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1. ASAMA
SANAL MINi SUMO
YARISMA KURALLARI

Sanal Robot On Eleme Yarismasi

Sanlurfa’da diizenlenecek 14. Uluslararast MEB Robot yarigmasinin Mini Sumo kategorisinde
yarismaya katilabilmek i¢in kayit asamasinda http://robot.meb.gov.tr/ adresine yondendirilecek sanal 6n
eleme yarislarina katilmalar1 ve burada elde edecekleri in iyi siireye gore, katilim siralamasinda yer
almalar gerekmektedir.

14. Uluslararas1 MEB Robot Yarigmasi’nda Mini Sumo kategorisinde sanal yarigmaya
katilabilmek i¢in http://robot.meb.gov.tr/ adresine kayit olmus kullanicilar, sistemde olusturulan koprii
(link) ile Riders platformuna yonlendirilecektir. Yarigmacilar, yarismanin onay tarihinden baslamak
tizere 17 Nisan 2022 tarihine kadar bagvuru yapabilecektir. Bagvurduklar1 andan itibaren 24 Nisan 2022
tarihine kadar bu platformun kullanimi konusunda egitim alacak, 25 Nisan-01 Mayis 2022 tarihleri
arasinda da Sanal Robot Yarismasi’na katilacaktir.

Organizasyon Ylirlitme Kurulu, Sanal Robot Yarigsmasi kategorilerine basvuran robot sayilarini
dikkate alarak basvuranlarin %50’sini gegmemek kaydiyla Mini Sumo kategorisinde ka¢ robotun 6n
elemeyi gececegini ve 14. Uluslararas1t MEB Robot Yarismasi’na katilacagini belirleyecektir. Belirlenen
bu sayilar 18-22 Nisan 2022 tarihleri arasinda http://robot.meb.gov.tr/ adresinde ilan edilecektir.

Sanal Robot Yarismasi’nin yapilacagi Mini Sumo kategorisine katilan yarismacilardan Riders
platformundaki egitimi alan ve egitimdeki gérevlerden en az %350’sini tamamlayanlar Sanal Robot
Yarigmasi performansina gore siralanacaktir. Organizasyon Yiriitme Kurulunun bu siralamaya gore
belirledigi sayidaki robotlar 6n elemeyi ge¢mis olup 14. Uluslararasi MEB Robot Yarigmasi’na
katilabilecektir.

Robot ekibindeki iki 6grenci de Sanal Robot Yarigmasi’nin egitimine katilacak ve egitim
sonrasinda yarisacaktir. Ogrenciler yarismaya katildiklar1 kategoride takvimde belirtilen siire iginde
istedikleri kadar yarisabilirler. Ogrencilerin bu yarismalardan elde ettigi en iyi siire degerlendirmeye
almmacaktir. Ogrencilerden en diisiik siirede tamamlayanlara gore siralama yapilarak 6n eleme
gerceklestirilecektir. On elemeyi gegen robot ve ekibi 02 May1s 2022 tarihinde http://robot.meb.gov.tr/
adresinde ilan edilecek ve kurumu adma Sanliurfa’daki yarismaya katilacaktir.

Sanal Robot Yarismasi’nda kullanilacak pistlerin 6zellikleri ve kurallar1 ile degerlendirme
Olciitleri Mini Sumo kategori kilavuzunda belirtilmistir. Kilavuzun asagidaki boliimlerinde agiklanmistir.

Riders platformundaki egitimi alan ve egitimdeki goérevlerden en az %80’ini tamamlayan
ogrencilere dijital Riders Platformu Egitim Sertifikasi verilecektir.

On eleme amaciyla yapilan Sanal Robot Yarismasi’na katilan égrencilere dijital Katilim Belgesi
verilecektir.

Sanal Robot Yarismasina Erisim

Sanal Robot Yarigmasi Riders Platformu iizerinden gergeklesecektir. Yarismaya kayith olan
robotlarin yarigmacilar1 yarismaya https://riders.ai adresinden erisebilecektir.
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Yarigmacilarin yarigmalara erigsebilmeleri i¢in Riders Platformu’na meb.gov.tr iizerinde ilgili
kategoriye ait bir link iizerinden gelmeleri gerekmektedir. Bu link MEB tarafindan yarigmacilara
saglanacaktir.

Riders Kesfet Topluluk Destek League

Hosgeldin,
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Hava Araci Yanismast Sumo Yarismasi Ustasi Yarismast

| O Yarismalarim <—|

Bu link {izerinden gelen yarigsmacilar sol tarafta bulunan “Yarigsmalarim” bdéliimiinde kayith
olduklar1 yarismalar1 goriintiileyebilecektir. Yarismaci kayith oldugu yarismaya tiklayarak yarigma
sayfasina erigecektir.

Riders Kesfet Topluluk Destek  League

MEB | Sanal Mini Sumo Yarismasi
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‘Yarigma Projesini Aq B N
Butona tiklayarak yarismaya baslayabilirsiniz.
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Hakkamizda Gizlilik Politikast Gikis Yap

Yarismaci burada bulunan “Yarisma Projesini A¢” butonuna tiklayarak yarisma projesini
acacaktir.
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Kegfet Topluluk  Destek

MEB | Sanal Mini Sumo Yarismasi

& orkatimea g% 97Takm 1| 72 Gonderi
Yarisma Projesini Ag =
5o Rekabet Hakkinda Skor Tablosu
. Takim Adi Uyeler Skor  Kayitlar
Sonuglar
ui 0 Robot 1 ?,‘:T 1.4485 24
Skor Tablosu
T, Génderiler 2 ‘ Robot 2 o | 14393 62
& Kurallar 3 @ Robot 3 f=! 14024 45
4 ’ Robot 4 ki) 13876 36
s @  Robots @ 134 69
6 @ Robot 6 & 12454 8
7 @  Robot7 & 11332 9
8 @ Robot 8 ., 10858 12

Yarigsmaci, sol tarafta bulunan “Skor Tablosu” butonuna tiklayarak, yarigmanin
tablosunu takip edebilecektir.

Riders O StopEditor

RIDI 0JE EE Project Documentation
n  IASMUCATION

Loy Start

» Robot Komutlar:

Simiilasyonu calistirmak ve kodunuzu
test etmek igin “Start” butonuna tiklayiniz

Bunlar ihtiyaciniz olacak robot komutlaridir. Ayrica yeni fonksiyonlar da
olusturabilirsiniz.

Robot komutlarini kullanarak kodunuzu gelistirmek e robot.is ok () - Simiilasyon galistyorken "True"

icin “Node: user_code” butonuna tiklayiniz = R

* robot.move (v) - Robotun hizini ayarlaym. Art1 ve eksi degerler
belirleyebilirsiniz. v [meter/sec].

e robot.rotate () - Robot agisal hizini ayarlayin o [radian/sec]. Pozitif @ is
cSaat yoniiniin tersidir (CCW). Negatif o saat yoniidiir (CW).

e robot.get_sensor_data () - 2D Kamera goriintiisiiniin piksellerini okumak
i¢in kullamilir. Eger 2 Boyutlu bir goriintii ile galigmak istiyorsamz bu fonskiyonu

PROJECT e
kullanabilirsiniz.

. > Robotunuzun bir kameras vardir. Simiilasyon galigirken video kamera (video
R s camera) diigmesine tiklayin:

- ADVANCED

SENSORS

Edit Documentation

Edit Common Properties Configuration

Akan kamera goriintiisiinii goreceksiniz.

Python 2.7.17 64-bit  ® 0 A 0

' Yarisma Projesi Dokiiman1 - Not: Ornektir,
Icerik yarismaya ve robota gore degiskenlik gosterebilir
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Yarigsma Projesi’nde sol tarafta bulunan Yarisma Meniisii yer almaktadir. Bu menii iizerinden
yarigmaci robotun programlama koduna erisebilecektir.

Yarisma Start butonuna basilmasi ile baslar. Start butonuna basildiktan belirli bir siire sonra
“Simiilasyon Ekran1” agilacaktir.

O Stop Editor

= Simulator X
v SIMULATION
View Simulator Simiilasyonu baslattiktan sonra kodunuzda degisiklikler yapip bu degisimler
Visualize Sensors ile tekrar denemek isterseniz, “Reset” butonuna tiklayabilirsiniz.
Reset
Stop

v NODES

Node: user_code

v SENSORS
v Camera Sensors
[front_camerafimage_raw_scaled

Simiilasyon sirasinda, isaretli butonu kullanarak robotunuzun
kamera sensor goriintiilerine erisebilirsiniz.

/ PROJECT
Publish Project
Sync with Latest Version
Show Documentation
Build Project Proje dokiimantasyonunun bulundugu sekmeyi kapatmaniz
Reset Achievements durumunda, “Show Documentation” butonuna tiklayarak
yeniden dokiimantasyona ulasabilirsiniz.

Show Achievements

Edit Documentation Simiilasyonun altinda bulunan mavi izerinden, yarisma
Edit Common Properties Configuration

v disqualification reason : race finished : False race started : True score : 048458909748
sum area : 0.0106501742926 time : 538

Simiilasyon Ekrani’nin alt tarafinda gecen siire ve robotun aldigi puan goriintiilenecektir.
Robotun aldig1 puan dokiimanda belirtilen puanlama hesabina gore yapilacaktir.

Yarigsmact robot kodunu iyilestirdikten sonra “Reset” tusuna basarak yarismayi yeniden
baslatabilecektir. Yarismacinin Sanal Yarisma Bitis Tarihi’ne kadar bu noktada sinirsiz deneme hakki
bulunmaktadir.

Sanal Robot Yarisma’sinda her robot adina iki 6grenci yarisabilecektir. Robotun takiminda yer
alan yarigmacilarin aldig1 puanlardan en yiiksegi robotun puani olacaktir.

Miisabakanin Tanimi

Bir miisabaka iki raunddan olusacaktir. Her iki raundda robot, simiilasyon sistemi tarafindan
atanan yapay zeka kontrollii bir sanal robot ile kars1 karsiya gelecektir. Robotun gorevi yapay zeka
kontrollii rakip robotu her iki raundda da en kisa siirede dohyonun digina atmasidir. Her raundda kazanan,
platform tarafindan ilan edilir. Robot her bir raundda yapay zeka kontrollii rakip robotu disar1 atma
stiresine bagli olarak bir puan alacaktir. Eger herhangi bir raundda robot, miisabakanin kazanani olmazsa
o raunddan aldig1 puan sifir olacaktir. Her iki raunddan alinan puanlarin ortalamasi robotun o
miisabakadan aldig1 puan olacaktir. Robotun ge¢mis miisabakalarda aldig1 puanlar kayit altinda tutulacak
olup, bu miisabakalardan alinan en yiiksek puan skor tablosunda goziikecektir. Yarigmaci robotlarin
otonom olmas1 gerekmektedir.
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Dohyo Ozellikleri
Miisabaka Ring Alam

e Sanal Yarismada Mini Sumo Robot dohyosu zeminden S5cm yiiksekliginde 77cm ¢apinda olacak
sekilde ayarlanmistir

e Mini Sumo Robot dohyosunun ayirma ¢izgisi, kenarindaki 2,5cm’lik beyaz alandir. Beyaz alan
dohyo dahilindedir. Dohyo’nun zemini siyah renktedir.

Robotun Sartnamesi
Robotun Tanimlanmasi

Sanal Mini Sumo Yarigmasi ¢ergevesinde yarigmacilara bir robot verilecektir. Bu robotun
izerinde mesafe sensorleri ve zemin rengini algilayan renk sensorleri yer alacaktir. Verilen robotun
motorlu tekerleri bulunmaktadir. Yarigsmacinin bu motorlar nasil kontrol edebilecegi ve sensorlerden
nasil veri alabilecegine dair bilgiler “Sanal Robot Yarigmasi Egitimi” ve Yarisma Projesi Dokiimaninda
yer alacaktir. Robotun Tanimlanmasi asagidaki gibidir

1. Robot Kontrolii
a. Robotlar otonom olacaklardir.
2. Baslangi¢ Hareketi
a. Simiilasyon ortaminda bulunan Start butonuna basildigr anda, miisabaka ve ilk raund
baslayacaktir. Robotlar gelistirilen algoritmalara goére raund igerisinde yarigsmaya
baslayacaklardir.
b. Sanal platformda bulunan “Reset” tusuna basilmasi ile miisabaka yeniden baslayacaktir.
3. Sonlandirma Hareketi
a. Round bitimi simiilasyon tarafindan ilan edilir. Herhangi bir sekilde (simiilasyonun
kapatilmasi, “Reset” veya “Stop” butonlarina basilmasi sonucu) raund yarigmaci
tarafindan durdurulur ise miisabaka da sonlandirilir. Boyle bir durumda o anki
miisabakada alinmis olan puanlar kaydedilmez ve silinir.

Robotun Hareketleri

Robot hareketleri rakibin hareketlerini tespit edip ona gore cevap/saldir1 yapacak sekilde
tasarlanmalidir.

Oyunun flkeleri

1. Prensip olarak miisabaka siiresi 3 dakikalik 2 raunda dayanir. Simiilasyonda bulunan Start
butonuna basildiginda veya her “Reset” butonuna basildiginda miisabaka yeniden baglayacaktir.

2. Yarnismacilar, “Sanal Robot Yarismasi Bitis Tarihi” ne kadar diledikleri kadar miisabaka
gerceklestirebilirler.

3. Simiilasyon ortamindaki sistem tarafindan atanan rakip, yapay zeka kontrollii bir sanal robot
olacaktir.
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4. 3 dakika stiren bir raund icerisinde, en kisa siirede, yapay zeka kontrollii robotu dohyo digina

c¢ikarabilen robot siireye bagli olarak bir puan elde edecektir.

Eger robot bir raundun kazanani olmazsa o raunddan aldig1 puan sifir olacaktir.

Her iki raunddan alinan puanin ortalamasi alinarak miisabaka puani elde edilecektir.

7. Robotun elde ettigi en yiiksek puan eger robotun en yiiksek puandan biiyiikse alinan puan, skor

tablosuna kaydedilecektir.

Yarigmada Sanal Robot Yarismast Egitimi’nde gosterilen programlama dili kullanilacaktir.

9. Yarigmada robotun dlgiileri en ve boy dlciileri 10 cm’yi agmayacak sekilde ayarlanabilir olacaktir.
Robot yiiksekligi de 20 cm yi agmayacak olup ayarlanabilir olacaktir. Robotun en ve boy
genisliklerinin artmasi ile robotun agirlig1 artacaktir. Robot genislikleri bu limit degerleri
asamayacaktir.

10. Robotun 6n, sag, sol ve arka tarafina mesafe sensorleri yerlestirilebilir olacaktir. Bu sensorlerin
nasil yerlestirilecegi yarigma projesi dokiimaninda belirtilecektir.

11. Robotun alt tarafindaki 4 kosesinde siyah-beyazi ayirt eden sensorler yer alacaktir. Bu
sensdrlerden nasil veri okunacagi Yarigma Projesi Dokiimani’nda yer alacaktir.

SN

*®

Miisabakann icras:

Miisabakanin Baslamasi ve Bitirilmesi

1. Sanal yarigmada yarismaci, “Sanal Robot Yarigmasina Erisim” maddesindeki yonergeleri takip
ederek yarisma projesini agacaktir. Yarisma projesi acildiginda miisabaka ve ilk raund baglayacak
olup robot simiilasyon tarafindan yarigma baslangi¢c noktasina otomatik olarak yerlestirilecektir.

2. Yarismacit “Sanal Robot Yarismasma Erisim” maddesinde aciklandigi sekliyle robotun
algoritmasini gelistirecek kod boliimiine erisecektir. Bu kod boliimiinde yarismaci algoritmasini
gelistirecektir.

3. Yarismaci “Sanal Robot Yarigsmasina Erisim” maddesinde agiklandig1 sekliyle gelistirilen kodu
robota yiiklemek i¢in yarigma projesindeki “Reset” butonuna tiklayacaktir. “Reset” butonuna her
tiklandiginda gelistirilen kod robota yiiklenecek, robot yeniden baslangic poziyonuna getirilecek,
miisabaka yeniden baslatilacak ve ilk raund agilacaktir. Yarigmacilar yukaridaki stireci “Sanal
Yarigma Bitis Tarihi” ne kadar sinirsiz sayida tekrarlama hakkina sahiptir.

4. Sanal yarismada her robot i¢in iki yarismaci yarisabilecektir.

. Robotlar, her raundda simiilasyon sistemi tarafindan “Kogbas1” tabir edilen kars1 karsiya seklinde

yerlestirilecektir.

6. Birinci raund herhangi bir robotun pistin digina ¢ikmasi veya 10 saniyeden uzun siire hareketsiz
kalmas1 veya 3 dakikalik raund siiresinin bitmesi sonucu tamamlanacaktir.

7. Birinci raundun tamamlanmasi sonucu simiilasyon sistemi robotlar1 ikinci raund i¢in yeniden
“Kogbas1” tabir edilen kars1 karsiya seklinde yerlestirecektir.

8. lkinci raund, birinci raundda oldugu gibi herhangi bir robotun pistin disina ¢ikmasi veya 10
saniyeden uzun siire hareketsiz kalmasi veya 3 dakikalik raund siiresinin bitmesi sonucu
tamamlanacaktir.

9. iki raundun bitmesi sonucunda miisabaka bitirilecektir.

W

Bir Miisabakanin Tekrar Baslatilmasi
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. Yarismacilar, simiilasyon ortaminda bulunan Reset butonuna tikladiklar1 anda miisabaka birinci
raunddan tekrardan baslatilir.

. Yarismaci eger reset butonuna iki raundu ve dolayisiyla miisabakay1 tamamlamadan basarsa
birinci raunddan elde ettigi bir puan varsa bu puan kayit edilmeyecektir. Yarismadan puan
almani kosulu iki raundu da tamamlamaktir.

Puanlar
Etkin Puan
Raundu kazanan asagidaki durumlar 151¢1nda belirlenir.

. Eger yapay zeka kontrollii rakip robot dohyonun disina zorlanmis ve dohyonun disina temas
etmesi saglandiysa,

. Yapay zeka kontrollii rakip robot dohyonun disina kendisi diiser veya dohyonun disina temas
ederse,

. Raund basladiktan sonra yapay zeka kontrollii rakip robot pist igerisinde 10 saniyeden fazla
hareketsiz kalirsa, (Yarigsmaci robot dohyo disina temas etmis olsa bile hareketsiz kalan rakip
robot kaybeder)

Eger yarigmaci robot herhangi bir raundun kazanani olmazsa, ilgili raunddan sifir puan alacaktir.

Her iki raundda yukaridaki durumlar sonucu elde edilen puanlarin ortalamasi robotun miisabakadan
aldig1 puan olacaktir.
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Sekil 2: Dohyo Uzerine Robot Yerlegimi
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2. ASAMA
MINI SUMO
YARISMA KURALLARI

Boliim 1
Genel Kurallar

Amacg
Madde 1: Bu kurallar Mini Sumo Robot Turnuvasinin kurallarini ve diizenlemelerini belirler.

Boliim 2
Miisabakanimn Tanimi

Tanim

Madde 2: Her bir robot icin bir operatdr ve bir yardimci kayit olabilir. Yarigma alaninda robotu
yarigtiracak kayithi kisi bulunacaktir. Yarigmacilarin; yarigma kurallarina bilmesi ve bu kurallara uymasi
gerekmektedir. Yarigmaci robotlarin otonom olmasi gerekmektedir. Kazanan, karsilasma sonucunda

hakemlerce ilan edilir.

Boliim 3
Dohyo Ozellikleri

Miisabaka Ring Alam
Madde 3: Dohyo tanimi
1- Dohyo miisabaka alan1 ve ¢evresindeki boliimlerden olusur. Geri kalan alan dohyonun dist

olarak kabul edilir ve bu alanlar i¢in yapilan itirazlar kabiil gormeyecektir.

2- Dohyo o6zellikleri
e  Mini Sumo Robot Dohyosu zeminden 5cm yiiksekliginde 77cm ¢apinda MDF den imal
edilmis dairedir.
3- Ayirma ¢izgisi
e Mini Sumo Robot Dohyosunun kenarindaki 2,5cm’lik beyaz alandir. Beyaz alan Dohyo
dahilindedir.

Boliim 4
Robotun Sartnamesi

Robotun Tanimlamasi

Madde 4: Robotun tanimlamasi agagidaki gibidir.

1. Robotun ayrintili tarifi
Mini Sumo Robot 10cm eninde ve 10cm derinliginde (yiikseklik sinirlamasi yok) ve denetim amacl
olarak kiip seklindeki bir kutuda saklanabilecek seklide olmalidir.

2. Robot Kontrolii
Robotlar otonom olacaklardir. Baslama ve durdurma haricinde higbir sekilde uzaktan kumanda

kullanilmayacaktir.
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3. Robotun agirhigi
Mini Sumo Robotun agirligr maksimum 500gr. olacaktir.

4. Baslangi¢ hareketi
Mini sumo robotlar; hakem kumandasi ile ayn1 anda baslatilir ve ilk 10 saniye de hareket etmek
zorundadir.

5. Sonlandirma hareketi
Raund bitimi hakem tarafindan ilan edilir. Raund sonunda mini sumo robotlarin hakem kumandasi ile
durdurulmasi zorunlu degildir.

6. Bigaklarin kullanim sartlari

a. Robotlara baglangicta yapilan hakem kontroliinde kagit testi uygulanacak olup keskin
bigakli olan robotlar yarigmaya alinmayacaktir,

b. Robotlarda kullanilacak bicaklar dohyo ve yarismacilara zarar vermeyecek nitelikte
olmalidir. Maket bicagy, jilet vb. yapidaki bigak kullanan robotlar kabul edilmeyecektir.

c. Karsilasma sirasinda piste zarar veren robotlarin diskalifiye olup olmayacagina hakemler
tarafindan karar verilecektir.

7. Yangin dnleme tedbirleri

Bataryadan asir1 akim ¢ekimini 6nlemek i¢in, sigorta ya da koruma devresi kullanilmalidir. Aksi
halde hakemler tarafindan hasarli veya tehlike arz eden robotlara miidahale edilecektir.

Miisabaka esnasinda Yangin tehlikesi veya parlama goriilen robotlarda hakem takdiriyle oyun
durdurulabilir ve hakemler tarafindan miisabakaya devam edilip edilmeyecegi karar1 verilebilir. Bu
karardan dolay1 oyun sonlandirilmasi halinde durdurulan raund ve sonraki raundlar rakip adina etkin
puan olarak verilir.

Robotlarin Hareketleri

Madde 5: Robot hareketleri rakibin hareketlerini tespit edip ona gore cevap/saldir1 yapacak
sekilde tasarlanmalidir. Eger hareket siipheli ise, hakemin isareti ile calismasi kontrol edilebilir. Kontrol
islemi program ayarlamasi olmaksizin miisabakanin sona erdirilmesi durumunda yapilir.

Robotlarin Tasarim Ve Imalatinda Yasakh Noktalar

Madde 6: Yasakli noktalar

1. Calisma dalga boyunu (frekansini) etkileyen, rakibin ¢aligmasini etkileyen (flasor gibi) her
tiirlii parca yasaklanmustir.

2. Dohyo yiizeyini bir sonraki miisabaka yapilamayacak sekilde ¢izen ya da hasar veren her tiirlii
parca yasaktir.

3. Rakibe kars1 saldir1 mekanizmasi ya da silah olarak kullanilmak {izere sivi, gaz ya da tozlar
yasaktir.

4. Yanict maddeler robota takilamaz.

Robotlarda kullanilan bataryalar rakip robota, piste ya da kendisine zarar vermeyecek sekilde

yerlestirilmelidir.

6. Robota herhangi bir atic1 cihaz eklenemez.

Dohyonun ylizeyine kendini sabitleyen ve hareket etmesini engelleyen higbir parca robota

takilmaz. (6rnegin emici vakum, yapistirici vb.)

(9}
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Boliim 5
Oyunun ilkeleri

Oyun Ilkeleri
Madde 7: Oyun Ilkeleri

1.

2.

3.

Prensip olarak oyun stiresi 3 dakikalik 3 raunda dayanir. Yarigma siiresince 2 etkin puan alan
takim galip olacaktir.

Eger karsilagsma sonunda yarismacilardan sadece biri etkin puani almigsa, puan alan takim
kargilasmanin galibidir.

Yarigmacilarin 3 raund sonunda 1-1 ya da 0-0 gibi esitlik durumlarinda miisabaka 1 raund
daha uzatilir. Uzatma siiresinde 1 etkin puan alan takim miisabakanin galibi sayilir.

Yarisma boyunca, eger hicbir takim karsilasmay1 kazanamamigsa veya birbirlerine karsi
tistlinliik kuramamuislarsa; robotu hafif olan takima 1 etkin puan verilerek kazanan belirlenir.
Iki robot arasindaki karsilasma sonlanmadan robotlara her tiirlii bakim ve miidahale yasaktir.
(Ancak raund arasinda hakem gozetiminde, pisti terk etmeden, pist disindan teknik destek
almadan ve robotta herhangi bir degisiklik yapmadan 30 saniyelik miidahale serbesttir)

Boliim 6
Miisabakanin icrasi

Giivenlik Onlemleri
Madde 8: Karsilasmalarda Giivenlik Onlemleri

1.

Karsilasma boyunca yarismacilarin giivenligi i¢in koruyucu gozliikk, eldiven ve spor
ayakkabis1 giyilmelidir. Bu kisisel giivenlik ekipmanlar1 (Gozliikk, Maske ve Eldiven)
yarismacinin  sorumlulugunda olup, gilivenlik ekipmanlart eksik olan yarigmacilar
yaristirilmayacaktir.

Oyunun Baslamasi
Madde 9: Karsilasmanin Baslamasi i¢in sahaya giren yarismacilarda koruyucu Maske, gozliik,
eldiven ve ayakkabi vb. giivenlik ekipmanlar1 bulunmalidir.

1.

2.

3.

4.

Hakemler dohyolarin ve yarigsmacilarin durumlarint kontrol ettikten sonra karsilasmalarin
baslamasina onay vereceklerdir. Eger dohyo {izerinde ¢izik ya da kir olursa hakemler bu
dohyonun kullanilip kullanilmayacagina karar vereceklerdir.

Karsilasma, hakem isareti ile yarismacilarin robotlarim1 dohyoya yerlestirmesiyle
baslayacaktir.

Karsilasmada robotlarin yerlesimi hakemler tarafindan belirlenecek olup yerlesim “Kogbagi™
tabir edilen kars1 karsiya seklinde yapilacaktir.

Robotlar dohyoya yerlestirildikten sonra hareket ettirilmelerine izin verilmez.

Karsilasmanin Bitirilmesi
Madde 10: Karsilasmanin Bitirilmesi

1.
2.

3.

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM GENEL MUDURLUGU

Yarigsma resmi olarak hakemin duyurusuyla sona erecektir.

Pandemi kurallarina uymayan yarigmaci bulunmasi halinde yarigsmacinin diskalifiye edilmesi
icin oyun bitirilecektir.

Yarigsmacilar kendilerine belirlenen alandan hareket ederek robotlarini dohyo tizerinden veya
disindan alacaklardir.
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Bir Karsilasmanin Tekrar Baslatilmasi

Madde 11: Asagidaki durumlarda karsilagma askiya alinir ve tekrar devam eder.

1- Her iki robot birbirlerine takilip kalir ve sonraki hareketler miimkiin olmaz ise 10 saniye
sonunda hakem karari ile raund tekrarlanir.

2- Her iki robot ayni anda dohyonun digina diiser ve ilk diisen secilememisse.

3- 3 raund sonunda kazanan belirlenmez ise hakem robotlar1 belirli bir pozisyonda simetrik
olarak yerlestirir, 4. ve son bir raund daha oynatilir.

Boliim 7
Puanlar

Etkin Puan

Madde 12: Raundu kazanan asagidaki durumlar 15181nda belirlenir.

1- Eger rakip dohyonun disina zorlanmis ve dohyonun digina temas etmesi saglandiysa,

2- Rakip robot dohyonun disina kendisi diiser veya dohyonun disina temas ederse,

3- Raund basladiktan sonra rakip robot 10 saniyeden fazla hareketsiz kalmaya devam ederse,
(Diger Robot dohyo disina temas etmis olsa bile hareketsiz kalan robot kaybeder)

4- Madde 14’te belirtilen parca diigmesi durumunda,

5- Eger rakibe 2 defa uyar verilirse.

Boliim 8
Uyari ve Cezalar

Uyari

Madde 13: Asagidaki hareketlerden birini yapan yarismaci uyari alacaktir. Eger bir yarigsmaci 2
uyart alirsa, 1 etkin puan karsi tarafa verilecektir.

1- Madde 6’daki durumlarda.

2- Robot dohyoya yerlestirildikten sonra tekrar konumlandirilirsa.

3- Hakemler tarafindan goriilen Hileli/Haksiz sayilabilecek her tiirlii hareketler.

Ihlaller

Madde 14: Eger asagidaki durumlar meydana gelirse, rakibe 1 etkin puan verilir.
1- Eger robotlardan parcalar diiserse (Diisen parga 10 gramdan daha fazla ise).
2- Baslangi¢ sinyalinden sonra robot 10 saniye hareket etmediyse.

3- Yarismacilardan karsilasmanin sonlandirilmasi i¢in bir miiracaat gelirse.

Ihlaller Sonucu Kaybetme

Madde 15: Asagidaki eylemlerden birisini yapan bir yarigmaci ihlalden dolay1 oyunu kaybeder.

1- Yanismaci 5 dakika igerisinde belirlenen dohyoya gelmediginde,

2- Yarnigmacinin Pandemi kurallarina uymamasi halinde,

3- Yarismaci oyunu sabote ederse. Ornegin kasith olarak dohyoya hasar vermek, bozmak,
kirmak,

4- Bir yarismacimin Madde 4’ teki sartlari ihlal etmesi,

5- Madde 5’ deki “otonom olma” sartlarim1 gergeklestiremezse,

6- Eger robottan alev ¢ikar ve yarismaya devam edemez duruma gelirse.

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM GENEL MUDURLUGU
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Oyun Dis1 Kalma

Madde 16: Asagidaki eylemlerden birini yapan bir yarismaci oyun dis1 kalir, oyunu terk etmeye
zorlanir ve siralama listesine giremez.

1- Bir yarismacinin robotu Madde 6’ da belirtilen tanimlamalari ihlal ediyorsa,

2- Yarismaci sportmenlik dis1 davramislar gdsterirse. Ornegin saldirgan bir dil kullanirsa, rakibe,

hakeme veya yarigma organizasyonuna sozlii veya fiili saldirirsa,
3- Yarigmaci kasith olarak rakibine ve/veya rakibin robotuna zarar verirse,
4- Yarismaci, yapilan uyarilara ragmen pandemi kurallarina uymamasi halinde.

Boliim 9
Yaralanmalar ve Kazalar

Askiya Alma/Erteleme Talebi
Madde 17: Askiya alma ve erteleme talebi
1- Bir yarismaci yaralanirsa ve oyun devam edemez ise yarismaci tarafindan durdurma
istenebilir.
2- Yukanidaki olayda, hakemler oyuna hemen devam etmek icin gerekli diizenlemeleri
yapacaklardir.
3- Eger diizenlemeler karsilasmanin yeniden baslamasina imkan vermiyorsa, rakip
miisabaka olmadan galip ilan edilecektir.

Bo6liim 10
itirazlar

Madde 18: Hakem kararlarina karsi itiraz yiiriitme kurulunca ilan edilen web adresi {izerinden
yazili olarak verilecektir.

Boliim 11
Robotlarin Isaretlenmesi, Tanimi

Dohyoya Yerlesim Yonii

Madde 19:

a. Robotlarin dohyoya yerlesimini hakemler belirleyecek olup dohyo tizerine karsi karsiya
duracak sekilde (ko¢ vurusu) konumlandirilacaklardir. (Sekil 2) Uzatma raundlarinda
robotlar, hakemler tarafindan dohyoya simetrik olarak yerlestirilebilir.

b. Sumo robotlar, Dohyo iizerine yarismacilar tarafindan sirayla yerlestirildikten sonra robotun
konumunda degisiklik yapilamaz.

Robotun isaretlenmesi

Madde 20: Yarismalarin basladig1 giin kayit esnasinda robotlarin resmi ¢ekilerek {izerlerine
etiket yapistirilacaktir.

Boliim 12
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Diger
Madde 21: Kurallardaki her tiirlii degisiklige turnuva komitesi yetkilidir.

Béliim 13
Dohyo Resimleri

@770

Sekil 1: Mini Sumo Robot Dohyo Olgiileri (mm)

TN\
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Madde 22: Sumo ve mini sumo robotlarda kullanilacak Baslatma/Durdurma devresi
yarismacilar tarafindan temin edilecektir. Yarismacilara herhangi bir modiil verilmeyecektir.
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Gerekli besleme gerilimi baglantis1 yapildiginda ilk 6nce alicinin hangi tus kodunda on-off
yapacaginin belirlenmesi gerekir. Bu islem i¢in devre iizerindeki hafiza butonuna 1 kez basilir ve D1
Ledi stirekli yanik duruma geger, bu durumda verici kumanda iizerinde hafizaya alinmak istenen tusa

Sekil 2 : Start Modiilii Baski Devre Semasi

START MODULUNUN CALISMASI

arka arkaya 2 kez basilir ve beklenir. D1 Ledi soner. Artik kullanima hazirdir.

Cikisi on yapmak icin kumandadan ilgili tusa (hafizaya alinan tus) bir kez basilir. D1 Ledi

yanar ve soner, D2 ledi yamk kalir. On-off ¢ikisi 0 volt seviyesine diiser.

Cikisi off yapmak icin kumandadan ilgili tusa(hafizaya alinan tus) bir kez basilir. D1 ledi

yanar ve soner, d2 ledi soner. On-Off c¢ikis1 +5 volt seviyesine ¢ikar.

Bu devre i¢in verici kumandasi olarak “RCS5” Protokolii kullanan herhangi bir kumanda
kullanilabilir. Yarigsmalar esnasinda yarigmacilarin modiillerinin test edilmesi amaciyla uygun bir alanda

“Kumanda Deneme Noktas1” olusturulacaktir.

+5V
On/Off
+5V
IR
oV

+5V

e - -

Ra/Rb
Portu
Vce
GND

— +5 volt

START MODULU
On / Off
Vee IR alici g6z,
GND
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Yarisma Sirasinda Sahada Dikkat Edilecek COVID-19 Pandemi Kurallar:

Yarigma alanina girmeden once ellerinizi dezenfektan ile temizleyiniz.

Yarigma icin yaris alanina girdiginizde maskenizi burnunuzu kapatacak sekilde taktiginizdan
emin olunuz.

Robotunuzun hakemler tarafindan kontrolii yapilmasi i¢in hakem masas1 arkasinda (veya
yaninda) mesafenizi koruyarak bekleyiniz.

Yarigmalar sirasinda higbir yarigmaci maskesini ¢ikartamaz, yarisma alanina maskesiz giremez.
Yaris sonunda sosyal mesafeye dikkat edecek sekilde robotunuzu alip, yarisma alanini terk ediniz.



