YTU - Bilgisayar Miihendisligi Boliimii — Olasiliksal Robotik Grubu
2016-2017 Giiz D6nemi Ara ve Bitirme Proje Onerileri

Her bir proje igin Olasiliksal Robotik Grubu Uyelerinden herhangi birisiyle gorisebilirsiniz. Projelerin
farkh yuratucileri olsa da, projeleri alan 6grenciler calismalarini laboratuvar ortaminda grup Gyeleriyle
birlikte ylrutebileceklerdir. Robotik alaninda proje tretmek, bu alanda basarilar almis grubumuzun bir
parcasi olmak icin akliniza takilan sorular olursa gerek mail yoluyla gerekse yiz yilze sormaktan

¢cekinmeyin.

Son Bagvuru Tarihi :22.09.2016 Persembe

Sonug Agiklama Tarihi :23.09.2016 Cuma

Proje Grubu Uyeleri:

Dog. Dr. Sirma YAVUZ

sirma@ce.yildiz.edu.tr

Yrd. Dog. Dr. M. Fatih AMASYALI mfatih@ce.yildiz.edu.tr

Ars. Grv. Dr. Erkan USLU
Ars. Grv. Furkan CAKMAK
Ars. Grv. Nihal ALTUNTAS

Grubumuzun Web Sayfasi:

erkan@ce.yildiz.edu.tr
furkan@ce.yildiz.edu.tr
nihal@ce.yildiz.edu.tr

http://www.robotics.yildiz.edu.tr

Calismalarimizi Paylagtigimizin Grubumuzun YOUTUBE Sayfasi:

https://www.youtube.com/channel/UCd EolndKWCPKJ1KQprSb3g

ONERILEN PROJELER:

1) Cukurlu Ortamlarda Otonom Mobil Robot Gezinimi (Exploration 4)

Proje Tipi

Ara / Bilgisayar

Proje Ortami

Simulasyon + Gergek

Proje Yiriitlicusi

Ars. Grv. Dr. Erkan USLU

Proje Kisi Sayisi

1veya?2

Proje Tanimi

Bu proje ile hedeflenen; icerisinde robotun da disebilecegi bliytklikte
cukurlarin da oldugu bir statik bir ortamda robotun dinamik olarak
secilen bir baslangi¢c noktasindan yine dinamik olarak secilen bir bitis
noktasina ulasiminin saglanmasidir. Ortam gezinim siresince sabit
(statik) olmakla beraber, ortamin robot tarafindan ezberlenmemesi
adina, robot, gezinimden 6nce ¢ukurlarin yerlerinin degisimine adapte
olabilecek sekilde gelistirilmelidir. Baslangicta simiilasyon ortaminda
denemeler gerceklestirilecek, ardindan 6grenciye saglanacak robot
platformu (zerinde, similasyon ortaminda iyi neticeler alinan
algoritma denenecek ve testler gercek robot lizerinde sirdurilecektir.

Kullanilacak Ortam
ve Sistemler

ROS (The Robot Operating System), Gazebo, Paletli veya 4 Tekerlekli
Gergek Robot Platformu

Not

Bu proje, RoboCup olimpiyatlarinin bir kategorisidir.



http://www.robotics.yildiz.edu.tr/
https://www.youtube.com/channel/UCd_EolndKWCPKJ1KQprSb3g

2) Yapisal Engebeli ve Kesikli Algak Duvarlarin Oldugu Ortamlarda Otonom Mobil Robot

Gezinimi (Exploration 5)

Proje Tipi

Bitirme

Proje Ortami

Simulasyon + Gergek

Proje Yurutiicuisii

Dog. Dr. Sirma YAVUZ

Proje Kisi Sayisi

2

Proje Tanimi

Bu proje ile hedeflenen; icerisinde yapisal engellerin bulundugu
ortamda robotun otonom geziniminin saglanmasidir. Ortamin gevresi
belirli araliklarla konulan, géreceli olarak robota gore algakta bulunan
tugla/ytong benzeri malzemelerle belirlenmistir ve robotun bu alanin
disina gtkmasi istenmemektedir. Ayni zamanda, igerisinde geziniminin
saglanacagi ortamin engebeleri robotun fiziksel limitlerinin Gstliindedir.
Yani robotun bu engebeleri asmasi i¢in, dnlindeki engelin tirine gore
slirlis planlamasi yapmasi ve o sekilde hareket etmesi beklenmektedir.
Ortam icerisinde 15 lik stirekli rampalar oldugu gibi capraz rampalar da
bulunmaktadir. Baglangigta similasyon ortaminda denemeler
gerceklestirilecek, ardindan 0Ogrenciye saglanacak robot platformu
Uzerinde, similasyon ortaminda iyi neticeler alinan algoritma
denenecek ve testler gergek robot (izerinde strdirilecektir.

Kullanilacak Ortam
ve Sistemler

ROS (The Robot Operating System), Gazebo, Paletli veya 4 Tekerlekli
Gergek Robot Platformu

Not

Bu proje, RoboCup olimpiyatlarinin bir kategorisidir.

3) Rampa, Merdiven ve Engebeli Basamak Cikisi icin Otomatik Paletli Robot Kontrolii

(Mobility)
Proje Tipi Bitirme
Proje Ortami Simulasyon + Gergek

Proje Yuriitiicusi

Dog. Dr. Sirma YAVUZ

Proje Kisi Sayisi

2

Proje Tanimi

Bu proje ile hedeflenen; paletli bir robot ile, robotun flipperlari (6n ve
arka kollari) kullanilarak merdiven cikisinin ve inisinin otomatik olarak
gerceklestirilmesidir.  Merdivenlerin  basamaklarinin ~ boyutunun
standart oldugu varsayilacagi icin Uretilen algoritmik ¢6zim genel bir
¢6zliim olarak kabul edilebilecektir. Ayni sekilde 30° veya 45° egimli olan
diiz bir rampaya paletli robotun kontrolll bir sekilde ¢ikisi ve inisinin
gerceklestirilmesi ve lzerine bir engelin koyuldugu tek bir basamagin
gecilebildigi  kontrol komutlarini  Greten algoritmanin/sistemin
gerceklestirilmesi projenin kapsamini olusturmaktadir. Baslangicta
similasyon ortaminda denemeler gerceklestirilecek, ardindan
Ogrenciye saglanacak robot platformu Gzerinde, simiilasyon ortaminda
iyi neticeler alinan algoritma denenecek ve testler gercek robot
Uzerinde surdirilecektir.

Kullanilacak Ortam
ve Sistemler

ROS (The Robot Operating System), Gazebo, Paletli Gergek Robot
Platformu

Not

Bu proje, RoboCup olimpiyatlarinda robotlarin yapmasi beklenen cesitli
gorevleri icermektedir.



http://oarkit.intelligentrobots.org/home/the-arena/v0-7-arena/terrains/ramps/

