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GOREVLER

- Agag Dikme Gorevi

+ Bu gdrevde yapillimasi gereken yarigma rolbotu mBotun kontrol merkezinden agag figurdnud almasi ve
yarisma gunu verilen senaryoya gére 1 veya 2 numarall alana agaci yerlestirmesidir.

« Yangmacilar dilerse mBot Uzerine bir ddzenek, donanim, elektronik parga vs. ekleyebilirler.

« Agag figurd uzerinde degisiklik yapilamaz. Orman alanina herhangi duzenek, donanim, elektronik parca
vs eklenemez. Aksi takdirde gérev basarisiz sayilir.

2- Sulama Alani Gorevi

+ Bu gérevde yarisma robotu mBotun sulama alaninda agik bej renkle belirtilen toprak yolda ilerlemesi ve
bu alan Uzerinde kalem ile bu alani gizmesi (SulngSO pbeklenmektedir.

« Yangmacilar bu alanin her iki ucundan da gizime baglayabilir.

« Yangmacilar bu alani gizmek icin kullanacaklar kaleme sadece kontrol merkezinde elle mudahalede
bulunabilirler. Aksi takdirde gérev basarisiz sayilir.

« Yangmagilar dilerse gorev dncesinde sulama alani gevresinde bir platform, ddzenek vs. hazirlayabilir.
- Yarnsmacilar ilgili toprak alani sulamasi (Gizmesi) icin mBot tzerine diledikleri duzenedi hazirlayabilir.

3- Tohum Ekme Gorevi

* Bu gorevde yarigmaciarin tohum (misket) figdrlerini yarigma gunu kendilerine verilen senaryoya gore |,
2 veya 3 numaral tarlada boylu boyunca hareket ettirmesi beklenir. Yarigma gund belirlenecek iki tarlaya
tohum ekilecektir.

« Misket figUrleri mat Uzerinde tohum ekme alani yazisinin bulundugu konumdan, senaryoya gore 1 -2 =3
numaral tarlalarin éndnden birakimalidir. Aksi takdirde gérev basarisiz sayilir.

« Yarigmacilar dilerse tohum ekme alanina yarisma baglamadan énce duzenek, sabitleyici vs. yerlestire-
bilirler. Ancak tohum (misket) figUrleri kontrol merkezinde bulundurulmalidir.

- Tohum (misket) figUrleri yarigma basindan sonuna kadar degdistirilemez, ik verildigi haliyle kullanimalicl.



4- Mahsul Analizi Gérevi

* Bu gérevde yarigmacilarin yari final paketleri iginde yer alan Arduino Uno, renk ser
yuvasini kullanarak senaryoya gore mahsul analizi alaninda kare alanlar tzerine
cesitlerini belirlemesi ve raporlamasi beklenmektedir.

« Yarigsma baglamadan énce yarismacilar kendilerine verilen senaryoya @érg kU
gesitlerini gosteren giydirmeleri yerlestirmeli ve kare alanlara kip figurleri yerlestir

« Kontrol merkezinde mBot Uzerine Arduino, renk sensord, LCD ekran ve gMuvo dan

hazirlanmali ve sabitlenmelidir. (Yansmacilar dilerse diger gorevieri de bu duzenek tizex
erceklestirebllir, . | 2
gercekles )

* Mahsul analiz gorevi icin mBot, Arduino duzenek ile birlikte bu alana gelmelidir. Her &
kontrol etmelidir. Alan bog ise bu alanin bos oldugunu, alan dolu ise trdntn ne oldugu
biber ve patlican) raporlamalidir, : i
- Yangmacilar, mahsul analizi gérevini diledikleri mahsulden baglayarak yapabilirler. |

- Yarnsmacilar bu gérevi yapmak istemiyorlarsa kip figurlerini, alanlara yerle'itlirmek zorunda

+ 6 adet kare alanin raporlamasi bittikten sonra hangi tUrdnden kag oditoplqndlgl BSEE@
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LCD ekranda yazilmalidir.
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