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1.1 Turnuva Hakkinda

UTBECH Robotik Turnuvasi robotik turnuvalarina gerek yeni baslayan gerekse tecribe
kazanmig her yastan 6grencinin ilgisini geken bir etkinliktir. Her sezon 6grenciler, dinyada
yada uzayda toplum olarak karsilasmamiz muhtemel zorluklar ile ilgili yeni bir konu ile
yuzlesir. Yarismalar her sezonun konusu ile ilgili olarak hazirlanmis farkli sahalar tzerinde
gerceklestirilir. Ogrencilerin sinirli bir siire igerisinde gesitli zorluklarla basa ¢ikabilecek
robotlari tasarlarken muhendislik ve programlama becerilerini munkun olan en iyi sekilde
kullanmalari gerekir. Yarismanin amaci 6grencileri gercek hayat problemleri ile yuzlestirmek
ve gelecek nesilin bilim insanlarina ve muhendislerine ilham vermektir.

1.2 Turnuva Degerleri
Kesfetmek Eglencelidir!
Bilinmeyen sizi bekliyor! Cok eglenin, kendinizin ve takiminizin limitlerini zorlayin.

Siirekli Ogrenin!
Hazir olun yada olmayin bazi harika yeni seyler 6greneceksiniz! Robotlarin gucunu nasil
kontrol altina alacaginizi 6greneceksiniz. Bu ne kadar harika!

Paylagsmak arkadaslar i¢indir!
Zamaninizi, tecribenizi, araglarinizi hatta robotunuzun pargalarini bile paylasabilirsiniz
ancak en onemlisi bilgimizi paylasiyoruz.

Yardim etmek esas yaptigimiz istir!
Takim arkadasina yardim et, rakiplerine yardim et, her zaman yardim et ancak gerektiginde
yardim da iste.

Bizim tarzimiz Fair Play!
Kurallar bozulmak igin var ancak her zaman degil. Herkese kargi adil olmak birinci
hedefimiz olmali.

Herkesi dahil etmek!
Bir cok yonden farkli olabiliriz ancak ginun sonunda kocaman bir aileyiz. Bagkalarina ve
kendinize saygi gosterin.

Hatalar da kabulimuz!
Hatalar olmasa dunya sikici bir yer olurdu. Hata yapmaya devam et ama hatalarindan
dersler c¢ikart.

1.3 Sezon Temasi
2021 yihnin sezon temasi: Kentsel Teknoloji Miicadelesi



Yakin gelecekte, hizli buyldyen robot endustrisi nedeniyle kentsel alanlarda 6nemli
degisikliklere sahit olacagiz. Gundelik hayat bugline kiyasla olumlu yonde degisecek.
Robotlar insanlar igin tehlikeli, agir yada surekli tekrar isteyen igleri devralacaklar.

Kentsel Teknoloji Mucadelesi ilkokul, ortaokul ve lise 6grencileri igin tasarlanmistir.

1.4 Akillh Fabrika

Akilli Fabrika 10 - 16 yas grubunun konusudur.

Robotlarin fabrikalarda gorev yapmalarina yillardir sahit oluyoruz ancak robotlarin bir
fabrikadaki butlin gorevleri Ustlenebilmesi icin daha uzun bir zaman var. Yeni sensorler,
mekanik pargalar ve yapay zekanin gelisimi ile robotlar daha karmasik gorevlerle bas
edebilecek ve sonunda fabrikalari tamamen robotik bir hale donusturebilecek.
Yarismacilar tamamen robot kontrolli fabrikalar Gretme konusundaki bazi zorluklarla karsi
karsiya kalacaklar. Bu zorluklar, robotun insanlarin yapmakta oldugu isleri tamamen
ustlenebilmeleri igin akilll mekanik ¢ozumler ve programlama becerileri gerektirecek.

Resmi Deneme
Bir takimin turnuva sahasinda resmi olarak performansini sergilemesidir.

Gorev
Robotun yerine getirmesi gereken belirli bir gorevdir.

Engeller
Her gorev icin farkli sekillerde konumlandiriimis objelerdir.

Saha
Robotun Uzerinde gorevleri yerine getirdigi alandir.

Bilgisayar
Robotu programlamak igin kullanilan cihazdir.

Robot
Bir bilgisayar tarafindan programlanabilen ve karmasik gérevleri otonom modda yerine
getirme kabiliyeti olan makinedir.

uKit Explore Karti
uKit Explore set icerisinde glen programlanabilir cihazdir. Uzerinde bulunan elektronik
bilesenler ile iletisim kurar, sensorlerinden gelen bilgiler dogrultusunda onlari yonetir.

DC Motor
DC Motor elektrik enerjisini harekete geviren bir cihazdir.

Servo Motor



Bir servo motor DC motordan farkli olarak ivmesini, hizini ve dénus agisini tam bir kesinlikle
yonetebildigimiz bir motor ¢egididir. Bir motor ve motorun tam durumu ile ilgili bilgi verebilen
bir sensérden meydana gelir.

Sensorler

Robotun bulundugu ortamdaki olaylari ve degisiklikleri algilamasina yarayan ve bunlar ile
ilgili bilgileri surekli olarak diger elektronik pargalara ve iglemciye gonderen elektronik
parcalardir.

Mekanik Bilesenler
uKit Explore set icerisinde bulunan diger tum plastikten yapiimig ve elektronik olmayan

parcalardir.

Yazilim
uKit Explore setini programlamaya yarayan yazilimdir.

Puan Cetveli
Resmi puanlarin hakemler tarafindan kayit altina alindigi basili kagitlardir.




lll. Donanim ve Yazilim

3.1 Donanim - uKit Explore Setin Mekanik Bilesenleri
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Donanim - uKit Explore Setin Elektronik Bilesenleri
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3.3 Yazilim - uKit Explore Setinin Programlama Arayuzu
uKit Explore Setinizi hem UKit Explore IDE’si hem de UCode IDE’si ile

programlayabilirsiniz. UKit Explore yazilimi Arduino IDE’nin 6zel bir versiyonudur. UKit

Explore IDE’si sadece Windows igletim sistemi Uzerinde ¢alismaktadir.

UCode ise Scratch temelli bir yazilimdir ve hem Windows hem de OSX igletim sistemleri

uzerinde calisabilmektedir.

Her iki yazilimi da internet sitemizdeki “Yazilimlar” bélimunden indirebilirsiniz.




IV. Gorevler

4.1 Gorev 1 - Teslimat (Blok A)

Gorev Gorseli Engeller

1 x ATipi Kutu

Baslangi¢ Alani Zorluk

Area 1

Kurulum Kazanimlar

Kutu 8 konumdan birinise koyulur Robotu ileri-geri haricot ettirmek, saga sola
yonlendirmek ve kat edecegi yolu belirlemek.

Gorevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lltfen
bdlim 5.3’e g6z atiniz. Robotik kol hareketlerini kontrol etmeye yetecek
kadar ¢cok servo motoru birlikte kontrol etmek.

Hedef Tamamlanma Kosullan

Hedef kutuyu bir noktadan bir noktaya Takimlar kutuyu dikey bir konumda dogru
tasimaktir, 6rnegin 8. noktadan 1. noktaya. noktaya tasiyip en az 2 késesi hedeflenen alana
Robot kutuya gitmeli, kutuyu kaldirip uygun dokunacak ve dik bir sekilde birakabildiginde
noktaya birakmahdir. tamamlanma puani kazanirlar.

Bu gorevde kismi puanlama da s6z konusudur.
(Kutunun yatay konumda koyulmasi gibi)

Puanlama detaylari igin lGtfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.




4.2 Gorev 2 - Yonlendirme (Blok B)

Gorev Gorseli Engeller

— 3 x A Tipi Sutun

-

e

Baslangi¢ Alani Zorluk

Area Baslangi¢

Kurulum Kazanimlar

isaretlenen her 3 noktaya birer dikey siitun Robotu ileri-geri haricot ettirmek, saga sola
yerlestirilir. yonlendirmek ve kat edecegi yolu belirlemek.

Gorevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lltfen
bélim 5.3’e g6z atiniz.

Hedef Tamamlanma Kosullan

Robot Uretim bandi Gzerinde ilerlerken dikey Takimlar robot tekerleklerinin tamami alana

sutunlara dokunmaktan kaginmalidir. dahil olacak sekilde Area 3’e park ederse gorevi
tamamlama puani kazanacaktir.

Robot gorevi Area 3’'te tamamlamalidir.
Dusen her sutun igin negatif puan
uygulanacaktir.

Puanlama detaylari icin lGtfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.




4.3 Gorev 3 - Kaynak (Blok C)

Gorev Gorseli Engeller
2 x B Tipi Kutu

1

Baslangi¢ Alani Zorluk

Area 2 Baslangi¢

Kurulum Kazanimlar

Kutulari her iki dikdértgen alana yerlestirin. Driving the robot based-on inputs from patrol
sensor (line follower sensor of grayscale array

Gérevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lGtfen sensor).

bdlim 5.3’e géz atiniz.
Controlling multiple servo motors on various
speeds and performing required robotic arm
movements.

Hedef Tamamlanma Kosullan

Robot siyah gizgiyi ¢izginin sonuna kadar Takimlar gsu durumlarda tamamlama o6dulu
izlemeli, orada durmali ve iki dikey kutuyu alacak:
birlestirmelidir. - Kutular birlestirildi (birbirlerine dokunuyor)
- Her iki kutu da dikey konumda ve alt parganin
Cizgi takip senso6rl kullanimi zorunludur. 4 kdsesinin timu yere temas ediyor
- Robot birlegtirildikten sonra kutulara
dokunmuyor

Bu gorevde kismen puanlama yapilabilir. (Bir
kutu dikey konumda, bir kutu dismus durumda)

Puanlama detaylari igin litfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.




4.4 Gorev 4 - Siralama (Blok D)

Gorev Gorseli Engeller

1 xATipi Kutu //. Renk Kartlari

THIE ==

Baslangi¢ Alani Seviye

Area 3 ileri

Kurulum Kazanimlar

Kutuyu kicik dikdortgen alana yerlestirin. Robotu belli mesafelerde ileri hareket ettirmek.

Buyuk dikdortgen alana renkli bir kart

yerlestirin. Robotu sensérlerden gelen bilgilere gére
hareket ettirmek.

Gérevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lUtfen

bolim 5.3’e gbz atiniz. Renk algilama sensoérund kullanmak.

Renk algilama sensorinden gelen veriyi
kullanmak ve bu veriye gore karar alarak farkli
davraniglarda bulunabilmek.

Cok sayida servo motoru cesitli hizlarda
kontrol etmek ve gerekli robot kol hareketlerini
gerceklestirmek.




Hedef Tamamlanma Kosullari

Robot yere yerlestiriimis karta gitmeli, kart Takimlar su durumlarda tamamlama 6dulu
rengini tespit etmeli ve karttaki LED Uzerindeki alacak:
rengi gostermelidir. - Kutunun en az iki kdgesinin dikey izdigimu
uygun alan igerisindedir.
Ardindan kutuyu almalidir ve tespit edilen - On-board LED'de algilanan renk gosterildi.
renge gore; kutuyu belirtilen alana tagimalidir.
Bu gorevde kismen puanlama yapilabilir.
Yarigmaya baglamadan énce (Turnuva (Kutunun yatay konumu)
sabahi) her bir renk igin teslimat yeri ilan
edilecektir. Puanlama detaylar i¢in lutfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.
Cizgi takip sensorl ve renk sensorinin
kullaniimasi zorunludur.

4.5 Gorev 5 - Sokum (Blok E)

Gorev Gorseli Engeller

4 x B Tipi Agik Renk Situn
4 x B Tipi Koyu Renk (Siyah yada Mavi) Sttun

Baslangig Alani Seviye

Orta




Kurulum Kazanimlar

3 dikdortgen alana 3 acik renk dikey sutun Robotu ileri hareket ettirmeyi ve gorev

yerlestirin. icerisinde gorev siralamasini kontrol etmeyi
ogrenmek.

3 dikddrtgen alana 3 koyu renk dikey situn

yerlestirin. Birden fazla servo motorun cesitli hizlarda
kontrol edilmesi ve gerekli robot kol

Sutunlarin konumlari turnuva sabahi ilan hareketlerinin yapiimasi.

edilecektir.

Gorevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lUtfen
bolim 5.3’e gbz atiniz.

Hedef Tamamlanma Kosullari

Robot siyah ¢izginin Gzerinde ilerlemeli ve Takimlar, dusmus her beyaz sutun igin

koyu renk sUtunlari hareket ettirmeden agik tamamlama 6dulG alacak ve ayrica yerinden

dikey sutunlari dagstrmelidir. hareket ettirilen veya devirilen koyu renk
sutunlar i¢in negatif puanlar alacaktir.

Cizgi takip sensorunun kullaniimasi zorunlu
degildir. Robot, son sttundan sonra mucadeleyi
bitirmeli, T bolumunde bitirmek gerekli degildir.

Puanlama detaylar icin lutfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.




4.6 Challenge 6 - Hata Ayiklama (Blok F)

3 x C Tipi Kutu

Gorev Gorseli Engeller

Baslangi¢ Alani Seviye

Area 1 ileri

Kurulum Kazanimlar

Bazi dikdortgen alanlarin tUzerine kutular Robotu belirli mesafelerde ileri hareket
yerlestirin. (beyaz genis alanlar) ettirmeyi 6grenmek.

Not: Kutularin yerlesimi her denemede Robotun ¢izgi takip sensériinden gelen veriler
degisecektir. dogrultusunda hareket ettiriimesini 6grenme.

Gorevin kurulumu lie ilgili gorsel igin latfen Ultrasonik sensor kullanmayi 6grenmek.
bolim 5.3'e gbz atiniz. (mesafe algilayici)

Ultrasonik sensorden gelen verileri islemeyi ve
bu verilere uygun sonuglari olusturmayi
o6grenmek.

Cesitli servo motorlari gesitli hizlarda kontrol
etmeyi ve gerekli robotik kol hareketlerini
yapmay! 6grenmek.




Hedef Tamamlanma Kosullari

Robot siyah ¢izgiyi takip etmeli, ultrasonik
sensOru kullanarak kutulari tespit etmeli ve
dikdortgen alanlardan ¢ikarmalidir.

Her bir kutu i¢in hareket yonleri, yarisma
baslamadan 6nce ilan edilecektir.

Cizgi takip sensoru ve ultrasonik sensoér
kullaniimasi zorunludur.

Takimlar dikdortgen alandan g¢ikan her kutu
icin bir tamamlama 6dulu alacak.

Kutunun dikey izdisimu beyaz alanin disinda
olmahdir.

Robot, son kutudan sonra miicadeleyi
bitirmeli, T boliumunde bitirmesi gerekli
degildir.

Puanlama detaylari igin lGtfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.

4.7 Gorev 7 - Tagima (Blok G)

Gorev Gorseli

Baslangi¢ Alani
Area 1

Kurulum

Kutuyu 3 dikdértgen alandan birine yerlestirin.

Gorevin kurulumu lie ilgili gorsel igin lUtfen
bolim 5.3’e gbz atiniz.

Engeller
1 x ATipi Kutu

STV Y

ileri

Kazanimlar

Belirlenen mesafelerde robotu ileri, geri, sola,
saga ilerletmeyi 6grenmek.

Robotun ¢izgi takip sensdriinden gelen veriler
dogrultusunda hareket ettiriimesini 6grenmek.

Robotun ¢izgi takip sensériinden gelen veriler
dogrultusunda karar vermesini ve buna gore
hareket etmesini 6grenmek.

Cesitli servo motorlari gesitli hizlarda kontrol
etmeyi ve gerekli robotik kol hareketlerini
yapmay! 6grenmek.




Hedefler IEWETQET I ER G ETY

Robot siyah ¢izgiyi takip edecek, kesigimi
tespit edecek, dogru bir dénls yapacak ve
kutuya ulagana kadar gizgiyi takip edecektir.

Bundan sonra, robot kutuyu alacak ve siyah
cizgiyi takip ederek Area 1'e tagiyacaktir.

Turnuva baslamadan 6nce kutunun konumu
ilan edilir.

Hat takip sensoért kullanimi zorunludur.

VI.Saha ve Engellerin Kurulumu

5.1 Akilli Fabrika - Turnuva Alani
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Katilimcilar sunlar i¢in tamamlama oédulu
alacaklar:

- Kutuyu almak

- Kutuyu Area 1’e birakmak

Bu mucadelede kismen puanlama yapilabilir.
(Kutunun yatay konumu)

Puanlama detaylari i¢in lGtfen 6.2 nolu
“Puanlama Detaylari” kismina bakiniz.
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5.2 Engeller
A Tipi Kutu B Tipi Kutu

A Tipi Sutun
-

B Tipi Sutun Renk Kartlar




5.3 Gorevlerdeki Engel Kurulumlari
Teslimat (Blok A) Yoénlendirme (Blok B)

Hlmlhu'

Kaynak (Blok C) Siralama (Blok D)

\




Soékim (Blok E) Hata Ayiklama (Blok F)

Tasima (Blok G)




VI.Puanlama

6.1 Puanlama Kurallari
Teslimat (Blok A)
- Kutuyu kaldirmak: 5 puan
- Kutuyu teslim etmek (dikey konumda): 15 puan

- Kutuyu teslim etmek (yatay konumda): 5 puan

Yénlendirme (Blok B)
- Robot Area 3’e ulasti: 20 puan

- Dusen her sutun igin: -5 puan

Kaynak (Blok C)

- Iki kutuyu birlestirdi ve kutular dikey konumdalar: 20 puan

- Sadece bir kutu hareket etti ve dikey konumda: 10 puan

- Her iki kutu da hareket etti, dikey konumdalar ancak birbirlerine dokunmuyorlar: 10 puan

Siralama (Blok D)
- Tespit edilen renk onboard kart Gzerindeki LED’de gosterildi : 5 puan
- Kutu belirlenen (renk kartina gore) noktaya tasindi ve dikey pozisyonda: 15 puan

- Kutu belirlenen (renk kartina gére) noktaya tasindi ve yatay pozisyonda: 5 puan

Sokiim (Blok E)
- Soékulen (Devrilen) her agik renk sttun: 10 puan

- Hareket ettirilen/devrilen her koyu renk sutun : -5 puan

Hata Ayiklama (Blok F)
- Dogru yone itilen her kutu igin : 10 puan

- Yanlis yone veya yere itilen her kutu igin: -5 puan

Tasima (Blok G)
- Kutuyu kaldirma: 5 puan
- Kutuyu Area 1’e tagima ve kutu dikey pozisyonda: 15 puan

- Kutuyu Area 1’e tasima ancak kutu yatay pozisyonda: 5 puan




6.2 Puanlama Detaylari
Teslimat (Blok A)
- Kutuyu Kaldirma : 5 puan
- Kutuyu robotik kol ile kaldir.
- Kutuyu yerden yukariya kaldir.

- Kutuyu teslim etme - dikey pozisyon : 15 puan

- Kutu dikey pozisyonda

- Iki veya daha fazla késesi belirlenen noktaya temas ediyor (Turuncu ve beyaz

oom B8 8 ¢
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- Kutuyu teslim etme - yatay pozisyon: 5 points

- Kutu yatay pozisyonda

- ki veya daha fazla késesi belirlenen noktaya temas ediyor yada kutunun gévdesi
noktanin Gzerinde (Turuncu ve beyaz nokta)

- Ozel durumlar : Kutu gévdesinin noktanin (zerinde olmasi (Kdseler temas etmese

D[D]CD]J |D

- Puan Alinamayan Durumlar:

- Kutu kaldinildiktan sonra iterek ilerletmek (Kutu havada olmali)
- Kutu tasima sirasinda yerden kaldiriimadi
- Kutu dikey pozisyonda ancak bir kdsesi noktaya temas ediyor yada hig etmiyor

- Kutu yatay pozisyonda ancak bir kdsesi noktaya temas ediyor yada hi¢ etmiyor




Yénlendirme (Blok B)
- Robot Area 3’e ulasti, takim 20 puan alacak.
- Robot tagima bandi Uzerinde hareket etmelidir. (robotun gévdesi tamamen yada bir
miktar tasima bandinin Gzerinde olmalidir.)
- Tim tekerlekler Area 3’Un Uzerinde olmali (Siyah-Turuncu gizgiye temas etmemesi
gerekli)
- Bir sutun dustugunde yada sutunun Uzerine koyuldugu beyaz alandan “tamamen” ¢iktiginda
(alana hig¢ temas etmiyorsa): -5 puan
- Robot tagima bandindan tamamen ¢ikiyorsa (dikey izdisimu tagima bandina temas etmiyorsa)
alacagi ceza puani: -20 points
- Puan Alinamayacak Durumlar:
- Eger robot yolu tamamlyamadiysa puan alamaz ancak bu sirada ceza puanina

sebep olan bir eylem gergeklestirdiyse ceza puani uygulanir.

* Tasima bandi, B egrisindeki egri yol olarak diizenlenmis gri dikdértgenler grubunun temsil ettigi B alanidir.

Kaynak (Blok C)

- Eger her iki kutu da beyaz zeminlerinden digariya hareket ettirildiyse ve dikey pozisyonda bir
araya getirildiyse: 20 puan

- Eger her iki kutu da beyaz zeminlerinden digariya hareket ettirildiyse ve dikey pozisyonda ancak

birbirlerine dokunmuyorlarsa: 10 puan

- Sadece bir kutu beyaz zemininden disariya gikartildiysa (diger kutu dustiyse yada yerinde

duruyorsa): 10 puan
- Puan Alinamayacak Durumlar:

- Eger iki kutu da devrilirse

- Eger iki kutu da egimli durumdaysa

- Her iki kutu da dikey pozisyonda ama halen beyaz zeminlerine dokunuyorlarsa

- Eger robot ¢izgi takip etmeden gorevi yerine getiriyorsa bu durumda puan
alamayacaktir. Bu gorevde gizgi takibi zorunludur.

- Robotun goérev sonunda kutulara dokunmuyor olmasi gerekir. Eger halen bir yada

daha fazla kutuya dokunuyorsa puan kaydedilmez.




Siralama (Blok D)

- Tespit edilen rengin onboard LED Uzerinde gdsterilmesi: 5 puan

- Kutunun belirlenen noktaya teslim edilmesi ve kutunun dikey pozisyonda olmasi: 15 puan
- Robotik kol ile kaldiriimali
- Kutu yerden yuksege kaldiriimali
- Kutu dikey pozisyonda olmali

- 2 veya daha fazla kdsesi belirlenen noktaya temas etmeli (Turuncu-Beyaz nokta)

oom B8 8 ¢
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- Kutunun belirlenen noktaya teslim edilmesi ve kutunun yatay pozisyonda olmasi: 5 puan
- Robotik kol ile kaldiriimali
- Kutu yerden ylksege kaldiriimal
- Kutu yatay pozisyonda olmali

- 2 veya daha fazla kdsesi belirlenen noktaya temas etmeli (Turuncu-Beyaz nokta)

- Ozel Durumlar: Kutu gévdesinin noktanin (zerinde olmasi (Kdseler temas etmese

bile)
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- Puan Alinamayacak Durumlar :
- Kutu kaldinldiktan sonra iterek ilerletmek (Kutu havada olmal)
- Kutu tasima sirasinda yerden kaldiriimadi
- Kutu dikey pozisyonda ancak bir kosesi noktaya temas ediyor yada hig etmiyor
- Kutu yatay pozisyonda ancak bir kdsesi noktaya temas ediyor yada hi¢ etmiyor
- Eger robot ¢izgi takip etmeden gorevi yerine getiriyorsa bu durumda puan

alamayacaktir. Bu goérevde cizgi takibi zorunludur.




So6kiim (Blok E)
- Sokulen (devrilen) her beyaz renk sutun igin: 10 puan
- Beyaz renk sutun yere dusmeli
- Sutunlar herhangi bir ydne dogru dusebilir
- Hareket ettirilen her koyu renk sutun: -5 puan
- Koyu renk sutun dismus yada uzerinde bulundugu beyaz alandan tamamen

disariya suriklenmis (Beyaz alana temas etmiyor)

Debugging (Block F)
- Dogru yone itilen her kutu: 10 puan
- Kutular turnuva sabahi ilan edilecek yonlere gore itilmeli
- Kutunun zemindeki beyaz alana temas etmiyor olmasi gerekli
- Kutulari itilebilir yada kolla devrilebilir
- Yanlis yone itilen her kutu igin : - 5 puan
- Eger kutu yanlis yone itilmis ise

- Puan Alinamayan Durumlar:

- Eger bir kutu dogru yone itildiyse ancak zemindeki beyaz alana halen dokunuyorsa

- Eger robot ¢izgi takip etmeden gorevi yerine getiriyorsa bu durumda puan

alamayacaktir. Bu goérevde cizgi takibi zorunludur.




Tasima (Blok G)
- Kutuyu Kaldirma: 5 puan

- Robotik kol ile kaldiriimali

- Kutu yerden ylksege kaldiriimal
- Kutuyu Area 1’e dikey pozisyonda tasima : 15 puan

- Kutu dikey pozisyonda olmali

- Kutu Area 71’in igerisinde olmali (Turuncu-Siyah c¢izgilere temas etmemeli)
- Kutuyu Area 1’e yatay pozisyonda tasima : 5 puan

- Kutu yatay pozisyonda olmali

- Kutu Area 1’in igerisinde olmali (Turuncu-Siyah gizgilere temas etmemeli)
- Puan Alinamayan Durumlar:

- Robot ¢izgi takip etmezse

- Kutuyu itmek (tasimak yerine)

- Tasima sirasinda kutunun yerden surtklenmesi
- Kutunun Area 1’e taginmasi ancak Turuncu-Siyah cgizgilere temas ediyor olmasi.




VIl.Gérevlere iligskin Notlar
7.1 Goérev Olgiileri

Teslimat (Blok A) Yo6nlendirme (Blok B)
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Kaynak (Blok C)




Siralama (Blok D)
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Sokum (Blok E) Hata Ayiklama (Blok F)




Tasima (Blok G)

7.2 Gérevler - igerik Yorumlama
Teslimat (Blok A)

Bir fabrika igindeki standart islevlerden biri, malzemelerin, trlnlerin, belgelerin vb. teslim

edilmesidir ve genellikle mallarin A noktasindan B noktasina tagsinmasi olarak anlasilir.

Yénlendirme (Blok B)
Fabrikada yonlendirme, belirli bir hedefe ulasmak igin hareketli cihazlar ve makineler igin belirli bir

yolun olusturulmasi anlamina gelir.

Kaynak (Blok C)
Kaynak, iki ayri parganin birlestiriime islemidir. Modern fabrikalarda, bu islem oldukg¢a otomatiktir

ve bir dizi robot kolla gergeklestirilir.

Siralama (Blok D)
Siralama, énceden belirlenmis bir kriteri temel alarak farkli tirdeki 6geleri belirli bir dizende
duzenleme iglemidir. Cesitli sensor, kamera ve karar mekanizmalari (Yapay Zeka da buna dahil)

modern fabrikalarin bu islemi sorunsuzca gergeklestirmesine yardimci olur.




Soékiim (Blok E)
Fabrikalarin modernizasyonu slrecinde genellikle fiziksel olarak ¢ikariimasi, yikilmasi veya
sokulmesi gereken bazi kisittamalarla kargi karsiya kaliyoruz. Eski makineler, teknolojiler, bacalar,

eski mimari ¢dzUmler bunlardan bazilaridir.

Hata Ayiklama (Blok F)

Modern fabrikalar, igindeki tim suregleri kontrol eden bilgisayar sistemlerine dayanir. Bilgisayar
komutlari ve uygulamalari genellikle gok karmasiktir ve bunlari olusturma ve kullanma surecinde,
sik sik hata dedigimiz bazi durumlar ortaya ¢ikabilir. Bu hatalari duzeltme islemine hata ayiklama

adi verilir.

Tasima (Blok G)
Nakliye genellikle insanlarin seyahat etmelerine veya daha uzun mesafelerde egya tagimasina

yardimci olmak i¢in kullanilabilecek her turll araci ifade eder. Bazi modern fabrikalar, galisanlar ve
artnler icin sistemindeki akislari hizlandirmak ve basitlestirmek i¢in robotlu tagsimay kullanmaya

baglamigtir.




