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Icindekiler

Proje Konusu

Proje konunuzu asagidaki listeden seginiz.
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Hareket izleme ve destek sistemleri

Kronik hastalik takibine yonelik giyilebilir teknolojiler

Gorme engelli bireyler i¢in hastane i¢i yonlendirme sistemleri
Gereksiz antibiyotik kullanimini azaltmaya yonelik teknolojiler
Nefes bilesenlerinden hastalik teshisi yapabilen sistemler
Fiziksel tip ve rehabilitasyona yonelik teknolojiler

Ortez ve protez teknolojileri

Hastalik teshisine yonelik karar destek sistemleri

- Problem Tanimi ve Mevcut Durum Degerlendirmesi

Robo-PCR adli projemiz doktor dliimlerini azaltmak, daha teknolojik yontemler ile
Covid-19 vb. hastaliklarin (viriislerin) teshis edilmesine yardimci olmak iizere
tasarlanmistir. Projemiz sayesinde yeni tespit edilen virlis vakalarinda ve giiniimiiz
hastaliklarindan Covid-19 viriisiinde erken teshis yapilip hastaligin boyutu ilerlemeden
doktorlarimiza bulagsmadan fark edilmesini kolaylastiracaktir. Suan ki teknolojimizin
yetersizligi vakalarin ge¢ tespit edilmesine , vakalarim bulagsmasini hizlandirmaya ,
doktorlarimizin ve diger saglik calisanlarimizin hayatin1 tehlikeye atmaya yol agiyor.
Ancak viriis siiphesiyle gelen hasta birey bir saglik ¢alisanindan 6nce robot ile etkilesime
gectigi zaman hem hastanin hem de saglik personelinin saglik hakki korunmus olmaktadir.
Robotumuz bu sorunlarim iistesinden gelebilecek sekilde tasarlanmaktadir. Insan sagligina
ve cevre sorunlarina kars1 olan Robo-PCR giines panellerinden alacagi enerji ile ¢evreye
kars1 verilebilecek zarar olabildigince azaltmaktadir.

- Ozgiinliik

Bu projenin yenilik¢i yonii ¢cagimiz insanlarimi teknoloji ile daha hizli tedavi etmek, bir
robot ile tanisip giizel bir yontemle teknolojik ¢caga ayak uydurmalar1 planlanmaktadir.
Daha &nce robotlar askeri planda daha ¢ok dne ¢ikmistir.(Siirii IHA vb.).Ancak giindelik
hayata adapte edilememistir ¢linkii saglik temel haklardan birisidir ve insanlar hastanelere
gittigi zaman bir robotla karsilastiginda ona daha hizli alisacak, daha c¢abuk uyum
saglayacaktir. Bir rontgen/MR cihaz1 viicudunuzda kirik/catlak olan yeri gosterebilir fakat
kirik olan bir kemigin bulasic1 bir zarar1 yoktur. Bir robotun potansiyelini kullanarak
insanlik yararmma birden ¢ok faydasi olacaktir. Sadece Covid-19 degil , buzullarin
erimesiyle olusabilecek ya da kiiresel 1sitnmanin yol agacagi yeni viriis ve bakterilere karsi
da yeni bir sistem ortaya koymaktayiz. Robo-PCR test yaptig1 sirada kafanin hareket
ettirilmemesi i¢in i¢erisinde bulunan sabitleyiciyi kullanacak ve hasta kafasini yerlestirdigi
sirada yapiminda kullandigimiz goriintiileme sensorii ile hastanin yiiziinii gorebilecektir.
Aynmi zamanda 15 dakikalik test kitlerini kontrol edebilecegi kendi laboratuvarini
olusturacaktir. Robo-PCR ayni zamanda bir¢ok hastalikla ilgili gelistirilecek ve bagka
testler icinde kullanilabilir duruma getirilecek. Vefat eden saglik¢i sayisimi diisiirmek,
Covid-19 ile ilgili ¢aligmalar1 hizlandirmak, bulas sayisini diigiirmek, iirettigimiz robotlari
kullanabilmek ve arttirmak , teknolojiyi faydali bir sekilde kullanmay1 saglayabiliriz.
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- Yontem
AKILLI TELOPERASYON

Web kontrolll kontrol ile otonom uzaktan kontrolle ile, verileri gercek zamanli olarak gézden gecirin
veya robotu uzaktan gdézden gegirilir.

Resim Goriintiileyicinin Galigtiriimasi
Bu, belirli bir goriintl Gzerinde bir 6rnegini gosteren gostergeyi goriintiilemek icin kullanilabilir.
Ornegi ve temel robot kameralarindan gériintii igin:

python3 image_viewer.py ROBOT_IP --image-sources frontleft_fisheye image

--image-sources Komut, Get-lmage drneginde oldugu gibi, asagidaki komut dosyasini igerir. Ayni -

-image-service sekilde --auto-rotate kullanilir.

Argiman, JPEG'den --jpeg-quality-percent yararlanmak icin kullanilabilir; bu kalite icin bir ylzde

(0-100) kisiler.

Argliman --capture-delay , gorlintl yakalamalari igin disliniilemez.

Yalnizca tek bir goriintl goriintlisiinin goriintilenmesi icin program varsayilan olarak saglar. Bunu
devre disi birakmak --disable-full-screen igin, gérintln tarafindan bilyitllecek sekilde ayarlanir.
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TUTUCU KAMERA PARAMETRE ORNEKLERI

Bu 6rnek programlar, tutucu kamera parametrelerinin nasil alinacagini ve ayarlanacagini
gosterir. Parametreler, yeniden baslatmalar arasinda kalici degildir.

Gegerli kamera parametrelerini alma 6rnegini ¢alistirmak igin:

python3 get_gripper_camera_params.py ROBOT_IP
Kamera parametrelerini ayarlama 6rnegini calistirmak icin:

python3 set_gripper_camera_params.py ROBOT_IP --PARAMETER_FLAG PARAMETER_VALUE
Kameranin odak bolgesini ayarlama 6rnegini ¢alistirmak igin:

python3 set_focus_region.py ROBOT_IP

NOKTA KOLU VE TUTUCU

Kol ve kavrayicinin dogrudan kontrold, belirli

komutlardan ek operatérlerin herhangi bir hareketlilik, .
kol ve kavrayici komutlari kullanimindan o
suiphelenilebilir. Ayrica manipulasyon, kapi agma ve

temaslarini desteklemek icin yeni hizmetler

strllmustir. f

-lower clamp body, Hower alectrode; S-uppear alectrode;G-unper cla
poswar cylindar, B- spding

Veri Toplama
Bu boliimde asagidaki asamalari yapmaliyiz.
e Yazdigimiz hizmetlerden veri yakalamak icin tablette bir eylem olusturma.
e Cevrenizdeki bu eylemleri kullanarak bir goérev kaydetme.
e Kaydedilen konumlardaki verileri otonom olarak yakalama misyonunu oynatma.

e Verileri robottan indirme.



e Robotu, verilerini otomatik olarak buluta yikleyecek sekilde yapilandirma.

Uzaktan Kontrol Kumandasi ; Her ne kadar kolaylikta yaratsa bir yapay zeka oldugu gercgegini
unutmayarak uzaktan ne yaptigini izleyebilecegimiz kontrol tableti ile birlikte hem kumanda islevi

gorip hem de veri kontroli yapilabilecektir.

OPERATING MODES

Spot’'s controller has two operating modes.

CO NTROLLER Change between the modes in the settings menu.
Standard Mode: Provides easy-to-use control for

most situations.

Spot is controlled by an android app running on Demo Mode: Enables demonstration gaits and
a tablet. The Spot System includes an Android adds additional button controls to make it easy
gaming tablet with physical buttons for easy to switch modes.

robot control.

STATUS BAR sTOP
Cuts motor power

SETTINGS
MENU

MODE
BUTTONS

D-PAD

Shortcuts
(Directional to control
buttons) Spot's
Controls motion
camera view j
ACTION MENU
Controls how Spot moves
LEFT JOYSTICK RIGHT JOYSTICK
Moves Spot manually Moves Spot manually

GEOMETRI

sinifbosdyn.geometry.EulerzZXY( yaw = 0.0, yuvarlanma = 0.0 , adim = 0.0 )[kaynak]

Yaw('Z")-Roll('X")-Pitch('Y") sira Euler acilariyla temsil edilen oryantasyon. Her
acl radyan cinsinden ifade edilir.

to_quaternion( )[kaynak]

bosdyn.geometry.to_euler_zxy( kendi )[kaynak]

PROTOTIP /MODELLEME
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Uygulanabilirlik ve Ticarilesme Potansiyeli

- Robo-PCR 6nce biiyiiksehir hastanelerinde kullanima gec¢melidir. Insanlar gérdiikce
aligmali ona , robotumuz da insanlara aligmalidir. Robo-PCR hastaneye adapte olacak
popiilasyona getirilmelidir. Satis1 yapildiginda yazilim haklar1 korunmali ve gizliligini
siirdiirmelidir. Aksi takdirde kétii bir kullanim i¢in agik bir hedef haline getirilebilir. Ileriye
doniik, elestiriye agik bir robot oldugu icinde insanlara karsi sicakkanli ve bariscil
davraniglarin1 korumak zorundadir. Kontrolden ¢ikma ihtimaline karsi uzaktan kontrol
kumandas1 Robo-PCR ’1 devre dis1 birakir. Uriine alisildiktan sonra seri iiretime gegmesi
ise doktorlarimiza kolaylik olur.
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