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1. அறிமுகம் 

1.1 Yarl IT Hub  ற்றி 

Yarl IT Hub (YIT) என்பது இலாப பநாக்கமற்ற சமூக நிறுைனம் ஆகும். இது 

சமுதாயத்தில் கதாழில்நுட்பம், புதுவம மற்றும் கதாழில் முயற்சிகவள 

ஊக்குவிக்கும், ஆதரிக்கும் மற்றும் ைளரக்்கும் பநாக்கத்தில் இயங்குகிறது. 

இது சமூகே்தினோல் சமூகே்துக்கோக உருைோக்க ் டட் ஒரு அவமப்பாகும். Yarl IT 

Hub சமூகத்தில், ைடமாகணத்வத  அடுதத் "Silicon Valley" ஆக்க பைண்டும் என்ற 

கனவை பகிரந்்துககாள்கின்ற அவனைரும் உள்ளடங்குகின்றனர.்  

 

1.2 YGC Innovation Festival 2025 

YGC Innovation Festival என்பது புதுவம, கற்பவன மற்றும் கதாழில் முயற்சச்ி 

பபான்றைற்வற  ஒன்றிவணக்கும் ஒரு விழாைாகும். இது 

கதாழில்முவனபைாரக்ள், அனுபைமுள்ள ைல்லுநரக்ள், மாணைரக்ள்  மற்றும் 

ஆரை்லரக்வள ஒன்றாகக்  கூட்டுகிறது. 

இந்த ைருடம், இந்த விழா ஆகஸ்ட் 29,30 மற்றும் 31 ஆம் திகதிகளில் யாழ்ப்பாணம், 

திருைள்ளுைர ்பண்பாட்டு வமயத்தில் நவடகபறவுள்ளது. 

2. ப ோட்டியின் ப ோக்கங்கள் மற்றும் குழு பேவைகள் 

2.1 பபாட்டி பற்றி – Follow Your Path 

Follow Your Path என்பது ஒரு சிக்கலான பாவதவய பின்கதாடரந்்து 

கசல்லக்கூடிய தானியங்கிகவள உருைாக்கக்கூடிய பபாட்டியாகும்.  ஆைணி 

மாதம்  29 ஆம் , 30 ஆம்  திகதிகவள நவட கபற இருக்கும் YGC புத்தாக்கத ்

திருவிழாவில்  இம்முவற மூன்றாம்  பருைகாலமாக  நவடகபறுகிறது.  

 

2.2 நீங்கள் இப் பபாட்டியின் மூலம் என்ன கற்றுக்ககாள்வீரக்ள்? 

இந்தப்  பபாட்டியில்  பங்பகற்பதன் மூலம், தானாகபை ஒரு  பாவதவயப் 

பின்கதாடரக்கூடிய ஒரு சிறிய தானியங்கிவய  எை்ைாறு உருைாக்குைது 

என்பவத நீங்கள் கற்றுக்ககாள்வீரக்ள். 

 Maze இன் உட்பகுதியில் பகாடுகள் அல்லது சுைரக்வள உணர  உங்கள் 

தானியங்கிகான சாதாரண உணரிகள் எை்ைாறு உதவுகின்றன என்பவதயும் 

புரிந்துககாள்வீரக்ள். 



பமலும், உங்கள் தானியங்கிக்கு அறிவுறுத்தல்கவள  ைழங்குைதற்காக 

அடிப்பவட நிரலாக்ங்கவள (Coding) எழுதுைதும், அது ஒரு முடிவை(Dead end) 

அல்லது சந்திப்வப(Junctions) அணுகும் பபாது  பபாது, எை்ைாறு முடிவுகள் எடுக்க 

அறிந்து கசயற்பட பைண்டும் என்பவதயும் கற்றுக்ககாள்வீரக்ள். 

மிக முக்கியமாக, ஒரு இளம் கபாறியாளராக நீங்கள் கசயற்பட ைாய்ப்புக்  

கிவடக்கும். திட்டமிடல், பசாதவன மற்றும் பமம்பாடு ஆகியைற்றின் மூலம் 

உங்கள் தானியங்கி தனது இலக்வக அவடயும் ைவர உவழப்பீரக்ள். 

 

2.3 குழுத ் பதவைகள் 

மாணைரக்ள் தங்கள் தானியங்கி காவர உருைாக்க குழுக்களாக பைவல 

கசய்ைாரக்ள்.இது ஒரு குழுவினராக கசயற்பட பைண்டிய நிகழ்ைாகும், இதில் 

நீங்கள் சிந்தவனகவள  பகிரந்்து ககாள்ளலாம், ஒன்றாக பசரந்்து சிக்கல்கவள 

தீரக்்கலாம்.கீபழ உள்ள அட்டைவண, குழு விதிகவள கதளிைாகக் காட்டுகிறது: 

 

 

 

Requirement Details 

Team Size ஒரு குழுவில் அதிகபட்சம் 5 மாணைரக்ள் 

இவணந்துககாள்ளலாம்.   

School Rule அவனத்துக்  குழு உறுப்பினரக்ளும் ஒபர 

பாடசாவலவயச ் பசரந்்தைரக்ளாக இருக்க பைண்டும்.  

Number of Teams ஒரு பாடசாவலயில் இருந்து எதத்வன குழுக்கள் 

பைண்டுமானாலும் பங்குபற்றலாம் . 

Age Limit பபாட்டியாளரின் ையது 19 அல்லது அதற்கு உட்பட்டதாக 

இருக்க பைண்டும்.  

 

 

 



3. ப ோட்டியின் கடட்வம ்பு 

இந்த பபாட்டியில் மூன்று முக்கியமான கட்டங்கள் உள்ளன. ஒை்கைாரு கட்டமும் 

உங்கள் குழுவைத்  திட்டமிடல் முதல் உருைாக்கம் ைவர, இறுதியாக உங்கள் 

தானியங்கி கார ்மூலம் பபாட்டியிடும் ைவர ைழிநடத்துகிறது. 

 

3.1 பதிவு கட்டம் 

அவனத்து பாடசாவலகளும் தங்கள் குழுக்கவள கட்டாயம் பதிவு கசய்ய 

பைண்டும். பதிவு ஆடி மாதம் 18ம் திகதியில் இருந்து ஆரம்பிக்கப்பட்டுள்ளது. 

ஆைணி மாதம் 20ம் திகதிக்கு முன்னர ்பாடசாவலகள் தங்கள் குழுக்கவளப்  

பதிவு கசய்திருக்க பைண்டும். 

அணிகள் இந்த இவணப்பின் ஊடாக விண்ணப்பிக்கலாம்: 

https://www.yarlithub.org/festival/robotic-challenge/  

ஒை்கைாரு பாடசாவலகளும் ஒன்றுக்கு பமற்பட்ட குழுக்கவள 

விண்ணப்பிக்கலாம். 

 

3.2 கட்டம் 1 — முதற்கட்ட ைடிைவமப்பு அறிக்வக (PDR) 

 

இந்த கட்டத்தில், உங்கள் குழு தானியங்கிக் காருக்கான திட்டத்வத விளக்கும் 

ஒரு சுருக்கமான ஆைணத்வதச ் சமரப்்பிக்க பைண்டும். இவத முேற்கட்ட 

ைடிைவம ்பு அறிக்வக அல்லது PDR (Preliminary Design Review) என 

அவழக்கப்படுகிறது. உங்கள் PDR சமரப்்பிக்கும் கவடசி நாள் 12ஆைது ஆகஸ்ட் 

2025 ஆகும் , ஆனால் தயார ்நிவலயில் உள்ள குழுகள் அதற்கு முன்னதாகபை 

ஆைணதவ்தச ்சமரப்்பிக்கலாம். 

உங்கள் PDR பரிசீலவன கசய்யப்பட்ட பின்பு, அதற்கான பின்னூட்டம் 

ைழங்கப்படும். மாற்றங்கள் அல்லது பமம்பாடுகள் பரிந்துவரக்கப்பட்டிருந்தால், 

அைற்வறச ்பசரத்்துக்ககாண்டு உங்கள் திட்டத்வத புதுப்பிக்கலாம். உங்கள் PDR 

 ரிசீலிே்து ஒ ்புேல் ப ற்ற பின்னர்   ீங்கள் ேோனியங்கிவய உருைோக்க 

பேோடங்குைவே  ோம்  ரி ்துவர பசய்கின்பறோம். 

 

 

https://www.yarlithub.org/festival/robotic-challenge/


3.3 கட்டம் 2 — இறுதி பபாட்டி 

இறுதிப்  பபாட்டி ஆகஸ்ட் 30 ஆம் திகதி  அன்று நவடகபறும். அந்த நாளில், 

உங்கள் குழு, ஒப்புதல் கபற்ற PDR திட்டதத்ின்படி உருைாக்கிய தானியங்கிக் 

காவரக்  ககாண்டு ைர பைண்டும். 

அன்பற பபாட்டியின் அவனத்து சுற்றுகள், மதிப்பீடுகள், மதிப்கபண் ைழங்கல் 

மற்றும் பரிசளிப்பு நிகழ்சச்ிகள் நவடகபறும். உங்கள் பராபபா, PDR-இல் நீங்கள் 

சமரப்்பித்த ைடிைவமப்பிற்கு இவணயாக இருக்க பைண்டும் மற்றும் Mazeஐ  

கடக்க தயாராக இருக்க பைண்டும் என்பவத உறுதிப்படுத்துங்கள்! 

 

 ிகழ்வுகள் (Event) திகதி (Date) குறி ்பு (Notes) 

Registration Opens 18th July 

2025 

குழுக்கள் நிகழ்நிவலயில்  பதிவு 

கசய்ய ஆரம்பிக்கலாம். 

Registration 

Deadline 

20th August 

2025 

குழுக்கள் பதிவு கசய்யும் இறுதி  நாள். 

PDR Submission 

Deadline 

12th August 

2025 

உங்கள் PDR ஆைணதவ்த பரிசீலவன 

மற்றும் ஒப்புதலுக்காக சமரப்்பிக்கவும். 

Final Competition 

Day 

30th August 

2025 

பபாட்டிச ்சுற்றுகள் மற்றும் 

மதிப்பீட்டுக்காக உங்கள் 

தானியங்கிவய  ககாண்டு ைாருங்கள். 

Prize Giving 

Ceremony 

31st August 

2025 

முதல்  3 குழுக்களுக்கான பரிசுகள் 

ைழங்கப்படும். 

 

4. ேோனியங்கி ைடிைவம ்பு விதிமுவறகள் 

 

உங்கள் குழு தானாகபை பாவதவய பின்பற்றக்கூடிய (Autonomous Operation) 

தானியங்கிக்  காவர ைடிைவமத்து உருைாக்க பைண்டும். தானியங்கி 

முழுவமயாக புதியதாக உருைாக்கியதாகபைா  அல்லது DIY தானியங்கி காரக்ிட் 

பயன்படுத்தி உருைாகப்படதாகபைா இருக்கலாம், ஆனால் உங்கள் கார ்

முழுவமயாக உங்கள் குழுவினரால் உருைாக்கப்பட்டு , நிரலாக்கப்பட்டு இருக்க  

பைண்டும். 



உங்கள் தானியங்கி பாதுகாப்பானதாக இருக்க பைண்டும், பின்ைரும் அளவுப்  

பரிமாணங்களுக்கு  ஏற்ற  ைவகயில் ைடிைவமக்கப்பட பைண்டும், பமலும் 

கீழ்காணும் விதிகவள பின்பற்ற பைண்டும். 

4.1 அளவு மற்றும் பரிமாணங்கள் 

● 25x25 cm பரிமாணமுவடய ஆரம்ப கபட்டியினுள் தானியங்கி உள்ளடங்க 

பைண்டும்  

● தானியங்கியின் உயரந்்த பட்ச உயரம் 20cm ஆக இருக்க பைண்டும் . 

(recommended for maze clearance). 

 

 

4.2 அனுமதிக்கப்பட்ட நுண் கட்டுப்படுதத்ிகள் (Micro controllers) 

 

● நீங்கள் Arduino, ESP32 பபான்ற குவறந்த மின்சக்தி பதவையுள்ள 

microcontrollers-ஐப் பயன்படுத்தலாம். 

● உணரிகளினால் ைழங்கப்படும் தரவிவன ைாசிதத்ல் மற்றும் 

பமாட்டாரக்வள கட்டுப்படுத்தல்  பபான்ற அடிப்பவட பணிகவளச ்

கசய்யக்கூடியதாக இருக்க பைண்டும்.. 

● High-powered processors, cameras, அல்லது GPS systems பதவையில்வல. 

 

4.3 அனுமதிக்கப்பட்ட உணரிகள்(Sensors)  

 

● நீங்கள் கீபழ குறிப்பிட்டுள்ள உணரிகள் பபான்ற அடிப்பவட உணரிகவள 

உபபயாகிக்கலாம் : 

o IR sensors-பகாட்டுப் பாவதவயப் பின் கதாடர  

o Ultrasonic sensors- சுைர ்அல்லது தவடகவளக்  கண்டறிைதற்கு 

o Light sensors or other simple sensors suitable for maze solving 

● Advanced vision systems or LIDARs பபான்றவை அைசியமில்வல. 

 



4.4 மின் சக்தி ைழங்கும் விதிகள் (Power Source Rules) 

● தானியங்கி தனது கசாந்த மின்கலன்களால் இயக்கப்பட பைண்டும் — 

பபாட்டி பநரத்தில் கைளிப்புற மின்சாரம் பயன்படுதத்க் கூடாது. 

● நீங்கள் உபபயாகிக்கும் மின்கலங்கள் பாதுகாப்பானது என்பதவன 

உறுதிப்படுத்திக் ககாள்ளுங்கள்.  (for example, AA batteries, 9V batteries, 

or low-capacity Li-ion cells). 

● பபாட்டி நாள் அன்று பதவைப்படும் பட்சத்தில் பமலதிகமாக 

மின்கலன்கவள ககாண்டு ைரவும்.  

4.5 பாதுகாப்பு பதவைகள் 

● பராபபாவில் கூரவ்மயான விளிம்புகள் , ஆபத்தான பகுதிகள் அல்லது 

திறந்த கம்பிகள் ஆகியவை எந்தவிதமான பாதிப்வபயும் ஏற்படுத்தக் 

கூடாது. 

● உங்கள் ைடிைவமப்பு ஏவனய பபாட்டியாளரக்ள்  மற்றும் 

பிறதானியங்கிகள் கசயற்படுைதற்கு பாதுகாப்பானதாக இருக்க 

பைண்டும். 

● நடுைாரக்ளால் பாதுகாப்பற்றது என் தீரம்ானிக்கப்படும் எந்த ஒரு 

தானியங்கியும் பபாட்டியில் பங்குபற்ற முடியாது . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5. ப ோட்டிே் ேள விைரங்கள் 

 

5.1மாதிரி பபாட்டித் தள அவமப்பு  

 

 

5.2 பாவதயின் அகலம் 

கைள்வளக் பகாட்டின் அகலம் 3 cm ஆக இருக்கும். 

5.3 பமற்பரப்பு ைவக 

இந்த அரங்கம் 4 x 4 அடி அளவும் கறுப்பு நிறமும் ககாண்டது. 

 

 

 

 

 

 

 

 



6.மதி ்பீட்டு முவறவம 

6.1 உங்கள் தானியங்கி எப்படி மதிப்பீடு கசய்யப்படும் 

 

● தானியங்கிகள் பகாடுகவள பின்கதாடரும், பாவதவய கடந்து முடிக்கும் 

அடிப்பவடயில் புள்ளிகள் ைழங்கப்படும். 

● புள்ளிகள் ைழங்கப்படும் சந்தரப்்பங்கள்: 

o Speed —உங்கள் தானியங்கி பபாட்டிவய முடிப்பது எை்ைளவு 

விவரைாக என்பவத வைத்து. 

o Accuracy — தைறுகள் இல்லாமல் உங்கள் தானியங்கி பாவதவய 

எை்ைளவு நன்கு பின்பற்றுகிறது என்பவத வைத்து. 

o Successful navigation — தவட ப்படாமல் அல்லது பாவதவய விட்டு 

விலகாமல் சரியான இடத்வத அவடைவத வைத்து. 

 

● இறுதி மதிப்கபண் உங்கள் தானியங்கின் கசயற்திறன், பவடப்பாற்றல், 

மற்றும் நீங்கள் ஒப்புதல் கபற்ற PDR design-ஐ எை்ைளவு நன்கு 

பின்பற்றியிருக்கிறீரக்ள் என்பதவன இவணத்பத கணிக்கப்படும். 

●  டுைர்களின் தீர் ்ப  இறுதியோனது . 

 

6.2 பநரத் தண்டவனகள் 

● உங்கள் தானியங்கி பகாடு அல்லது பாவதவய விட்டு கைளிபயறினால், 

மதிப்கபண்கள் குவறக்கப்படும். 

●  உங்கள் தானியங்கி மிக நீண்ட பநரம் (உதாரணத்திற்கு, ஒரு இடத்தில் 10 

விநாடிகளுக்கு பமல்) நின்றால், பநரக் குவறபாடுகள் பசரக்்கப்படும். 

●  உங்கள் தானியங்கி தன்னிசவ்சயாக இயங்காதவிடத்து  

(எ.கா. இடமாற்றம் கசய்யப்படல் அல்லது மீண்டும் கதாடங்கப்படல்) 

பமலதிகமாக புள்ளிகள் குவறக்கப்படும். 

 

 

 



 

6.3 கூடுதல் மதிப்கபண்கள் 

கீழ்க்கண்டவைகளுக்கு கூடுதல் மதிப்கபண்கள் ைழங்கப்படலாம்: 

● உங்கள் தானியங்கி குவறந்த தூரமும் மிகச ்சிறந்த பாவதவயயும் 

கதரிந்கதடுதத்ால். 

 

● உங்கள் தானியங்கி குறிக்கப்பட்ட பநரக் குறிக்பகாளுக்குள் maze-ஐ 

முடித்தால். 

 

● உங்கள் தானியங்கி புத்தாக்க  அம்சம் ஒன்வறக் ககாண்டிருத்தால் 

(உதாரணமாக, கசன்சார ்இடமாற்றம் கசய்தல் அல்லது தனித்துைமான 

நிரலாக்கம்). 

 

● உங்கள் குழு மதிப்பீட்டின் பபாது நல்ல குழு பைவல மற்றும் உங்கள் 

தானியங்கி பற்றிய கதளிைான விளக்கதவ்த ைழங்கினால். 

 

7. PDR (கட்டம் 1) சமர் ்பி ்பு ைழிகோட்டிகள் 

 

PDR என்பது Preliminary Design Review (முதற்கட்ட ைடிைவமப்பு மதிப்பீடு) என்பதின் 

சுருக்கம். 

 இது உங்கள் குழு எப்படி தானியங்கிவய உருைாக்க திட்டமிட்டுள்ளரீக்ள் 

என்பவத விளக்கும் ஒரு சுலபமான மற்றும் சுருக்கமான ஆைணம் ஆகும். 

தானியங்கிவய உருைாக்க ஆரம்பிப்பதற்கு முன்பு, உங்கள் பயாசவனகவள 

நடுைரக்ள் புரிந்துககாள்ள இந்த ஆைணம் உதவுகிறது. 

 PDR மூலம் உங்கள் ைடிைவமப்பு, திட்டம் மற்றும் கசலவுகள் என்பைற்வற  

பகிரந்்து, பின்னூட்டம் கபற்று, தானியங்கிவய  உருைாக்கும் முன் அவத 

பமம்படுதத்லாம். 

 

7.1 உங்கள் அறிக்வகயில் என்ன பசரக்்க பைண்டும் 

 

உங்கள் PDR பின்ைரும் அம்சங்கவள உள்ளடக்கும் நன்கு ஒழுங்குபடுத்தப்பட்ட 

ஆைணம் ஆக இருக்க பைண்டும்: 



 

● குழு வி ரங்கள் : 

o குழு கபயர ் 

o குழு  இலக்கம்  (குழு பதிவின் பபாது தரப்பட்டது) 

o குழு உறுப்பினரக்ளின் கபயர ் 

o பாடசாவலயின் கபயர ் 

●  ோகங்களின்(Components) ப யர் : 

o நீங்கள் பயன்படுதத் திட்டமிட்டுள்ள முக்கியமான பகுதிகளின் 

பட்டியல்.(microcontroller, sensors, motors, chassis, battery, etc.) 

● திட்ட ைவர டம்: 

o உங்கள் தானியங்கியின் எளிவமயான ைவரபடம் (வகயால் 

ைவரந்தது அல்லது கணினி மூலம் படமாக்கப்பட்டது ). 

● ேோனியங்கி பசயல் ோட்டு திடட்ம்: 

o உங்கள் தானியங்கி சுயமாகபை பகாட்வடத் கதாடரவும் maze-ஐ 

தீரக்்கவும் எப்படிச ்கசயல்படும் என்பதற்கான சுருக்கமான 

விளக்கம். 

o உங்கள் algorithm-இன் ஒரு எளிய விளக்கம் அல்லது ைவரபடம். (for 
example: “follow black line → detect junction → decide direction → 
continue on path”). 

● பசலவுே் திட்டம்: 

o மதிப்பிடப்பட்ட கசலவுகளுடன் கூடிய பகுதிகளின் பட்டியல் (ஒரு 

அண்ணளைான  கசலவுத்திட்டம் இருந்தால் பபாதுமானது). 

 

● சுயோதீனே்ேன்வம  ( ரி ்துவரக்க ் டுகிறது): 

o உங்கள் ைடிைவமப்பு உங்கள் குழுவினரின் கசாந்தப் பணியாகும் 

என்று கதரிவிக்கும் ஒரு ைரி. 



7.2 மாதிரி அவமப்பு 

     ஒரு மாதிரி PDR ஆைணம் இவணயதளத்தில் இவணக்கப்பட்டுள்ளது — 

அவத ைழிகாட்டியாக பயன்படுத்தி உங்கள் கசாந்த ஆைணத்வத 

உருைாக்கலாம். 

7.3 சமரப்்பிக்கும் இறுதி திகதி  

உங்கள் PDR  ஆகஸ்ட் 20-ஆம் திகதி  அல்லது அேற்கு முன் ோக 

சமர ்்பிக்க ் ட பைண்டும். 

● உங்கள் குழு  நீங்கள் முன்கூட்டிபய உங்கள் ஆைணதவ்த சமரப்ிக்கும் 

பட்சத்தில் பின்னூடட்ம் விவரைாக ைழங்கப்படும்  

● உங்கள் தானியங்கிவய  உருைாக்கத ்கதாடங்கும் முன் பதவையான 

மாற்றங்கவள கசய்யயும் ைவகயில் பின்னூட்டம் ைழங்கப்படும். 

● உங்கள் PDRக்கு பின்னூட்டம் கிவடத்த பிறகு ,  உங்கள் தானியங்கி காவர 

உருைாக்கத் கதாடங்குைவத நாம் கைகுைாகப் பரிந்துவர 

கசய்கின்பறாம். 

8. இறுதி ப ோட்டி  ோள் ைழிமுவறகள் (கட்டம் 2) 

 

8.1 பகோண்டு ைர பைண்டிய ப ோருட்கள்  

● அனுமதி கபற்ற PDR ைடிைவமப்வபப் பின்பற்றும் உங்கள் முழுவமயான 

தானியங்கி. 

● உங்களுக்கு பதவையான அவனத்து கருவிகள், உதிரிப் பாகங்கள் மற்றும் 

மின்கலன்கள். 

● உங்கள் குழு உறுப்பினரக்ள் (குவறந்தபட்சம் ஒரு உறுப்பினராைது 

பராபபாவை இயக்குைதற்காக  இறுதிப்பபாட்டிக்கு ைருவக தர பைண்டும்). 

● உங்கள் PDR- அறிக்வக  (அசச்ு ைடிைம் அல்லது டிஜிட்டல் ஆைணம்).  

8.2 பபாட்டியின் கட்டவமப்பு  

● ஒழுங்கவமப்பு (setup) மற்றும் அளவு திருத்தம் (calibration) என்பைற்றிற்கு 5 

நிமிடங்கள் ைழங்கப்படும் . 



● 25x25 cm பரிமாணமுவட ய ஆரம்ப கபட்டியினுள் தானியங்கி உள்ளடங்க 

பைண்டும் (நிவறக்கு எல்வல கிவடயாது). 

● ஒரு அணியில் ஒருைர ்மட்டுபம தானியங்கிவய  உரிய இடத்தில் வைத்து 

அறிவுறுதத்ப்படும் பபாது ஆரம்பப்  கபாத்தாவன (starting button) அழுதத் 

முடியும். 

● நடுைரால் தானியங்கி இயங்கிய தூரம், அதற்கு எடுத்த பநரம் 

அளவிடப்படும். 

● ஒை்கைாரு தானியங்கிற்கும்  ஆரம்ப கபட்டியில் இருந்து அதிக பட்சம் 03 

பசாதவன ஓட்டங்கள் ைழங்கப்படும். 

o முதலாம் ஓட்டத்திபலபய உங்கள் தானியங்கி முழுப் பாவதவயயும்  

ஓடி முடிக்கும் எனின் உங்கள் அணிக்கு பமலதிக பநரப் புள்ளிகள் 

ைழங்கப்படும் . 

o அை்ைாறு இல்லாவிடில் உங்கள் குழுவினால் அடுதத்டுத்த பசாதவன 

ஓட்டங்கவள கபற்றுக்ககாள்ள முடியும்.  

● பபாட்டி நவடகபறுைதற்கு 10 நிமிடங்களுக்கு முன்பப தானியங்கிகவள 

சமரப்்பிக்க பைண்டும். 

 

8.3 விருதுகள் 

● பபாட்டியில் கபற்ற இறுதி மதிப்கபண்கவள அடிப்பவடயாகக் ககாண்டு 

முதல் 3 இடங்கவளப் கபற்ற குழுக்களுக்கு பரிசுகள் ைழங்கப்படும். 

● பபாட்டிக்கு அடுத்த நாளில் பரிசளிப்பு விழா நவடகபறும். 

● பபாட்டி  நாள் அன்று அவனத்து பங்பகற்பாளரக்ளும் பங்பகற்பு 

சான்றிதழ்கவளப்  கபறுைாரக்ள். 

 

 

 

 

 

 

 



9. ப ோது விதிகள் மற்றும்  ியோயமோன விவளயோட்டு  வடமுவற 

9.1  டே்வே ஒழுங்கு ் ோடு 

பங்குபற்றும் மாணைரக்ள் பபாட்டியின் பபாது நன்னடத்வதகவளயும், 

பபாட்டிக்கான நற்பண்புகவளயும் கைளிப்படுதத் பைண்டுகமன 

எதிரப்ாரக்்கப்படுகின்றனர.்பபாட்டி விதிமுவறகவள மீறி நடக்கும் அணிகள் 

பபாட்டியில் இருந்து விலக்கப்படலாம். 

9.2 ேகுதி  ீக்க விைரங்கள் 

தானியங்கி பாதுகாப்பற்றதாக இருந்தால்,எடுத்துக்காட்டாக, கூரவ்மயான 

பகுதி, கைளிப்பவடயாக கம்பிகள் இருதத்ல், அல்லது ஆபத்தான கூறுகள் 

உள்ளகதனத் கதரிந்தால் அத்  தானியங்கி பபாட்டியில் இருந்து நீக்கப்படும். 

பபாட்டி பநரத்தில் ரிபமாட் கன்ட்பரால் பயன்படுத்தினால்,பராபபா அளவுகள் 

தீரம்ானிக்கப்பட்ட எல்வலகவள மீறினால் பமலும் அனுமதி கபற்ற PDR 

ைடிைவமப்வப பின்பற்றவில்வல என்றால் நீங்கள் பபாட்டியில் இருந்து 

விலக்கப்படுவீரக்ள்.பமலும், விவளயாட்டு விதிமுவறக்கு விபராதமான நடதவ்த, 

பிற தானியங்கிகள் அல்லது பபாட்டி தளங்களில் தவலயீடு கசய்ைது பபான்ற 

கசயற்பாடுகளும் தகுதி நீக்கத்திற்குக் காரணமாகலாம்.எந்த 

சந்தரப்்பங்களிலும் நடுைரக்ளின் தீரப்்பப இறுதியானது. 

10. பேோடர்புகளுக்கு  

10.1 எங்கவள எை்ைோறு அணுகுைது 

● event@yarlithub.org  

● யாழ்ப்பாணம் - 077 074 0146 

● முல்வலத்தீவு - 077 354 2397 

● கிளிகநாசச்ி-077 074 0108 

● மன்னார ்-077 354 3089 

● ைவுனியா -077 074 0199 

 


