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1. ASAMA
SANAL INSANSIZ HAVA ARACI
YARISMA KURALLARI

Sanal Robot On Eleme Yarismasi

Sanlurfa’da diizenlenecek 14. Uluslararasi MEB Robot yarismasinin Insansiz Hava Araci
kategorisinde yarigmaya 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 almalar1 gerekmektedir.

14. Uluslararast MEB Robot Yarismasi’nda Insansiz Hava Araci kategorisinde sanal yarismaya
katilabilmek i¢in http://robot.meb.gov.tr/ adresine kayit olmus kullanicilar, sistemde olusturulan koprii
(link) ile Riders platformuna yonlendirilecektir. Yarigsmacilar, yarismanin onay tarthinden 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 Yarigmasi kategorilerine bagvuran robot sayilarini
dikkate alarak basvuranlarin %50’sini gegmemek kaydiyla Insansiz Hava Araci kategorisinde kag
robotun 6n elemeyi gececegini ve 14. Uluslararast MEB Robot Yarigsmasi’na katilacagini belirleyecektir.
Belirlenen bu sayilar 18-22 Nisan 2022 tarihleri arasinda http://robot.meb.gov.tr/ adresinde ilan
edilecektir.

Sanal Robot Yarismasi’nin yapilacag: insansiz Hava Araci kategorisine katilan yarismacilardan
Riders platformundaki egitimi alan ve egitimdeki gorevlerden en az %50’sini tamamlayanlar Sanal
Robot Yarismasi performansina gore siralanacaktir. Organizasyon Yiriitme Kurulunun bu siralamaya
gore belirledigi sayidaki robotlar 6n elemeyi ge¢mis olup 14. Uluslararast 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 adina Sanlurfa’daki yarismaya katilacaktir.

Sanal Robot Yarismasi’nda kullanilacak pistlerin 6zellikleri ve kurallar1 ile degerlendirme
dlciitleri Insansiz Hava Araci kategori kilavuzunda belirtilmistir. Kilavuzun asagidaki béliimlerinde
aciklanmustir.

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.
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Sanal Robot Yarismasina Erisim

Sanal Robot Yarismasi Riders Platformu iizerinden gerceklesecektir. Yarismaya kayitli olan
robotlarin yarismacilar1 yarigsmaya https://riders.ai adresinden erisebilecektir.

Yarigsmacilarin yarigmalara erigsebilmeleri i¢in Riders Platformu’na meb.gov.tr tizerinde ilgili
kategoriye ait bir link {izerinden gelmeleri gerekmektedir. Bu link MEB tarafindan yarigmacilara
saglanacaktir.

Riders Kegfet Toplulk Destek League

Hosgeldin,
Burasisizin
Proje Yarat Grup Olustur
2 Panel Yarigmalarim
Kurs:
@ Kurstarm MEB | Sanal ileri Seviye MEB | Sanal Temel Seviye MEB | Sanal Hizh
S Projelerim v Gizgi izleyen Yanismasi Gizgi izleyen Yarismasi Cizgi Izleyen Yarismasi
&%  Gruplanm
&% Davetler MEB | Sanal insansiz MEB | Sanal Mini MEB | Sanal Labirent
Hava Araci Yarismasi Sumo Yarismast Ustasi Yarismast
| ' Yangmalarm I

Bu link {izerinden gelen yarismacilar sol tarafta bulunan “Yarigmalarim” boliimiinde kayith
olduklar1 yarigmalar1 goriintiileyebilecektir. Yarigmaci kayitli oldugu yarismaya tiklayarak yarigma
sayfasina erigecektir.

Kesfet Topluluk Destek League

b MEB | Sanal insansiz Hava Araci Yarismasi

PR —

YangmaProjesiniAg | &
= Butona tiklayarak yarismaya baslayabilirsiniz.
[E> Rekabet Hakkinda Aciklama
Sonuglar RE . Yoy

Zaman gizelgesi

2, Gonderiler 18/11/2021 21112021
14:00u10) 700um

Skor Tablosu

&% Kurallar

@ Riders Hakkimizda Yasal Hesap | [en
Hakkimizda Gizlilik Politikast Gikis Yap

Burada bulunan “Yarigsma Projesini A¢” butonuna tiklayarak yarisma projesini acacaktir.
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Riders Kesfet Topluluk Destek League

MEB | Sanal insansiz Hava Araci Yarismasi

‘ 8/ 97 Katilhmai 47 97 Takim T 72 Gonderi

®
Yarigma Projesini Ag =

[E Rekabet Hakkinda Skor Tablosu

Takim Adi Uyeler Skor Kayitlar Enson

Sonuglar

o | ﬂ Robot 1 T"i‘j’ 1.4485 24 2m
Skor Tablosu
1, Gonderiler 2 ‘ Robot 2 €. 14393 62 2m
&% Kurallar 3 @ Robot 3 Twl 14024 a5 2m
4 C Robot 4 e 1.3876 36 2m
5 0 Robot 5 . 134 69 2m
3 @ Robot 6 & 12454 68 2m
7 @  Robot7 & 11332 9 2m
8 Q Robot 8 e, 10858 12 2m

Yarigmaci, sol tarafta bulunan “Skor Tablosu” butonuna tiklayarak yarigmanin canli skor
tablosunu takip edebilecektir.

Riders © StopEditor

£ Project Documentation

SIMULATION

Start

MEB | Sanal insansiz Hava Araci Yarismasi

Simiilasyonu calistirmak icin
“Start” butonuna tiklayiniz. Hizh Baslanglq:

MEB Drone Yarigmasr Renbert

Yon tuslarini degistirmek veya bu
tuslarin islevlerini degistirmek icin
klavye kumanda programini agin.

« H Idiniz! Bu yar daki drone'unuzu iginde bulundugu pistte

olabildigince huzli hareket ettirerek bitise varmaktir. Yarigmak igin algoritma
ARUANCED gelistirebilir veya klavyenizi kullanabilirsiniz. Yarigmayla ilgili herhangi bir sorunuz

varsa, liitfen Discord kanalimiz1 kullanarak bizimle iletigime geginiz.

« Baslangig igin, soldaki Proje Agacinda SIMULATION altinda Start'a tiklayarak
i orii agin. Simiilasy agildigim ve drone'unuzun havada asili sekilde

gitmeye hazir oldugunu gorebilirsiniz.

Riders

Python 2.717 64-bit ® 0 A0

Yarigsma Projesi Dokiimani —
Not: Ornektir, Igerik yarismaya ve robota gore degiskenlik gosterebilir

Yarisma Projesi’nde sol tarafta bulunan Yarisma Meniisii yer almaktadir. Bu menii {izerinden
yarigmaci robotun programlama koduna erisebilecektir.
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Yarigsma Start butonuna basilmasi ile baslar. Start butonuna basildiktan belirli bir siire sonra
“Simiilasyon Ekran1” agilacaktir.

( *7, Riders O Stop Editor

£ Simulator X

Simiilasyonu baslattiktan sonra kodunuzda degisiklikler yapip bu degisimler
ile tekrar denemek isterseniz, “Reset” butonuna tiklayabilirsiniz

Node: user_code

~ SENSORS
Camera Sensors
[front_camerafimage_raw_scaled
Simiilasyon sirasinda, isaretli butonu kullanarak robotunuzun
kamera sensér goriintiilerine erisebilirsiniz.

v PROJECT

Proje dokiimantasyonunun bulundugu sekmeyi kapatmaniz
[durumunda, “Show Documentation” butonuna tiklayarak
yeniden dokiimantasyona ulasabilirsiniz.

Show Achievements

Edit Documentation Simiilasyonun altinda bulunan mavi den, yarismayla ilgili durum,
Edit Common Properties Configuration skor, siire bilgilerini ve yarisma metriklerinin élciimlerini takip edebilirsiniz

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

Vv

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

Yarigmaci robot kodunu iyilestirdikten sonra “Reset” tusuna basarak yarigmay1 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.

Yarisma Alani

Yarigma alani simiilasyon ortami i¢indeki sanal parkurlardan olacaktir. Yarigsma alanindaki
parkurlarda kullanilacak engeller ve cesitlerinin asagidaki gibi olmast 6ngoriilmektedir:

e Kare, yuvarlak, iicgen kapilar

e Kare, silindir koridorlar

e Buna benzer diger engeller

Engellerin sayisi, cesitleri ve yerlesimi Sanal Robot Yarigmasi’nin ilk giinii belli olacaktir.
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Yarisma Kurallan

Yaris komitesi gerektiginde yarigsma kurallarim1 teknik ve uygulama gereklerine gore
degistirebilir. En giincel kurallar yarisma web sitesinde yayinlanacaktir. Liitfen giincellemeleri takip
ediniz (Kapak sayfasinda yer alan versiyon numarasini kontrol ediniz.).

http://robot.meb.gov.tr/ sitesinde yer alan Genel Uygulama Kilavuzu kurallar1 bu kategori igin de
gecerlidir.

Sanal Yarigma’da her bir yarismaciya 6lciileri ve 6zellikleri sabit bir Sanal Mini IHA (Mini IHA)
verilecektir. Sanal yarigmada yarismaci, “Sanal Robot Yarigmasina Erisim” maddesindeki yonergeleri
takip ederek yarigma projesini acacaktir. Yarigma projesi acildiginda Mini {HA simiilasyon tarafindan
yarigma baglangi¢ noktasina otomatik olarak yerlestirilecektir.

Yarismada Mini THA’nin ilk hareketi ile baslar ve Mini THA nm “Yarisma Alan1” boliimiinde
bahsedilen engellerden gegerek pisti tamamlamasi ile sonlanir. Mini IHA engellerden sirasi ile gegmek
zorundadir. Eger Mini IHA engellerden birini atlarsa veya engelleri sirasina gore gegmezse Mini IHA nin
puani sifira ¢ekilir. Yarigmaci yarismayi tekrar baslatmak zorunda kalir.

Sanal Yarisma 1 etap olacak sekilde diizenlenecektir. Mini THA’lar aldiklar1 puanlara gore
siralanacaktir. Yarisma sonucunda olusacak siralama, hangi Mini IHA’larin 6n elemeyi gegecegini
belirleyecektir. Mini IHA yarisma parkurunu tamamladiginda parkuru tamamlama siiresine bagl olarak
bir puan alacaktir. Mini IHA nin parkurlar1 tamamlama siireleri arasindan en kisa olani, en iyi puan
olacak ve Sanal Yarisma Derecesi olarak kabul edilecektir. Eger bu puan Mini IHA’nin daha énceden
aldig1 puanlardan yiiksek ise Mini IHA’nimn yeni puani bu olur. Eger degilse bu puan dikkate alinmaz.
Yarismada yer alan Mini IHA larin aldig1 en yiiksek puan siralamasi Sanal Robot Yarismas: Liderlik
Tablosu’nda goriilebilecektir.

Sanal yarismada her bir IHA i¢in iki yarismaci yarisabilecek ve iki yarismaci da kendi yarisma
projeleri iizerinden “Pilot” gorevini iistlenerek Mini IHAya kumanda edecektir. Kumanda islemi klavye
tizerinden gerceklesecektir. Yarigmaci “Sanal Robot Yarigsmasina Erisim” maddesinde agiklandigi
sekliyle Mini IHA nin klavye kontroliinii belirleyen klavye kumanda programina erisecektir. Klavye
kumanda programinda varsayilan ayarlar yiikli olacaktir. Yarismaci isterse bu varsayilan ayarlari
kullanarak Mini IHA y1 kontrol edebilir. Dilerse yarismaci bu programda degisiklikler yaparak var olan
yon tuslarin1 kendi pilotajina uygun bicimde degistirebilir, yeni yon tuslar1 atayabilir ve bu tuslarin
islevlerini degistirebilir. Klavye kumanda programinda yapilacak degisiklikler “Python” programlama
dili ile yapilacaktir. Detaylar Yarisma Projesi Dokiimani’nda Python programlama dili ile ilgili temel
bilgiler kismindaki “Sanal Robot Yarismas1 Egitimi” i¢inde yer alacaktir.

Yarigmaci “Sanal Robot Yarigmasina Erisim” maddesinde acgiklandigi sekliyle yarismay1 yeniden
baslatmak i¢in veya kumanda kontroliindeki degisiklikleri robota yliklemek i¢in yarisma projesindeki
“Reset” butonuna tiklayacaktir. “Reset” butonuna her tiklandiginda pilotun kumanda kodu Mini IHAya
yiiklenecek, Mini IHA yeniden baslangi¢ poziyonuna getirilecek ve yarigsma siiresi bastan baslatilacaktir.
Yarigmacilar yukarida anlatilan yarigma siirecini “Sanal Yarisma Bitis Tarihi”ne kadar sinirsiz sayida
tekrarlama hakkina sahiptir.
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2. ASAMA
INSANSIZ HAVA ARACI
YARISMA KURALLARI

1. AMAC

Insansiz hava araclar1 (IHA) giiniimiizde bir¢ok alanda kullanilmaktadir. Havadan gériintiileme
ve haritalama en yaygin uygulamalar arasinda olsa da kii¢iik 6l¢ekli kargo tasimaciligi, yangin sondiirme,
savunma sanayisi, ilk yardim ve can kurtarma gibi alanlarda da ¢esitli uygulamalar bulunmaktadir.

Teknolojik sigrama noktalart iilkelerin gelismislik diizeyini ve halkinin refahim1 “doping”
etkisiyle arttiran olaylardir. Ge¢misteki teknolojik sigrama noktalar1 buhar makinasi, araba ve ugak
iiretimi, atom enerjisi, bilgisayar ve uzay teknolojisi, endiistriyel robotlar olarak kabul edilmektedir.
Giiniimiizdeki teknolojik sicrama noktasi ise IHA teknolojisidir. Askeri alandaki basarili uygulamalarla
[HA’larin iilke savunmasina nasil katkida bulunabildigi goriilmektedir. Bu nedenle iIHA alaninda birgok
tilke ARGE calismalar1 yapmakta ve iirlinlerini pazara sunmaktadir.

Lise ve tiniversite 6grencilerini katilabilecegi bu yarismanin amaci, iilkemizde insansiz hava araci
tiretme ve kullanma kiiltiiriinii gelistirmektir. Bunu yaparken de genglerin teknolojiyi eglence ile
birlestirmeleri, bilgi ve becerilerini arttirmalar1 hedeflenmektedir. Boylelikle yarisma yakin gelecekte
iilkemizin gerek IHA kullammi (pilot) gerekse IHA iiretimi konularinda ihtiyag duyacag: insan
kaynaginin gelistirilmesine de katkida bulunulacaktir.

2. KAPSAM

Temel yap1 olarak IHA’lar sabit kanatli, doner kanatli ve hibrit olarak ii¢ gruba ayrilabilir.

Arac1 havada tutan kanatlar1 hareketsiz ve sabit olan IHAlara genel olarak sabit kanatlilar denir.
Ugaklar bu gruba girmektedir. Sabit kanatli IHAlarin havada kalabilmeleri, gvdelerinin siirekli hareket
etmesine baghdir. Hareketi saglayan itki kuvveti sivi yakitli igten yanmali motor veya elektrik motoruna
bagl pervaneler ile saglanir. Baz1 modellerde yiiksek devirlere ¢ikabilen sivi yakith tiirbin (jet) veya
elektrikli fan (fanjet) kullanilir. Itki kuvveti, yercekimi dogrultusuna dik olarak uygulanir. Elektrik
motorlu modellerde pervanenin konumu genellikle Sekil 1°de goriildiigli gibi 6nde (a), kanatlarda (b),
govde tlizerinde tistte (¢) veya govdenin en arkasinda (d) olabilir.
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(c) (d)

Sekil 1. Sabit Kanatli IHA Gériintiileri: Onden Motorlu (a), Kanatlardan Motorlu (b),
Ustten Motorlu (c) ve Arkadan itisli (d)

Her bir sabit kanatl tasariminin, digerine gore avantajli ve dezavantajli oldugu yonleri oldugu da
unutulmamalidir. Sabit kanatlilarin tasarim ve {iretiminin biiylik bir boliimiinii mekanik agirlikli isler
olusturmaktadir. Genellikle tek motorlu olan bu araglarin iiretim maliyetleri diger IHA modellerine gore
disiiktiir. Ucurulmalar1 ve inis kalkis icin genis alanlara ihtiya¢c duyulmakla birlikte ugus menzilleri
oldukca yiiksektir.

Aract havada tutan pervane kanatlar1 yergekimi dogrultusuna zit yonde ve stirekli olarak donen
[HA’lara ise doner kanatlilar denmektedir. Sahip olduklar pervane sayisina gore bir, ii¢, dort, alt1 ve
sekiz adet olan bu araclara; Latince kdkenli olarak sirasiyla helikopter, tricopter, quadcopter (quadrotor),
hexacopter ve octocopter isimleri verilmektedir. Doner kanatlilarda gévde sabit olup pervane kanatlar
dondiigii i¢in, aracin havada kalabilmesi i¢in sabit kanatlilarda oldugu gibi govdenin siirekli hareket etme
zorunlulugu yoktur. Bu sayede doner kanatlilarin havadaki hareketleri daha kontrollii olup, havada tek
bir noktada asili kalabilir ve ¢ok kiiciik alanlara inis kalkis yapabilirler. Doner kanatlilarin tasarim ve
dretiminin biiylik bir boliimiinii elektronik iscilik ve planlama (agirlik yiik batarya dengesi) isleri
olusturmaktadir. Donen kanat sayisina gore motor ve siiriicli gibi pahali elektronik malzeme sayisinin
katlanarak artmasi nedeniyle liretim maliyetleri ¢ok daha yiiksektir. Ugus menzilleri kisadir. Sekil 2°de
cesitli sayida pervanelere sahip doner kanatli IHAlar gériilmektedir.
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(c) (d)

Sekil 2. Déner Kanatli IHA Gériintiileri: Tek Pervaneli Helikopter (a), Ug Pervaneli Trikopter (b),
Dort Pervaneli Quadkopter (c) ve Alt1 Pervaneli Hexakopter (d).

Yeni yeni popiilerlesen ve yayginlasmaya baslayan bir diger tasarm tipi de hibrit IHA lardur.
Hibrit IHA tasariminda sabit kanatlilarm iistiinliigii olan uzun menzile sahip olma ile déner kanatlilarmn
{istiinliigii olan dikine inis kalkis kabiliyeti birlestirilmektedir. Ingilizce VTOL (Vertical Take Off
Landing — Dikine Kalkis Inis) olarak da adlandirilan bu hibrit IHA tipi gelecegin insanli ve insansiz hava
ara¢ tasarimi olacaktir. Hibrit IHA’larda prensipte, hem aracin dikey inis kalkisini saglayan doner
pervane kanatlari, hem de aracin havada siiziilmesini saglayan, gévdeye bagli sabit kanatlar
bulunmaktadir. Bu IHA modelinde cesitli tasarimlar bulunmakta olup, hala farkli modellerin gelistirme
caligmalar1 devam etmektedir. Kimi tasarimda sadece dikey eksende pervane olup arag dikine kalkisi
gerceklestirdikten sonra arag yatay eksene dénmektedir. Kimi tasarimda hem doner kanat IHA lardaki
gibi dikey eksende hem de sabit kanatli IHA’lardaki gibi yatay eksende pervaneye sahiptir. Kimi
tasarimlarda ise dikey eksendeki pervaneler kalkistan sonra yon degistirip yatay eksene donmektedir.
Sekil 3’te farkl1 firmalarin iiretmis oldugu cesitli hibrit IHA tasarimlar1 gériilmektedir.
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Sekil 3. Farkli Firmalarin Uretmis Oldugu Hibrit IHA Tasarimlari.

Mini IHA kategorisinde hem hava hareketi kontrolii yiiksek olan hem de kiiciik alanlara inis
kalkis yapabilen doner kanath “Mini IHA” (racer drone) larin yer almasi uygun goriilmiistiir. Sekil 4’te
ornegi goriilmekte olan “Mini IHA”lar, fiziksel boyutlarmin kiiciik olmasi, iiretim ile tedarik
masraflarinin daha diisiik olmas1 ve kaza aninda hasar alma/verme olasiliginin daha az olmasi sebebiyle
tercih edilmistir.

Sekil 4. Ornek Bir Mini THA Goériintiisii (IHA MARMARA - Yelkovan).

Bu sene Mini IHA kategorisinde, 6nceki senelerden farkli olarak, asagida detaylar1 verilen
kurallar kapsaminda iizeri agik alanda yaris diizenlenecektir. Kurallar belirlenirken uluslararasi ve ulusal
Mini {HA yans liglerinin (6r: TDL — Tech Drone League, SAR — Skyhawk Air Rally vb.) kurallart
dikkate alinmgtir. Boylelikle Mini IHA kategorisinde amatér olarak yarisan bir takimin, ileride lisans
cikartarak ulusal ve uluslararas: yarislara profesyonel olarak katilabilmesine zemin hazirlanmistir. Bu
sene ki kilavuzun hazirlanmasinda katkilarindan 6tiirii “CLUB RC” kuliibiine tesekkiir ederiz.
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3. MiNi iIHA’LAR HAKKINDA TEMEL BILGILER

Yarismaya katilacak mini IHA’y1 olusturan 6rnek bilesenler ve uyulmasi gereken teknik
ozellikler agsagidaki gibidir:

3.1 Ucus Simiilator Yazilinm

IHA ugurmaya heveslenenler, baslangicta arac1 satin almakla hemen ugurabilecegi diisiincesinde
olabilir. Hatta baslangig igin ucuz bir IHA satin alinma yoluna gidilir ki, kaza oldugunda kay1p asgari
diizeyde olsun. Halbuki, hangi fiyata alinirsa alinsin, eger ugus tecriibesi yoksa, biiyiik bir ihtimalle ilk
ucus THA diisecek (kirima ugrayacak) ve kullanilmaz hale gelecektir. Bu durum, olusan maddi kayiptan
cok, IHA ucurmaya kars1 duyulan hevesin kirilmasina sebep olabilir.

IHA pilotluguna yeni baslayanlarin bilmedigi ve gok 6nemli olan husus, pilotun sabit bir noktada
durarak, ugmakta olan IHA’y1 kontrol etme zorunlulugudur. Bu duruma sdyle bir drnek verilebilir:
arabanin siirliclisii aracin 6n tarafindaki siiriicii koltugundadir. Bu nedenle siiriiciiniin araca direksiyon
tizerinden verdigi komutlardan siiriicii kendisi de direk olarak etkilenir. Direksiyon saga ¢evrildiginde
ara¢ saga doner. Stiriicii de aragla birlikte dondiigii i¢in, zihinsel algida herhangi bir hata olugsmaz. Fakat
model araclar1 kullanirken, siiriicii (pilot) sabit noktadadir. Model arag¢ siiriiciiden uzaklasirken,
kumandadan verilen saga doniis komutu ile ara¢ saga doner. Ayni1 ara¢ 180 derece doniip siirliciiye dogru
yaklasirken ise, kumandadan verilen saga doniis komutu ile ara¢ sola donecektir. Kullanicinin sag/sol
algis1 ile aracin sag/sol ydnlenmesi, aracin dogrultusuna gore siirekli degismektedir. Iste bu durum,
model kullaniminda yasanan en biiylik zorluk olup, pilota bu oryantasyon egitiminin verilmesi
gerekmektedir. Bu da en iyi ve en ucuza, simiilator kullanimiyla gerceklestirilebilir.

Profesyonel egitim alinabilecek simiilatér yazilimlari ile birlikte bilgisayara USB {izerinden
baglanan aparat (dongle) verilir. Bu aparat ve kablolarim kullanarak IHA’nin uzaktan kumandasi
(profesyonel kumandalarin arka taraflarinda egitici baglant1 soketi bulunur. Genellikle 3,5mm kulaklik
soketi seklinde olup markasina gore soket tipi degisebilmektedir) simiilatér yazilimina baglanir.
Boylelikle pilot IHA’y1 ugurmak igin kullanacagi kumanday:1 ve tepkilerini bilgisayar ortamindaki
simiilator iizerinde gorebilir. Pilotun kumanda iizerindeki el becerisi artar. Bu nedenlerle, yarisacak IHA
pilotlarmin simiilatér ortaminda egitim almasi gereklidir. Bu konuda yaninda USB aparat1 ve baglanti
kablolar1 bulunan bir ugus simiilatér yazilimi tercih edilebilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda
anahtar kelimeler “rc ucus simiilatorii”, “6 in 1 flight simulator”, “12 in 1 flight simulator”, “16 in 1 flight
simulator”, “20 in 1 flight simulator”, “PhoenixRC”)
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3.2 Govde (frame)

4 adet motoru destekleyen (Quadrotor) fiber karbon veya fiber elyaf olan hazir gévdeler (220,
250 serisi, vb.) olabilecegi gibi; kisisel tasarima sahip 3D yazici, FR4 (baski devre) veya ahsaptan
tiretilmis olan gévdeler de kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “quad
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frame 250, “racer frame”, “tricopter racer frame™)

Sekil 6. Ornek Quadrotor Gévde Goriintiileri.
3.3 Motor

Firgasiz DC motor, 2.000-4.000KV doniis hizi, 18-22 serisi motor ¢api, ¢alisma gerilimi 2-6S
(7,4-22,2V) arast olan motorlar kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler
“brushless dc 187, “fircasiz dc 227, “brushless dc racer”, “2400K V>, “brushless 1104, “brushless 1304,
“brushless 1804, “brushless 1808, “brushless 2205”, “brushless 2206™)

Sekil 7. Ornek THA Motor Gériintiileri.
3.4 Motor Siiriicii (ESC)

IHA’da kullanilacak motorun akimini destekleyecek giicte 10-30A akimu siirebilen; RC kontrol
sinyalini optik yalitict eleman (optocoupler) {iizerinden alan, bdylelikle besleme geriliminden
kaynaklanan parazitlerin siiriicliniin ¢alismasini engellemedigi ve motor doniis hizinin daha kararh
sekilde korunabildigi OPTO model olan; ¢alisma gerilimi 2-6S (7,4-22,2V) arasi olan motor siiriiciiler
(elektronik hiz denetleyici) kullanilabilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “30A

29 <6

esc opto”, “blheli esc”, “simon k esc”, “micro esc”
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3.5 Ucus Denetleyici

8 bit veya 32 bit tabanli islemciye sahip hazir denetleyiciler (CC3D, PIXRACER, APM, Naze32,
Cirus, X-Racer, SP3 vb. uyumlu) kullanilabilecegi gibi, MEMs algilayicilar (3 eksen gyro, 3 eksen
ivmedlger, 3 eksen manyetik pusula) kullanan kisisel tasarim ugus denetleyiciler de kullanilabilir. (ipucu:
Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “pixracer”, “x-racer”, “naze32”, “SP F3”, “SP F4”)

Sekil 9. Ornek Ugus Denetleyici Géoriintiileri.

3.6 Gii¢ Dagiticisi, Gii¢ Kaynag

Gli¢ dagiticist (power distribution board - PDB) bataryadan gelen akimi motor siiriiciilere
dagitmak i¢in kullanilir. Gii¢ kaynagi (battery eliminator circuit - BEC) ise 10-14V arasi olan batarya
gerilimini diislirerek ucus denetleyici ve diger donanimlarin besleme gerilimlerini tiretir. Bazi modellerde
ucus kontrol karti ile ¢evre birimlerini besleyen 5V, FPV kamera sistemini besleyen 12V olmak iizere
c¢ift BEC bulunmaktadir. Ayrica bataryadan cekilen akimin dlgiilmesini saglayan algilayicilart (diisiik
ohm lu direng) olan modeller de vardir. Hem PDB hem de BEC donaniminin bir arada bulundugu (2’si
bir arada) modeller de vardir. Bazi modellerde ayrica detaylar1 3.9 OSD (On Screen Display) Modiilii
de anlatilmakta olan OSD (On Screen Display) modiilii de (3’1 bir arada) vardir. (ipucu: Internet arama
motorlarinda anahtar kelimeler “pdb”, “bec”, “pdb bec”, “pdb bec 2 in 17, “pdb bec osd”, “pdb bec osd
3 in 17, “current sensor’)

Sekil 10. Ornek Gii¢ Dagiticisi, Gii¢ Kaynag Gériintiileri.

3.7 Uzaktan Kumanda

Diger IHA lar ile cakismay1 6nlemek igin en az 6 kanal a sahip, 2.4GHz frekans atlamali alici
verici modiilleri kullanilmalidir. Kumandanin egitim simiilatorii ile uyumlu calisabilmesi igin arka
tarafinda egitici baglant1 soketi bulunan, profesyonel modeller arasindan segilmesi tavsiye edilir.
Almacak tek bir profesyonel kumanda sayesinde, ileride sadece ilave RC alic1 satin alinarak, tek
kumanda ile farkli araclarin da kontrol edilebilecegi, profesyonel kumandalarin en az 16 farkli araca ait
ayarlar1 ayr ayr saklayabildigi, bu nedenlerle kumandanin temel bir cihaz (demirbas) oldugu ve iyi
marka modellerinin tercih edilmesi tavsiye edilir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler
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“8 ch rc control”, “16 ch rc control”, “taranis”, “9x rc control”, “fs-i16x”, “aurora 9”)
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Sekil 11. Cesitli Markalara Ait Ornek Kumanda Gériintiileri.
3.8 Pilotaj Kamera, Ekran ve Gozliik Takimi (FPV)

Hava aracini ugururken pilotun sanki araci lizerindeyken kullaniyormus gibi algilamasini
saglayan goriintii ve aktarim sistemine pilotaj kamera takimi (first person view - FPV) denir. Hava
aracinin yonlendirilmesini kolaylastiran bir donanimdir. Takim temel olarak bir kamera, verici, alict,
anten takimi ve bir goriintiileme cihazindan (LCD ekran veya gozliik - goggle) olusur. Her bir cihaz ayri
ayr1 alinip birlestirilebilecegi gibi giinlimiizde kamera ile vericinin, alic1 ile ekran veya gozliigiin birlesik
oldugu modeller de vardir. Ozelikle alicili ekran veya gozliik secilirken, net goriintii alabilmek igin iki
ayr1 alictya (diversity) sahip olan modeller tercih edilmelidir. Kamera secilirken de goriintii algilayicisi
(image sensor) kaliteli, goriintii ¢ozlinlirliigii ve en az aydinlatma (illumunation) degeri diisiik,
miimkiinse {izerinde vericisi ve SD karta da es zamanl kayit yapabilen modeller tavsiye edilir. Pilotaj
kamera takimi kullanmak zorunlu degildir. Eger kullanilirsa; diger IHAlar ile ¢cakismay1 6nlemek igin
verici yayin frekansi sadece 5.8 GHz bandini kullanan ve yaris bandin1 (Bant R: 5658, 5695, 5732, 5769,
5806, 5843, 5880, 5917) destekleyen 40-50 kanal yayin yapabilen modeller tercih edilmelidir. (ipucu:
Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “fpv led”, “fpv goggle”, “diversity lcd”, “diversity
goggle”, “fpv camera”)

Sekil 12. Ornek Pilotaj Kamera Goriintiileri.

Sekil 13. Ornek Pilotaj Ekran ve Gozliik Goriintiileri.
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3.9 OSD (On Screen Display) Modiilii

Ucus kontroldrii tarafindan sensorlerden okunan ve hesaplanan batarya gerilimi, akimi, hava
aracinin egimi vb. bilgileri kamera gériintiisii iizerine yerlestirmeye yarayan modiildiir. Ornegin evde
televizyonlarin sesi acilmak istendiginde ekranda ses seviyesinin goriilmesi gibi. Boylelikle pilotaj
kamera takimi kullananlar, ekran goriintiisii iizerinde arag ile ilgili bilgileri canli olarak gorebilecektir.
Zorunlu degildir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “mini osd”, “minim osd”)

Sekil 14. Ornek OSD Modiilleri Gériintiisii.

3.10 Pervane

[HA’da kullanilacak motorun giiciiniin yetecegi, kanatlarin ¢arpismayacag biiyiikliikte olmalidir.
Motor segilirken o6zelliklerinde hangi ebatlarda pervaneler ile verimli calisabildigine dair bilgiler
bulunur. Bu bilgiler 1s13inda motorun verimli olarak g¢evirebilecegi ebatlarda, 5-7 inch uzunlukta
(yarigapta), vida adimi 4-5 inch olan (pervane 1 tur dondiigiinde havada ilerleyecegi mesafe) (6rnegin
tizerinde 6045 yazan bir pervanenin uzunlugu 6 inch, bir tur dondiigiinde ilerleyecegi mesafe 4,5 inch
demektir); 2 veya 3 kanatli pervane kullanilabilir. Pervanelerin biri saat yontinde (CW) digeri tersi yonde
(CCW) doniis acisina sahip ciftler seklinde alinmalidir. Pervane bir IHA’da en ¢ok sarf edilen
malzemedir. Bu nedenle fazla adette almakta fayda vardir. Ayrica pervaneler yeni alinsa bile, donerken
[HA’y1 sarsmamasi igin, tipki araba tekerleklerinde oldugu gibi, dncelikle balans ayar1 yapilmasi gerekir.
Bu balans ayarinin hem pil tiiketimine, hem de motor rulman émriine olumlu katkilar1 vardir. (ipucu:
Internet arama motorlarinda anahtar kelimeler “5x4.5 prop”, “6045 prop”, “7038 prop” “6045 prop”,
“5045 3 blade”)

A W 2

Sekil 15. Ornek Pervane Goriintiileri.

3.11. Batarya

Lityum polimer (LiPo), gerilimi 2-6S (7,4-22,2V), anlik akim verme kapasitesi 45C ve {lizeri
olabilecegi gibi kapasite (mAH) sinir1 yoktur. 1.000mAH ile 2.200mAH arasi1 kullanilabilir.
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3.12 Batarya Alarm (Lipo Alarm)

Bataryanin geri besleme ucuna takilabilecek, batarya hiicre gerilimi gosterecek ve ugus sirasinda
hiicre gerilimi 3.7V altina diistiigiinde sesle uyar1 verecek ufak elektronik modiildiir. (ipucu: Internet

2 ¢

arama motorlarinda anahtar kelimeler “lipo alarm”, “mini lipo alarm”, “battery alarm™)

‘\;k{’\i “' -
Sekil 16. Ornek LiPo Batarya Alarm Goriintiisii.

3.13 Batarya Giivenli Tasima Cantasi (LiPo Safe Bag)

LiPo bataryalarin patlamalarina karsi koruyucu ozellikli yanmaz ¢anta kullanilmali, tiim
bataryalar ¢anta i¢inde sarj edilmeli ve saklanmalidir. (ipucu: Internet arama motorlarinda anahtar
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kelimeler “yanmaz lipo”, “lipo safe bag”, “lipo guard”)
e ]

LIPO GUARD

WARNING!

(o E———

Sekil 17. Ornek LiPo Batarya Giivenli Tasima Cantas1 Goriintiisii.
3.16 Mekanik Montaj

Somun, civata ve vidalarin ugus sirasinda gevsemesinin 6nlenmesi i¢in 6zel sivi soliisyonlar
(locktite vb) kullanilacaktir. Yarisma oncesi yapilacak teknik kontrolde bu soliisyonlarin kullanilip
kullanilmadig1 incelenecektir.

3.17 Elektrik-Elektronik Montaj

Kablo ve konektor baglantilarinda daralan makron kullanilacak, agikta hicbir elektrik teli
goriilmeyecektir. Kablolar IHA gévdesine kablo bagi ile sabitlenecektir. Acikta kalan ve sabitlenmemis
(sallanan) kablolar, IHA yere diistiigiinde veya bir yere ¢arptiginda birbirlerine temas ederek yangin
tehlikesi olusturmaktadir. Bu nedenle yarigma Oncesi yapilacak teknik kontrolde acikta kablo
kalmayacak sekilde daralan makaron ile kablolar1 sabitlemek i¢in kablo bagi kullanilip kullanilmadig1
kontrol edilecektir. Bu kurallardan birine bile uymayan takim yaristirilmayacaktir.
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Sekil 18. Onceki Senelerde Yasma Alaninda Diistiigii Icin Yanmaya Baslayan Mini IHA’ya
Hakemlerin Miidahale Goriintiisii.
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4. YARISMA ALANI
Yaris komitesi gerektiginde yarig parkurunu degistirebilir.

4.1 Yarisma, tel orgii ile ¢evrili agik alan (45 x 90m futbol sahasi) igerisindeki bolgede
gergeklestirilecektir. Yarigsma alanindan ¢ekilen ornek resimler Sekil 19, Sekil 20 ve Sekil 21°deki
gibidir.

-y
=

e
A

ﬁﬁ+
™ -
BEARARAISE
RERRERE
IS aenil
HEBD 3= S8 EA
ST
‘Hl Foret n.{:—.-' == s

Sekil 20. Yarisma Alanindan Goriintiiler #2.
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)
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Sekil 21. Yarisma Alanindan Goriintiiler #3.

4.2 Yarigma alanindaki yerlesimin Sekil 22°deki gibi olacagi 6n goriilmektedir.

1) MiniiHA yarisma alani.

2) Teknik kontrol ¢adin
DOGU 3) Yangmaci gadiri.
4) Hakem ve teknik heyet cadiri.
5 6

5) Yarnismaci hazirhk cacin.

6) MiniiHA test alani.

7) Seyirci tribUnd #1.

8) Seyirci triblinG #2.
SR XSRS DR SR K] Ripeyirei tribiinti g,
e T I ST I B TSI SIS
B o S S S B o S e S S 0520
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Sekil 22. Ornek Yarisma Parkuru.
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4.3 Yarisma alanindaki parkurda kullanilacak engeller ve ¢esitlerinin Sekil 23°deki gibi olmast
ongoriilmektedir. Engellerin Sekil 24’de hava ile sisirilen tipte olmasi planlanmakta olup, engellerin
sayis1 ve yerlesimi yarigsma giinii belli olacaktir. Yaris parkuru, yarislar 6ncesi ilan edilecektir ve teknik
kontrol ¢adirindan temin edilebilir. (Engellerin tedarik siirecinde yasanabilecek aksakliklar nedeniyle,
engeller sisme yerine farkli tipte malzemeden olusabilir.)

2,5m
2m
50cm» -

am

50cm 2.5m

/
Sekil 23. Yarisma Alanindaki Parkurda Yer Almas1 On Gériilen Engel Cesitleri ve Olgiileri.
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4.4 Yarnigsma alaninda Sekil 22°de ifade edildigi gibi 4 ayr1 ¢adir bulunacaktir: teknik kontrol
cadir1 (6), yarismaci ¢adir1 (7), teknik heyet cadir1 (8) ve yarismaci hazirlik ¢adiri (13). Ayni1 zamanda
yarismacilara Mini IHA’larin1 ugurarak deneyebilecekleri bir test alan1 (12) bulunmaktadir.

4.5 Yarismaci hazirlik ¢adirda yarismacilar Mini IHAlar1 iizerindeki son degisiklik, ekleme,
kontrol ve diizenlemeleri yapacaklardir. Isterlerse siraya girmek kaydiyla test alammi
kullanabileceklerdir. Hazirlik ¢adirinda 220VAC piriz imkan1 olacaktir. (Teknik sebeplerle yarigsmaci
hazirlik alani, Ana Salon igerisinde farkli bir odaya taginabilir.)

4.6 Teknik kontrol cadirinda, yaris dncesi Mini IHA lar {izerindeki son hazirliklar ve kontroller
gerceklestirilecektir. Yaris komitesinin temin edecegi pilotaj kamerasi ve goriintii aktarma/kaydetme kiti
(PKGA)’nin montaj1, hakemler denetiminde bu ¢adirda yapilacaktir.

4.7 Yarnismaci g¢adirinda ise yarisacak pilotlar ile gozlemciler (yardimci pilot) ve bunlar
denetleyen hakemler bulunacaktir. FPV gozliik kullaniminda pilotlara destek olmak i¢in yaris koltugu
bulunacaktir. Gézlemciler yaris sirasinda ayakta gorev yapacaklardir. Pilotlar: denetleyen hakemler igin
ekran ve koltuklar yine bu ¢adir igerisinde bulunacaktir.

4.8 Teknik heyet cadirinda ise yarisi diizenleyen ve yarisin saglikli bir sekilde yiiriitiilmesini
saglayan teknik heyet yer alacaktir. Yarislar éncesi, Mini IHA’larin son teknik kontrolleri (kural kitapgig
6. madde) ve uygunluk olgiimleri burada denetlenecektir. Ayrica yarislar sirasinda takimlarin tur
zamanlar1 ve dereceleri ile yarig goriintiilerine ait kayitlar burada tutulacaktir.

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM GENEL MUDURLUGU

14. Ulusiararasi MEB Robot Yarismasi Kategori Kilavuzu




GOBEKLITEPE

AHICAN TARIHIN SIFIR NOKTASINDA

5. YARISMA KURALLARI

Yaris komitesi gerektiginde yarigsma kurallarim1 teknik ve uygulama gereklerine gore
degistirebilir. En giincel kurallar yarisma web sitesinde yayinlanacaktir. Liitfen giincellemeleri takip
ediniz. (Kapak sayfasinda yer alan versiyon numarasin1 kontrol ediniz.) http://robot.meb.gov.tr/
sitesinde yer alan Genel Uygulama Kilavuzu kurallar bu kategori i¢in de gecerlidir.

5.1 Her takim, yarig komitesinin belirledigi kurallara ve hakem uyarilarina harfiyen uymak
zorundadir. Kural dis1 davrandigi tespit edilen takimlar yarisma dist birakilir.

5.2 Yaris komitesi uygun gordiigii yarisin tekrarini yaptirabilir.

5.3 Takimlar tiim itirazlarini genel “Uygulama Kilavuzu” kurallarina gore yapabilir.

5.4 Her takimda bir pilot ve bir gozlemci (yardimci pilot) olmak {izere en az iki Ogrenci
bulunabilir.

5.5 Pilot, yaris sirasinda Mini IHAy1 FPV gézliikle veya ekranla izleyerek kontrol edecektir.

5.6 Gozlemci ise hakem talimatiyla birlikte Mini IHA’y1 baslangi¢ noktasina yerlestirme, yarigma
sonunda sahadan alma, yarisma sirasinda pilotun yani basinda durarak Mini IHA y1 gozle takip etme ve
pilota gerektiginde sesle komut vererek her tiirlii destek olma gorevlerini yiiriitecektir.

5.7 Yarisma Sekil 25’de goriildiigii gibi iki asamada ve toplam 5 etap olacak sekilde
diizenlenecektir. Ik asamada siralama turlari yapilacaktir. Ikinci asamada ise eleme turu, ceyrek final,
yar final ve final etaplar1 gergeklestirilecektir.

5.8 Yarismanin ilk iki giinii siralama turlar olacak sekilde planlanmaktadir. Katilimci sayist ve
yarigmanin seyrine gore, teknik heyetin karar1 dogrultusunda bu siire degistirilebilir. Bu siire icerisinde,
her takimin siralama turlarina katilabilmek i¢in en ¢ok iki deneme hakki vardir.

5.9 Siralama turlarinin bittigi ilan edilene kadar iki hakkin1 da tamamlayamayan takimlara; kalan
haklarin1 kullanmalari i¢in ek siire verilmeyecektir.

5.10 Takimlarin siralama turlarina katilma sirasi, yarisma oOncesi diizenlenecek kura ile
belirlenecektir. Anons ile ¢agrildigi halde teknik kontrol ¢adirina gelmeyen yarismacilar siralarini
kaybederek en son siraya alinirlar. Yine ilk siralama turu hakkini tamamlayip ikincisini kullanmak
isteyen takimlar, kura sonucuna gore belirlenen listenin en sonuna eklenir.

5.11 Takimlarin tamamlamis olduklar1 siralama turlar i¢erisinde aldiklar1 en iyi derece (parkuru
en kisa siire tamamlamaya bagli), takimin siralama turu derecesi olarak kabul edilecektir.

5.12 Siralama turlarinda ilk 32’ye giren takimlar ikinci agama eleme turuna katilmaya hak
kazanacaktir.

5.13 Yarismaci sayis1 goz Oniine alinarak siralama turlarinda takimlar tek basina veya ikiserli
olarak yarigacaktir.

5.14 Siralama turunda takimlar parkurda {i¢ tur atacaktir. Ug turu tamamlama siiresi, siralama
turu stiresi olarak kabul edilecektir.

5.15 Ikinci asamadaki tiim yarislarda, yarisma alaninda ayn1 anda dort adet Mini IHA birlikte
yarisacaktir.

5.16 Final yaris1 harig, ikinci asamadaki tiim yariglarda 4’erli gruplar kura ile belirlenecektir.

5.17 Ikinci asamadaki tiim yarislarda; yarisa baslama noktalar1, grup icerisindeki takimlarin bir
onceki yarista elde ettikleri siireler géz oniine alinarak belirlenecektir. (Ornegin ikinci asama eleme
yariglarinda takimlarin siralama turlarindaki siireleri, ¢eyrek final yarislarinda ise ikinci asama eleme
yarigi slireleri, vb. ) Grup igerisinde bir Onceki yarista en iyi dereceyi elde etmis takimin aract 1.
konumda, en diisiik dereceye sahip takimin araci ise 4. konumda yariga baslayacaktir.

MESLEKI VE TEKNIK EGITIM GENEL MUDURLUGU

o

14. Ulusiararasi MEB Robot Yarismasi Kategori Kilavuzu i




GOBEKLITEPE

AHICAN TARIHIN SIFIR NOKTASINDA

1. ETAP: Siralama Turlan
Yarismaya katilan her takim ilk 6nce siralama turlarina katilir.
1. Etap yarisma sirasi ¢ekilecek kura ile belirlenir.
Her takim tek basina veya iki takim halinde parkurda 3 tur atar.
Takimlarin 3 turun toplaminda elde etti siire «1. Etap Tur Zamani» olarak kabul
edilir.
e 1. Etap slresince her takimin en fazla 2 kere siralama turu atma hakki vardir.

1. ASAMA
(ilk 2 giin

2. ETAP: Eleme Turlan
e Siralama turlarinda en iyi derece yapan («1. Etap Tur Zamani» en kisa olan) 32
takim eleme turlarina katilir.
Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisir.
Toplam 32/4=8 grup olusturulur.
Her bir grupta yarisacak takimlar kura ile belirlenir.
Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, siralama turlarinda elde
ettikleri dereceye gore belirlenir.

3. ETAP: Ceyrek Final Turlan
e Eleme turlarinda, her grup icerisinde en iyi derece yapan («2. Etap Tur Zamani»

en kisa olan) 2 takim; toplamda 2x8=16 takim g¢eyrek final turlarina katihr.
Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisir.

Toplam 16/4=4 grup olusturulur.

Her bir grupta yarisacak takimlar kura ile belirlenir.

Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, «2. Etap Tur Zamani» na
gore belirlenir.

2. ASAMA

(Son gun) 4, ETAP: Yari Final Turlan

e Ceyrek final turlarinda, her grup icerisinde en iyi derece yapan («3. Etap Tur
Zamani» en kisa olan) 2 takim; toplamda 2x4=8 takim yari final turlarina katilir.
Takimlar parkurda 4 erli gruplar halinde yarisir.

Toplam 8/4=2 grup olusturulur.

Her bir grupta yarisacak takimlar kura ile belirlenir.

Grup icindeki takimlarin yarisa baslangic konumlari, «3. Etap Tur Zamani» na
gore belirlenir.

5. ETAP: Final Turlan
e Yarifinal turlarinda, her grup igerisinde en iyi derece yapan («4. Etap Tur
Zamani» en kisa olan) 2 takim; toplamda 2x2=4 takim final turlarina katihr.
Takimlar parkurda 4 erli tek grup halinde yarisir.
Grup icindeki takimlarin yarisa baslangi¢ konumlari, «4. Etap Tur Zamani» na
gore belirlenir.

Sekil 25. Yarigma plana.
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5.18 ikinci asama eleme yarislarinda, gruplarinda en iyi dereceyi alan iki takim ceyrek final
yariglarina katilmaya hak kazanacaktir.

5.19 Ceyrek final yariglarinda, gruplarinda en iyi dereceyi alan iki takim yar1 final yarislarina
katilmaya hak kazanacaktir.

5.20 Yar final yarislarinda, gruplarinda en 1yi dereceyi alan iki takim final yariglarina katilmaya
hak kazanacaktir.

5.21 Final yarisinda, yar finalde en iyi dereceyi almis olan dort takim birlikte yarisacaktir.

5.22 Ikinci asamadaki tiim etaplarda, grup igerisindeki tiim takimlar ilk engelden (1. Engel)
basariyla gegctikleri takdirde yarigma baglamis kabul edilecektir. Takimlardan biri bile ilk engelden
gecemezse yaris bastan baslatilacaktir. Her etap en fazla 3 kez bastan baslatilabilir. 3. kez baslamada
engelden gegcemeyen takimlar elenmis sayilacaktir. Elenen takimlar hava aracini yere indirecek ve yarisa
devam etmeyecektir.

5.23 Ikinci asamadaki final yaris1 dort tur, diger yarislar ise 3’er tur seklinde gerceklestirilecektir.

5.24 Her takimin yariga baglama zamanu, ilk engelden (1. Engel) gectigi anda 6zel bir elektronik
tur zamanlayicist (LAP Timer) tarafindan belirlenecektir. Takimin turunu tamamlayip 1. Engel den ikinci
geciginde ise 1. tur zamani, 1. engelden ti¢lincli gegisinde 2. tur zamani ... seklinde elektronik olarak
hesaplanacaktir.

5.25 Yarisan her takimin baginda bir hakem gorevli olacaktir. Hakem, 6niinde bulunan ekran
tizerinden yarigmaciyr takip edecektir (pilotun gozligiinden gordigii goriintiinlin aynisi, hakemin
ekraninda da olacaktir). Boylelikle hakem yarigmacinin engelleri dogru sirada geg¢ip gegmedigini, arada
engel atlayip atlamadigini, yaris kurallarina uyup uymadigini kontrol edecektir. Buna gore gerektiginde
yarigmactya siire cezasi verilecektir.

5.26 Her takima, 1’er adet video verici (VTX) ile FPV gozliik (goggles) gibi donanimlar yaris
komitesi tarafindan, her yarigma oncesinde verilecektir. Yaris bitiminde bu donanimlar takimlardan geri
almacaktir.

*** Not: Yaris komitesi tarafindan temin edilecek VTX modiilii, 25mW giicte calisacak olup,
standart 48 kanal yaris bandmi desteklemektedir. VTX modiiliine baglanacak anten, drone yarisi
diinyasinda “lolipop” olarak adlandirilan 2.5DBi giicte sag el polarizasyonlu (RHCP) cok yonlii
(omnidirectional) yayilima sahip bir antendir. Yine yaris komitesi tarafindan temin edilecek FPV gozliik
i¢in ise iki ekranli bir model tercih edilmistir.

Isteyen takim kendi FPV gozliik takimini veya FPV ekranini kendisi getirebilir. Fakat takimin
getirdigi FPV alicisinin, yaris komitesi tarafindan temin edilen VTX ve anten grubu ile uyumlu olup
olmama durumunda sorumluluk yarismaciya aittir. Herhangi bir uyumsuzluk yasanmasi durumunda,
takim yaris komitesinden FPV gozliik temin edebilecektir.

5.27 Yaris esnasinda birbirleriyle ¢arpisarak, bir engele carparak veya bireysel hata sonucu olarak
yere diisen Mini IHA’lar, eger havalanabiliyorlarsa, yarisa kaldiklar1 yerden devam edebileceklerdir.
Yerde kaldiklar siire de yaris siiresine dahildir ve yarisma siiresi durdurulmayacaktir. Her ne sebeple
olursa olsun, havalanamayan Mini IHAlar igin yar1s bitmis sayilacaktir.

5.28 Hakemler tarafindan giivensiz oldugu tespit edilen herhangi bir uygulama veya davranis,
(maksimum tavan yiiksekliginin {izerinde u¢mak, ugus alan1 disinda ugmak, bir baska kullanicinin
aleyhine bir olumsuz durum olusturacak centilmenlik dis1 hareket etmek vb.) yaris dis1 olma sebebidir.

5.29 Yarisma alanma izinsiz giris yasaktir. Herhangi bir olumsuzluk durumunda (IHA’nin
diismesi, arizalanmasi, pili bitmesi, vb.) yarigma alanina yalnizca hakem izniyle giris yapilabilir. Aksi
hareketler sergilendigi takdirde IHA ve takimi yarisma dis1 birakilacaktir.
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5.30 Centilmenlige aykir1 hareket ve tezahiirat yapilmasi durumunda, eylemi gerceklestiren
sahsin veya sahislarin okullarinin tespiti miimkiin ise, okulun bu kategorideki tiim takimlarina 20sn. siire
cezasi uygulanir.

5.31 Yaris sirasinda parkurdaki engelleri atladigi, yanlis siralama ile gectigi hakemler tarafindan
tespit edilen takimlara, her bir hatasi i¢in Ssn. siire cezasi verilir. Bir etapta kazayla veya kasith olarak

atlanabilecek (ceza alinarak) engel sayisi en fazla 4 olup; 4’ten fazla engel atlanmasi yarisma dis1 kalma
sebebidir.
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6. MINI iHA’LARIN TEKNiK OZELLIKLERI

14. Uluslararast MEB Robot Yarismasi kapsaminda diizenlenen Mini IHA kategorisinde
yarisacak hava araglarinin teknik 6zellikleri asagidaki gibi olacaktir.

6.1 Yarisa katilabilecek Mini IHA nin ¢apraz motor merkezleri aras1 mesafe 180-270mm arasi
olmalidir. Mini IHA, pervane hari¢ 240mm x 240mm kare icerisine tam olarak sigabilmelidir. Yarisma
oncesi yapilacak teknik kontrolde IHA ’nin kare kutuya s181p sigmadig1 incelenecektir.

6.2 Mini IHA nin agirlig1, yaris komitesinin verecegi FPV donanimlari harig, batarya ve diger
tiim donanimlar dahil 500 ile 1.000gr. aras1 olmalidir. Yarigma oncesi yapilacak teknik kontrollerde Mini
[HA tartilacaktir.

6.3 Cesitli sebeplerle teknik kontrolleri gecemeyen takimlar; siralama turlar siireci igerisinde,
eksikliklerini tamamlayip, yarismak icin yeniden siraya girebilirler. Teknik kontrolleri gecemeyen
takimlar, ikinci asama yarislarinin bagladigi ilan edildikten sonra yarisa alinmayacaktir.

6.4 Mini IHA larda kullamlabilecek pervane boyutu en fazla 5 inch olmalidr.

6.5 Mini IHA bataryas: en fazla 6S Li-Po (22,2V) olmalidir. Batarya kapasitesinde (mAh)
sinirlama yoktur.

6.6 Yaris komitesi tarafindan yaris 6ncesi takimlara verilen goriintii aktarict yayin gilicii 25mW
olacaktir. Goriintii aktaricilarin yayin kanali ve giicli, yaris komitesi tarafindan ayarlanacaktir.
Yarigmacilarin kanal ve/veya gii¢ ayarinda degisiklik yapmasi yasaktir. Yarigma sonucunda 6zel bir gii¢
Olcer ile VTX yayin giicii Olciilecektir. Ayarlarda degisiklik tespit edilen takim yarigsma dist
birakilacaktir.

6.7 Mini IHA’min FPV yapan diger pilotlar ve izleyiciler tarafindan goriilebilmesi igin, arka
tarafina LED ile aydinlatma yapilacaktir. Kullanilacak LED sayisi, rengi ve deseni istenildigi gibi
secilebilir.

6.8 Yaris komitesi tarafindan temin edilecek pilotaj kamerasi ve goriintii aktarma/kaydetme kiti
(PKGA) 6zel koruyuculu bir yap1 bigiminde verilecektir. PKGA’nin boyutlar1 yaklasik olarak yiikseklik
44mm, genislik 44mm ve uzunluk 80mm seklinde bir dikddrtgen prizma olarak diisiiniilebilir. Sekil
26’da PKGA’nin 6lg¢iileri verilmis olup, agirligi 100-150gr. civar olacaktir.

44,00mm

3
‘ 80,00mm ‘g‘\
N "]

Sekil 26. Temsili PKGA Boyutlari.
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Takimlar Mini IHA’larinin {izerinde PKGA’nin montaj1 igin gerekli alani bos birakacaklardir.
Yarisacak takimm Mini {HA’sina PKGA Sekil 27°deki gibi monte edilecektir. Montaj hakemler

gozetiminde yapilacak olup, montaj sirasinda ¢ift tarafli bant ve/veya kablo bagi kullanilacaktir. Yarisma
sonunda PKGA sdkiilecektir.

Sekil 27. Mini IHA Uzerine Monte Edilmis Temsili PKGA Gériintiisii.

Isteyen takim, Mini IHA’smin iizerinde PKGA nin monte edilecegi yerin altina sarsint1 dnleyici
(vibration damper) ekleyebilir. Bu konuda herhangi bir kisitlama yoktur. Sekil 28°de, titresim 6nleyici
iizerine temsili olarak PKGA eklenmis bir Mini I[HA goriilmektedir.

Titresim Onleyici
(Vibration Damper)

ON
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6.9 PKGA enerjisini iizerine monte edildigi Mini IHA’dan JST erkek tipi soketli kablo ile
alacaktir. Sekil 29°da PKGA {izerinde yer alacak JST erkek tipi soketli kablo goriilmektedir.

Sekil 29. PKGA Uzerinde Bulunacak JST Erkek Tipi Gii¢ Alma Soketi.

Bu nedenle yariga katilacak her bir Mini IHA iizerinde, azami 6S enerji bulunan (IHA nin batarya
gii¢ hattina bagli) ve aracin 0n tarafina uzanabilecek uzunlukta JST disi tipi soketli kablo bulundurmak
zorundadir. Aksi halde PKGA’ya enerji verilemeyecegi igin ara¢ yarisamayacaktir. Sekil 30’da
yarismaya katilacak tiim Mini IHA’larda bulunmasi gereken JST disi tipi soketli kablo goriilmektedir.
Sokete sekildeki gibi bakildiginda, kablonun kirmizi olani batarya (+), siyah olan1 batarya (—) hattina
bagli olacaktir.

Sekil 30. Mini IHA Uzerinde Bulunmas1 Zorunlu Olan JST Disi Tipi Gii¢ Verme Soketi.

6.10 Mini IHA 'nin gévde tipi Quadrotor (Quadcopter - 4 motorlu) olmalidir.

6.11 IHA govdeleri kisisel 6zel tasarim olabilecegi gibi, piyasadan temin edilecek hazir gévdeler
de kullamlabilir. Fakat IHA nin kendisi bir biitiin olarak hazir satin alinmis bir model veya kit (RTF,
ARF) olmamalidir. Tamamen hazir alindig1 tespit edilen IHA ve takimi yarisma dis1 birakilacaktir.
(Piyasada MEB yarislar icin hazir kitler satan siteler, yerler ve iirlinleri yarisma komitesi tarafindan
bilinmekte ve tiriinleri takip edilmektedir.)

6.12 Her takim THA nin mekanik ve elektrik-elektronik montajini kendisi yapacaktir. Ayrica ucus
kontroldriin yazilimimin yiiklenmesi ve ayarlarinin yapilmasi da yine takimin kendisi tarafindan
yapacaktir. Her takim, yarigma sitesinden indirecegi Word dosyas: seklindeki rapor sablonunu
doldurarak, PDF bi¢imine doniistiiriip, yarisma Oncesinde sisteme ylikleyecektir. Sisteme raporu
yiiklemeyen takimlar yarisa alinmayacaktir.

6.13 Takimlarin LiPo bataryalarinin yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag) i¢inde olup olmadig1
kontrol edilecektir. Yanmaz batarya torbasi bulunmayan takimlarin kaydi yapilmayacaktir.

6.14 Mini IHA nin otonom ugus 6zelligi bulunmayacaktir. Bu nedenle gdvde iizerinde GPS vb.
donanim bulunmayacaktir.
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7. GUVENLIK ONLEMLERI

Yarigsmaya katilacak takimlar ve IHA lar icin tanimlanmis giivenlik énlemleri asagidaki gibidir.
Giivenlik 6nlemlerine uymayan takimlar yarisma dis1 birakilacaktir.

7.1 Kumanda iizerinde bulunan bir anahtar veya buton, Mini IHA’y1 aktif/pasif (arm/disarm) hale
getirmek lizere ayarlanacaktir. Yarisma Oncesi bu ozelligin kontrolii yapilacak olup, bu o6zelligi
calismayan IHA ve takimi yarisma dis1 birakilacaktir.

7.2 Mini THA ile kumanda baglantis1 koptugunda, arag otomatik inis (land) yapacaktir (radio
failsafe). Bu ozelligin olup olmadig1 yarisma Oncesinde hakemler tarafindan kontrol edilecektir. Bu
ozelligi ayarlanmamis Mini IHA ’lar yarisma dis1 birakilacaktir.

7.3 Mini ITHA yarisma alani sinirlar1 veya goriis alani disina ¢iktiginda, hakem talimat verdiginde;
pilot tarafindan Mini IHA pasif hale getirilerek (disarm) diisiiriilecektir.

7.4 1HA’larda yiiksek akim verebilme oOzelligine sahip LiPo veya tiirevleri bataryalar
kullanilmaktadir. Bu bataryalar kimyasal olarak kararsiz yapida olup, kolaylikla patlayabilmektedir. Her
takimin bataryalarini tasimak icin yeterli sayida ve biiyiiklilkte yanmaz batarya torbasi (LiPo safe bag)
bulundurmasi sarttir. Yarigma alaninda pillerinin agikta oldugu, agikta sarj edildigi tespit edilen takimlar
uyarilacak ve her uyari i¢in takima 10sn. siire cezasi verilecektir.

7.5 LiPo veya tiirevi bataryalarin takildig fisler (plug) gerektiginde hakem tarafindan kolaylikla
cikarilabilecek sekilde yerlestirilecektir. Boylelikle acil durumda bataryanin IHA’dan kolayca
sokiilebilmesi saglanacaktir. ITHA nin tasarimi ve montajinda bu husus géz éniine alimmalidir.

7.6 Takimlara, IHA’larin1 test edebilmeleri icin, yarisma bolgesi icerisinde 6zel bir test alani
tahsis edilecektir. Bu test alaninda bulunan hakemler test uguslarini diizenleyecektir. Test alan1 disinda
(koridor, bahge, vb.) ugus yaptig1 tespit edilen takimlar uyarilacak ve her uyari icin takima 15sn siire
cezas1 verilecektir. Gerektiginde, hakemlerin takdiri dogrultusunda, IHA ve takimi yarisma dist
birakilacaktir.
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8. ILETiSIM

Her tiirli sorunuzda liitfen 6ncelikle yarisma kilavuzunu okuyunuz. Kilavuz olusabilecek tiim
sorular cevaplayacak sekilde hazirlanmistir. Gerektiginde kilavuzu tekrar ve dikkatlice okumak faydali
olacaktir. Buna ragmen hala soru isaretleri kalmis ise asagidaki e-posta adresi iizerinden iletisim
kurabilirsiniz.

iha.robotyarismasi@meb.gov.tr

9. YARISMA SIRASINDA SAHADA DIKKAT EDILECEK COVID-19 PANDEMI

KURALLARI

a- Yarigma alanina girmeden once ellerinizi dezenfektan ile temizleyiniz.

b- Yarigma i¢in yaris alanina girdiginizde maskenizi burnunuzu kapatacak sekilde taktiginizdan
emin olunuz.

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

¢- Yanigmalar sirasinda hicbir yarigmaci maskesini ¢ikartamaz, yarisma alanina maskesiz
giremez.

d- Yars sonunda sosyal mesafeye dikkat edecek sekilde robotunuzu alip, yarisma alaninm terk
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