HIZLI CiZGI iZLEYEN ROBOT KATEGORISI
YARISMA KURALLARI



HIZLI CiZGI IZLEYEN ROBOT KATEGORISI KURALLARI

1) Amag:

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin iizerindeki siyah ¢izgiyi ya da siyah zemin iizerindeki
beyaz cizgiyi otonom takip etmek amaciyla tasarlanirlar. Cizgi izleyen robotlarda dnemli olan,
cizgiyi kaybetmemeyi saglayacak dogru program, donanimsal kontrol ve hizdir.

Bu kategorideki otonom ¢izgi izleyen robotlar, siyah parkur iizerindeki beyaz ¢izgileri takip
ederek, pistte toplam bir tur atarak parkuru en kisa siirede tamamlamaya calisirlar.

~ Konya RoboFest Robot Yarismasinda; 15. Uluslararast MEB Robot Yarismasi’nin Hizli Cizgi
Izleyen kategorisindeki yarisma kurallar1 uygulanacaktir.

Farkli bir durumda organizasyon; kurallarda, yarismada degisiklik yapma hakkina sahiptir.

2)  Yarisma Pisti Yol Bilgileri

e Yollar siyah tizerine beyaz ¢izgi seklindedir.

e Pist 1560 mm genisliginde, 5 mm ya da 3mm kalinhiginda siyah mat dekota malzemeden
yapilmistir. Her bir robot i¢in kat edilecek mesafe 36,4 metredir. Yolu olusturan pargalarin ek
yerleri siyah matfolyo ile kapatilmistir.

e Beyaz cizgiler 20+2 mm kalinliginda beyaz mat folyodan yapilacaktir.

e Her bir ¢izgi izleyen robot igin aralarinda 390 mm genislik olan, dort kulvar bulunmaktadir.
e Pist iizerinde bir adet ¢apraz gegisli yol bulunmaktadir.

e Cizgiizleyen robotlar i¢in baglangig/bitis ¢izgisi bulunmaktadir.

e Baglangi¢ ¢izgisinde 1560mm uzunlugunda ve 200mm yiiksekliginde mat beyaz renkte
otomatik kap1 bulunmaktadir.

e Baslangic ¢izgisi, pistin baslangicindan 300mm ileridedir.
o Otomatik kapinin beyaz renkteki a¢ilir mekanizmasi yerden 10mm yiiksekligindedir.
e Bitis ¢izgisi, pistin bittigi yerden 200mm igeride olacak sekilde reflektorlii banttan yapilacaktir.

e (Cizgi izleyen robotlarin siirelerini 6l¢ecek sensér grubu bulunmaktadir. Bu sensor grubu her
bir parkurdaki robot igin, 200 mm yukarisinda olacak sekilde montaji yapilmistir.

e Yol cizgileri iizerinde 200mm yaricapl virajlarin baslangicindan 300mm 6nce robotun hareket
yOniine gore sag tarafta yol ¢izgisine dik, yol ¢izgisi merkezinden itibaren 45mm uzunlugunda
20+2 mm kalinliginda beyaz ¢izgiler kullanilmistir.
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Sekil-2: Capraz gecisli yol

390




BASLANGIC BITIS ciZGisi
OTOMATIK KAPI SENSORLER

Sekil-3: Hizli Cizgi Izleyen pisti goriintiisii
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Sekil-4: Hizl Cizgi izleyen pisti dlgiileri

3) Yarismalar
3.1) Siralama Yarismalari

e Robotlarin bu kategoride yarisabilmeleri igin;
e 120x160 mm’lik Kutu icerisine rahat bir sekilde sigmalar1 gereklidir.

e Robotlarin yiiksekligi 50 mm’yi gegemez. Robotlar i¢in agirlik sinirt yoktur.



120x160 mm’lik kutu i¢ine sigmayan veya 50 mm yiiksekligi gecen robotlar diskalifiye
edilir.

Sekil-5: Hizl1 Cizgi Izleyen Robot 6lciileri

Yarigsma igin kayit yaptiran robotlar, ilk olarak doérderli gruplar halinde siralama
yarigmalar1 yapacaktir.

Gruplar 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 gegmeleri ile
biter.

Siralama yarigmalarinda en iyi siireye sahip 64 robot, puanlama yarigsmalarina katilmaya
hak kazanir.

Siralama yarismalarinda pisti tamamlamak esastir.

Pisti tamamlayan robot sayisinin 64 ten az olmasi durumunda yarigmaci robot sayisi
dordiin kat1 olacak sekilde secilecektir. (Ornek 60, 56 gibi)

3.2-) Puanlama Yarislari

Puanlama yarislar1 dort etap seklinde yapilacaktir.

Her etapta dorderli gruplar bilgisayar kurasi ile rastgele belirlenecektir.

Puanlama grubundaki etap yarislarinda; birinci gelen robota 4, ikinci gelen robota 3,
ticiincii gelen robota 2 ve dordiincii robota 1 puan, pisti tamamlama sartiyla verilir.
Dort etap sonunda en yiiksek puana sahip robottan baslayarak siralama yapilir.

Siralama sonucunda ilk sekiz robot final yarigmalarina katilmaya hak kazanir.



3.3-) Final Yarislar

Puanlama yarigmalarindan gelen sekiz robottan bilgisayar kurasi ile dorderli iki grup
olusturulur.

Gruplar kendi iglerinde yaristirtlir. Gruplarda birinci ve ikinci bitiren robotlar, finale kalir.
Final yarismasinda ise pisti tamamlama durumlarina gore birinci, ikinci ve iigiincii robot
tespit edilir.

4.) Diger kurallar

Yarigsmanin baglamasi i¢in, gruptaki yarigmacilar robotlarini ¢alisir vaziyette baslangig

¢izgisinin 6niline kendilerine ait parkura yerlestireceklerdir.

Hakem isaretinden sonra yarismacilar 30 saniye icerisinde otomatik kapi 6niine robotunu

calisacak sekilde yerlestirmek zorundadir. Bu siire zarfinda robotunu yerlestiremeyen

takimin robotu siralama yariglarinda diskalifiye edilir, puanlama yarigmalarinda ise sifir
puan verilir.

Hakem isaretinden sonra otomatik kapi agilarak yarisma basladigi sirada baslangic

yapamayan veya yanlis parkura gegen robotlar siralama yarislarinda diskalifiye edilir,

puanlama yarismalarinda ise sifir puan verilir.

Otomatik kap1 agilmadan once robot hareket ederek otomatik kapiya carparsa robot

siralama yariglarinda diskalifiye edilir, puanlama yarismalarinda ise sifir puan verilir.

Yarigsma diger robotlarla devam eder.

Bitis ¢izgisine ulagsmadan biitiin robotlar parkurdan ¢ikarsa siralama yarismalarinda

robotlar diskalifiye edilir, puanlama yarismalarinda ise robotlarin tamamma sifir puan

verilir.

Robotlarin ¢arpigsma durumu;

1- Siralama yarigmalari sirasinda, ¢apraz kesisen yol bolgesi harig, diiz yol ve doniislerde
bir robot diger robota carpar ve pist digina atarsa ¢izgi disina ¢ikan robot diskalifiye
edilirken kendi pistinde giden robot tek basina tekrar yarigtirilir ve siralama siiresi
tespit edilir.

2- Puanlama yarigmalari sirasinda, ¢apraz kesisen yol bolgesi harig, diiz yol ve doniislerde

bir robot diger robota garpar ve pist digina atarsa



carpan robot sifir puan alir. Carpilan robot eger kulvarindan disari ¢ikti ise diger
robotlar pisti tamamladiktan hemen sonra tekrar yaristirilir ve siirelerine gore puanlama
yapilir.

3- Siralama yariginda kesisen yollar bolimiinde robotlar ¢arpisirsa arkadan gelen robot
diskalifiye edilir, dnde giden robot ise tek basina tekrar yaristirilir ve siralama siiresi
tespit edilir.

4- Puanlama yarisinda kesisen yollar boliimiinde robotlar garpisirsa arkada giden robota
0 puan verilir, 6nde giden robota ise o anki siralama puani verilir, bu durumda yarigma
diger robotlar i¢in devam eder. Birinci bitiren robota dort, ikinci robota ti¢ puan verilir.

5- Final yarigsmalarinda kesigen yollar boliimiinde robotlar ¢arpisirsa arkadan gelen robot
diskalifiye edilir, diger robotlar 10 (£1) dk sonra yeniden yaristirilir.

Robotlar kendi parkurlarinda yarigmayir tamamlamak zorundadirlar. Yanlis parkurda

yarismay1 tamamlayan robot, siralama ve final turunda diskalifiye edilir, puanlama

yarismalarinda ise robota sifir puan verilir.

Puanlama yarigmalarindan sonra final i¢in siralamaya giren robotlarin puanlarinin esit

olmas1 durumunda;

» Robotlarin 6nceki turlarda ki en iyi siirelerine bakilir. En iyi siireye sahip robottan
baglarak siralama yapilir ve ilk 8 robot belirlenir.

Final yarismasinda siire esitligi durumunda;

» Enyi siireye sahip olmalart durumunda, birincilik ve ikincilik igin,

» Eniyi ikinci siireye sahip olmalari durumunda, ikincilik ve tigiinciiliik,

» Enlyi liglincii siireye sahip olmalart durumunda tigiinciilik yarismasi yapilir,

»  Esitlik bozulmazsa agirlig: digerlerine gore hafif olan robot yarismayi kazanur.

Piste ¢cagrilan yarigmacilara pillerini sarj etmeleri i¢in ek bir siire verilmez.

Mola, bakim veya tamir zamani verilmez.

Yola kalic1 bir iz veya isaret birakilamaz, zarar verilemez. Piste zarar veren robotlar
diskalifiye edilir.

Robotlarda, pil veya batarya grubu gibi bir enerji kaynagi kullanabilir. Siv1 veya yanici
enerji kaynaklart kullanilamaz.

Yarismacilar, ilk yarismadan sonra robotlar iizerinde lastik teker veya batarya degisikligi
yapabilirler. Robot iizerinde baska bir degisiklik yapamazlar. Robot govdesinin
degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerinin hepsinde robot diskalifiye edilir.



Yarigmalar sirasinda kayit masasinda yapistirilan kare kodun sokiilmesi, Yerinin
degistirilmesi ve kare kodun zarar gérmesi durumlarinda robot diskalifiye edilir.

Hakem masasinda yarismaci robot fotograflari ile eslesmeyen robotlar diskalifiye edilir.
Elektronik devre elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayni1 yerde
olacak sekilde degistirilebilir. Elemanlarin degistirilmesi sirasinda kare kodun zarar
gormemesi gerekir. Aksi durumda robot diskalifiye edilir.

Kare kod robot govdesine yapistirilmalidir. Sokiiliip takilabilen malzemelerin {izerine
yapistirtlmamalhidir. Bu tiir durumlarda hakem, robotla ilgili bir sorunda robotu
diskalifiye eder.

Yarigmalar sirasinda pist etrafindaki 11kl kayan yazi, fotograf makinasi, kamera ve
aydinlatmalardan dolay1 yapilan itirazlar gecersiz sayilacaktir.

Pist Olgiilerinde, yapim asamasinda genel yapiyr bozmayacak sekilde degisiklikler
yapilabilir.

Yarisma Organizasyon Komitesi gerekli gordiigii durumlarda kurallar1 degistirme
hakkina sahiptir.

Yarismanin tiilm haklar1 Konya RoboFest Robot Yarismasi1 Organizasyonuna

aittir. Yarismada organizasyon degisiklik yapma hakkina sahiptir. Bir degisiklik yapilirsa

taraflara robokaratay.com web sitesi duyurular boliimiinden duyurulacaktir.






