Disiplinerarasi Miihendislik Tasarim Projesi Dersi Bilgi Formu

Disiplineraras1 Miihendislik Tasarim Projesi Dersi Bilgi Formu
Grup Ozelinde Doldurulacaktir

Sube Numaralari: 12 ve 40

Ortak Bolumler: Elektrik Elektronik Miihendisligi- Mekatronik Miihendisligi

Dersi Veren Ogretim Uyeleri: Dr. Ogr.Uyesi Kamil CETIN, Dr. Ogr. Uyesi Fatih Cemal CAN
Dersin Yardimcilari: Aragtirma Gorevlileri

Caligma Konusu: ROS (Robot Operating Sistem) tizerine programlama ve benzetim uygulamalari

Ortak calisma amaci: ROS (Robot Operating System) kullaniminin 6grencilere 6gretilmesi ve robotik yazilim
uygulamalarinin gerceklestirilmesi. ROS kullanimi i¢in Linux(Ubuntu) kurulumunun &gretilmesi. Temel Shell
komutlarinin tanitilmasi. ROS/ROS2’nin Linux {izerine kurulumunun yapilmasi. ROS ile calisma alani
(workspace) ve yeni paket olugturma komutlar1 hakkinda bilgi verilmesi. Yeni paketin icerdigi klasor ve dosyalarin
incelenmesi. ROS temel terimler Topic, Node, Message, Package, Service ve Actions kavramlarinin aktarilmasi.
ROS Serial paketi kullanarak Arduino ile haberlesme gerceklestirilmesi. Robot modellemesi icin URDF dosyanin
olugturulmasi. Rviz ve Gazebo simiilasyon ortaminda robot tasarimmin goériintillenmesi ve kontrol edilmesi.
Solidworks ile yapilan robot tasarimlarinin Export to URDF kullanarak ROS paketlerinin olusturulmasi. Moveit
paketi ile robotun konfigiirasyonu ve ¢aligtiriimast.

Her boliime agilan 6grenci kontenjani: EEE-15 / MEE-9

Degerlendirme araglar1 ve oranlari: Vize
Odev % 40
Final
Proje Sunumu % 60
Dersin Igerigi:
Linux (Ubuntu) sisteminin kurulumu ve Shell komutlari
ROS(Robot Operating System) tanitimi ve kurulumu
Catkin workspace tanitimi. Yeni paketlerin olusturulmasi ve incelenmesi

Topic, Service, Actions kavramlari, uygulamalar ve ni¢in kullanildiklar1
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5. ROS serial paketi ile Arduino ile haberlesme
6. URDF dosyasinin XML olarak hazirlanmast

7. Rviz ve Gazebo tanitimi

8. Vize (Proje Ara Sunumu)

9. URDF dosyasmin Rviz ve Gazebo ile kullanimi. Robotun kontroliiniin yapilmasi
10. Solidworks ile tasarlanan robotun ROS ortamina aktariimasi.

11. Moveit paketinin tanitimi

12. Moveit ile robotun konfigiirasyonu ve kontrolii

13. Robot uygulamalari I (Mobil Robot)

14. Robot uygulamalar1 IT (Robotik Kol)

15. Final Sunumu




