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İTÜ’nün Geleneği
Robotiğin Geleceği

Arama Kurtarma Kategori Kurallar�

Yar��sma Tan�m�

1. Arama Kurtarma kategorisi; ev, apartman veya fabrika gibi afet sonras� riskli or-
tamlarda robotlar taraf�ndan ger�cekle�stirilen g�orevlerin sim�ulasyonudur. Bu g�orevler;
merdiven �c�kma, zorlu zemin �sartlar�nda ilerleme, engelleri a�sma, vana kapatma ve
g�or�unt�u/s�cakl�k sens�orleri yard�m�yla yap�lan kazazede tespitlerinin yar��sma ortam�na
aktar�lm��s halidir.

G�orev Tan�m�

1. Yar��smac� ekip taraf�ndan haz�rlanan robotun pistteki ba�slang��c noktas�na konulduktan
sonra robotun merdiven basamaklar�n�n ba�slang�c�na gelmesi, merdivenleri �c�kmas�, en
�uste �c�kt�ktan sonra robotun �ce�sitli g�orevleri ger�cekle�stirdikten sonra inme noktas�na
operat�or taraf�ndan getirilip merdivenlerden inmesi ve biti�s �cizgisine gelmesi gerekmek-
tedir.

Ba�sar� Kriterleri

1. Bu kategoride ba�sar� kriteri;

a) Merdivenden ini�s veya �c�k��slar� ger�cekle�stirmesi.

b) Robotun �ust k�sm�ndaki ilk tabelay� tespit edebilmesi (tabela t�ur�u ve �uzerindeki
yaz�),

c) Ve en az bir arama kurtarma g�orevini (acil durum b�olgesindeki kutular�n say�s�n�
do�gru alg�lama, gaz vanas�n� kapatmak, kazazede tespiti) ger�cekle�stirmesi gerek-
mektedir.

Robot �Ozellikleri

1. Her yar��smac� ekip, yar��smaya 1 robot ile kat�lacakt�r.

2. Robot �ol�c�uleri 35 cm geni�sli�gi, 35 cm uzunlu�gu ve 30 cm y�uksekli�gi ge�cemez.

3. Robot a�g�rl��g�nda herhangi bir k�s�tlama yoktur.

4. Robotlar piste zarar verecek herhangi bir sistem kullanamaz. Piste zarar veren robotlar
diskali�ye olur.
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5. Yar��smac�lar, yar��sma parkuruna robotunun yan�nda yer kontrol istasyonunu da ge-
tirmeli. Yer kontrol istasyonu, robot ile �cift y�onl�u haberle�sme yapabilen bir bilgisayar
olup yar��smac�n�n kendi bilgisayard�r. Yer kontrol istasyonunda aray�uz veya �ce�sitli
pencereler ile robotun kameras�n�n izlenebilmesi ve yine bu aray�uz, terminal ve oyun
kolu yard�m� ile robotun kontrol edilebilmesi gerekmektedir.

6. Robotun vanay� kapatabilmesi i�cin �uzerinde manip�ulat�or (robot kol vb. mekanizma
veya bu g�orevi tamamlayabilecek tasar�msal �c�oz�um) bulunmal�d�r.

Parkur �Ozellikleri

1. Merdivenlerdeki t�um basamaklar�n y�uksekli�gi 10 cm’dir.

2. Merdivene giden yolda, dekoratif a�ga�c kabu�gu zemin bulunur. Kullan�lan par�calar�n
boyutlar� de�gi�skenlik g�osterebilir.

3. Merdivene giden yolda bulunan a�ga�c kabuklar� sabit de�gildir.

4. 4 basamak �c�k��s, 4 basamak ini�s olmak �uzere parkurda toplamda 8 adet basamak vard�r.

5. Yukar�daki g�orev b�olgesinde sert ah�sap malzemeden imal edilmi�s dikd�ortgen �seklinde
bir ah�sap engel bulunmaktad�r. Ah�sap engelin y�uksekli�gi 5 cm, geni�sli�gi ise 10 cm’dir.

6. Ah�sap engel, yar��sma parkuru zeminine sabitlenmi�stir. Robotun engeli itmesi veya
s�ur�uklemesi m�umk�un de�gildir; robotun engelin �uzerinden t�rmanarak ge�cmesi gerek-
mektedir.

7. Basamaklar�n uzunluk ve geni�sli�gi 50 cm’dir.

8. Basamaklar aras�nda herhangi bir bo�sluk yoktur.

9. Robotlar�n basamaklardan birinden parkur d��s�na d�u�smesi halinde sorumluluk kabul
edilmeyecektir.

10. Yar��smac�, robotu yar��s�rken robota herhangi bir �ziksel m�udahalede bulunamaz. Bu-
lunmas� durumunda o yar��sma hakk� ge�cersiz say�l�r.

11. Parkurda sa�g (�c�k��s) merdiven k�sm�na giden yoldaki dikd�ortgen �cer�ceve ile belirlenmi�s
b�olge robot ba�slama b�olgesidir. Uzunluk ve geni�sli�gi 42 cm’dir.

12. _Ini�s merdivenin zemindeki yolunda yer alan yatay �cizgi biti�s �cizgisidir.

13. C� �k��s merdivenin son basama�g�nda sonra var�lan b�olge g�orev b�olgesi olarak adland�r�l�r.

14. G�orev B�olgesi 80 cm geni�sli�ginde ve 180 cm uzunlu�gundad�r.

15. Vanan�n merkezinin g�orev b�olgesinin taban�na uzakl��g� 18 cm’dir.
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S�ekil 1: Pistin uzaktan g�or�un�u�s�u
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S�ekil 2: G�orev b�olgesinin yak�ndan g�or�unt�us�u

S�ekil 3: G�orev b�olgesinin �ol�c�ul�u g�or�unt�us�u
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S�ekil 4: Vanan�n ve kutular�n yak�ndan resmi

S�ekil 5: Vanan�n ve kutular�n •ol�c•ul•u resmi
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S�ekil 6: Is� kayna�g�n�n konumu

Okunacak Tabela •Ozellikleri

1. Tabelalar�n�n geni�slikleri 11 cm, y•ukseklikleri ise 15 cm'dir.

2. Parkurda 3 adet birbirinden farkl� tabela bulunmaktad�r ve tasar�mlar� a�sa�g�daki gibidir.

3. A�sa�g�da en solda yer alan tabela (1. tabela), alarm butonu yan�nda yer al�r ve ismi
\Acil Durum Toplanma Tabelas�" d�r.

4. A�sa�g�da ortada yer alan tabela (2. tabela), alarm butonu yan�nda yer al�r ve ismi
\Do�gal Gaz Vanas� Tabelas�" d�r.

5. A�sa�g�da sa�gda yer alan tabela (3. tabela), alarm butonu yan�nda yer al�r ve ismi \Dikkat
Merdiven _Ini�si Tabelas�" d�r.

6. Parkurda yer alan "Dikkat Merdiven _Ini�si" tabelas�n�n sa�g taraf�nda (tabela ile du-
var k•o�sesi aras�ndaki b•olgede), canl� kazazede �s�s�n� sim•ule eden bir �s� kayna�g� bulu-
nacakt�r. Is� kayna�g�n�n konumu S�ekil 6'da g•osterilmi�stir
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Do�gal Gaz Vanas�n�n •Ozellikleri

1. Vanan�n d•onme merkezinde d•on•u�s i�slemini manip•ulat•or a�c�s�ndan kolayla�st�rmak i�cin
d•ond•urme par�cas� eklenmi�stir.

2. Vanan�n kapat�lmas� i�cin yere paralel duran kolun 90 derece saat y•on•unde �cevrilmesi
gerekmektedir.

3. Vana ve vanan�n •ol�c•uler a�sa�g�daki resimler •uzerinde g•osterilmi�stir.
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Acil Durum b•olgesinin •Ozellikleri

1. Say�s� alg�lanacak kutular�n boyutu 3 cm x 3 cm x 6 cm •ol�c•ulerindedir.

2. Say�s� alg�lan�lacak kutular�n bulundu�gu y•ukseltinin y•uksekli�gi 15 cm'dir.

3. Okunacak kutular�n renkleri a�sa�g�da RAL kodu olarak verilmi�stir:

ˆ K�rm�z�: RAL 3001

ˆ Mavi: RAL 5010

ˆ Ye�sil: RAL 6029

ˆ Sar�: RAL 1023

4. Kutular�n say�s� ve rengi her yar��smac� i�cin farkl� olacak �sekilde rastgele se�cilecektir.
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Yar��sma

1. Her robot s�rayla yar��s�r.

2. Robotlar�n yar��sma s•uresi 10 dakikay� ge�cemez.

3. Yar��smac� robotu ba�slang��c noktas�na koyduktan sonra hakemin ba�sla komutu ile yar��smac�
robotu ba�slat�r ve s•ure say�lmaya ba�slar.

4. Robot uzaktan kontrol edilerek �c�k��s merdivenin ba�s�na gelir.

5. Robot uzaktan kontrol edilerek merdivenleri �c�kmaya ba�slar.

6. Robot g•orev b•olgesine �c�kt�ktan sonra kar�s�s�nda yer alan \Acil Toplanma B•olgesi"
tabelas�n� tespit edilmesi gerekmektedir.

7. Bu tespitinin yap�ld��g�n� teyit edilmesi, yer kontrol istasyonundaki ekran�n kamera
g•or•unt•ulerinde tabelan�n tespit edildi�gini ve t•ur•un•u belirten g•ostergelerin (i�saretlerin)
hakemlere g•osterilmesi ile yap�lacakt�r.

8. Robot y•ukseltinin •uzerindeki kutular�n say�s�n� alg�lamal�d�r.

9. Robot alg�lad��g� say�y� yer kontrol istasyonundaki ekrana g•ostermesi gerekmektedir.

10. Yine hakemin onay�ndan sonra" do�gal gaz vanas�" tabelas�n� tespit etmesi gerekmekte-
dir. Yer kontrol istasyonundaki ekran�n kamera g•or•unt•ulerinde tabelay� tespit edip ve
t•ur•un•u hakemlere g•ostermelidir.

11. Hakemler tespit edildi�gini onaylad�ktan sonra robot do�gal gaz vanas�na operat•or taraf�ndan
g•ot•ur•ulerek gaz vanas�n� kapatmas� gerekmektedir.

12. Vana a�c�k halinde yerle paralel olacak �sekilde �c�k��s merdiveni taraf�na do�gru y•onelmektedir.
Robotun vanay� 90 derece saat y•on•unde d•ond•urerek yer ile dik konuma (yukar�ya baka-
cak) hale getirmesi gerekmektedir.

13. Vanay� kapatt�ktan sonra �c�k��s b•olgesine y•onelmeli, •oncelikle "Dikkat Merdiven _Ini�si"
tabelas�n�n sa�g�ndaki �s� kayna�g�n� (kazazedeyi) tespit edip hakemlere bildirmelidir.

14. Is� tespitinden sonra "Dikkat Merdiven _Ini�si" tabelas�n� tespit etmesi gerekmektedir.
Yer kontrol istasyonundaki ekran�n kamera g•or•unt•ulerinde tabelay� tespit edip ve t•ur•un•u
hakemlere g•ostermelidir.

15. Robot ini�s merdivenlerinden zemine inmelidir.

16. Son olarak zemine indikten sonra biti�s �cizgisinin •uzerinden tamamen ge�cmelidir.

17. Tamamen ge�cmesiyle s•ure durdurulur ve yar��sma tamamlanm��s olur.

18. _Istenen �c�kt� linkte •ornek olarak verilmi�sitr.
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Puanlama

1. Robot pistten �cekilince puanlama yap�lmaya ba�slanacakt�r.

2. Puan� y�uksek olan robot �ust s�rada yer al�r.

3. Puan e�sitli�gi durumunda s�uresi az olan robot �ust s�rada yer al�r.

4. Robotun yoldan �c�kmadan ba�slang��c noktas�ndan merdivene kadar ilerlemesi +10 puan
de�gerindedir.

5. Robotun yoldan �c�kmadan ini�s merdiveninin en alt zemininden biti�s �cizgisine kadar
gitmesi (ge�cmesi) +10 puan de�gerindedir.

6. Robotun bir merdivenin t�um basamaklar�ndan �c�kmas� +30 puan de�gerindedir.

7. Robotun bir merdivenin t�um basamaklar�ndan inmesi +30 puan de�gerindedir.

8. G�orev b�olgesindeki ah�sap engeli ba�sar�yla a�smak ve di�ger taraf�na ge�cmek +10 puan
olarak de�gerlendirilir.

9. Yap�lan tabela okunman�n ge�cerli say�labilmesi i�cin yer kontrol istasyonunda ekranda
izlenen kamera g�or�unt�ulerinin �uzerinde tan�nan levhan�n ismi ve olas�l��g� yer almal�d�r
ve hakeme g�osterilmelidir Hakem taraf�ndan onaylanan tespitler ile puan hak edilmi�s
olur.

10. Tabelay� g�or�unt�u i�sleme teknikleri do�gru �sekilde tespit edip ay�rt ederek yans�t�lmas� +
40 puan de�gerindedir.

11. Kutular�n toplam sayısını do�gru alg�lamak ve yans�tmak +40 puan de�gerindedir.

12. Bütün kutuların renklerinin sayısını do�gru alg�lamak ve yans�tmak +20 puan de�gerindedir.
B�ut�un kutular�n renklerinin alg�lan�p say�s�n�n yans�t�lmad��g� durumda puan al�namamaktad�r.

13. Is� kayna�g�n� (kazazedeyi) alg�lamak ve yans�tmak +40 puan de�gerindedir.

14. Vanay� d�ond�urmek +40 puan de�gerindedir.
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