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KONU-6: HAREKET VE/VEYA SES KONTROLLU SANAL GERCEKLIK ROBOT KOLU
Amag ve Kapsam:

Projede kisinin hassasiyet gerektirmeyen hareketlerini ve/veya sesli komutlarini veri olarak
alip es zamana vyakin tekrarlayan robot kol gelistirilmesi, sisteme yerlestirilen kamera
sayesinde de kisinin robot kolun bulundugu ortami sanal bir sekilde gérmesi ve robot kolun
kisinin kol hareketini tekrarlamasi veya sesli komutu yerine getirmesi amaclanmaktadir. Ayrica
tasarlanan robot kol lizerine yerlestirilmis kameranin gorseli akilli telefonda gelistirilen
uygulamaya gondermesi ve kullanicinin VR gozlik araciligiyla robot kolun bulundugu ortami
sanal bir sekilde gérmesi saglanacaktir.

Tasarim Projesi Dersi igin Minimum Ciktilar:

1. Tasarim projesi yonetim plani. Bolim Baskanligi tarafindan belirlenen formata uygun,
diizglin ve anlasilir bir Tlrkce ile hazirlanmis olmasi ve dénemin 6. haftasinin sonunda
konunun tim jiri Gyelerine teslim edilmesi gerekmektedir. Dosyada projenin A ve B
planlari, kullanilacak donanim, yaklasik bitce, ¢alisanlarin gérev ve sorumluluklari,
adam/ay cizelgesi ve A planina iliskin Gantt gizelgesi bulunmalidir.

2. Kisinin kol hareketini tekrarlayabilecek bir robot kol tasariminin teorik alt yapisinin ve
genel cercevesinin belirlenmesi, malzeme tedarikinin saglanmasi, hareket veya ses
tanimaya yonelik temel yazilimlarin gergeklestirilmesi gerekmektedir.

Bitirme Calismasi igin Minimum Giktilar:
Kisinin robot kolun bulundugu ortami sanal bir sekilde gérmesi ve robot kolun kisinin kol

hareketini tekrarlamasi veya sesli komutu yerine getirmesi (her ikisini yapmasi arti puan
getirecektir)

Calismaya Eklenebilecek Ozellikler:
Yapay zeka, VR gozliik tasarimi, Kinect teknolojisi
Projenin Gergekgi Kisitlari ve Kogullari:
1. Robot kolun en azindan bir bardak tutabilmesi ve yerini degistirebilmesi
2. Glriltlli ortamda ses alabilme ve tanima, farkl kisilerin seslerini taniyarak onlardan
gelen komutlari yerine getirebilme.

3. Kol hareketlerinin maksimum 30 derece sapma ile tekrarlanabilmesi
4. Minimum enerji sarfiyati ve minimum maliyetle tasarim yapilmasi



