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Robotigin Geleceqi
Arama Kurtarma Kategori Kurallari

Yarisma Tanimi

4% 1. Arama Kurtarma kategorisi; ev, apartman veya fabrika gibi afet sonrasi riskli or-
tamlarda robotlar tarafindan gerceklestirilen gérevlerin simiilasyonudur. Bu gorevler;
merdiven ¢ikma, zorlu zemin gartlarinda ilerleme, engelleri agma, vana kapatma ve
goriintii/sicaklik sensorleri yardimiyla yapilan kazazede tespitlerinin yarigma ortamina
aktarilmig halidir.

Gorev Tanimi

4 1. Yarismaci ekip tarafindan hazirlanan robotun pistteki baslangic noktasina konulduktan
sonra robotun merdiven basamaklarinin baglangicina gelmesi, merdivenleri ¢ikmasi, en
iiste ciktiktan sonra robotun cesgitli gorevleri gerceklestirdikten sonra inme noktasina
operator tarafindan getirilip merdivenlerden inmesi ve bitig ¢izgisine gelmesi gerekmek-
tedir.

Basar1 Kriterleri

4 1. Bu kategoride basar kriteri;

a) Merdivenden inis veya gikiglar1 gergeklegtirmesi.
b) Robotun iist kismindaki ilk tabelay1 tespit edebilmesi (tabela tiirii ve tizerindeki

yaz1),

¢) Ve en az bir arama kurtarma gorevini (acil durum bélgesindeki kutularin sayisini
dogru algilama, gaz vanasim kapatmak, kazazede tespiti) gergeklestirmesi gerek-
mektedir.

Robot Ozellikleri

4 1. Her yarismaci ekip, yarismaya 1 robot ile katilacaktir.
4w 2. Robot dlciileri 35 cm genisligi, 35 cm uzunlugu ve 30 cm yiiksekligi gecemez.
4 3. Robot agirhginda herhangi bir kisitlama yoktur.

4 4. Robotlar piste zarar verecek herhangi bir sistem kullanamaz. Piste zarar veren robotlar
diskalifiye olur.
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Robotigin Gelecegi

4 5. Yarigmacilar, yarigma parkuruna robotunun yaninda yer kontrol istasyonunu da ge-
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tirmeli. Yer kontrol istasyonu, robot ile ¢ift yonlii haberlesme yapabilen bir bilgisayar
olup yarigmacinin kendi bilgisayardir. Yer kontrol istasyonunda arayiliz veya cesitli
pencereler ile robotun kamerasinin izlenebilmesi ve yine bu arayiiz, terminal ve oyun
kolu yardimi ile robotun kontrol edilebilmesi gerekmektedir.

Robotun vanayr kapatabilmesi i¢in iizerinde manipiilatér (robot kol vb. mekanizma
veya bu gorevi tamamlayabilecek tasarimsal ¢6ziim) bulunmahdir.

Parkur Ozellikleri
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Merdivenlerdeki tiim basamaklarin yiiksekligi 10 cm’dir.

Merdivene giden yolda, dekoratif agac kabugu zemin bulunur. Kullanilan parcalarin
boyutlar1 degiskenlik gosterebilir.

Merdivene giden yolda bulunan agac kabuklar: sabit degildir.
4 basamak c¢ikis, 4 basamak inis olmak iizere parkurda toplamda 8 adet basamak vardir.

Yukaridaki gorev bolgesinde sert ahgsap malzemeden imal edilmis dikdortgen seklinde
bir ahgap engel bulunmaktadir. Ahgap engelin yiiksekligi 5 cm, genisligi ise 10 cm’dir.

Ahgap engel, yarigma parkuru zeminine sabitlenmistir. Robotun engeli itmesi veya
stiriiklemesi miimkiin degildir; robotun engelin tizerinden tirmanarak ge¢mesi gerek-
mektedir.

Basamaklarin uzunluk ve genigligi 50 cm’dir.
Basamaklar arasinda herhangi bir bosluk yoktur.

Robotlarin basamaklardan birinden parkur digina diigmesi halinde sorumluluk kabul
edilmeyecektir.

Yarigmaci, robotu yarisirken robota herhangi bir fiziksel miidahalede bulunamaz. Bu-
lunmasi durumunda o yarigma hakk: gegersiz sayilir.

Parkurda sag (¢ikig) merdiven kismina giden yoldaki dikdortgen gergeve ile belirlenmig
bolge robot baslama bélgesidir. Uzunluk ve genisligi 42 cm’dir.

Inis merdivenin zemindeki yolunda yer alan yatay cizgi bitis cizgisidir.
Cikis merdivenin son basamaginda sonra varilan bolge gorev bolgesi olarak adlandirilir.
Gorev Bolgesi 80 cm genisgliginde ve 180 cm uzunlugundadir.

Vananin merkezinin gorev bolgesinin tabanina uzakligi 18 cm’dir.
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ITU'nin Gelene§i
Robotigin Gelecegi

Sekil 1: Pistin uzaktan goriiniigii
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3 ~ ITUnun Gelenegi
% Robotigin Gelecegi

Sekil 2: Gorev bolgesinin yakindan goriintiisii

Sekil 3: Gorev bolgesinin 6lgiilii goriintiisii

ITORy,

Arama Kurtarma



_~ ITU'nUn Gelenegi
% Robotigin Geleceg

Sekil 4: Vananin ve kutularin yakindan resmi

Sekil 5: Vananin ve kutularin 6l¢iilii resmi
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&~ ITU'nun Gelenegi
& Robotigin Gelecegi

Sekil 6: Is1 kaynaginin konumu

Okunacak Tabela Ozellikleri
4w 1. Tabelalarmin genislikleri 11 c¢m, yiikseklikleri ise 15 cm’dir.

4 2. Parkurda 3 adet birbirinden farkh tabela bulunmaktadir ve tasarimlar: asagidaki gibidir.

4 3. Asagida en solda yer alan tabela (1. tabela), alarm butonu yaninda yer alir ve ismi
“Acil Durum Toplanma Tabelas1” dir.

4w 4. Asagida ortada yer alan tabela (2. tabela), alarm butonu yaninda yer alir ve ismi
“Dogal Gaz Vanas1 Tabelas1” dir.

4 5. Asagida sagda yer alan tabela (3. tabela), alarm butonu yaninda yer alir ve ismi “Dikkat
Merdiven Inigi Tabelas1” dir.

% 6. Parkurda yer alan ”Dikkat Merdiven Inigi” tabelasmm sag tarafinda (tabela ile du-

var kogesi arasindaki bolgede), canl kazazede 1sisim1 simiile eden bir 1s1 kaynagi bulu-
nacaktir. Ist kaynaginin konumu Sekil 6’da gosterilmigtir

v
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Robotigin Gelecegi

ACiL DURUM - DIKKAT
TOPLANMA DOGAL GAZ MERDIVEN

BOLGESI VANASI iNisi

Dogal Gaz Vanasinin Ozellikleri

4% 1. Vananin dénme merkezinde déniig islemini manipiilatér agisindan kolaylagtirmak igin
dondiirme parcasi eklenmistir.

4 2. Vananmn kapatilmas: icin yere paralel duran kolun 90 derece saat yoniinde cevrilmesi
gerekmektedir.

4 3. Vana ve vananimn olciiler agagidaki resimler iizerinde gosterilmistir.
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& Roboetigin Gelecegl

ACIL DURUM
TOPLANMA
BOLGESI
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& Robotigin Gelecegi

DOGAL GAZ
VANASI
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& Robotigin Gelecegi

DIKKAT
MERDIVEN
INIS]
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& Robotigin Gelecegi

Dondiirme Pargasi

1 100 mm

. T, :

Acil Durum bolgesinin Ozellikleri

4 1. Sayisi algilanacak kutularin boyutu 3 cm x 3 cm x 6 cm Olgiilerindedir.
4w 2. Sayis1 algilanilacak kutularin bulundugu yiikseltinin yiiksekligi 15 cm’dir.

4 3. Okunacak kutularin renkleri agsagida RAL kodu olarak verilmigtir:

e Kirmizi: RAL 3001
e Mavi: RAL 5010
e Yesil: RAL 6029
e Sari: RAL 1023

4w 4. Kutularin sayisi ve rengi her yarigmac igin farkli olacak sekilde rastgele segilecektir.
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Robotigin Geleceqi

Yarisma

4 1. Her robot sirayla yargir.

4w 2. Robotlarin yarigma siiresi 10 dakikay1 gegemez.
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Yarigmaci robotu baglangic noktasina koyduktan sonra hakemin basgla komutu ile yarigmaci
robotu baglatir ve siire sayilmaya baslar.

Robot uzaktan kontrol edilerek cikig merdivenin bagina gelir.
Robot uzaktan kontrol edilerek merdivenleri ¢cikmaya baglar.

Robot gorev bolgesine giktiktan sonra kargisinda yer alan “Acil Toplanma Bolgesi”
tabelasini tespit edilmesi gerekmektedir.

Bu tespitinin yapildigini teyit edilmesi, yer kontrol istasyonundaki ekranin kamera
goriintiilerinde tabelanin tespit edildigini ve tiiriinii belirten gostergelerin (igsaretlerin)
hakemlere gosterilmesi ile yapilacaktir.

Robot yiikseltinin iizerindeki kutularin sayisii algilamalidir.

. Robot algiladigi sayiy1 yer kontrol istasyonundaki ekrana gostermesi gerekmektedir.

. Yine hakemin onayindan sonra” dogal gaz vanasi” tabelasinm tespit etmesi gerekmekte-

dir. Yer kontrol istasyonundaki ekranin kamera goriintiilerinde tabelay: tespit edip ve
tirini hakemlere gostermelidir.

Hakemler tespit edildigini onayladiktan sonra robot dogal gaz vanasina operator tarafindan
gotiriilerek gaz vanasini kapatmasi gerekmektedir.

Vana acik halinde yerle paralel olacak sekilde ¢ikis merdiveni tarafina dogru yonelmektedir.
Robotun vanay: 90 derece saat yoniinde dondiirerek yer ile dik konuma (yukariya baka-
cak) hale getirmesi gerekmektedir.

Vanay1 kapattiktan sonra cikig bolgesine yonelmeli, 6ncelikle ” Dikkat Merdiven inigi”
tabelasimin sagindaki 1s1 kaynagim (kazazedeyi) tespit edip hakemlere bildirmelidir.

Is1 tespitinden sonra "Dikkat Merdiven Inigi” tabelasim tespit etmesi gerekmektedir.
Yer kontrol istasyonundaki ekranin kamera goriintiilerinde tabelay1 tespit edip ve tiirtinii
hakemlere gostermelidir.

Robot inig merdivenlerinden zemine inmelidir.

Son olarak zemine indikten sonra bitig ¢izgisinin iizerinden tamamen ge¢melidir.

Tamamen gegmesiyle stire durdurulur ve yarigma tamamlanmig olur.

Istenen gikt1 linkte 6rnek olarak verilmigitr.
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https://www.youtube.com/shorts/Xqbnmn9cyms/

&~ ITUnUn Geleneg
‘% Robotigin Gelecegi

Puanlama

4 1. Robot pistten ¢ekilince puanlama yapilmaya baglanacaktir.

4 2. Puam yiiksek olan robot iist sirada yer alir.

4w 3. Puan esitligi durumunda siiresi az olan robot st sirada yer alir.

4 4. Robotun yoldan gikmadan baglangi¢ noktasindan merdivene kadar ilerlemesi +10 puan
degerindedir.

4 5. Robotun yoldan g¢ikmadan inig merdiveninin en alt zemininden bitig c¢izgisine kadar
gitmesi (gegmesi) +10 puan degerindedir.

4 6. Robotun bir merdivenin tiim basamaklarindan ¢ikmasi +30 puan degerindedir.

4 7. Robotun bir merdivenin tiim basamaklarindan inmesi +30 puan degerindedir.

4w 8. Gorev bolgesindeki ahgap engeli bagariyla agmak ve diger tarafina gegmek +10 puan
olarak degerlendirilir.

4 9. Yapilan tabela okunmanin gegerli sayilabilmesi i¢in yer kontrol istasyonunda ekranda
izlenen kamera goriintiilerinin iizerinde taninan levhanin ismi ve olasiligi yer almalidir
ve hakeme gosterilmelidir Hakem tarafindan onaylanan tespitler ile puan hak edilmig
olur.

4w 10. Tabelay1 goriintii isleme teknikleri dogru sekilde tespit edip ayirt ederek yansitilmasi +
40 puan degerindedir.
4 11. Kutularin toplam sayisini1 dogru algilamak ve yansitmak +40 puan degerindedir.
4w 12. Biitiin kutularin renklerinin sayisini dogru algilamak ve yansitmak +20 puan degerindedir.
Biitiin kutularin renklerinin algilanip sayisinin yansitilmadigi durumda puan alinamamaktadir.
4 13. Is1 kaynagim (kazazedeyi) algilamak ve yansitmak +40 puan degerindedir.
4w 14. Vanayi dondiirmek 440 puan degerindedir.
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