11.04.2023
Robot Teknolojisine Giris Dersi 1. Odevi - MAN 1

Bu 6devde verilen bir Gazebo diinyasi igerisinde zemini beyaz ile isaretlenmis alandan harekete baglayan
robotun (P3AT) zemini siyah ile isaretlenmis alana gitmesi icin robotun lzerinde bulunan LIDAR sensor
verilerini isleyerek hiz komutu Uretmeniz beklenmektedir. RoboCup yarismalarinin Arama Kurtarma
Ligi'nde gercek robotlar kategorisinde “Maneuvering 1” yarismasina karsilik gelen bu 6devde sizlere
Gazebo ortami, icerisine kodu yazmanizi istedigimiz cpp dosyasi ve ¢alistirmanizi istedigimiz launch dosyasi
verilmigtir.

Detaylar:

Odev dokiimanlarina homeworks_ws.zip klasérii (izerinden erisebilirsiniz.

Sikistinlmis  dosyasin  icerisinde  “\homeworks_ws\src\odevl\src” dizininde bulunan
“manl_autonomy.cpp” dosyasi lizerinde degisiklik yapmaniz beklenmektedir. Baska hicbir dosya
lizerinde dedisiklik yapmamalisiniz 11!

Gelistirmelerinizi yaptiktan sonra “\homeworks_ws\src\odevl\launch” dizininde bulunan
“manl_autonomy.launch” dosyasini galistirmaniz beklenmektedir. Bu dosyayi calistirdiginizda
Gazebo simiilasyon ortami tasarlanan world ile birlikte agilacak ve size 6rnek olarak verilen siirme
hareketlerini robotun yaptigini géreceksiniz.

“/rtg/hokuyo” topic verisini (sensor_msgs/LaserScan) isleyerek “/rtg/cmd_vel” topic’i
(geometry_msgs/Twist) yayinlamaniz beklenmektedir.

Odevler 6nceden belirlediginiz ve Google Classroom’daki tabloya islediginiz takimlar halinde
yapilacaktir.

Degerlendirme Kriterleri:

Beyaz alanda harekete baslayan robot hareketi sonucu siyah alana ulastiginda (robotun tamaminin
siyah alanin icerisinde olmasi beklenmektedir) 10 puan alinmaktadir. Ayni sekilde durmadan siyah
alandan harekete baslayarak beyaz alana gelen robot 10 puan daha almaktadir. Yani basladigi
noktaya gelen robot toplamda 20 puan alir.
10 dk. icerisinde bu dongtliyl kag kere gerceklestirirse proje ekibi o kadar puan alir.
o Ornegin: Beyaz alandan siyah alana 7 kez gidip gelmis ve sonrasinda beyazdan siyaha
gitmis ve siyahtan beyaza geri donerken siresi bitmis robot;
= (7x2+1)*10=150 puan toplayacaktir.
100 puanin istiinde ve altinda puanlar toplanabilecegi icin degerlendirme sonunda takimlarin
notlari 0 ila 100 arasina normalize edilecektir.
o Beyazalandan baslayip siyah alana gidip tekrar beyaz alana en az 1 kere gelen tiim takimlar
100 Gzerinden minimum 20 puan alacaktir.
o Puanlar asadida verilen formiille hesaplanacaktir:
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o Ornedin édevi 3 takim teslim etmis olsun ve sirasiyla 30, 70 ve 290 puanlarini almis
olsunlar; notlar normalize edildiginde sirasiyla 20, 40, 100 olacaktir.



o Ornegin édevi 3 takim teslim etmis olsun ve sirasiyla 30, 60 ve 70 puanlarini almis olsunlar;
notlar normalize edildiginde sirasiyla 55, 89, 100 olacaktir.

e Tiim ddevler donanimi birebir ayni bilgisayarlarda ¢ahstirilacak dederlendirecek kisiler
tarafindan Zoom iizerinden ekran paylasimi yapilarak ¢calistirllacak ve Gazebo’da real_time
factor konusunda dezavantaj yazanilmasi durumunun éniine gegilecektir.

e Robot gezinim esnasinda duvara ¢ikarsa, takla atarsa veya herhangi bir sebeple gezinime devam
edemezse proje ekibinin reset atma talebi haklari bulunacaktir.

o Reset atma hakki:

= Reset atma talebi proje ekibi tarafindan verildiginde 10 dakikalik kronometre
durdurulacak ve launch dosyalari kapatilip yeniden agilacaktir. Robot harekete
basladigi anda kronometre kaldigi yerden saymaya devam edecektir.

= Reset atildigi anda o zamana kadar toplanilmis puanlar bir kenara not
edilecektir.

= Reset atildigi andan sonra tekrardan puan toplamaya baslanacaktir. Sire bitimine
veya bir sonrasi reset atimina kadar toplanan puanlar tekrardan kenara not
edilecektir. Hangi reset araliginda en yiiksek puan alinmissa takimin puani o olarak
kabul edilecektir.

e Ornek; Robot 3 dakika hareket etsin 50 puan topladiktan sonra takla atsin,
sonra reset atilsin ve 2 dakika sonra 40 puanin ardindan tekrar takla atsin,
sonra bir reset daha gelsin ve 5 dakikanin ardindan 30 puan toplayarak
stireyi tamamlasin, bu 3 ayrik olay sonunda herhangi bir run’da en yiiksek
50 puan alindidi igin takimin puani 50 olarak belirlenecektir.

o Ornek; Robot 2 dakika hareket etsin ve 30 puan topladiktan sonra duvara
tirmansin ve hareket kabiliyetini yitirdiginden 6tiirii reset atilsin ve tekrar
baslansin, sonrasi 8 dakika boyunca (siirenin sonuna gelinceye kadar) 120
puan toplasin. Béyle bir durumda takimin puani 120 olarak
degerlendirilecektir.

Teslim edilecekler:

e Sadece cpp uzantili dosyanizi teslim etmeniz beklenmektedir.
o Sizlere verilen “manl_autonomy.cpp” isimli cpp dosyasini
“manl_autonomy_ PROJEGRUPNUMARANIZ.cpp” olacak sekilde isimlendiriniz.
*  Ornek: “man1_autonomy_125.cpp”
e Odev tesliminde sadece yukarida yazilan cpp dosyasini yiikleyiniz. Baska herhangi bir dosya
yiiklemeyiniz. Yiikleyeceginiz dosyayi sikistirmayiniz!!!
e Gonderilen 6devlerin derlenmemesi durumunda proje grubu 0 (SIFIR) notunu alacaktir.

e (Odevler Google Classroom {izerinden “Odev 1: RRL - MAN 1”7 bashgl altindan
toplanacaktir.

o Odev son teslim zamani: 01.05.2023 23:59 (TSi ile)

o Odev gosterimi 02.05.2023 09:00-12:00 (TSi ile) — Ders Saatinde




e Odev gosterimi icin https://fcakmak.simplybook.it/v2/#book/service/8/count/1/ adresinden
randevu aliniz. Gosterimi yapilmayan édevler degerlendirmeye alinmayacaktir.

o FC, OMTK ve EA kisilerinden dilediginizden randevu alabilirsiniz.

Basarilar dileriz....


https://fcakmak.simplybook.it/v2/#book/service/8/count/1/

