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Robot Teknolojisine Giris Dersi Odevi

Bu 6devde bir diinya tasarimi gergeklestirmeniz ve Gazebo simtilasyon ortaminda bu tasarimi ¢alistirmaniz,
diinya (world) icerisine ekleyeceginiz P3AT robotunu ortam icerisinde manuel olarak (klavyeden kontrolle)
gezdirmeniz beklenmektedir.

Detaylar:

e Ortam tasarimi gerceklestirirken herhangi bir tasarim programi kullanabilirsiniz.
e Diinya robot platformunun icerisinde gezecegi yer yer cukur seklinde bosluklar olan bir ortamdan
olusmalidir. Ornek bir diinya gdsterimi asagidaki sekilde verilmistir.

Bnen zemin
nihdan kasit

o Yukaridaki sekilde gorilen diinyada robotun duvarlarin Gstiinde gitmesi beklenmektedir. Yani
robotun tekerleklerinin seviyesinin Ustiinde herhangi bir engel olma olmamalidir. Engeller sadece
cukur (negatif) olarak tasarlanmalidir (Tasarimin illa labirent seklinde olmasina gerek yoktur.
Yukaridaki resim bir 6rnek olarak verilmistir. Ortadaki ev gibi olan yapinin verilmek istenilen
ornekle alakasi yoktur. Gormezlikten gelebilirsiniz).

e Zemin renginin gri (siyahtan ve beyazdan gozle ayirt edilebilecek herhangi bir tonu olabilir)
olmalidir.

e Labirentin fiziksel genisliginin 10 metre X 10 metre alaninda olmasi beklenmektedir.

e labirentteki cukurlar ile lzerinde rahat¢a gezilebilecek alanlarin (zemin) orani birbirine esit
olmalidir.

o Cukur alani ~50m?, zemin alani ~50m? civarinda olmasi beklenir.

e Tasarimin seklini istediginiz gibi yapabilirsiniz. Ancak yukaridan bakildiginda tasarimin en az 1
kisminda isminizin bas harfi gorilmelidir.

e Robotun icerisinde gezmesi beklenen zemin alaninin koridor genislig§i maksimum 1 metre
olmalidir.

e Diinyanin 4 kdsesinden birisinde baslangic noktasi 1 m? boyutunda zemin rengi beyaz olacak
sekilde isaretlenmelidir.



e Diinyanin 4 késesinden birisinde bitis noktasi 1 m? boyutunda zemin rengi siyah olacak sekilde
isaretlenmelidir.

e Bu alanin igerisindeki baslangi¢c noktasina P3AT robotunun (lzerinde LIDAR ve RGB Kamera
sensoriyle) eklenmesini gerceklestiriniz.

o Eklediginiz P3AT robotunun baslangigtan bitise el ile klavyeden kontrolle hareket etmesini
saglayiniz.

Teslim edilecekler:

e (Odev teslim dokiimani
o Isimlendirilmesi OgrenciNumaraniz.pdf
o Bu dokiiman igerisinde diinyayr nasil ve hangi programda olusturdugunuz (ekran
gorintileri), diinyayl Gazebo’ya nasil import ettiginizi ve robotun kontroli icin neler
yaptiginizi detayli bir sekilde aciklayiniz.
e Baslangictan bitis noktasina kadar robotu manuel olarak kontrol ettiginiz bir senaryo icin ekran
videosu
o Isimlendirilmesi O§renciNumaraniz.mp4
e Tasarim dosyalariniz, Gazebo modelleriniz, world uzantili dosyalar
o Tum dosyalar OgrenciNumaraniz-WORLD isimli bir klasére konulduktan sonra sikistirma
islemi gerceklestiriniz ve ZIP formatinda sikistirilmis teslim dosyasini elde ediniz.
o Isimlendirilmesi OgrenciNumaraniz-WORLD.zip
e (Odev teslim dokiimaninizi, ekran videosunu ve tasarim dosyalarinizi RTG-OgrenciNumaraniz isimli
klasére koyduktan sonra bunu ZIP formatinda sikistirin ve nihai teslim dokiimanini elde ediniz.
o Klasorin icerisine koyulacak dosya isimleri:
= OgrenciNumaraniz.pdf
= OgrenciNumaraniz.mp4
»  OgrenciNumaraniz-WORLD.zip
o Klasériin ismi: RTG-OgrenciNumaraniz
o Teslim dokiimani ismi: RTG-OgrenciNumaraniz.zip
e (Odevler Google Classroom {izerinden édev teslimi sekmesinden toplanacaktir.
e Odev son teslim zamani: 10.05.2022 23:59 (TSi ile)




