ROBOTIK VE TEKNOLOJI
FESTIVALI-2026
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Tarih: 21.05.2026
Saat: 09.00
Yer: Kahramanmaras Merkez Spor Kompleksi







GIRIS
Egitimleri siirecinde edindikleri bilgiyi beceriye doniistiirebilen, {iriin gelistirebilen, bilimsel
diisiinebilen, girisimci ve rekabetci bireyler yetistirmek, teknolojik gelismeleri tanimak, deneyimleri paylasmak

amactyla bu festival diizenlenmektedir.
Robotik ve Teknoloji festivalimizin ad1 kisaca "EDE-RO" dur.
AMAC

Kahramanmaras Robotik ve Teknoloji Festivali, bu alana ilgi duyan 6grenci ve 6gretmenleri bir araya
getirerek bilgi paylasimi yapmalarii, kaynasmalarini, nezaket cergevesinde rekabet etmelerini, eglenerek

Ogrenmelerini amaglamaktadir.
KAPSAM

Kahramanmaras Robotik ve Teknoloji Festivali (ede-Ro) sartnamesi, kategorilerine gore ilimizde egitim
goren resmi/0zel kurumlarda 6grenim goren ilkdgretim ve ortadgretim ¢agindaki 6grencilerin katiliminin yarisma
sartnamesine uygunlugunu, bagvuru seklini, degerlendirme kurullarinin olusumunu, yapilacak degerlendirmeyi ve

verilecek odiilleri kapsar.
DAYANAK

Bu sartname; Milli Egitim Bakanlig1 mevzuatlari dogrultusunda hazirlanmigtir. Bu mevzuatlara aykiri

durumlar igermez.



YURUTME

Bu yarigmay1 il Milli Egitim Miidiirliigiiniin olusturdugu organizasyon komitesi yiiriitiir.

Komite Bagkam: i1 Milli Egitim Sube Miidiirii Kemal KOSEKUL

Sira Isim ve Soyisim Kurumu

1  |Dog. Dr. Mehmet GOK Kahramanmaras Istiklal Universitesi

2 |Dr. Ogr. Uyesi Ibrahim ARUK Kahramanmaras Istiklal Universitesi

3  Dr. Ogr. Uyesi Ramazan SOLMAZ Kahramanmaras Istiklal Universitesi

4 Dr. Ogr. Uyesi Muhammed Ali KOSAN [Kahramanmaras istiklal Universitesi

5  Dr. Ogr. Uyesi Musa CAKMAK Kahramanmaras Istiklal Universitesi

6  [Dr. Ogr. Uyesi Begiim EROL Kahramanmaras Istiklal Universitesi

7 Eser TEMIZ Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirligii
8 |Ali BILAL Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
9  [Tarik Kaan YILMAZ Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
10 |ibrahim BATAR Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
11 |Ali OZGUL Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
12 |Abdullah AYBAS Kervan Pastanesi Turgut Pekel IHO

13 |[Mehmet KAYA Sehit Ahmet Giilbahar Ortaokulu

14 |Suat KARA Serhan Calik Ortaokulu

15 ([Tuna AKSU Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
16 |Meltem YILDIRIM Kavlakli Hasan Gokge Ortaokulu

17  |Yusuf KELES Ticaret ve Sanayi Odas1 Mesleki ve Teknik A.L.
18 |Alaaddin KAYSERILI Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
19 |Emre ARICI Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
20 [Turgay DUZ Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
21 |Sedef UNAL Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirliigii
22 |Ahmet NACAR Nuri Pakdil Bilim ve Sanat Merkezi

23 |Aydin COSKUN Onikigubat Bilim ve Sanat Merkezi

24  |Nigar KAYA Sehit Tebernus Ozler Ortaokulu

25  [Tacettin GUZEL Kahramanmarag Mesleki ve Teknik Anadolu Lisesi
26  |Mehmet KARA Kahramanmaras Il Milli Egitim Miidiirligii




TEKNiK SORUMLULAR

Sira| Isim ve Soyisim Kategori Iletisim Bilgisi
. Dr. Ogr. Uyesi Ibrahim ARUK Ileri Seviye ve Temel Seviye Cizgi | 0530 202 34 64
Abdullah AYBAS Izleyen Sorumlulart

2 Dr. Ogr. Uyesi Muhammed Ali KOSAN Lego Sumo ve Robo Futbol 0505 252 55 36
Mehmet KAYA Sorumlusu

3 Dr. Ogr. Uyesi Ramazan SOLMAZ mBot v1 ve v2 Cizgi Izleyen 0505 866 07 49
Suat KARA Sorumlusu

4 [Tuna AKSU Proje Kategori Sorumlusu 0554 149 28 51
Eser TEMIZ

5 |Dog. Dr. Mehmet GOK Yapay Zeka Sorumlusu 0506 886 94 31
Yusuf KELES

6 |Dr. Ogr. Uyesi Musa CAKMAK Mini Sumo Sorumlusu 0543 658 96 93
Tacettin GUZEL

7 |Dr. Ogr. Uyesi Begiim EROL Kargo Tasima Sorumlusu 0530 910 23 09
Meltem YILDIRIM

BASVURU

Basvuru : www.ede-ro.com

Bilgilendirmeler web sitesi tizerinden yapilacaktir.

TAKVIM

10/04/2026 Proje ve robotik takim kayitlari baslar.
11/05/2026 Saat 17.00 de basvuru biter.
12/05/2026 Proje 6n degerlendirme sonuglari agiklanacak. Sergiye davet edilecek projeler agiklanacak.
21/05/2026_Robotik ve Teknoloji Festivali yapilacaktir.

21/05/2026 Saat 08.00'de kapilar agilacak ve takim kayitlar1 yapilacaktir. Takim kayitlar1 09.00'da
bitecektir.

TURNUVA ALANI

Kahramanmaras Merkez Spor Kompleksi (otogar arkasinda)



ODpUL
Dereceye giren takimlar kupa ile ddiillendirilecektir. Ilk 3'e giren takim iiyelerine de hediye verilecektir.
YUKUMLULUKLER
1. Danigsman ve iiye degisikligi en ge¢ 15/05/2026 mesai bitimine kadar bildirilmesi gerekmektedir.

2. Proje ya da Robot yarigsmasina herhangi bir nedenden dolayi katilamayacak takimlarin en ge¢ 18 Mayis 2026

mesai bitimine kadar bildirilmesi gerekmektedir.
3. Yarigma alanina ulagim, iiye 6grencilerin kontrolii tamamiyla danisman 6gretmenin sorumlulugundadir.

4. Ogle yemegi organizasyon tarafindan sandvig olarak verilecektir.

ITIRAZLAR
1. ltirazlar 6grenciler tarafindan yapilacaktir. Danismanlar ihtiyag aninda komite tarafindan davet edilecektir.

2. Damigmanlar mag¢ aninda mag alanina alinmayacaktir. Bu konuda organizasyon ekibine yardimci olunmasi

Onemle rica olunur.

TAKIM OLUSTURMA

Takinlar 2 6grenci ve 1 damismandan olusacaktir. Ogrenci sayist iki den fazla olamaz.



KAHRAMANMARAS ROBOTIK VE TEKNOLOJI FESTiVALI

Kahramanmarag Robotik ve Teknoloji Festivali (ede-Ro) 2 (iki) ana kategoride gerceklestirilecektir. Bu

kategoriler proje ve robot yarigmalaridir.

Sira Kategori ad1 Kapsam Yarismaci
Proje 11 Geneli fkogretim
1
Proje 11 Geneli Ortadgretim
Robot Yarigsmalari (3 Alt Kategori)
1. mBot V1 Cizgi izleyen Tlkokul
2. mBot V2 Cizgi Izleyen
3. Lego Sumo 11 Geneli
4, Temal1 Robot Yarigmasi (Kargo Tagima)
5. RoboFutbol
1. Temel Seviye Cizgi Izleyen
2. mBot V1 Cizgi Izleyen
3. mBot V2 Cizgi izleyen
2 4, Lego Sumo 11 Geneli Ortaokul
5. Temal1 Robot Yarismasi (Kargo Tasima)
6. Yapay Zeka
7. RoboFutbol
1. Ileri seviye ¢izgi Izleyen
2. Mini Sumo
3. Temal1 Robot Yarigmasi (Kargo Tasima) il Geneli Lise
4, Yapay Zeka
5. RoboFutbol

Not: Proje ve kategorilerdeki robot sayisina gore kategorilerde birlestirme yapilabilir.

YARISMA ICiN GEREKLI OLAN BELGELER




EKLER Kategorisi
EK.L VELI IZIN BELGESI/ Tim Kategoriler (Her 6grenci igin ayri
TAAHHUTNAME ayri)

Not: izin belgeleri turnuva giinii takim kaydi esnasinda, kayit masasina damisman tarafindan teslim

edilecektir. izin belgesi olmayan 6grencimizin turnuva kaydi yapilamayacaktir.




EK-1
Kahramanmaras Robotik ve Teknoloji Festivali Veli Onay Formu

Kahramanmaras 11 Milli Egitim Miidiirliigii tarafindan 21 Mayis 2026 tarihinde yapilacak
Kahramanmaras Robotik ve Teknoloji Festivali'ne ve fiziksel etkinliklere ("Etkinlik") velisi oldugum

cocugumun katilmasini onayltyorum.
Asagidaki hususlar1 kabul ve beyan ederim:

Etkinlikte, cocugumun fotograf ve video ¢ekimlerinin yapilmasina izin veriyorum. Ayrica ¢ekilen fotograf
ve videolarin Kahramanmaras {1 Milli Egitim, Kaymakamlik, Valilik sosyal medya hesaplarinda, basinda ve haber
kanallarinda herhangi bir iicret talep etmeksizin kullanilmasina izin veriyorum. Isbu form ile beyan ettigim ve
programa katilim i¢in kayit ve etkinlik sirasinda verdigim kendime ve gocuguma ait kisisel verilerin saklanmasina,
kullanilmasina ve islenmesine acikca riza gdsteriyorum. Kisisel verilerimin il Milli Egitim Miidiirliigii tarafindan

islenebilecegini ve bu konuda bilgi sahibi oldugumu beyan ederim.
Formdaki bilgilerin dogrulugunu ve sahsima ait oldugunu beyan ederim.
Tarih:
Veli Ad1 Soyada:
Cocugumun Adi ve Soyadi:
Cocugumun Okulunun Adi:

imza:



PROJE KATEGORISI

Proje kategorisinde Kahramanmarag ilinde her okul en az bir proje ile katilmasi beklenmektedir.

Girisimcilik projeleri okullarimizda yapilan TUBITAK calismalari, robotik calismalar, kodlama calismalars,

yazilim, dijital oyunlar, Teknofest calismalari olabilir. Ilkdgretim ve ortadgretim olarak 2 kategoriye ayrilacaktir.

Bagvuru yapilan proje daha once hicbir yerde odiil almamig olmali. Bagvuru yapilan projeler komite tarafindan

degerlendirilecektir. Degerlendirme sonucunda ilkogretimden en fazla 25 ortadgretimden en fazla 25 proje olmak

toplam 50 proje finale ¢ikacaktir. Finalde festival alaninda sergilenip orada jiiri tarafindan degerlendirilecektir.

Jiiri tarafindan en yiiksek puan alan proje festivalde 1. segilerek siralama yapilacaktir.

Ede-RO 2026 / JURI DEGERLENDIRME KRiTERLERI

Madde Puan
1. Bilimsel Metodoloji / Bilimsel Arastirma Yontemlerine Uygunlugu / Raporlama Kalitesi ve 15
Dokiimantasyon
2. Arastirma Potansiyeli ve Gelecek Calismalara ilham Giicii / Gelisim ve Inovasyon s
Potansiyeli
3. Yenilikgilik ve Ozgiinliik / Orijinallik ve Yaraticilik / Yerli ve Milli Degerler ve Kaynaklar 15
4. Yaygin Etki, Projenin Hedef Kitlesinin Biiyiikliigii / Belirginligi / Uygunlugu ve 10
Erisilebilirlik Durumu
5. Gergek Hayatta Uygulanabilirlik / Uretim Kolaylig1 ve Maliyeti / Ticari Potansiyeli / 15
Operasyonel Kolaylik
6. Cevresel ve Toplumsal Etki / Cevresel Siirdiirtilebilirlik / Cevresel veya Toplumsal Sorunlara 5
Coziim Uretme Kapasitesi / Dogal Kaynaklarm Korunmasi ve Verimli Kullanimi
7. Destekleyici Teknolojilerin Kullanimi / Proje Fikrini Destekleyici Arag/Materyal/Gorsel
e 15
Malzeme Kullanimui / Prototip Uriin Ortaya Koyma
8. Proje Icerigine ve Ayrmtilarina Hakimiyet / Sorulara Yanit Verebilme ve Tartisma Becerileri 20
/ Sunum Becerileri
TOPLAM 100

10



MADDE ACIKLAMALARI

1. Bilimsel Metodoloji / Bilimsel Arastirma Yontemlerine Uygunlugu / Raporlama Kalitesi ve Dokiimantasyon
(15 Puan)

Bu kriter, projenin bilimsel arastirma yontemlerine uygunlugunu ve raporlama kalitesini degerlendirir.

Bilimsel Metodoloji: Projede kullanilan bilimsel yontemlerin gegerliligi ve dogrulugu. Arastirma siirecinin
sistematik ve bilimsel bir sekilde yiiriitiilmesi.

Bilimsel Arastirma Yontemlerine Uygunluk: Arastirma yontemlerinin literatiirde kabul géren bilimsel
standartlara uygun olup olmadigi. Veri toplama, analiz ve yorumlama siireglerinin uygunlugu.

Raporlama Kalitesi ve Dokiimantasyon: Projenin yazili raporunun netligi, diizeni ve ayrintili
dokiimantasyonun kalitesi. Bulgularin agik ve anlasilir bir sekilde sunulmasi.

2. Arastirma Potansiyeli ve Gelecek Calismalara ilham Giicii / Gelisim ve inovasyon Potansiyeli (5 Puan)

Bu kriter, projenin arastirma potansiyelini ve gelecekteki ¢aligmalara ilham verme kapasitesini degerlendirir.

Arastirma Potansiyeli: Projenin yeni arastirma alanlar1 agma potansiyeli. Arastirma sorulariin gelecekteki
bilimsel ¢aligmalara katki saglayabilmesi.

Gelecek Calismalara flham Giicii: Projenin diger arastirmacilara ve projelere ilham verme kapasitesi. Yeni
fikirler ve arastirma yollari 6nerme giicii.

Gelisim ve inovasyon Potansiyeli: Projenin yenilik¢i ¢oziimler ve teknolojiler gelistirme potansiyeli.
Bilimsel ve teknolojik gelismelere katki saglama kapasitesi.

3. Yenilikcilik ve Ozgiinliik / Orijinallik ve Yaraticilik / Yerli ve Milli Degerler ve Kaynaklar (15 Puan)

Bu kriter, projenin yenilikg¢i, 6zgiin ve yerli/milli degerlere katkisin1 degerlendirir.

Yenilik¢ilik ve Ozgiinliik: Projenin yeni ve farkli yaklasimlar sunmasi. Yenilikgi fikirlerin ve yontemlerin
kullanilmasi.

Orijinallik ve Yaraticilik: Projenin orijinal ve yaratici ¢éziimler sunmasi. Benzersiz ve yaratici diigiinme
becerilerinin kullanilmas.

Yerli ve Milli Degerler ve Kaynaklar: Projenin yerli ve milli degerlere katkisi. Yerli kaynaklarin ve
teknolojilerin etkin kullanima.

4. Yaygin Etki, Projenin Hedef Kitlesinin Biiyiikliigii / Belirginligi / Uygunlugu ve Erisilebilirlik Durumu (10

Puan)

Bu kriter, projenin yaygin etkisini ve hedef kitlesine olan uygunlugunu degerlendirir.

¢ Yaygn Etki: Projenin sonuglarmin genis bir kitleye ulasma kapasitesi. Toplum iizerindeki genel etkisi.

o Hedef Kitlesinin Biiyiikliigii: Projenin ulagmay1 hedefledigi kitlenin biiytikligii. Ne kadar genis bir kitleye hitap
ettigi.

o Hedef Kitlesinin Belirginligi ve Uygunlugu: Hedef kitlenin net bir sekilde tanimlanmis olmas1 ve projenin bu
kitleye uygunlugu.

¢ Erisilebilirlik Durumu: Hedef kitlenin projeye kolayca erisebilmesi. Bilgi ve kaynaklarin erisilebilir olmasi.
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5. Gercek Hayatta Uygulanabilirlik / Uretim Kolayhig1 ve Maliyeti / Ticari Potansiyeli / Operasyonel Kolaylik
(15 Puan)

Bu kriter, projenin gercek hayatta uygulanabilirligini ve {iretim kolayligint degerlendirir.

¢ Gercek Hayatta Uygulanabilirlik: Projenin pratikte uygulanabilir olmasi. Gergek diinya sorunlarina ¢6ziim
sunabilmesi.

o Uretim Kolaylig ve Maliyeti: Projenin iiretim siirecinin kolay ve maliyet agisindan uygun olmas.
o Ticari Potansiyeli: Projenin ticari olarak basar1 potansiyeli. Pazarda kabul gérme ve gelir elde etme kapasitesi.

e Operasyonel Kolaylk: Projenin giinliik operasyonlarda kolaylikla uygulanabilir olmasi. Lojistik, yonetim ve
operasyon siire¢lerinin basit ve verimli olmasi.

6. Cevresel ve Toplumsal Etki / Cevresel Siirdiiriilebilirlik / Cevresel veya Toplumsal Sorunlara Coziim
Uretme Kapasitesi / Dogal Kaynaklarin Korunmasi ve Verimli Kullanimi (5 Puan)

Bu kriter, projenin gevresel ve toplumsal etkisini degerlendirir.

e Cevresel ve Toplumsal Etki: Projenin ¢evreye ve topluma olan genel etkisi. Cevresel ve toplumsal faydalari.

e Cevresel Siirdiiriilebilirlik: Projenin ¢evresel siirdiiriilebilirligi saglama kapasitesi. Uzun vadeli ¢evresel
faydalar1.

e Cevresel veya Toplumsal Sorunlara Coziim Uretme Kapasitesi: Projenin belirli cevresel veya toplumsal
sorunlara ¢dzlim liretme kapasitesi.

¢ Dogal Kaynaklarin Korunmasi ve Verimli Kullanimi: Projenin dogal kaynaklar1 koruma ve verimli kullanma
kapasitesi. Kaynaklarin siirdiiriilebilir sekilde yonetilmesi.

7. Destekleyici Teknolojilerin Kullamimi / Proje Fikrini Destekleyici Ara¢/Materyal/Gorsel Malzeme Kullanimi
/ Prototip Uriin Ortaya Koyma (15 Puan)

Bu kriter, projede kullanilan destekleyici arag, materyal ve teknolojileri degerlendirir.

¢ Arac ve Materyal Kullanimi: Projede kullanilan ara¢ ve materyallerin ¢esitliligi ve uygunlugu. Projenin
desteklenmesi ve zenginlestirilmesi.

e Gorsel Malzeme Kullanimi: Gorsel materyallerin etkin kullanimi. Projenin anlasilabilirligini ve gorsel
cekiciligini artiran unsurlar.

o Destekleyici Teknolojiler: Projede kullanilan destekleyici teknolojilerin etkinligi. Projeye sagladigi katkilar ve
yenilik¢i teknolojilerin kullanimi.

8. Proje Icerigine ve Ayrintilarina Hakimiyet / Sorulara Yamit Verebilme ve Tartisma Becerileri / Sunum
Becerileri (20 Puan)

Bu kriter, 6grencilerin proje igerigine hakimiyetini ve sunum becerilerini degerlendirir.

e Proje icerigine Hakimiyet: Ogrencinin proje igerigine ve ayrintilarina olan bilgisi ve hakimiyeti. Proje hakkinda
derinlemesine bilgi sahibi olmasi.

e Sorulara Yamt Verebilme ve Tartisma Becerileri: Ogrencinin sunum sonrasi sorulara yanit verebilme ve
tartisma yetenegi. Elestirilere agik olma ve bunlara yapici yanitlar verebilme kapasitesi.

e Sunum Becerileri: Ogrencinin projeyi etkili bir sekilde sunma becerisi. Sunumun diizeni, netligi ve etkileyiciligi.
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RAPOR FORMATI HAKKINDA GENEL BILGI:

Proje raporu, ekler dahil toplam 20 sayfa olmali ve yiikleme islemi PDF formatinda gerceklestirilmelidir. Rapor,
Times New Roman yazi tipi, 12 punto boyutunda, her sayfanin dort yanindan 2,5 ecm bosluk birakilarak yazilmali ve
tek satir araligi ile iki yana yash sekilde diizenlenmelidir. Proje bashigi, en fazla 15 kelime olacak sekilde kisa, 6z ve
proje icerigini yansitacak bicimde belirlenmelidir. Ozet boliimii 150-250 kelime arasinda olup, projenin amaci, yontemi,
temel bulgular1 ve sonuglarini icermelidir. Amag¢ boliimiinde projenin hedefleri ve ¢oziime odaklanmasi gereken
sorunlar ele alinmali, giris kisminda ilgili arastirmalar ve bilimsel kaynaklar sunulmalidir. Yontem boliimiinde veri
toplama ve analiz siirecleri agiklanmali, bulgular kisminda veriler ve analiz sonuglari, sonug¢ ve tartisma boliimiinde
ise bulgularin yorumu yer almalidir. Oneriler kisminda gelecekte yapilabilecek calismalar belirtilmeli, kaynaklar APA
kurallarina uygun sekilde diizenlenmelidir. EKler bolimiinde uzun metin, tablo ve ilgili belgeler bulunmali ve projenin
20 sayfa simirina dahil oldugu unutulmamalidir.

PROJE RAPORU YAZIM KURALLARI VE iCERIGi:
Proje Ad1 (Bashg):
Proje bashgi, calismayi en iyi sekilde yansitacak sekilde kisa, 6z ve aciklayici olmalidir. En fazla 15 kelime
uzunlugunda olmali ve okuyucuya proje hakkinda net bir fikir vermelidir. Baslik, projenin temel igerigini ve odak
noktasini dogrudan ifade etmeli, gereksiz ifadelerden kaginilmalidir.
Yazim Kurallari:
Proje raporu, Times New Roman yaz tipinde, 12 punto boyutunda yazilmali, her sayfamin dort yanindan 2,5 cm
bosluk birakilmalidir. Metin, tek satir arahiginda ve iki yana yash olacak sekilde diizenlenmelidir. Rapor, ekler dahil
toplam 20 sayfa olacak sekilde hazirlanmali ve PDF formatinda sisteme yiiklenmelidir.

Ozet:

Ozet béliimii, 150-250 kelime arasinda olup, ¢aligmanin ana hatlarim icermelidir. Bu bliimde projenin amaci, yontemi,
temel bulgular1 ve sonuglar1 birka¢ ciimleyle Ozetlenmelidir. Ayrintilara, yorumlara veya kaynaklara yer
verilmemelidir. Ayrica, projenin konusunu genel olarak yansitan en fazla dort kelimeden olusan anahtar kelimeler
eklenmelidir. Ozet, raporun ilk asamasinda taslak olarak hazirlanmali ve ¢alisma tamamlandiginda icerige uygun olarak
giincellenmelidir.

Amacg:

Bu boliimde, projenin temel amaci, ulasilmasi hedeflenen somut ¢iktilar ve Ar-Ge icerigi agiklanmalidir. Proje
konusunun, ¢oziim gerektiren bir problem olup olmadigi, hangi eksiklikleri giderecegi ve hangi sorunlara ¢6ziim
iiretecegi net bir sekilde belirtilmelidir. Genel bilgilerden kaginilmali, dogrudan projenin odaklandigi problem iizerine
aciklamalar yapilmalidir.

Giris:

Giris bolimii, projenin bilimsel ve teorik temelini olusturur. Arastirma konusu ile ilgili yapilmis dnceki ¢alismalar,
bu c¢alismalarin ulastig1 sonuglar ve alandaki bosluklar veya eksiklikler bilimsel kaynaklara dayandirilarak
aciklanmalidir. Kaynak taramasi yapilarak, konuyla ilgili daha once elde edilen bulgular 6zetlenmeli ve proje
konusunun neden 6nemli oldugu vurgulanmalidir.

Yontem:

Bu boliimde, arastirmada kullamlan yéntem ayrintili bir sekilde agiklanmalidir. Kullanilan veri toplama araglari,
deney ve gozlem diizenekleri ile veri analiz yontemleri sistematik bir sekilde sunulmalidir. Hangi tekniklerin
kullanildigi, neden bu tekniklerin tercih edildigi ve nasil uygulandigi agiklanmalidir.

Bulgular:

Bulgular boliimii, arastirma siirecinde elde edilen verileri ve analiz sonug¢larini igermektedir. Toplanan verilerin
grafikler, tablolar veya metin halinde sunulmasi saglanmali ve bu verilerin hangi sonuglara isaret ettigi
aciklanmalidir. Veriler arasindaki iligkiler ve ¢ikarimlar agikga belirtilmelidir.
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Sonug ve Tartisma:

Bu boéliimde, proje kapsaminda elde edilen bulgular yorumlanarak, arastirma sorusuna veya problemi ¢ozmeye
yonelik nasil bir katki sundugu agiklanmalidir. Bulgularin beklenen veya beklenmeyen yonleri tartisilmali, varsa
literatiirle kargilagtirmalar yapilmalidir. Caligmanin gii¢clii ve simirh yonleri belirtilmelidir.

Oneriler:

Oneriler boliimii, gelecekte benzer cahsmalar yapacak arastirmacilar icin rehber niteliginde olmalidir. Calismanimn
nasil gelistirilebilecegi, hangi ek arastirmalarin yapilabilecegi gibi konulara deginilmelidir. Ayrica, uygulamaya
yonelik Oneriler varsa bunlar agikca belirtilmelidir.

Kaynaklar:
Bu boliimde, proje siirecinde yararlanilan tiim kaynaklar APA yazim kurallan ¢ercevesinde listelenmelidir. Rapor
icindeki atiflarla uyumlu olmali ve eksiksiz bir kaynak listesi olusturulmalidir.

Ekler:

Ekler boliimii, proje raporunda konuyu dagitacag diisiiniilen uzun tablolar, formiiller, deney verileri, anketler
veya bilgisayar programlari gibi ek bilgileri icermektedir. Arastirma kapsaminda alinan yasal izinler, yazismalar ve
e-posta ornekleri de burada sunulabilir. Eklerin her biri "Ek 1., Ek 2., ..."" seklinde siralanmal1 ve metin i¢inde uygun
yerlere referans verilmelidir. Eklerin proje raporunun toplam 20 sayfa simirina dahil oldugu unutulmamalidir.

NOT: Kirmuz ile yazili kissmlar bilgi amachdir, proje raporunuzdan bu kistmlart silmeniz ve projenize ait
metinleri uygun bashk altina siyah renkte yazmaniz gerekmektedir.
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ROBOFUTBOL LiGi YARISMA KURALLARI
Yarismanin Amaci

Bu kategoride 6grenci kontrollii robotlar, yaptiklar: ikili karsilagsmalarda rakip kaleye gol atmaya calisirlar,

siire sonunda en ¢ok gol atan takim kazanmis sayilir.
Tanim

Yarigmacilar takim halinde yarisacaktir. Her bir robot igin 2 operator gereklidir. Yarigma alaninda robotu
yarigtiracak kayitl kigiler bulunacaktir. Takimlar 2 asil yarigmaci ile katilacaklardir. Takimlari takim kaptani

yonetir. Yarigmacilarin; yarisma kurallarini bilmesi ve bu kurallara uymasi gerekmektedir.

Her biri 1 robottan olusan iki takim arasinda Futbol oyunu oynanir. Robotlarin uzunlugu 25 cm'den ve
genisligi 20 cm'den uzun olmamalidir. Oyun alan1 210 cm uzunlugunda ve 140 cm genisliginde yesil bir
zemindir. Oyunda hokey topu kullanir. Bu bilgi setlerini kullanarak robotlar, oyunu 6zerk ve stratejik bir

sekilde oynamak i¢in kablosuz bir sistem araciligiyla iletigim kurar.
Katihm Sarti

Miisabakalara ilkokul 6grencileri ilkokul ligine, ortaokul 6grencileri Ortaokul Ligine, lise dgrencileri Lise

Ligine katilabilir. (Bir okul birden fazla takimla yarismaya katilabilir)

e Yarisma Minik (ilkokul), Y1ldiz (Ortaokul) ve Geng (Lise) olmak iizere ii¢ kategoride yapilacaktir.
e Miisabakalar katilim sayilarina gore lig, grup veya eleme usuliine gore yapilacaktir.

Miisabaka Alan1 Tanimi

Miisabaka alani, dikdortgen saha, kale ve ¢evresindeki boliimlerden olusur. Geri kalan alan, alani dis1 olarak

kabul edilir ve bu alanlar i¢in yapilan itirazlar kabul gérmeyecektir.
1- Futbol Sahasi 6zellikleri

Robot futbol alan1 zeminden 1cm yiiksekliginde, 210 cm uzunlugunda, 140 cm genisliginde ve 10 cm

yiikseklikte mdf malzemeden imal edilmis dikdortgendir. Kale 40 cm dir.
2- Ayirma gizgisi

Miisabaka Kale alaninin kenarindaki 2cm’lik beyaz alandir. Beyaz ¢izgi miisabaka alani
dahilindedir.
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Robotun Tanimlamasi

Robotun tanimlamasi agagidaki gibidir.

1. Robotun ayrintili tarifi

Robot en fazla 20 cm eninde ve 25 cm boyunda (yiikseklik sinirlamasi yok ve top siirme aparati dahil) ve denetim

amach olarak dikdortgen seklindeki bir kutuya sigabilecek seklinde olmalidir.
Robotta kullanilacak malzemeler
Mikrokontroldr kart1 olarak: Herhangi bir Mikrokontroldr kart1 kullanilabilir.

Motor siiriicii olarak: L293D veya L298 DC Motor Siiriicii Modiilii tavsiye edilmekle birlikte istenilen motor

suriict kullanilabilecektir.

DC motor olarak: L rediiktorlii 6-12V 250rpm plastik diglili en fazla iki adet kullanilacak. (Modifiyesiz sari

motorlar kullanilacaktir.) Gerekli durumlarda motorlarin hizi rpm 6Slger ile 6lgiilecektir.
DC motor tekerlek olarak: Cap1 70 mm ve kalinligi 30mm’yi gegmeyen en fazla iki tekerlek kullanilacaktir.
Hazir robotlar kullanilabilir (Mbot gibi)

Kablosuz baglanti sensorii: PS 2-3-4-5 Kablosuz sensorleri ve kumandalari kullanilacaktir veya bluetooth

modiilii ile cep telefonu veya tabletten kontrol edilebilir.
Pil veya batarya kutusu ve sarhos teker istege bagl olarak kullanilabilir.
Robot kontrolii

Robotlar PS 2-3-4-5 kablosuz ile veya bluetooth modiilii ile kontrol edilecektir. Robotun agirlig

maksimum 1500 gr olacaktir.(Takimlar isterlerse PS kollar1 veya bluetooth modiille de kullanabilir).
Baslangi¢ hareketi

Robotlar; hakem diidiigii ile topu tam orta noktaya koymasi ile aym1 anda baglatilir (yar

baslangiclarinda robotlar kendi ceza alani hizasinda olmak zorundadir) ve gol olana kadar oyun durmaz.
Gol yiyen takim orta sahadan baglayacak olup gol atan takim kendi ceza alanin hizasinda bekleyecektir.

Oyun gol yiyen takimin vurusuyla baslayacaktir.
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. Diger islemler ve Sonlandirma

Siire bitimi hakem tarafindan ilan edilir. Toplam 6 dakika olan miisabaka, 3 er dakikadan olusan

2 yarida oynanacaktir.

a) Takimlarin miisabaka boyunca 2 mola hakki vardir. Bunlardan biri teknik moladir (robotlardan

biri bozuldugunda kullanilir).

b) Takimlarin 1 oyuncu degistirme hakki bulunmaktadir. Oyuncu degisimlerinde 1 dakika mola
haklar1 bulunmaktadir. (Herhangi bir robot teknik molada tamir edilemeyip ¢alismaz ise yedek

oyuncu Ve robotu zorunlu olarak oyuna girer)
€) Mola oyun siiresince siire ¢aligmayacaktir.
d) Molayi alan takim istedigi mola siiresi dolmadan molay1 bitirebilir.

e) Eger robot caligmaz ise mag sona erer ve o takim 2-0 miisabakayi1 kaybetmis sayilir. (Eger rakibin

skoru daha avantajli durumda ise (6rnegin 5-1) o sonuca yansitilir.)

6. Yangin 6nleme 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

dol

ay1 oyun sonlandirilmasi halinde durdurulan mag yedek robotlu oyuncu ile devam edebilir.

Takimlar robotlarina miidahale ederken yarisma alaninda bulunacak olan teknik masadan

faydalanabilecektir.

Robotlarin Tasarim ve imalatinda Yasakh Noktalar

1. Calisma dalga boyunu (frekansini) etkileyen, rakibin caligmasini etkileyen her tirlii parga
yasaklanmustir.

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

3. Rakibe karsi saldirt mekanizmasi ya da silah olarak kullanilmak tizere sivi, gaz ya da tozlar yasaktir.

4. Yanict maddeler robota takilamaz.

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

6. Robota herhangi bir atici cihaz eklenemez.

7. Miisabaka alani yiizeyine kendini sabitleyen ve hareket etmesini engelleyen higbir par¢a robota

takilmaz. (6rnegin emici vakum, yapistirict vb.)
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Oyun Ilkeleri

1.

Prensip olarak oyun siiresi 3 er dakikalik 2 yarida yapilir. Yarismada en ¢ok gol atan takim galip
olacaktir. Her 3 dakika da bir oyuncu degisikligi yapilacaktir. Yani devre arasi diger oyuncu
gececektir.

Kazana takim 2 puan, berabere kalan takimlar 1 puan, miisabakaya gelmeyen takim O puan

kazanacaktir.

Takimlar mag¢ esnasinda her tiirlii bakim ve miidahale yasaktir. (Ancak gol oldugunda 10 saniyelik

miidahale serbesttir)

Oyunda tag, ofsayt ve korner yoktur. Oyun alani 10 cm yiiksek malzeme ile sinirlarindan ¢evrildigi

icin oyun sadece gol oldugunda duracaktir.

Gol olmast i¢in topun en az kale ¢izginin ortasina kadar gelmesi veya tamamen ge¢cmesi

gerekmektedir.

Giivenlik Onlemleri

Karsilagma boyunca yarigmacilarin giivenligi i¢in koruyucu gozliik ve eldiven giyilmelidir. Bu

giivenlik ekipmanlar1 (Gozliik ve Eldiven) yarigmacinin ve danigman dgretmenlerinin sorumlulugundadir.

Oyunun Baslamasi
Karsilagmanin baglamasi bir takim sag orta diger takim sol orta kenarda yer alacaktir.

1. Hakemler miisabaka alaninin ve yarigmacilarin durumlarim kontrol ettikten sonra karsilagmalarin

baglamasina onay vereceklerdir.

2. Karsilasma,  hakem isareti ile yarigmacilarin robotlarini kendi yar1 alanina

yerlestirmesiyle baslayacaktir.

3. Karsilasmada gol yiyen takimin vurusuyla baslar. Takimlar golden sonraki baslangicta kendi
alanlarinda yerlesim saglanacaktir. Sadece oyunu baslatacak robot orta sahada olacaktir. Bu islem 10

saniyeden fazla siiremez.

4. Robotlarin yar1 baslangiglarinda kendi ceza alanina yerlestirildikten sonra top orta alanda

konularak baglanacaktir.
Karsilasmanin Bitirilmesi
1. Yarigsma resmi olarak hakemin duyurusuyla sona erecektir.

2. Yarigsmacilar kendilerine belirlenen alandan hareket ederek robotlarini miisabaka alani {izerinden

veya disindan alacaklardir.

18



Etkin Puan

Gol asagidaki durumlar 1s181nda belirlenir.

1-Top eger rakibin kale ¢izgisini gegmis ise,

2-Eger rakibe 2 defa hakem tarafindan uyari verilirse, 1 gol eklenecektir.
Uyan

Asagidaki hareketlerden birini yapan yarismaci uyari alacaktir. Eger bir takim 2 uyari alirsa, 1 gol puan

karsi tarafa verilecektir.

1- Robot miisabaka alanina yerlestirildikten sonra tekrar konumlandirilirsa.

2- Hakemler tarafindan goriilen Hileli/Haksiz ~ sayilabilecek  her tirli hareketler.
3- Her tiirlii hakaret ve olumsuz tavirlarda.

4- Rakibi kiigiik diisiirme ve benzeri etik dis1 hareketlerde.1 dakika molasini hakemin uyarisina

ragmen geg¢ gelen takimlara

5- Gol atildiktan sonra 10 saniyede tekrar konum alinmadiginda.

6- Hakeme 1srarla itiraz edildiginde.

7- Kars1 rakibin robotlarina kasten zarar vermeye ¢alisildiginda.
ihlaller Sonucu Kaybetme

Asagidaki eylemlerden birisini yapan bir yarismaci ihlalden dolay1 oyunu kaybeder.

Yarismaci 5 dakika icerisinde belirlenen miisabaka alanina gelmediginde,

Yarismaci oyunu sabote ederse,(Ornegin kasith olarak miisabaka alanina hasar vermek, bozmak, kirmak)
Bir yarismacinin robotun tanimindaki sartlari ihlal etmesi,

Otonom olmama sartlarin1 gerceklestiremezse,

© o b~ w D P

Eger robottan alev ¢ikar ve yarismaya devam edemez duruma gelirse,
Oyun Dis1 Kalma

Asagidaki eylemlerden birini yapan bir takim oyun dis1 kalir, oyunu terk etmeye zorlanir ve siralama listesine

giremez.

1. Bir yarismacinin robotu “Robotlarin Tasarim ve Imalatinda Yasakli Noktalar” bashiginda belirtilen
tanimlamalari ihlal ediyorsa,

2. Yarismaci sportmenlik dis1 davranislar gosterirse. Ornegin saldirgan bir dil kullanirsa, rakibe, hakeme veya
yarigma organizasyonuna sozlii veya fiili saldirirsa,

3. Yarismaci kasithi olarak rakibine ve/veya rakibin robotuna zarar verirse,



Askiya Alma /Erteleme Talebi

1. Bir yarismaci yaralanirsa ve oyuna devam edemez ise kaptan tarafindan durdurma istenebilir.
2. Yukaridaki olayda, hakemler oyuna hemen devam etmek i¢in gerekli diizenlemeleri yapacaklardir.
3. Eger diizenlemeler karsilasmanin yenidenbaslamasina  imkan vermiyorsa, rakip miisabaka olmadan

galip ilan edilecektir.
Itirazlar

Hakem kararlarina kars1 itiraz robot yonergesinde belirtilen kurallara gore teknik danigman ekibine yazili

olarak yapilacaktir.
Robotun Isaretlenmesi
Yarigmalarin basladigi giin kayit esnasinda robotlarin resmi ¢ekilerek 6zellikleri kontrol edilecektir.
Diger Kurallar

1. Kurallardaki her tiirlii degisiklige yiiriitme kurulu yetkilidir. Yarigma siirecinde kurallarda ve donanimda

gerekli goriilen degisiklikler yapilip takimlara duyurulur.

2. Yarigmalar sirasinda robotlarin lastik teker ve pil degisikliginden bagka robotlar iizerinde bir degisiklik
yapamazlar. Robot gbvdesinin degistirilmesi gibi fiziksel goriiniim degisikliklerin hepsinde robot diskalifiye
edilir.

3. Elektronik elemanlarin degistirilmesi gerektiginde ayni tip elemanlar ayn1 yerde olacak sekilde
degistirilebilir.

4. Robotlarin top siirme aparati 3d baski veya plastik bir aksamdan yapabilirler. Takimlar 6rneklerden

yapabilirler veya yeni tasarim olustururlar.
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TEMALI ROBOT YARISMASI (Kargo Tasima) KURALLARI:

Bu kategoride 6grencilerimizden bilgi, beceri, tasarim ve programlama bilgilerini kullanarak bir robot
tasarlamasi ve onu kontrol edebilme yetenegi gdstermesi istenmektedir. Robot, yarisma parkurunda yerlestirilen
bayraklar1 belirlenen noktalara en hizli bigimde tagimalidir. Yarismada kullanilacak robotlar kumanda ile kontrol
edilecektir. Kumanda olarak telefon tablet veya konsol kontrol kollar1 kullanilabilir. Robotlar 6grenci tarafindan
kablosuz bir iletisim aract ile uzaktan kontrol edilecektir. Baglanti yonteminde herhangi bir kisitlama

bulunmamaktadir. Mag siiresi en fazla 5 dakikadir.

Yarigmaya katilacak robotlarda boyut, yiikseklik ve agirlik ile ilgili bir kisitlama bulunmamaktadir. Aym

zamanda kullanilacak malzemeler i¢inde herhangi bir kisitlama bulunmamaktadir.

Takimlar 2 kisiden olusur. Robotu kullanan 6grenci pistin yarisina geldiginde kumanday1 diger

arkadasina devredecektir.

Yarigma pisti 210x210cm sunta iizerine folyo malzemeden, 7x7 birim kareden olusmaktadir. Her birim
kare 30x30(%1x1)cm biiytikliiglindedir. Pist duvarlarinin yiiksekligi Scm ve kalinlig1 Smm'dir. Pist ve duvarlarin
rengi herhangi bir renkte olabilir. Kargo paketlerinin boyutlar1 6x6x6cm agirligr ise 60+5 gr'dir. Kargo

paketlerinin birakilacaklari alanlarin boyutlart 15x15c¢m'dir.
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TEMEL SEVIYE VE ILERI SEVIYE CiZGi iZLEYEN PiSTI

Temel Seviye, ileri Seviye cizgi izleyen pisti asagidaki gibidir. Pist 210*280 boyutunda olup. Siyah Mat
mdf/suntalam tizerine beyaz ¢izgi 20mm (+-2) ¢izgi olacak sekilde yapilacaktir. Gidis yonii ok yoniinde

olacak. Baslangi¢ noktas1 belirtilen yerde olacak. Ancak baglangi¢ noktasi ve yon degisiklik gosterebilir.

Sahalar daha sonra www.ede-ro.com adresinde yayinlanacaktir.

.

‘ ‘ BASLANGIT



http://www.ede-ro.com/

MBOT V1 VE MBOTV2 CiZGi iZLEYEN PiSTi

Mbot V1 ve Mbot V2 pisti asagidaki gibidir. Pist 210%280 cm boyutunda olup. Siyah Mat 5mm decota

tizerine beyaz ¢izgi 20mm (+-2) ¢izgi olacak sekilde yapilacaktir.

BiTIS

BASLANGIC
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MBOT CiZGi iZLEYEN

1. Cizgi izleyen yarismasinda, robotlar sahada beyaz zemin istiinde siyah ¢izgi ile isaretlenmis parkurda

yarigacaklar.
2.Yarisma 3 turdan olusacaktir. 3 turun siiresi i¢in de en diisiik siire o takimin siiresi kabul edilecek.
3.Turnuva tamamlandiktan sonra en diisiik siirede tamamlayan takim sampiyon ilan edilecektir.
4.Robot pistten ¢iktiginda ¢iktigi noktadan yarismaya devam edecektir.
5.Robot kesinlikle mbot pargalarindan ve mbot robot olmali.
6.Robotun boyutlar1 25*25*25c¢m olmal
7.Robotun agirligi 1 kg gegmemeli.

8.Yarisin baglangig ve bitisini tespit etmek igin sensorler kullanilmigtir. Robot sensor hizasindan gegtiginde,

sensoOriin algilamasi ile kronometre saymaya baslayacaktir.

9.0n (10) saniye i¢inde Start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir ve tekrar baglama noktasina konulur.
Yarigmacilarin baglama i¢in 5 hakki vardir (Her start yapamama durumunda ayr1 ayr1 10 saniye ceza puani toplam

siireye eklenir).

10. Robot pist iizerinde iken durur veya hareketsiz kalirsa robota miidahale edilemez. Boyle bir durumda 30 saniye

beklenir ve robot devam etmezse o turdan ¢ekilmis sayilir.
11. Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir.
12. Takim en fazla 2 iiye ve bir danigmandan olusur.
13. Mbot vl ve Mbot V2 i¢in ayr1 ayr1 kategori olacaktir. Ancak kurallar ikisi i¢inde gegerlidir.
14. Siireyi 6lgen kronometrenin sensorii yerden 2 cm yiikseklikte olacaktir.

15. Robot ¢izgiden ¢iktig1 an takip edecegi yolu otonom olarak buluyorsa sadece 3 saniye ¢izgiden ¢ikma
cezasl alir. Eger robot yolu otonom olarak bulamayip elle miidahale ile ¢izgiye koyulup yoluna devam
ediyorsa 6 saniye elle miidahale ceza siiresi eklenir. Robot kesinlikle ¢izgiyi gidis yoniinde takip etmeli.
Farkh yonde takibe baslarsa hakem karariyla robot tekrar yolu takipten ¢iktiZ1 noktanin gerisinden
baslatilir.
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11.

12.

13.

14.

15.

16.

TEMEL SEVIYE CiZGi iZLEYEN

Cizgi izleyen yarigsmasinda, robotlar sahada beyaz zemin iistiinde siyah c¢izgi ile isaretlenmis parkurda

yarigacaklar.

Yarisma 3 turdan olusacaktir. 3 turun siiresi i¢in de en diisiik siire o takimin siiresi kabul edilecek.
Turnuva tamamlandiktan sonra en disiik siirede tamamlayan takim sampiyon ilan edilecektir.
Robotun boyutlar1 25*25*25cm olmali. Robotun agirligi 1 kg gecmemeli.

Yarisin baslangic ve bitigini tespit etmek i¢in sensdrler kullanilmistir. Robot sensor hizasindan gegtiginde,

sensoriin algilamasi ile kronometre saymaya baslayacaktir.

Robot pist tizerinde iken durur veya hareketsiz kalirsa robota miidahale edilemez. Boyle bir durumda 30 saniye

beklenir ve robot devam etmezse robot o turdan ¢ekilmis sayilir.
Yarigma basladiktan sonra robota herhangi bir sebeple el ile miidahale durumunda robot diskalifiye edilir.
Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir.

On (10) saniye i¢inde Start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir ve tekrar baglama noktasina konulur.
Yarigmacilarin baslama i¢in 5 hakki vardir (Her start yapamama durumunda ayri ayr1 10 saniye ceza puani

toplam siireye eklenir).
Takim en fazla 2 {iye ve bir danismandan olusur.
DC motor olarak: L rediiktorlii 6-12V 250rpm plastik diglili DC Motor kullanilacaktir.

Motor siiriicii olarak: TB6612, Arduino Motor Shield - L293D Motor Siiriicii Shield veya L298 DC Motor

Siirticti Modiilii kullanilacaktir.

Micro denetleyici olarak Arduino nano, Arduino UNO, Arduino mini, deney yap kartlar1 kullanilmali.
Maksimum 8'li Cizgi Sensor Kart1 kullanilabilir.

Robotlarda kesinlikle elektrik kapatmak agmak i¢in anahtar olmali

Siireyi dlgen kronometrenin sensorii yerden 2 cm yiikseklikte olacaktir.

17. Robot cizgiden ¢iktig1 an takip edecegi yolu otonom olarak buluyorsa sadece 3 saniye

cizgiden ¢ikma cezasi alir. Eger robot yolu otonom olarak bulamayip elle miidahale ile ¢izgiye

koyulup yoluna devam ediyorsa 6 saniye elle miidahale ceza siiresi eklenir. Robot kesinlikle

cizgiyi gidis yoniinde takip etmeli. Farkh yonde takibe baslarsa hakem karariyla robot tekrar

yolu takipten ¢iktigi noktanin gerisinden baslatilir.
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10.

11.

12.

13.

ILERI SEVIYE CIZGI IZLEYEN

Cizgi izleyen yarigmasinda, robotlar sahada beyaz zemin listiinde siyah ¢izgi ile isaretlenmis parkurda

yarigacaklar.

Yarisma 3 turdan olusacaktir. 3 turun siiresi i¢in de en diisiik siire o takimin siiresi kabul edilecek.
Turnuva tamamlandiktan sonra en diisiik siirede tamamlayan takim sampiyon ilan edilecektir.
Robotun boyutlar1 25*25*25cm olmali. Robotun agirligi 1 kg gegmemeli.

Yarisin baglangic ve bitisini tespit etmek i¢in sensorler kullanilmistir. Robot sensdr hizasindan gegtiginde,

sensoriin algilamasi ile kronometre saymaya baglayacaktir.

Robot pist iizerinde iken durur veya hareketsiz kalirsa robota miidahale edilemez. Bdyle bir durumda 30 saniye

beklenir ve robot devam etmezse robot o turdan ¢ekilmis sayilir.
Robotlar belirtilen hareket yoniinde pistte hareket etmeleri gerekir.

On (10) saniye i¢inde Start yapamayan robota 10 saniye ceza puani verilir ve tekrar baslama noktasina konulur.
Yarismacilarin baglama i¢in 5 hakki vardir (Her start yapamama durumunda ayri1 ayr1 10 saniye ceza puani toplam

stireye eklenir).

Takim en fazla 2 {iye ve bir danigsmandan olusur.

Robotlarda kesinlikle elektrigi agmak ve kapatmak i¢in anahtar olmali.
Robot i¢in herhangi bir sinirlama yoktur.

Siireyi 6lgen kronometrenin sensdrii yerden 2 cm yiikseklikte olacaktir.

Robot ¢izgiden ¢iktig1 an takip edecegi yolu otonom olarak buluyorsa sadece 3 saniye cizgiden ¢cikma
cezasi alir. Eger robot yolu otonom olarak bulamayip elle miidahale ile cizgiye koyulup yoluna devam
ediyorsa 6 saniye elle miidahale ceza siiresi eklenir. Robot kesinlikle ¢izgiyi gidis yoniinde takip etmeli.
Farkh yonde takibe baslarsa hakem karariyla robot tekrar yolu takipten ¢ciktig1 noktanin gerisinden

baslatilir.

26



8.

9.

LEGO SUMO
Robottaki tiim malzemeler LEGO SPIKE veya LEGO EV3 lisansli iiriin olmali.
Kars1 robota zarar vermeden turnuvayi tamamlamali.
Kendi parcasi sahaya diismemeli.
Her robot i¢in bir operator ve iki asistan (toplamda 2 ekip iiyesi) kaydedilebilir.
Robot 15x15 cm boyutlarina sigmali ve en fazla 1 kilogramagirliginda olmalidir.
Robot basladiktan sonra boyutlarini artirabilir, ancak tek parca halinde kalmalidir.
Robot hakem diidiigiinden sonra oyuncunun start butonuna basmasiyla baslar.

Robot hareket etmeye baslamadan 6nce baslat diigmesine bastiktan sonra 5 saniye beklemelidir.

10. Yarigma alan1 77 cm ¢apinda ve siyah renktedir. Alanin kenari 2,5 cm beyazdir.

11. Robot otonom olarak ¢aligmali. Uzaktan kumanda veya robotun baska herhangi bir sekilde kontrol edilmesi

yasaktir. Tespit edildigi takdirde takim diskalifiye edilecektir.

12. Takim en fazla 2 iiye ve bir danigmandan olusur.
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MINI SUMO KATEGORISI YARISMA KURALLARI
1. YARISMA HAKKINDA GENEL BILGI

Sumo robotlar, robotikle hobi olarak ilgilenenlerin Japon sumo giireslerinden esinlenerek ayni giiresi

robotlara yaptirmak istemeleriyle ortaya ¢ikmistir.

Sumo robotlar otonom hareket yetenegine sahip, elektronik devreler igeren, birbirleriyle miicadele
etmek amacuiyla tasarlanan, amaglanan hareketler icin programlanmis robotlardir. Farkli standart ve

kategorilerde tiretilirler.

Sumo robotlari, birbirleriyle Dohyo ad1 verilen belli standartlara ve 6zelliklere sahip yuvarlak bir ring
iizerinde karsilasirlar. Karsilagma siiresince sumo robotlar birbirlerini ringin ¢evresindeki ¢izginin disina iterek
atmaya calisirlar. Robotlar kontrast sensorleri sayesinde dohyonun ¢evresindeki beyaz ¢iziyi algilar, ring disina
cikmamaya, ring icinde kalmaya caligirlar. Robotlara, ¢cevresini ve rakip robotu kisa siirede algilamasi igin
mubhtelif sensorler (IR, ultrasonic, lazer, vb.) eklenmekte ve gelistirilmis taktik algoritmalar da yiiklenmektedir.
Sumo robotlarin mag¢i kazanmasinda, sahip oldugu mekanik, elektronik tasarim ve yiiklii oldugu program

algoritmalan etkili olur.

2. ROBOT OZELLIKLERI

2.1. Robotun ayrintih tarifi

a. Mini Sumo Robot 10 cm eninde ve 10 cm derinliginde, kiip seklindeki bir kutuya sorunsuz sigabilmelidir.
b. Mini Sumo Robotun yiikseklik sinirlamasi yoktur.

€. Mini Sumo Robot mag baglangicinda en fazla 500 gr olmalidir.

2.2. Robot Kontrolii

a. Robotlar otonom olacaklardir. Baglama ve durdurma haricinde higbir sekilde uzaktan kumanda

kullanilmayacaktir.

b. Baglangi¢ hareketi;

eMini sumo robotlar, hakem kumandasi ile ayn1 anda baglatilir.

eMini sumo robotlar, ilk 10 saniyede hareket etmek zorundadir.

C. Sonlandirma hareketi

e Raund bitimi hakem tarafindan ilan edilir.

e Raund sonunda mini sumo robotlarin hakem kumandasi ile durdurulmasi zorunlu degildir.
2.3. Bicaklarin Kullanim Sartlari

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

yarigmaya almmmayacaktir.
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b. Robotlarda kullanilacak bigaklar dohyo ve yarismacilara zarar vermeyecek nitelikte olmalidir. Yarigmaya

maket bigagi, jilet vb. yapidaki bigaklar kullanan robotlar kabul edilmeyecektir.

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

verilecektir.
2.4. Robotlarin Tasarim ve imalatinda Yasakh Noktalar

1. Calisma dalga boyunu (frekansini) etkileyen, rakibin ¢aligmasini etkileyen (Flasor, Lazer Sensorler gibi) her
tiirlii parca yasaklanmistir. Robotlarin {izerinde bulunan algilayici standart optik sensérlerden yayilan kizilotesi

sinyaller bu kapsamda degerlendirilmeyecektir.

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 tizere sivi, gaz ya da tozlar yasaktir.
4.Yanic1 maddeler robota takilamaz.

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

yerlestirilmelidir.
6.Robota herhangi bir atici cihaz eklenemez.

7.Dohyonun yiizeyine kendini sabitleyen ve hareket etmesini engelleyen higbir parca robota takilmaz. (6rnegin

emici vakum, yapistirici vb.)
3. YARISMA FORMATI VE DEGERLENDIRME KRiTERLERI
3.1. Oyun ilkeleri

1.Prensip olarak oyun siiresi en fazla 3 dakikalik, 3 raunda dayanir. Yarisma siiresince 2 etkin puan alan takim

galip olacaktir,

2.Eger karsilasma sonunda yarigmacilardan sadece biri etkin puani almigsa, puan alan takim karsilagmanin
galibidir.

3.Yarigsmacilarin 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.

4.Yarigma boyunca, eger higbir takim karsilagsmay1 kazanamamigsa veya birbirlerine karsi iistiinliik

kuramamissa; robotu hafif olan takima 1 etkin puan verilerek kazanan belirlenir.

5.1ki 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.)
3.1.1. Etkin puan
Raundu kazanan asagidaki durumlar 15181inda belirlenir.

1.Eger rakip dohyonun disina zorlanmis ve dohyonun digina temas etmesi saglandiysa,
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2.Rakip robot dohyonun disina kendisi diiser veya dohyonun disina temas ederse,

3.Raund bagladiktan sonra rakip robot 10 saniyeden fazla hareketsiz kalmaya devam ederse, (Diger Robot dohyo

digina temas etmis olsa bile hareketsiz kalan robot kaybeder)
4.Robottan parca diismesi durumunda,

5.Eger rakibe 2 defa uyar verilirse,

3.1.2. Dohyoya Yerlesim Yonii

a.Robotlarin dohyoya yerlesimini hakemler belirleyecek olup “kog¢ vurusu” seklinde dohyoya yerlesim

yapilmayacaktir. (Uzatma raundlarinda robotlarin yerlesimini hakemler simetrik olarak belirleyeceklerdir.)

b.Sumo robotlar karsilasma baglamadan once asagidaki sekildeki yerlesim kurallarina gore elle, ayni anda

yerlestirilmelidir. Dohyo iizerine yerlestirildikten sonra robotun konumunda degisiklik yapilamaz.

c.Robotlar Sekil 2°de goriildiigii gibi sirt sirta, capraz ¢eyrek dairelerin igerisinde herhangi bir bolgeye dis beyaz
cizgiye bakacak sekilde yerlestirilebileceklerdir.

3.1.3. Robotun isaretlenmesi
Yarismalarin bagladig: giin kayit esnasinda robotlarin resmi ¢ekilerek ismi ile birlikte kesin kay1 yapilir.
3.1.4. Oyunun baslamasi

Kargilagsmanin Baglamasi igin sahaya giren yarigmacilarda koruyucu gozliik, eldiven ve ayakkabi vb. giivenlik

ekipmanlar1 bulunmalidir.

1.Hakemler dohyolarin ve yarismacilarin durumlarini kontrol ettikten sonra kargilagsmalarin baglamasina onay
vereceklerdir. Eger dohyo iizerinde ¢izik ya da kir olursa hakemler bu dohyonun kullanilip kullanilmayacagina

karar vereceklerdir.
2.Karsilagma, hakem isareti ile yarigmacilarin robotlarin1 dohyoya yerlestirmesiyle baglayacaktir.

3.Karsilagmada robotlarin yerlesimi hakemler tarafindan belirlenecek olup yan yana veya sirt sirta yerlesim

saglanacaktir.

4.Robotlar dohyoya yerlestirildikten sonra hareket ettirilmelerine izin verilmez.
5.0yun, hakemin kumandaya basarak robotlarin hareket etmesi suretiyle baslayacaktir,
3.1.5. Karsilasmanmin Bitirilmesi

1.Yarigsma resmi olarak hakemin duyurusuyla sona erecektir.

2.Yarigmacilar, kendilerine belirlenen alandan hareket ederek robotlarini dohyo {izerinden veya digindan

alacaklardir.
3.1.6. Bir Karsilasmanin Tekrar Baglatilmasi

Asagidaki durumlarda kargilagsma askiya alinir ve tekrar devam eder.
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1.Her iki robot birbirlerine takilip kalir ve sonraki hareketler miimkiin olmaz ise 10 saniye sonunda hakem karar1

ile raund tekrarlanir.
2.Her iki robot ayni anda dohyonun digina diiser ve ilk diisen segilememisse,

3.3 raund sonunda kazanan belirlenemez ise hakem robotlar belirli bir pozisyonda simetrik olarak yerlestirir, 4.

ve son bir raund daha oynatilir.
3.2. Uyan ve Cezalar
3.2.1. Uyari

Asagidaki hareketlerden birini yapan yarismaci uyari alacaktir. Eger bir yarismaci 2 uyari alirsa, 1 etkin puan

kars1 tarafa verilecektir.

1.Robot dohyoya yerlestirildikten sonra tekrar konumlandirilirsa.

2.Hakemler tarafindan goriilen hileli/haksiz sayilabilecek her tiirlii hareketler.

3.2.2. ihlaller

Eger asagidaki durumlar meydana gelirse, rakibe 1 etkin puan verilir.

1.Eger robotlardan pargalar diiserse (diisen parca 10 gramdan daha fazla ise).
2.Baglangi¢ sinyalinden sonra robot 10 saniye hareket etmediyse.
3.Yarigmacilardan karsilasmanin sonlandirilmasi igin bir miiracaat gelirse.

3.2.3. ihlaller Sonucu Kaybetme

Asagidaki eylemlerden birisini yapan bir yarismaci ihlalden dolay1 oyunu kaybeder.
1.Yarigmaci 5 dakika igerisinde belirlenen dohyoya gelmediginde,

2.Yarismaci oyunu sabote ederse. Ornegin kasitli olarak dohyoya hasar vermek, bozmak, kirmak.
3.Bir yarigmacinin Madde 5’ teki sartlari ihlal etmesi,

4.Madde 6’ daki “otonom olma” sartlarini gergeklestiremezse,

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

3.2.4. Oyun Dis1 Kalma

Asagidaki eylemlerden birini yapan bir yarigmaci oyun dis1 kalir, oyunu terk etmeye zorlanir ve siralama

listesine giremez.
1.Bir yarigmacinin robotu belirtilen tanimlamalari ihlal ediyorsa,

2.Yarismaci sportmenlik dis1 davranislar gosterirse. Ornegin saldirgan bir dil kullanirsa, rakibe, hakeme veya

yarigma organizasyonuna sozlii veya fiili saldirirsa,

3.Yarigsmaci kasitl olarak rakibine ve/veya rakibinin robotuna zarar verirse.
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4. YARISMA ALANI
Dohyo tanimi

1.Dohyo miisabaka alani ve ¢evresindeki boliimlerden olusur. Geri kalan alan Dohyonun dis1 olarak kabul edilir

ve bu alanlar i¢in yapilan itirazlar kabul gérmeyecektir.
2.Dohyo 6zellikleri
eMini Sumo Robot Dohyosu zeminden 5 cm yiiksekliginde 77 cm ¢apinda MDF den imal edilmis dairedir.

e Ayirma ¢izgisi;Mini Sumo Robot Dohyosunun kenarindaki 2,5 cm'lik beyaz alandir. Beyaz alan Dohyo
dahilindedir.

@770

Sekil 1: Mini Sumo Robot Dohyo Olgiileri(mm) Sekil 2: Dohyo Uzerine Robot Yerlesimi

5. GUVENLIK ONLEMLERI
Karsilasmalarda Giivenlik Onlemleri

1.Karsilagma boyunca yarismacilarin giivenligi i¢in koruyucu gozliik, eldiven ve spor ayakkabis1 giyilmelidir.
Bu giivenlik ekipmanlarn (gozliik ve eldiven) yarismacinin sorumlulugunda olup giivenlik ekipmanlar1 eksik

olan yarigmacilar yarigtirilmayacaktir.
2.Yangin dnleme tedbirleri

a.Bataryadan asir1 akim ¢ekimini 6nlemek i¢in, sigorta ya da koruma devresi kullanilmalidir. Aksi halde hasarli

veya tehlike arz eden robotlara hakemler tarafindan miidahale edilecektir.

b.Miisabaka esnasinda yangin tehlikesi veya parlama goriilen robotlarda hakem takdiriyle oyun durdurulur.
Hakemler tarafindan miisabakaya devam edilip edilmeyecegine karar1 verilir. Hakemler miisabakanin

sonlandirilmasi kararimi verirler ise durdurulan raund ve sonraki raundlar rakip adina etkin puan olarak verilir.
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5.1. Yaralanmalar ve Kazalar

5.1.1. Askiya alma /erteleme talebi

Askiya alma ve erteleme talebi

1.Bir yarigsmaci yaralanirsa ve oyun devam edemez ise yarismaci tarafindan durdurma istenebilir.
2.Yukaridaki olayda, hakemler oyuna hemen devam etmek i¢in gerekli diizenlemeleri yapacaklardir.

3.Eger diizenlemeler karsilagsmanin yeniden baglamasina imkan vermiyorsa, rakip miisabaka olmadan galip ilan

edilecektir.
6. DIGER KURALLAR VE YARISMACILAR iCiN UYARILAR

Her bir robot i¢in bir operatér ve bir yardimci kayit olabilir. Yarisma alaninda robotu yarigtiracak kayith kisi
bulunacaktir. Yarigsmacilarin; yarisma kurallarin1 bilmesi ve bu kurallara uymas: gerekmektedir. Yarigmaci

robotlarin, otonom olmas1 gerekmektedir. Kazanan, karsilasma sonucunda hakemlerce ilan edilir.

Mini sumo robotlarda kullanilacak Baslatma/Durdurma devresi yarigmacilar tarafindan temin edilecektir.
Yarismacilara herhangi bir modiil verilmeyecektir. Yarismacilar robotlar iizerindeki IR Baslatma modiillerini,
rakip robotlarda bulunan Kizilétesi Kaynakli Optik Sensdrlerden etkilenmeyecek ve IR alic1 gbz yukar1 bakacak
sekilde konumlandirmalar1 uygun olacaktir. Dohyo {izerine konumlandiktan sonra Baglatma Modiiliinden dolay1

yapilan itirazlar degerlendirilmeyecektir.

START MODUL
7.1. Start Modiiliin Calismasi

Gerekli besleme gerilimi baglantis1 yapildiginda, ilk once alicinin hangi tus kodunda on-off yapacaginin
belirlenmesi gerekir. Bu islem i¢in devre iizerindeki hafiza butonuna 1 kez basilir ve D1 ledi siirekli yanik duruma
gecer, bu durumda verici kumanda iizerinde hafizaya alinmak istenen tusa arka arkaya 2 kez basilir ve beklenir.

D1 ledi soner. Artik kullanima hazirdir.

Cikis1 on yapmak i¢in kumandadan ilgili tusa (hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 ledi yanar ve soner, D2 ledi

yanik kalir. On-off ¢ikisi 0 volt seviyesine diiser.

Cikis1 off yapmak i¢in kumandadan ilgili tusa( hafizaya alinan tus ) bir kez basilir. D1 ledi yanar ve séner, D2 ledi
soner. On-Off ¢ikist +5 volt seviyesine ¢ikar.
Bu devre icin verici kumandasi olarak “RC5” Protokolii kullanan herhangi bir kumanda kullanilabilir. Yarigmalar

esnasinda yarigmacilarin modiillerinin test edilmesi amaciyla uygun bir alanda “Kumanda Deneme Noktasr’

olusturulacaktir.
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Mini Sumo icin Meb Baslatma Modiilii

START MODUL
VCC +5V TSOP2238
A
R4 RL—H
1k 100
= [
R3 1 GPOICIN f—=
D2 []10k Yoo GP1/CIN- g T 4.7uF
GP2/TOCKI/INT/COUT
LED Y\ GPIMCLR |— [
5| VSS GPA4TIGIOSC2 | — —
GP5/T1CKI/OSC1 [—=— [] R2 -
ONIOFF —— 12F629 - o
DATA J] = R5
Q1 S o}
BC817-16 22 HFZ [I SZy, D1
ol LED

Sekil 1 : Start Modiilii A¢ik devre semasi

RSAR2238

9
1K .

()
629421 Ijg

26.416

Sekil 2 :Start Modiilii bask1 devre semasi
START MODULUN CALISMASI:

Gerekli besleme gerilimi baglantis1 yapildiginda ilk 6nce alicinin hangi tus kodunda on-off yapacaginin
belirlenmesi gerekir. Bu islem i¢in devre {izerindeki hafiza butonuna 1 kez basilir ve D1 Led'i siirekli yanik
duruma geger, bu durumda verici kumanda lizerinde hafizaya alinmak istenen tusa arka arkaya 2 kez basilir ve

beklenir. D1 Led'i sOner. Artik kullanima hazirdir.
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1kis1 on yapmak icin kumandadan ilgili tusa(hafizaya alinan tus) bir kez basilir. D1 Led'i yanar ve
Cikis1 on yap ¢ gili tus y $ y

soner, D2 Led'i yanik kalir. On-off cikis1 0 volt seviyesine diiser.

Cikasi off yapmak icin kumandadan ilgili tusa(hafizaya alinan tus) bir kez basilir. D1 Led'i yanar ve

soner, D2 Led'i soner. On-Off cikis1 +5 volt seviyesine ¢ikar.

Bu devre i¢in verici kumandasi olarak Sony, Philips, Seg, Vestel tv kumandalari kullanilabilir.

On/O

R

START MODULU
M
i
k Ra/Rb
' Portu On / Off
: Vee = +5volt Vee IR alic1 goz
o GND GND
t D2 D1
¥
: Oz @ O
|
)
r

Sumo ve Mini Sumo robotlarda kullanilacak Baslatma/Durdurma devresi yarismacilar tarafindan temin

edilecektir. Yarismacilara herhangi bir modiil verilmeyecektir.

NOT: Mini Sumo miusabakalarinda raund sonunda robotlarin hakem tarafindan durdurulmasi zorunlu degildir.

Fakat sumo miisabakalarinda raund sonunda robotun hakem ya da yarismaci tarafindan kumanda ile

durdurulmas: zorunludur.
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YAPAY ZEKA YARISMASI SARTNAMESI
1. Yarismanin Amaci

Yapay zeka, gliniimiizde sagliktan egitime, tarimdan enerjiye, ulasimdan afet yonetimine kadar birgok alanda
dondstiiriicii bir rol oynamaktadir. Bu yarisma ile Ogrenciler, yapay zekanin sundugu firsatlart kesfederek, bu
teknolojilerin giinliik hayatta karsilasilan sorunlara nasil ¢oziimler iiretebilecegini deneyimleme sansi bulacaktir.
Ornegin, deprem bolgelerinde hasar tespiti, enkaz altindaki canlilarin tespiti, afet sonrasi iletisim aglarinin optimize
edilmesi gibi kritik konularda yapay zeka tabanli ¢oziimler gelistirilebilir. Ayrica, 6grenciler yapay zeka ile otomasyon,
kisisellestirilmis hizmetler, akilli sehirler, ¢evre dostu teknolojiler ve siirdiiriilebilir kalkinma gibi alanlarda da projeler

uretebilirler.

Yarisma, ogrencilere yapay zeka teknolojilerini kullanarak yaraticiliklarini ortaya koyma, takim caligmasi
becerilerini gelistirme ve gelecegin teknolojilerine yon verme firsati sunmaktadir. Ayni zamanda, inovasyon, yapay
zekanin etik kullanimu, veri gizliligi gibi konularda farkindalik kazanmalar1 da tesvik edilmektedir. Bu sayede, 6grenciler

sadece teknolojik becerilerini degil, ayn1 zamanda toplumsal sorumluluk bilincini de gelistireceklerdir.

Bu yarigma, ortaokul ve lise 6grencilerinin yapay zeka teknolojilerine olan ilgisini artirmak, onlara bu alanda
projeler gelistirme firsat1 sunmak ve yenilikgi fikirlerini hayata gecirmelerini tegsvik etmek amaciyla diizenlenmektedir.
Yarigma, dgrencilerin yapay zeka, makine 6grenmesi, derin 6grenme, goriintii isleme, ses isleme, dogal dil isleme ve
diger yapay zeka alanlarda bilgi ve becerilerini gelistirmelerini hedeflemektedir. Ayrica, yapay zeka teknolojilerinin
deprem bolgelerindeki sorunlara ¢oziim tiretme potansiyelini kesfetmeyi ve bu teknolojilerin toplumsal fayda saglama

konusundaki giiciinii vurgulamay1 amaglamaktadir.
2. Yarismamin Kapsami

Yarigsma, ortaokul ve lise dgrencilerine yonelik iki ayr kategoride diizenlenecektir. Her iki kategoride de
ogrenciler, yapay zeka teknolojilerini kullanarak giinliik hayata katki saglayacak projeler gelistireceklerdir. Bu projeler,

yapay zekanin gergek diinya problemlerine nasil ¢oziimler sunabilecegini gostermeyi hedeflemektedir.

Yarismanin Hedefi:

Ortaokul ve lise 6grencileri olarak, yapay zeka alaninda gelecege yon verecek projeler gelistirmek icin bir araday1z.
Bu yarismada hem temel bilgileri 6grenecek hem de yaraticihigimizi kullanarak diinyayr degistirecek ¢oziimler

iiretecegiz. Bu projeler ile hedeflendigimiz kazanimlar;

e Yapay Zekid Temel Kavramlarim Ogrenmek: Yapay Zekinimn ne oldugunu, nasil ¢alistigim ve farkli YZ
tiirlerini anlamak.

o Veri Toplama ve Analizi Yapmak: Veri setlerini toplamayi, diizenlemeyi ve analiz etmeyi 6grenmek.

e Makine Ogrenimi Modelleri Olusturmak: Basit makine 6grenimi modelleri olusturmak ve performanslarini
degerlendirmek.

e Yapay Zeka Uygulamalar Gelistirmek: Yapay Zeka kullanarak giinliik hayattaki sorunlara ¢6ziim iireten

uygulamalar gelistirmek.
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Etik ve Sosyal Etkileri Tartismak: Yapay Zekanin potansiyel faydalarimi ve risklerini, etik sonuglarini
tartigsmak.

Yaratic1 ve Yenilik¢i Coziimler Uretmek: Farkli alanlarda (saglik, egitim, gevre vb.) Yapay Zeka ile yaratict
ve yenilik¢i ¢ozlimler iiretmek.

Takim Calismasi ve Iletisim Becerilerini Gelistirmek: Projeler iizerinde is birligi yaparak takim ¢alismas1 ve
iletisim becerilerini gelistirmek.

Sunum ve Proje Tanitim Becerilerini Gelistirmek: Projeleri etkili bir sekilde sunmak ve tanitmak.

2.1 Genel Kurallar

Her iki kategoride de projeler tamamlanmis olup projenin amacini, yapim asamalarini, kullanilan malzemeleri

igeren bir adet rapor hazirlanmalidir.

Kullanilacak gelistirme kartlar1 Arduino, Microbit, Raspberry Pi kartlar1 olup acik kaynakli veya ticari olabilir,

ancak projeler 6zgiin olmalidir.

Projelerde kullanilan yazilimlar mBlock, PictoBlox, Python ve C++ dilleri ile yazilip yapay zeka kiitliphaneleri

acik kaynakli olmalidir.

Projeler, ¢evreye ve topluma fayda saglayacak sekilde tasarlanmalidir.

2.2 Ortaokul Kategorisi

Ortaokul 6grencileri, mBlock, PictoBlox, C++ veya Python programlama dillerini kullanarak yapay zeka temelli

projeler gelistirebilirler. Bu kategoride, 6grencilerin yapay zekd kavramlarimi 6grenirken ayni zamanda donanim ve

yazilim entegrasyonu yapmalari tesvik edilir.

Ortaokul Kategorisi Teknik Detaylar::

Kullanilabilecek Kartlar:

o Arduino Kartlari: Arduino Uno, Arduino Nano, Arduino Mega gibi tiim Arduino modelleri.
o Micro:bit: BBC Micro:bit karti, blok tabanli programlama ve Python ile uyumlu bir platformdur.

Programlama:

o Projeler, blok tabanli programlama olarak mBlock ve PictoBlox veya metin tabanli programlamada ise

Python ve C++ programlama dilleri kullanilacaktir.

Sensorler ve Kamera

o Proje konusuna uygun olarak istenilen sensor, motor, kamera ve ekipman kullanilabilecektir.

o Sensorler hazir modiil seklinde ya da kendi tasarladiginiz bir sensorde olabilir.
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e Diger Hususlar

o Kullanilan yapay zeka modiilleri, 6grencilerin seviyesine uygun diizeyde olmalidir.
o Proje sunumu 6grenciler tarafindan proje degerlendirme komisyonuna sunulacaktir.
o Projelere ait pil ya da bataryalar proje ekiplerince temin edilmelidir.

2.3 Lise Kategorisi

Lise 6grencileri, Python ve C++ programlama dili kullanarak daha karmasik ve ileri diizey projeler gelistirebilirler.

Bu kategoride, d6grenciler yapay zeka ve donanim entegrasyonunu daha derinlemesine kesfedeceklerdir.
Lise Kategorisi Teknik Detaylari:

° Kullanilabilecek Kartlar:

o Arduino Kartlari: Arduino Uno, Arduino Nano, Arduino Mega gibi tiim Arduino modelleri.
o Micro:bit: BBC Micro:bit karti, blok tabanli programlama ve Python ile uyumlu bir platformdur.
o Raspberry Pi: Tiim Raspberry Pi modelleri.

e Programlama:

o Projeler, blok tabanli programlama olarak mBlock ve PictoBlox veya metin tabanli programlamada ise

Python ve C++ programlama dilleri kullanilacaktir.

e Sensorler ve Kamera

o Projede kullanilacak tiim malzemeler proje ekibi tarafindan temin edilecektir.
o Proje konusuna uygun olarak istenilen sensor, motor, kamera ve donanim kullanilabilecektir.
o Sensorler hazir modiil seklinde ya da kendi tasarladiginiz bir sensorde olabilir.
e Diger Hususlar
o Kullanilan yapay zeka modiilleri, 6grencilerin seviyesine uygun diizeyde olmalidir.
o Proje sunumu 6grenciler tarafindan proje degerlendirme komisyonuna sunulacaktir.
o Projelere ait pil ya da bataryalar proje ekiplerince temin edilmelidir.

e Projede Veriseti Kullanilacaksa

o Veriseti igerisindeki veriler ekip tarafindan olusturulacaktir.

o Yapay zeka islemlerinin tiim adimlar1 (veri 6n isleme, train-test adimlari, regresyon vb.) programlama

adimlarinda raporda belirtilmelidir.

o Makine 6grenmesinin yontemi (siniflandirma yada regresyon) oldugu ayirt edilmelidir.
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o Makine 6grenme basarisi degeri olan Accuary degeri ve bu degerin yiikseltilmesi i¢in yapilacak islemler

raporda belirtilmelidir.
3. Degerlendirme Kriterleri
Projeler, asagidaki kriterlere gore degerlendirilecektir:
1. Ozgiinliik ve Yenilikgilik: Projenin yaratic1 ve yenilik¢i olmas.
2. Teknik Uygulama: Projenin teknik olarak dogru ve etkili bir sekilde uygulanmasi.
3. Kullamlabilirlik: Projenin kullanic1 dostu ve pratik olmasi.
4. Rapor ve Sunum: Proje raporunun ve sunumunun agik, anlasilir ve detayli olmasi.

5. Toplumsal Fayda: Projenin topluma veya belirli bir soruna ¢éziim sunmasi.
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