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1. Yarismanin Tanimi

19-10 Mayis 2026 tarihlerinde dérduUncusu gerceklestirilecek olan Rayli Sistem Araclari
Yarismasi, lise duzeyindeki takimlarin gelistirdikleri araclari 180 mm acikligindaki ve
20 metre uzunlugundaki bir ray U- zerinde hiz ve durus hassasiyetleri goz dnunde
bulundurularak ya- ristirmasli amaclanan, Loth Robotics ekibi ve Besiktas Sakip
Sabanci Anadolu Lisesi tarafindan Metro istanbul isbirligi ile Metro istanbul'un

Alibeykoy'deki yerleskesinde duzenlenen, bir robotik yarismasidir.

2. Yarismanin Amaci

Rayll sistemler gunumuz ve yakin gelecegimizdeki en ekonomik, en guvenilir ve en
cevreci ulasim yontemidir. Basta mekatronik olmak Uzere muhendislik alanlarinin
cok fazla ilgi gdormesine ragmen rayli sistemler gunUmuzde gerektigi ilgiyi
bulamamistir. Bu durumlar géz 6nunde bulunduruldugunda ulkemizin gelecekte
rayl sistemler gelistirecek insanlar yetistirmesi bUyuk 6nem arz etmektedir. Fakat ne
yazik Ki bu konuya yeteri kadar onem verilmemektedir.

Rayli Sistem Araclari Yarismasi yuklendigi bu vizyon ile Turkiye'de lise seviyesindeki
ogrencileri rayli sistem teknolojileri Uzerine calismaya ve elektronik, yazilim, robotik

konularinda kendilerini gelistirmeye tesvik etmeyi amaclar.

3. Yarismaya Katilim Kosullari

R-Bir kurumdan en fazla 3 takim yarismaya basvurabilir. Ayni kurumdan basvuran
takimlarin danisman égretmeni ortak olabilir.

-Takimlarin  yarismaya basvurmak icin  danisman o6gretmenleri tarafindan
doldurulmus Basvuru Belgesi'ni ve Uye ogrencilerin velileri tarafindan doldurulmus
Ek-1, Ek-2, Ek-3, Ek-4 belgelerinin taratilmis hallerini 5 Mayis 2026 tarihine kadar
raylisistembasvuru@lothrobotics.com adresine gondermeleri gerekmektedir. Bahsi
gecen belgelere raylisistem.lothrobotics.com internet sitesi Uzerinden ulasilabilir.
-Her takim, Uyeleri arasindan bir iletisim sorumlusu belirlemeli ve bu Kisiyi Basvuru
Belgesi'nde belirtmelidir.

-Takimlarin hazirlayacaklari Tasarim Raporu'nu 5 Mayis 2026 tarihine kadar

raylisistembasvuru@lothrobotics.com adresine gdondermeleri gerekmektedir.
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-Takimlarin  hazirlayacaklari Tasarim Raporu'nu 5 Mayis 2026 tarihine kadar
raylisistembasvuru@lothrobotics.com adresine gdndermeleri gerekmektedir.
-Yarisma ile ilgili duyurular raylisistem.lothrobotics.com internet sitesi Uzerinden
yapilir. Bu duyurular yarismanin kurallari ile ilgili degisiklikler icerebilir.

-Yarismayla ilgili duyurulari takip etmek takimlarin sorumlulugundadir.

-Yarisma finali 9-10 Mayis 2026 tarihinde Metro istanbul Esenler Yerleskesi'nde
gerceklestirilecektir.

-Sure¢ boyunca soru-cevap iletisimi lothrobotics@gmail.com mail adresi Uzerinden
yapilacaktir.

-Yarismaya Turkiye'de lise ve dengi okullarda 6grenim gdren égrenciler bir danisman
ogretmen esliginde katilabilir.

-Yarismaya takim halinde katilmak zorunludur. Takimlar en az 2, en fazla 3 6grenci ve
yalnizca 1 danisman 6gretmenden olusabilir.

-Takim Uyeleri ve danisman &gretmen farkli kurumlardan olmak Uzere karma
takimlar kurulabilir. Danisman 6gretmenin gorevli oldugu kurum takimin kurumu
kabul edilir.

-Danisman 6gretmenler lise, lise duzeyinde okullarda ve Bilim Sanat Merkezlerinde

gorevli olabilir.

4. Yarisma Takvimi

Tarih Aciklama

15.04 2026-05.05.2026 Yarisma Basvurularinin Alimi
15.04 2026-05.05.2026 Tasarim Raporu Teslimi
9.05.2026-10.05.2026 Yarisma ve Yarisma Finali
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5. Yarisma Gorevi ve Ray Ozellikleri

Surus alaninda 180 milimetre hat acikligina sahip paralel iki raydan olusan bir hat ve bu
hattin 9,12. metresinde 88cm uzunlugunda pleksi tunel bulunacaktir. Yarismanin
gorevi, takimlarin hazirladigr araclarin bu hat Uzerinde yerlestirildikleri baslangic
noktasindan 9.12. metresinde bulunan tunelde 5 saniye boyunca beklemeleri ve
toplamda 20 metre ilerideki bitis noktasina en kisa surede vararak mumkun olan en
yakin noktada durmalari seklinde tanimlanmistir. Gérevin tamamlanma suresi, hakem-
den kalkis onayinin alinmasi ve takimdaki gorevlinin butona basmasi ile aracin
tamamen durmasi arasinda gecgen suredir.Aracin orta noktada durma suresi tunelin 50.
santimetresinde bulunan varlik senséru ile algilanir. Takimlarin gérevden alacaklari

puan bu U¢ parametre Uzerinden hesaplanir.

Yarismada kullanilacak ray, 3 boyutlu yazicilar tarafindan Uretilmis travers-ler Uzerine
yerlestirilecek olan karsilikli iki aluminyum kutu profilden meydana gelmektedir. Bu ikKi
profilin arasindaki mesafe, yani hat acikhgi, 180 milimetredir. Traversin ortasinda
bulunan yukseltili kismin icerisinde bir adet 10 milimetre c¢apinda ve 5 milimetre
kalinliginda miknatis buluna-caktir. Bu miknatisin en yuksek noktasi ile alUminyum
profiller ayni yUk-seklikte olacaktir. Travers ve rayin detayl cizimleri dlculeri ile beraber
Gorsel 6.1de verilmistir. Ray hakkinda verilen élculer £3 milimetre degdisik-lik gosterebilir.
Takimlarin ara¢c tasarimlarini bu ihtimalleri gdz onunde bulundurarak yapmalari
gerekmektedir.

Rayin ortasinda rayin yuksekligini degistirmeden etrafini sararak konumlanmis tlnel
toplamda 88cm uzunlugunda,30cm yuksekligindedir. Tunelin  rayin basindan
bakildiginda 50. santimetresinde tunelin tavaninda varlik sensoéru vardir.Bu sensor
gorevin bu kisminin puanlamasi icin sure toplar.Tunel x metre genisliginde tunelin orta
noktasl rayin orta noktasina gelecek sekilde konumlandiriimistirTunelin i¢c duvar
kalinligi 2 milimetredir.

Uzerinde miknatis bulunan traversler, 20 metrelik yarisma hattinin baslan-gic ve bitis
noktalarinda da birer tane olacak sekilde hat boyunca 50 santi-metrede bir
yerlestirilecektir. Takimlar ray hakkindaki bu bilgilerden ve uzunluklardan

konumlandirma ve surus algoritmalarini gelistirirken faydalanabilirler.

ﬁ Loth Robotics M I_VIETRO
v ISTANBUL




Uc uca monte edilerek yarisma rayini olusturan her biri Gorsel 5.2'de veril-digi gibi 17
mm genislik, 25 mm yukseklik, 3 metre uzunluk boyutlarina sahip ve birbirlerine
traverslerle baglanmis aluminyum kutu profillerden meydana gelmektedir. Takimlarin,
ray parcalari arasindaki gecislerde sar-sintilar yasanmasi ihtimalini géz o6nunde
bulundurarak, araclarinin deray olmasina imkan tanimayacak tekerlekler kullanmasi
onerilir. Rayl olustu-ran 3 metrelik parcalarin arasindaki traverslerin merkezleri arasinda
bulu-nan mesafe 3 mm degisiklik gdsterebilir. Hattin 20 metrelik yarisma kisminin
bitis noktasi, baslangi¢c noktasinda aracin dn tekerinin Uzerine konuldugu travers dahil
olmak Uzere 41. traversin orta noktasl kabul edilir ve gorev suruslerinin sonundaki
olcumler buna gore yapllir.

Gorevden once yarismacilarin araclari hakemler tarafindan 150 mm uzunlugunda olan
baslangic noktasindaki travers Uzerindeki herhangi bir noktada konumlandirilacaktir.
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Rayin Onden Gérunumu
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Bir Ray Parcasinin izometrik Goéranimii

Kutunun Gorunumu

Kutunun Ray Uzerine Konumlandiriimasi
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6. Araclar

Araclarin sahip olmasi beklenen ve teknik kontrolde denetlenecek teknik ozellikler
sunlardir:

Araclar sadece elektrik gucu ile calisabilir.

Arac en az 4 tekeri ile ray Uzerinde guvenli bir sekilde durabiliyor olmalidir.

Aracin kutlesinin 2 kilogrami, uzunlugunun ise 1 metreyi gegcmemesi gerekmektedir.
Aractaki pilin, disaridan mudahale edilmemis ve markasli gérunur halde olmasi
gerekmektedir.

Araclarda pilin bir ucuna bagli akim kesici ve sigorta kullanilmasi gerekmektedir.
Ayri birer akim kesici ve sigorta kullanilabilecegi gibi bir sigortali akim kesici de
kullanilabilir.

Akim kesicinin aracin en ge¢ 3 saniye icerisinde erisilebilir bir ylUzeyinde ve
sabitlenmis olmasi gerekmektedir.

Yarismanin amaci yenilikci bir strds ve konumlandirma algoritmasi olusturulmasi
oldugundan dolayi; araclarda enkoder, enkoderli motor, step motor ve benzeri ilkel
olan devir sayisi ile mesafe hesaplanabilecek sistemlerin kullanilmamasi beklenir.
Takimlar bu beklentiyi g6z onune alarak bahsi gecen sistemleri kullanip
kullanmayacaklarini Tasarim Raporu'nda belirtirler.

Boyle bir sistemi kullanacaklarini Tasarim Raporu'nda belirtmeyip teknik kontrolde
kullandiklari tespit edilen takimlarin Tasarim Raporu'nun “7.1.1 Yazilim” bolUmunden
aldiklari puan nihai puan hesabi yapilirken goéz ardi edilir.

5 Loth Robotics

M METRO
N iISTANBUL




7. Tasarim Raporu ve Puanlama

Yarismada Tasarim Raporu Degerlendirmesi ve Gorev Degerlendirmesi olmak Uzere iki tur
puanlama yapilacaktir. Siralama yapilirken Tasarim Raporu Degerlendirmesi puani ve
Gorev Degerlendirmesi puaninin aritmetik ortalamasi baz alinacaktir.

Tasarim Raporu Degerlendirmesi

Her takimdan kapak dahil olmamak Uzere en az 1 en ¢cok 5 sayfalik rapor istenecektir.
Kapak sayfasinda takimlarin kurum ve danisman &gretmen adlarini  belirtmesi
beklenmektedir.

Rapor icerisinde aracta kullanilacak teknolojilerin ve sorunlara c¢oézumlerin (6rn:
konumlandirma) aciklanmasi beklenmektedir.

Rapor 12 punto ve Arial fontu ile makale yazma kurallarina uygun bir sekilde yazilmalidir.
Raporlar, bu basliklar altinda yazilacaktir:

Yazilim

Yazilm bolumu konumlandirma algoritmasi 20 puan ve surus algoritmasi 20 puan olmak
Uzere toplam 40 puan Uzerinden degerlendirilir.

Takimlarin arag yazilimlarini gelistirirken élcumlerinde raydaki ekipmandan yararlanmalari
ve devir sayisi ile mesafe hesabi yapilabilecek sistemler (enkoder, enkoderli motor, step
motor vb.) kullanmamalari beklenmektedir.

Konumlandirma algoritmasinda kullanilacak olan yontemlerin sayisi, yarisma amacina
uygunlugu ve guvenilirligi géz énunde bulundurularak degerlendirme yapilacaktir.
Konumlandirma Algoritmasi

Bu bdlumde aracin konumlandirma sistemi icin calisan algoritmanin anlatiimasi
beklenmektedir.

Algoritmanin aciklanmasinda yazili anlatim, akis semalari ve érnek kod kullanilabilir.

Surus Algoritmasi

Bu bélumde dogru bir yerde durus saglanmasi icin yapilan algoritmanin anlatiimasi
beklenmektedir.

Algoritmanin aciklanmasinda yazili anlatim, akis semalari ve érnek kod kullanilabilir.
Donanim

Donanim bolumu 25 puan Uzerinden degerlendirilir.

Bu bolumde kullanilan parcalarin her birinin (6rn: motor) gosterilmesi ve kisaca
aciklanmasi beklenmektedir.

Bu basliklarin yaninda, ayrica 25 puan da rapor yazimina ve duzenine gore (okunabilirlik,
akademik rapor sartlarina uygunluk) verilecektir.

Rapor Tasarimi

Rapor tasariminin ézgunlugu ve estetik kaygilara uygun olmasi da 10 puan Uzerinden
degerlendirilecektir.
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Gorev Degerlendirmesi

Gorev Degerlendirmesi, takimlarin ve araclarin genel kurallara uygunlugu kontrol
edildikten sonra yarisma goérevinin gerceklestirildigi sirada yapilacaktir. Araclarin hakemden
kalkis komutu almalar ile aracin tamami ile durmasi arasinda gegen sureye saniye
cinsinden $t$, araclar baslangictan ciktiktan sonra tamami ile durduklari andaki én
aksaninin/tekerleginin merkezinin bitis ¢izgisine olan mesafesi santimetre cinsinden $x$
,aracin tunelde durdudu saniye $y$ olarak alinacaktir.

Gorev degerlendirmesinin sonucu asagidaki formul baz alinarak bulunacaktir:

100-[4x+2(t-10)]-min( | y=-51,5)

8. Kayit ve Teknik Kontrol

Kayit ve Teknik Kontrol

Takimlar alana geldiklerinde “Kayit Masasi"nda yarismaya kayitlarini gerceklestirir ve yaka
kartlarini alirlar.

Kayit sirasinda takimlarin danisman égretmenlerinin masada bulunmasi ve Tum katilimcilarin
verilen yaka kartlarinin yarisma gunu boyunca gorulebilir sekilde takili olmasi gerekmektedir.
Kayit isleminin ardindan Teknik Kontrol Masasinda takimlarin araglarinin “6.1. Araclarin Teknik
Ozellikleri” bash@indaki kriterlere uygunlugu incelenir.

Eksiklikleri tespit edilen takimlar, eksikliklerini tamamlayip teknik kontrole tekrar girebilirler.

Bu asamayl gecemeyen takimlar yarismaya katilim saglayamazlar.

Surus Sirasi Alinmasi

Takimlar teknik kontrol isleminin ardindan “Sira Alma Masasi”"ndan test surusu ve gdrev surusu
sirasi alabilirler.

Alinan siralarin takibi takim Gyelerinin ve takim danismaninin sorumlulugundadir.

Takimlarin siralarinin gelmesinden 5 takim 6nce surus alaninin 6nundeki sirada en az bir takim
uyesi ile bulunmalari beklenmektedir.

Sirasi gelen takimlar anons ile alana ¢cagirilir.

Surus Proseduru

Sudrusler sirasinda surus alanina her takimdan en fazla 3 kisi girebilir.

Test ve gorev surusleri asagidaki siraya gore yapillir:

Hakemden onay beklenir.

Araca enerji verilir.

Sinyalin acilmasi beklenir.

Aracin otonom moda gecisi saglanir.

Hakemden kalkis komutu alinir.

Otonom modda arag gorevi yerine getirir.
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9. idari Kurallar

Yarismacilar kural kitap¢igindaki kurallara ve yonergelere uymakla yukumludurler. Bu belgeye
raylisistem.lothrobotics.com internet sitesi Uzerinden ulasilabilir.

Loth Robotics, Metro istanbul Rayli Sistem Araclari Yarismasi boyunca fotograf ve video cekme
hakkini sakli tutar.

Takimlar yarisma sirasinda itirazlarini surus alaninin disindaki hakemlere yapabilirler.

itirazda bulunmak amaciyla surusler sirasinda surds alanina girmek yasaktir. SUrlstn(
tamamlayan takimlarin, hakemler tarafindan gerekli 6lcimlerin yapilmasinin ardindan surus
alanini siradaki takima terk etmesi gerekir.

Gorev surusleri sirasinda Loth Robotics ekibi tarafindan video kaydi ve fotograf cekimi
yapilacaktir.

itirazlar neticesinde dogacak kararlari hakemler verir. Bir kez hukme baglanan bir konu
Uzerine tekrar itirazda bulunulamaz.

Takimlarin yarisma surecini aksatacak faaliyetlerde bulunmamasi gerekir. Bu duruma dair bazi
ornekler: Cagri yapildigi halde beklenen zamanda surus alanina gelinmemesi, surusler devam
ederken hakemlerle tartismaya girilmesi ve hakemlerin ikaz ve uyarilarina uymamak.
Takimlarin gérev surustnun kendi kontrollerinde olmayan (yarisma alaninda olusacak sorunlar
veya yarisma ekipmanlarinda meydana gelecek sorunlar gibi) etmenler nedeniyle basarisiz
olmasi halinde hakemlere yapacaklari itiraz ile takimlara yeni bir surus hakki taninabilir.
Takimlar yarismada goérev surusu sirasinda aracg ile kablolu veya kablosuz baglanti kuran
kumandalar kullanamazlar. Araca kablosuz baglanacak bilgisayarlar sadece araca surus
komutunu vermek icin kullanilabilir ve ardindan Uyeler herhangi bir sekilde araca mudahale
edemez.

Belirlenen surus alanina surusu yapacak takimlardan en fazla U¢ uye girebilir. Sirada bekleyen
takimlar onlar icin ayrilacak boélgede beklerler.

Diskalifiye Durumlari

Kural kitapciginda belirtilen kurallara uymayan, yarisma surecini kasten sekteye ugratan,
uyeleri yarisma alaninda huzuru bozacak davranislarda bulunan takimlar hakemler kurulu
karariyla yarismadan elenebilir.

Siddet, hakaret ve mulke kasten zarar verilmesi durumlarinda takimlar gelecek yilki yarismaya
katilma haklarindan da men edilebilirler.
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