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Yarisma Kurallan

1) Yarismaci tarafindan getirilecek olan Robotik Kol en az 4 serbestlik derecesine (DoF) sahip olmasi
gerekmektedir. Istege bagl olarak serbestlik derecesi artirilabilir. Ornek robotik kol sekil 1’de
goriilmektedir.

2) Robotun tiim ekipmanlar1 (Aktiiator (Motor), besleme kaynagi, kontrolor, siirlicii vb.) yarismact
tarafindan temin edilecektir.

3) Yarisma alan1 sebeke gerilimi (220V 50Hz) ile beslenecektir. Daha diisiik enerji ihtiyact duyan
yarismacilar gerekli ekipmanlar1 yanlarinda getirebilirler.

4) Robotik kol iizerinde Hidrolik, Pnomatik veya Elektriksel Aktiiator kullanilabilecektir.

5) Eksen kontrolii ayr1 ayr1 yapilacaktir. Bir baska ifadeyle eksenler birbirlerinden bagimsiz hareket etme
ozelligine sahip olmalidir. Bu yontemle Robotik kolun serbestlik derecesi test edilecektir.

6) Robotik kolda, tutucunun (Gripper) agilip kapanmasi bir serbestlik derecesi degildir. Robotun serbestlik
derecesini bu husus géz oniine alinarak hesaplanacaktir.

7) Robotik kolun kontrol islemleri manuel (kablolu) ya da uzaktan (kablosuz) olabilmektedir. Otonom ya
da yar1 otonom ¢alisma kabul edilmeyecektir.

8) Calisma alan1 (Workspace) maksimum 1200 mm olacaktir. Robotun piste yerlesimi bu sinirlar iginde
olacaktir.

9) Yarismaya katilan robotlar nesneleri yakaladiklarinda (tuttugunda) bu bilgiyi bir 1s1kl1 gosterge (LED
vb.) ve sesli uyar1 (Buzzer vb.) yardimiyla bildirmeleri gerekmektedir. Diger bir ifadeyle robot herhangi
bir nesneyi tuttugunda 151kl gdsterge yanacak ve sesli uyari ¢alisacaktir. Tiim nesneler icin tek bir gosterge
ve sesli uyari yeterlidir. Bunu gergeklestiremeyen robotlar diskalifiye edilecektir.

10) Yarigmaci hakemler tarafindan belirlenen galisma alani bolgeleri igerisinde robotu yerlestirecek,
yarisma basladiktan sonra Robotun yerini degistiremeyecek ve hi¢bir sekilde Robota temas edemeyecektir.
Yarigma sirasinda Robotik Kol un bir taban ekseni {izerinde yatay ve dikey hareketine izin verilecektir

11) Yarisma Robotun kronometreyi c¢alistirma butonuna temas etmesi ile baslayacaktir ve ayni butona
temast ile siire tamamlanacaktir. Yarismay1 baslatmak i¢in kullanilacak olan buton Sekil 7 de gdsterilen 8
numarali platformun Oniine yerlestirilecektir. Her ihtimale karsi hakemler tarafindan kronometre
tutulacaktir. Kronometre de sorun ¢ikmasi durumunda, hakemler tarafindan tutulan kronometre gegerli
say1lacaktir.

12) Yarigsma basladiktan sonra, takimlar 5 dakika igerisinde yarigmay1 tamamlamalidir. Teknik heyetin
“Siire Doldu” komutuyla birlikte Robotun kontrolii sonlandirilacaktir.

13) Her takim, yarisma sirasinda karsilastigi aksakliklara karsi, 1 kez teknik mola alabilecektir. Teknik
mola kapsaminda takimlara ufak hasarlar1 onarim hakki verilecektir. Teknik mola 1 saat ile simirlidir.
Teknik mola bitiminde, takim yarisa kaldig1 yerden ve siireden devam edecektir.
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Sekil 1- Ornek robotik kol

14) Robotik kol asagida detaylar1 sunulan platform {izerine c¢esitli nesneleri (PLA malzeme)
yerlestirecektir. Platformun bi¢imi sekil 2°de goriilmektedir. Platformun ve nesnelerin dlgtileri sekil 3 ve
sekil 4’te sunulmustur.

15) Yarigsma kurallar1 Organizasyon Yiiriitme Kurulu kararinca degistirilebilir.
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Sekil 2- Platform ve nesneler
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Puanlama

1) Tiim takimlar yaristiktan sonra siralama listesi ilan edilecektir. Takimlar en yiiksek puandan baslayarak
siralanacaktir. Puanlarin esit ¢ikmasi durumunda siireye bakilacaktir. Yarisma sonucunda en yiiksek puani
en kisa stlirede alan ekip birinci olacaktir. Puanlama tablosu asagida agiklanmaistir.

2) iki farkli kritere gére hesaplanan puanlama sonucunda yarismayi kazanan belirlenir.

3) Her nesne 10 puan degerindedir. Yarismaci nesneleri dogru yerlestirdiginde her biri igin 10 puan olmak
tizere toplamda 100 puan alir.

4) Yarisma sirasinda nesnelerin platforma yerlestirilme siras1 dSnemli degildir. Onemli olan dogru diizende
yerlestirilmesidir.

5) Robotun hareketi sirasinda, dizili nesneleri diisirme durumunda -5 puan ile cezalandirilacaktir.
Diisiiriilen nesne tekrar alinamaz.

6) Robotun hareketi sirasinda, nesne tasinirken ¢alisma alanina diismesi durumunda -5 puan ile
cezalandirilacaktir. Diisiiriilen nesne tekrar alinabilir ve platforma taginabilir. 2. Defa diisiirmede nesne
tekrar alinamayacaktir.

7) Robotik kol ve kullanici tarafindan piste zarar verdigi hakemler tarafindan tespit edilen yarismacilar
diskalifiye edilir.

Yarigma sonucunda yapilacak puan hesabi asagida sunulan tabloya gore yapilacaktir.

Kriter Yiizde Agirhik (%) Hesaplama
Nesne Dizilim Puani 85 0-100
Yarisan En Kisa Siirel? Rol?ot %100
Robot Siire 15 Yarisan Robotun Siiresi

Yarisma Puani: (%85 x Nesne Dizilim Puani) + (%15 x Robot Siire)
Platform ve Nesne Olciileri

1) Sekil 3’°de platformun, kirmizi zemin {izerindeki konum bilgileri verilmistir. Platform belirlenen konum
bilgilerine gore yerlestirilecektir.

2) Kirmiz1 bolgeler ¢alisma alani, mavi bolgeler ise nesnelerin yerlestirilecegi konumdur. Yarigmaci
robotun kirmizi zemin iizerinde istedigi alana yerlestirebilecektir. Gii¢ kaynagi, kontrol kumandasi gibi ek
donanimlar1 da kirmiz zemin {izerine yerlestirebilirsiniz. Gri bolgeler dlgeklendirme ig¢indir. Yarisma
alaninda boyle bir boliim olmayacaktir. Biitlin yarigmacilar i¢in ayn1 dizilim kullanilacaktir. Herhangi bir
kura islemi s6z konusu degildir.
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Sekil 3- Platformun masa iizerindeki konum bilgileri

Mesleki ve Teknik Egitim Genel Midiirligi
14. Uluslararast MEB Robot Yarigmasi / Endiistriyel Robotik Kol Kategorisi Yarigma Kurallar
Sayfa5/9



3) Nesnelerin yerlestirilecegi mavi bolgelerin dlgililendirilmesi Sekil 4a ve sekil 4b’de belirtilmistir.

Detay A Oetay B

Sekil 4a- Nesne yerlestirme bolgeleri

Detaylar A

-2

Derinlixler batdn yuvalar igin 10mm
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Detaylar B

Derietikler butwn yuealar gin 10mn

Sekil 4b- Mavi bolgelerin masa iizerindeki konum bilgileri

4) Yarismada kullanilacak olan tek bir platform vardir ve bu platformun 6Slgiileri sekil 5’te belirtilmistir.
Platform parcalar1 3D yazicida PLA malzeme kullanilarak iiretilecektir.

5) Platform 10 pargadan olusmaktadir. Platformu olusturan her bir parganin detayli 6l¢iilendirilmesi sekil
5°teki gibidir.
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Sekil 5- Platformun boyutlar:

6) Platform tizerine yerlestirilecek olan nesneler 6 farkl tiirdedir. Nesnelerin detayl 6l¢iileri sekil 6’da
verilmigtir.

7) Nesneleri agirliklariyla ilgili herhangi bir bilgi verilmeyecek olup, 3D yazicida PLA malzeme
kullanilarak %20 doluluk oraniyla iiretilecektir.

Mesleki ve Teknik Egitim Genel Miidiirligi
14. Uluslararast MEB Robot Yarigmasi / Endiistriyel Robotik Kol Kategorisi Yarigma Kurallar
Sayfa8/9



Pinpon Topu
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Sekil 6- Platformun iizerine yerlestirilecek olan nesneler
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Sekil 7- Platformun iizerine nesnelerin dizilimi

e 1ve5:30 mm Yiksekligindeki Prizma
e 2ve4: @ 40 Silindir Parga

e 6 ve 10: Pinpon Topu

e 7ve9: Ucgen Parca

e 8:( 30 Silindir Parga

3: 200 mm Yuksekligindeki Prizma
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