipswitch ve niteligi burada belirtilmemis olsa dahi ayar yapmaya sebep olabilecek

durum degistirici eklenti bulunamaz.

3. Otonom Calisma Gereklilikleri

Teknik ve Yazilimsal Sartlar: Robotlar tamamen otonom olarak c¢alismalidir. Bu
kapsamda mikrodenetleyiciler veya gomiilii sistemler kullanarak topladiklar1 verileri
islemeli ve otonom kararlar almalidir.

Sensér ve Algoritma Kullanimi: Robotlarin zemini ve duvarlar1 algilamasi igin
kullanacaklar1 sensorlerde kisitlama yoktur. Cevresel algilama icin robotlarda cesitli
sensorler (ultrasonik, kizilotesi, LIDAR) kullanilabilir. Yol bulma siirecinde PID kontrol
algoritmalar1 ve daha gelismis modellerde SLAM (Simultaneous Localization and
Mapping) teknolojisi kullanilabilir.

YARISMA FORMATI ve DEGERLENDIRME KRITERLERI

1. Basvuru Siireci

Yarigsma bagvurular1 Uygulama kilavuzunda belirtilen siire¢ ve esaslara gore yapilmaktadir.
Yarigmalara, Uygulama Kilavuzu’nda belirtilen sartlar1 tagiyan robotlar katilabilecektir.

Yarisma Asamalar: ve Degerlendirme
1.1. Yarisma asamalari

Yarigma iki turdan olusur. Her turda yarisma siras1 kurayla belirlenir. 1. turda kayit yaptiran
robotlar organizasyon yiiriitme komitesi tarafindan énceden diizenlenmis olan pistte yaristirilir. 1.
turda yarigmalarin tamamlanmasinin ardindan pist diizenlenerek final turuna gegilir. 1. turda pisti
tamamlama siiresi ve ceza siireleri hesaplanan ilk 20 robot final turuna geger. Final turunda pisti
tamamlama siiresi ve ceza siireleri hesaplanan robotlardan en iyi siirelere sahip robotlar arasinda
siralama yapilarak sonuglar ilan edilir. Final turuna ¢ikacak robotlar belirlenen saymin altinda
olmasi durumunda, baslangi¢ yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarin siiresine bakilarak
final turuna ¢ikacak robot sayilari tamamlanur.
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SELCUKLU TEKNOLOJi VE ROBOT YARISMASI

Yarisma alaninda 1. turda bir adet labirent pisti bulunacak ve yarisma Oncesi yarismacilara

deneme vyaptirilmayacaktir. Final turunda vine 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 kag adet robotun yaristirilacagi SMS, mobil
uygulama, web sitesi, kiosk, bilgilendirme ekranlar1 gibi araglarla yapilan duyurularla
yarismacilara bildirilir. Bu anons yapilana kadar kura siralamasi kaginci olursa olsun
yarismacilarin salonu terk etmemesi gerekir. Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar
yaristirilmayacaktir. Anonslar1 ve duyurular takip etmek yarismacinin sorumlulugundadir.

1.2. Degerlendirme ve Puanlama Sistemi
Puan hesaplama esaslar1 asagidaki gibidir.

e Pisti tamamlayan robotlarin toplam siiresi, aldig1 cezalarin siiresi ve yarigsmanin bittigi
andaki kronometre siiresinin toplamziyla bulunur. Siiresi kii¢iik olan robot iist sirada yer
alir. Pisti tamamlayan robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot siralamada agir
olandan daha iist siraya yerlesecektir.

o Baslangic yapabilen fakat pisti tamamlayamayan robotlarda, yarisma sonunda
bulunulan hiicrenin satir numarasina bakilir. Toplam siire “200+(12-satir
numarasi)x 10+siire cezas1” formiilii ile bulunur. Siiresi kii¢iik olan robot siralamada iist
sirada yer alir. Pisti tamamlayamayan robotlarin siire esitligi durumunda en hafif robot
siralamada agir olandan daha iist siraya yerlesecektir.

e Baslangic yapamayan robotlar 400 saniye ile siralamada yer alir. Ust tura gecemez.

e Kayit yaptirip yarigmaya katilmayan robotlar 500 saniye ile siralamada yer ahr. Ust
tura gecemez.

e Yarismanin isleyisini bozan, giivenlik 6nlemlerine zarar veren robotlar 1000 saniye ile
siralamada yer alir. Ust tura gegemez.

e Robotlar bitis noktasindaki beyaz alani algilayip duracaklardir. Yarisma, bitis
alanindaki sensor robotu algiladiginda biter. Robot, bitig hiicresini 5 saniye boyunca
terk etmemelidir. Bu siire dolmadan robot pistten alinmaz. Robotu hakem onay1
olmadan alan ya da 5 saniye i¢inde bitis hiicresini terk eden robota 10 saniye siire cezasi
verilir.

e 1. tur ve final turundaki yarigma siiresi hesaplama esaslar1 aymdir.

e Yanigma yukaridaki kurallara gére yapilir, siralama belirlenerek ilan edilir.

1.3. Gorevlerin Tanimlar1 ve Basari Kriterleri

e Labirent Ustas1 Kategorisi’ndeki robotlar siyah zemin ve beyaz duvarlardan olusan pisti
baslangi¢ noktasindan baglayarak en kisa siirede tamamlayacaklardir.

e Yarigmacilara yarisma esnasinda mola, bakim veya tamir zaman verilmez.
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o Pistlerdeki dlciilerde, yapim asamasinda genel yapiy1 bozmayacak degisiklikler olabilir.

e Yarismalar sirasinda, pist etrafindaki 1sikli kayan yazi, kamera, aydinlatmalar, saha

icindeki hareketliliklerden olusan golgelendirme ve ses/seslendirmeden dolay1 yapilan

itirazlar gecersiz sayilacaktir.

e 1. tur tamamlandiktan sonra pistte diizenleme ve/veya degisiklik yapilacak ve final turu
icin hazir hale getirilecektir.

e Yarisma zamana karst yapilacak ve siire el kronometresi ve/veya pist iizerindeki
sensorlere bagli kronometre ile tutulacaktir, yarisma basladiktan sonra stire kesinlikle
durdurulmayacaktir.

e Yarismanin toplam siiresi 1. turda 150 saniyeyi, final turunda 120 saniyeyi gecemez.
Bu siireler yarismaya bagvuran robot sayisina gore yarisma oncesi degistirilebilir.

e 1. turdarobot, ihtiya¢ duyulmasi halinde siralamay1 belirleyebilmek i¢in pili takili halde
tartilir, robotun agirligi not edilir.

e Final turu i¢in gelen yarigmaci, robotun bulundugu paketlenmis ve gilivenlik 6nlemleri
almmis kutuyu incelenmek iizere hakeme verir. Paketlenmemis ve giivenlik dnlemleri

alinmamuis robotlar yaristirilmaz. Giivenlik 6nlemlerine zarar verilmedigi anlasilan kutu

acilir, kutu acildiktan sonra pil montaji yapilir. Robot, ihtiyag duyulmasi halinde

siralamay1 belirleyebilmek i¢in tartilir, robotun agirligi not edilir.

e Kronometre baslangic sensorii baslangictan sonraki hiicrede bulunur. Kronometre bitis

sensoril ise bitis hiicresinin girisine yakin konumda bulunur. Sensorler sag ya da sol

duvarda bulunabilir. Sens6r yan duvarlarda cikinti yapabilir, kalinliga sebep olabilir.

Sensor diizenegi duvarlara yerlestirilmis reflektif bant icerebilir. Sensor 1si1k yayabilir.

e Robot, gosterilen baglangi¢ hiicresi iginde yarigsmacinin istedigi yere konulur. Robotun
On tarafi hareket yoOniine dogru diiz olacak sekilde konulacaktir. Robot piste
konulduktan sonra hareket etmezse yarigsmacinin istegi ve hakem onayiyla ve/veya
hakem istegi ile yarismaci tarafindan pistten alinir ve kontrol edilerek tekrar baglangic
noktasina konulur, robota 10 saniye siire cezasi verilir. Miidahale en fazla 20 saniye
icinde tamamlanir, itiraz kabul edilmez. Yarismacilar baslangi¢c yapamayan robotlara

en fazla 3 kez miidahale edebilirler. (Her miidahalede 10 saniye siire cezasi alinir).

Miidahalelere ragmen yarigmaya baslayamayan robot elenir. Robot 2. hiicreye gecip
siire basladiginda yarigsmaci robota miidahale edemez. Kronometrede meydana
gelebilecek bir olumsuzluktan dolay1 robot 2. hiicreye gecer ve siire baglamazsa siire el
kronometresi ile tutulur, robotun 2. hiicreye ge¢ip gegmedigine karar vermek ve yarisma
stiresini tayin etmek hakemin yetkisindedir.

e Robot 2. hiicreye gecip siirenin baglamasindan itibaren durur, hareketsiz kalir, ¢ikmaz
sokaklarda sikigir, bir duvarda manevrasiz halde kalir ve robot uygun hareketi
saglayamazsa robota miidahale edilemez. 1. turda ve final turunda belirlenen siirenin
dolmas1 beklenir, yarigma siiresinin bittigi anda robotun bulundugu hiicredeki satir
numarasi tespit edilerek not alinir.

1, 2
& KeP 4

BELEDIYESi T
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e 1lk tur ve final pisti olusturulurken, genelde kullanilan sag/sol duvari takip etme
algoritmasina gore adim ve doniis sayilar1 tam olarak esit olmasi garanti edilmeyecek,
ancak denge gozetilerek pistler olusturulacaktir.

e Organizasyon Yiritme Kurulu gerekli gordiigii durumlarda yarisma bitiinligiint
bozmayacak sekilde kurallar1 degistirme hakkina sahiptir.

e Labirent {izerinde baslangic ve bitis noktalar1 birbirinden farkli alanlarda
bulunmaktadir. Biitiin yarigsmacilar labirente ayni baslangi¢ noktasindan baslayacak ve
ayni bitis noktasinda yarigsmay1 tamamlayacaklardir.

1.4. Diskalifiye Durumlari

e Robot, yolun iizerinde kalic1 iz birakamaz veya yola zarar veremez. Robotun piste zarar
verdigine karar verilmesi durumunda robot pistten alinir ve yarismaci diskalifiye edilir.
Labirentin temizligi, diizeni veya yarigmaya elverisliligi konusunda karar vermekte
yetkili hakem komitesidir.

e Yarigmacilar, yarigsma esnasinda robotlarina ayar, test yapamaz veya program
yiikleyemez. Uyarilara ragmen yaris esnasinda robot iizerinde herhangi bir ayar, test ya
da program yapmakta israr eden yarigmaci diskalifiye edilir.

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

belirtilen kurallara uygun olup olmadig1 kontrol edilir. Bu 6zellikleri tasimayan robotlar

varistirilmayarak diskalifive edilir.

e Baslatma butonuna basilmadan once bir sensor elle kapatilamaz. Yarisma siiresince tim

hareketler takip edilecektir. Baslatma butonu hari¢ ayar yapan veya ayar vaptigina

kanaat getirilen robotlar hangi asamada olursa olsun diskalifiye edilir.

e Yarismanin isleyisini bozan, giivenlik Onlemlerine zarar veren robotlar diskalifive

edilir. Ust tura gecemez ve durum Organizasyon Yiiriitme Kuruluna bildirilir,

e Kutusuz paketlemeye gelen robotlara islem yapilmayacak ve yaristirilmayacaktir.

e Seffaf kapakli kutuda alinan giivenlik 6nlemlerine zarar veren, yirtan, acan, kesen vb.

midahaleleri yapan yarismacilarin robotlar1 diskalifiye edilecektir.

e Final turunda robotlarim paketletmeyen varismacilar kesinlikle varistirilmayacaktir,

tim sorumluluk yarismacilara aittir.

e (Cagrilara ragmen piste gelmeyen robotlar yaristirilmayacaktir. Anonslari ve duyurulari

takip etmek yarigmacinin sorumlulugundadir.

1.5. Giivenlik Onlemleri

e 1.turda ve final turunda detaylar1 asagida aciklanan paketleme ve giivenlik onlemi

uygulamasi yapilacaktir.

e 1. tur siralamalan ilan edildikten sonra finale kalan 20 robot giivenlik &nlemi igin
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cagirilarak, paketleme ve giivenlik altina alma islemi yapilacaktir. Final yariglarina
katilmaya hak kazanan ilk 20 robot, yapilacak bir duyuruyla yeri bildirilen robot
paketleme ve giivenlik 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 danigsmanlarinin
belirleyecegi yontemlerle yalnizca yarigma aninda agilmak iizere kapatilacaktir ve
yarigsmactya teslim edilecektir. Yarismaci, robotun seffaf kapakli kutu i¢inde hareket
etmemesi i¢in istedigi onlemi alabilir. Seffaf kapakli kutunun 25cm x 25cm x 25 cm
oOlgililerinde (en x boy x yiikseklik) bir posete sigacak boyutta olmasi gereklidir.
Kilavuzda belirlenen sartlara uygun kutu getirmek yarismacinin sorumlulugundadir.

e 1. Tur ve final turunda uygulanacak paketleme ve giivenlik 6nlemleri igin yapilacak
cagrilar1 takip etmek yarigsmacinin sorumlulugundadir.

YARISMA ALANI

e Labirentin duvarlarinin yiiksekligi 10 cm, kalinlig1 18 mm beyaz renkli ahsap olacaktir.

e Zemin siyah mat ahsap, duvarlar beyaz parlak ahsap malzemedendir.

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

e Baslangi¢ ve bitis noktalar1 20 cm x 20 cm boyutlarinda ve pist matrisinin i¢indedir.
Baslangi¢ noktasi matrisin 1. satirinda, bitis noktast matrisin 12. satirinda ve herhangi
bir hiicrede bulunabilir. Bitig noktasinda 20 cm x 20 cm 6lgiilerinde beyaz alan bulunur.

e Belirtilen boyutlar i¢in hata pay1 %5'tir.
e Labirent, ¢ikmaz sonlar, robotlarin giremeyecegi kapali hiicreler icerebilir.

e Yarismanin final asamasinda parkur duvarlarinda diizenleme ve/veya degisiklik

yapilacaktir.

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

piiriizler olabilir.

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

Yansmacilar I¢in Uyanlar

Sorulariniz i¢in gerekli basvuru, http://www.selcuklusetap.com veya http://www.tekno-

sel.com.tr adresleri tizerinden ilgili kategori segilerek yapilabilir. Kategori mesajlari diginda
gelen sorulariizin cevapsiz kalacagini ve Teknik Ekibin hi¢bir sorumluluk kabul etmeyecegini

unutmayiiz.
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LABIRENT PiST OLCULERI

1

2

3 y
4 f

5

6 3
7 &
8 (==

9 =
10

11
12
18 200
2634

ORNEK LABIRENT GORUNTUSU

Ornek Pist

Ornek Pist
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*QOrnek pisttir. Yarigmadaki pisti temsil etmemektedir
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*QOrnek pisttir. Yarigmadaki pisti temsil etmemektedir. Ek yerleri sekildeki gibi olacaktir.
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