Ogrencilerin Hazirladigi Sorularda problem varsa belirtiniz
1. Asagidakilerden Hangisi ROS'un avantajlarindandir ?

A. ROS’un amaci kodu desteklemek oldudu igin yeniden kullanimhgi arttirir ve size her
projede tekerlegi sifirdan icat etmeniz konusunda diretmez.

B. Dil bagimsizdir. C++, python, lisp, java, lua gibi bircok farkli programlama dilini
desteklemektedir ve sizi belirli bir programlama dilini 6grenmeye zorlamaz.

C. Acik kaynak kodludur.

D. Platformlar arasi galisabilir. Olusturdugumuz dtgtmleri farkli programlama dillerinde
yazabiliriz. Bir dugam C++ iken diger digim java yada python olabilir.

E. Hepsii

Cevap: A

Cevap E sikki olmall.

3)Paralel robotlarin seri robotlara goére en blyuk avantajlari nelerdir?
|.Hafiftirler.

I1.Genellikle hizhidirlar.

I11.Spesifik ylzlerce mimarinin sahiptirler.

A)Yalniz | B)Yalniz lI C)Yalniz lll

D)LII - E)ILII

Cevap:E

10) makine1: 30.10.21.37 makine2: 30.10.21.46 Iplerine sahip iki sanal makinemiz var.Listener
makinemiz 2. makinedir.Listener.py dosyasinda IP ayarlari nasil olmahdir?
A) export ROS_MASTER_URI=http://30.10.21.37
export ROS_HOSTNAME=30.10.21.46
B) export ROS_MASTER_URI=http://30.10.21.46:11311
export ROS_HOSTNAME=30.10.21.46
C) export ROS_MASTER_URI=http://30.10.21.37
export ROS_HOSTNAME=30.10.21.37
D) export ROS_MASTER_URI=http://30.10.21.37:11311
export ROS_HOSTNAME=30.10.21.46
E) export ROS_MASTER_URI=http://30.10.21.37:11311
export ROS_HOSTNAME=30.10.21.37
Cevap:D

7-) Asagidakilerden hangisi ROS i¢in dogru degildir ?

A) ROS’un amaci kodu desteklemek oldugu icin yeniden kullanimhgr arttirir ve size her projede
tekerlegi sifirdan icat etmeniz konusunda diretmez.

B) Acik kaynak kodludur.

C) Her bir iglem icin ayri konu yayinlandigi icin karmasikligi azaltir. Bu sayede hata ayiklamayi
kolaylastir.



D) iki isletim sistemi arasinda calisamaz.
E) Dil bagimsizdir.

Cevap D

9-) Asagidakilerden hangisi V-REP uygulamasinda bulunan Mafsal (Joint) tirlerinden degildir ?
A) Doéner (Revolute-type)

B) Prizmatik (Prismatic-type)

C) Eliptik (Eliptic-type)

D) Vida (Screw-type)

E) Kiresel (Spherical-type)

Cevap C

11-) Asagidakilerden hangisi GKF'nin (Genisletilmis Kalman Filtresi) eksilerinden biri degildir ?
A) Yaklasik Gauss fonksiyonu hesaplanmasi beraberinde belirsizliklerden dolayi karmasiklik
getirir.

B) islemlerin artmasi. (Jacobian Matrislerinin hesaplanmasi)

C) Lineerlestirme (Dogrusallastirma) gergek inang dederlerinden sapar.

D) Robotun hareket sisteminin ¢ok iyi yapilmis olmasi gerekir. Algilayici gurtltileri ( tekerlek
kaymasi, takilma, ayna vs.) cok iyi bilinmesi gerekir.

E) Kalman Filtresi’'nin dogrusal olmayan fonksiyonlarda da kullaniimasini saglayan bir metottur.

Cevap E

1.Asagidakilerden hangisi yanlistir?

a) Eger B, A matrisinin bir satirinin diger satiriyla toplamindan veya ¢arpimindan olusuyorsa
det(B)=det(A) dir.

b) iki vektor arasindaki agi,cos ? = 0 ise x , y ortogonal vektorlerdir.

c)Trace(iz) sadece kare matrislerde tanimhdir.

d) Eger B, A matrisinin iki satirinin degistiriimesinden olusuyorsa det(B)=det(A) dir.

e) A=-AT ise A matrisi simetrik degildir.

cevap: D (det(B)=-det(A) olmalidir.)

2.Asagidaki robot kullanim alanlarindan hangisinin temel amaglardan biri, insanla robot
arasindaki farkin azaltilmasidir?

a) Endustriyel Robotik

b) Tip ve Saglik Alaninda Robotik

c) Sibernetikte Robotik

d) Hobi ve Eglence Sektériinde Robotik

e) Hobi ve Eglence Sektériinde Robotik



moow»

cevap: C

1- ilgi alani konstriiktif mimari ya da dis gériiniim ve beden mimarisi olan
robotloranin kullanildigi alan agagidakilerden hangisidir?

A- Endiistriyel Robotik

B-Tip ve Saglik Alaninda Robotik

C- Operasyonel Robotik

D-Askeri Alanda Robotik

E-Sibernetikte Robotik

Cevap:E

3- Ros igin verilen bilgilerden hangileri dogrudur?

I-Dil bagimsizdir. C++, python, lisp, java, lua gibi birgok farkli programlama dilini
desteklemektedir

lI-Platformlar arasi ¢aligamaz.

lll-Her bir iglem igin ayri konu yayinlandigi igin karmasikhgi azaltir.

IV- Bir sorun ¢iktiginda bu sorun ana kodun kitlenmesine sebep olup robot
uygulamasini durdurabilir.

A-Yalniz |

B-l ve ll

C-l, 11,1

D-l ve IV

E-l ve Ill

Cevap:E

3) Asagidakilerden hangileri otonom robotlarda sensér tercih kritelerindendir?
i Dogruluk

ii. Sensér Olgiim Aralig
iii. Kalibrasyon
iv.  Cozindrlik

Yalniz i

i veii

i, iiveiv

i ve iii

Hepsi

Cevap E



1) Bir mekanizmanin robot olarak adlandirilabilmesi i¢cin dort temel kismi icermesi gerekir.
Asagidakilerden hangisi bu kisimlar iginde yer almaz?

A

Cevap:C

sensorler (alicilar)

B. verilerin toplanmasini ve kontrolii saglayan elektronik devreler
C.
D
E

Yapay zeka teknileri

. Mekanik diizenek

matematiksel ve mantiksal igslemler ile karar verme olayinin
gerceklesmesini saglayan bir program

2) Robot Operating System ile ilgili agsagidakilerden hangisi yanhstir?

A.

E.

Cevap: A

isletim sistemidir.

B. Acik kaynak kodlu bir yazilimdir
C.
D. ROS ilk olarak 2007 yilinda Stanford Yapay Zeka Laboratuvari’nda

robotlar lizerinde de galigsabilecek bir yazilim pargasi gelistirmeyi hedefler.

gelistiriimeye baslandi.
ROS sistemi yayinlama/abone mesajlasma modelini kullanarak diger
dugumler ile iletigim kuran dugiimlerden olusur

1- Asagidaki ciimlelerden hangisi ranki tanimlar?

A

B

C

D

m
1

mxn lik karesel olmayan matristir.

Yonu ve bayUkliga olan dogru pargasi.

Satir ve sutun vektorlerinin noktasal carpimi

Lineer bagimsiz satir veya sttunlarin maksimum sayisi.

Satir veya sUtunlarinin ortonormal bazi ile ifade edilebilen matristir.

1)Lineer cebir sistemi icerisinde, Trace(iz) nasil hesaplanir?
a) Matrisin determinant toplamini ikiye bolerek

b) Kare matrislerin késegen elemanlarini toplayarak

c) Matrisin tersinin kdsegen elemanlarini toplayarak

d) Matrisin kendisinin,tersi ile ¢carpilmasiyla

e)Matirs ve ters matrisin determinantlarinin toplanmasiyla

Cevap b



1.

3) Asagidakilerden hangisi,seri robotlarin temel dez avantajlarindan biri egildir?

a) Manipule edebilecekleri nispeten disuk etkin yik

b) Hatalar biriktirilir ve baglantidan baglantiya yukseltilir

c¢) Acik bir kinematik yapiya dayanan dusuk sertlik

d) Cogu calistiricilarin biyuk agirh@ini tasimak ve tasimak zorunda olduklari gergegi
e) Eklemlerle baglantili gcok sayida sert baglantidan olugsmasi

Cevap a

2) Master olarak ayarlanacak sanal makinenin ip adresi 30.10.20.10, Slave olarak ayarlanan
makinanin ip adresi 30.10.20.20 dir. Slave olarak ayarlanan makinedeki .bashrc dosyasinda
ROS_HOSTNAME ve ROS_MASTER_URI alanlarinin degeri ne olmalidir?
A) 30.10.20.20, http://30.10.20.10:11311
B) 30.10.20.10, http:// 30.10.20.20:11311
C) 30.10.20.10, http:// 30.10.20.20:38295
D) 30.10.20.20, http://30.10.20.10:38295
E) Higbiri
Cevap: A

“Dot Product - Iz — Ters Matris — Determinant” islemlerinin Matlab kodlar1 asagidaki seceneklerden
hangisinde dogru sirayla verilmistir?

A. Dot() — Trace() - Inv() — Det() B. Det()- Trace() — Rank() — Dot() C. A*B — Dot() — Rank() —
Trace() D. Rank() — Trace() — Inv() - Det()  E. Higbiri
Cevap: A

5- ROS igin tanimlamamiz gereken ortam degiskenleri vardir bunlar i¢in kodlari hangi dosyaya
eklemek gerekir?

A- etc

B- roscore

C- .bashrc

D- .boschcore

E- system32

Dogru cevap : C- .bashrc

1-) Asagidakilerden hangileri V-REP olusturan ana unsurlardir.
[-Sahne Nesneleri
[I-Hesaplama Modulleri
[11-Kontrol Mekanizmalari
IV-Sistem yapitaslari



a-) I-II  b-) II-III c-) I-IV d-) I-II-1II e-Hepsi
Cevap D

1) Asagidakilerden hangisi robotigin bir tanimidir?

A) Mekanik sistemleri ve bunlarla iliskili kontrol ve algilama sistemleri ile bilgisayar
algoritmalarina bagl olarak akilli davranan makinelerdir.

B) Yeniden programlanabilen; maddeleri , parcalari, aletleri, programlanmis
hareketlerle yapilacak ise gore tasiyan veya isleyen ¢ok fonksiyonlu makinelerdir.

C) Bazi gorevler igin insanin yerini tamamen alabilecek, bazi gorevler igin
ise insanlara yardim edebilecek sistemlerin hazirlanmasiyla ilgili
calismalari kapsayan bilim dahidir.

D) Ortamdan topladigi verileri diinyasi hakkinda sahip oldugu bilgiyle sentezleyerek,
anlamli ve amaglarina yonelik bir sekilde hareket edebilen ve bunu gtivenli bir
bicimde yapabilen bir makinedir.

E) Amacina uygun matematiksel ve mantiksal islemler ile karar verme olayinin
gerceklesmesini saglayan bir programdir.

2) Asagidakilerden hangisi paralel robotlarin seri robotlara gore olan avantajlarindan
degildir?
A) Hareketli kisimlari nispeten hafiftir.
B) Seri robotlarda oldugu gibi hatalar surekli biriktiriimez. Ortalama hataya sahiplerdir.
C) Serirobotlardan daha fazla yuk tasiyabilir ve maniptle edebilirler.
D) Paralel robotlar daha katidir(serttir).
E) Robotun buyiikligu ve kapladigi taban alani bakimindan biiyuk bir

c¢alisma alani olustururlar.

Soru “192.168.0.1” ip adresine sahip “MASTER” durumundaki bir robot ile “192.168.0.2”
ip adresine sahip “SLAVE” durumundaki bir robot kendi aralarinda haberlesmek istiyor.
Buna gore “SLAVE” durumundaki robot makinede “.bashrc” dosyasina hangi satirlar
eklenmelidir?
A) export ROS_MASTER_URI=http://192.168.0.1:11311

export ROS_ HOSTNAME=192.168.0.2
B) export ROS_MASTER_URI=http://192.168.0.1:11311

export ROS_HOSTNAME=192.168.0.1
C) export ROS_MASTER_URI=http://192.168.0.2:11311

export ROS_HOSTNAME=192.168.0.2
D) export ROS_MASTER_URI=http://192.168.0.2:11311

export ROS_HOSTNAME=192.168.0.1
E) export ROS_MASTER_URI=http://localhost:11311



export ROS_HOSTNAME=192.168.0.2

2-Asagidakilerden hangisi V-rep 6zelliklerinden degildir?

A) V-rep kontrol mimarisinde her bir nesne/model bir arayuz tercihi ile bireysel olarak kontrol edilebilir.

B) Modellemeyi, yazihm iginde hazir bulunan kitiphaneleri de kullanarak yapabiliriz.

C) V-rep, hizli algoritma ¢dziimleme, fabrika otomasyon simiilasyonu ve robotik ile ilgili egitim, uzaktan izleme vb. igin
kullantlir.

D) V-rep ile herhangi bir robotik sistemin fiziksel ve yazilimsal modelini olusturdugumuz Sanal Robot Deney
Platdormudur.

E) V-rep sahne nesneleri ve kontrol mekanizmalari ile 2 ana unsurdan olusur.

3-Asagidaki bilgilerden hangisi V-rep yol planlama hakkinda dogru degildir?

A) V-Rep’in yol planlama moduli, 3D alanda yol planlama goérevlerini ve 2D alani icin holonomik olmayan hareket
kisitlamalari olan araglari halledilmesini saglar.

B) Yol planlama modiild, hareket planlama moduli tarafindan islenen kinematik zincirlerin hareket planlamasini igerir.
C) Yol planlama gérevi, bir baglangig konumu, bir hedef konum ve engeller giris deder veya parametrelerini alir.

D) Baslangi¢ yapilandirmasini hedef yapilandirmasina baglayan bir yol, belirli bir sayida boyuta sahip bir
yapilandirma alaninda belirlenebilir.

E) Gorevi daha karmasik hale getiren engellere belirli bir mesafe esigini tutmak gibi ek kisitlamalara ihtiya¢ vardir.

CEVAP : B (icermez)

4- Asagidaki bilgilerden hangisi Robot/Robotik hakkinda dogru degildir?

A) Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iliskili kontrol ve algilama sistemleri ile bilgisayar algoritmalarina baglh olarak
akilli davranan makinelerdir.

B)Robot, alicilar,elektronik devreler,algoritma(program) ve bir mekanik diizenek olarak 4 temel kisimdan olusur.

C) lIk dijital bilgisayar ve giiniimiizde de hala kullanilmakta olan abakiis M.O. 1000 yillarinda Hindistan’ da
gelistiriimigtir.

D) Sibernetik Robotik, insanin yagsamasina, strekli galismasina elverigli olmayan radyasyon, uzay gibi ortamlarda,
mayin temizlenmesi, zehirli atik aritimi gibi insan icin tehlike arzedebilecek islemlerde ¢alismak lizere gelistirilmistir.
E) Yapay sinir aglarinin robotikteki en gucli kullanim alani sibernetiktedir.

5-Asagidaki bilgilerden hangisi seri/paralel robotlar hakkinda dogru degildir?

A) Seri robot, eklemlerle baglantili gok sayida sert baglantilardan olusur.

B) Bir seri manipulatdriin ana avantaji, robotun blyukligu ve kapladigi taban alani bakimindan bulylk bir calisma
alani olusturmasidir.

C) En popliler seri robotlardan ikisi, gogu hareket similasyon kullanilan teleskopik bacak altigen ve genellikle hizli
toplama ve yerlestirme igin kullanilan Delta robotudur.

D) Paralel robotlar, kullanilan seri robotlardan daha az olsa da, paralel robot gesitliligi daha blyuUktar.

E) Bir paralel robotda, ug-efektdr, tabana bagli zincirler vasitasiyla birbirine baglidir.

CEVAP: C (paralel robotlardan ikisi)

6- Asagidaki bilgilerden hangisi mobil robotlar hakkinda dogru degildir?



A) Mobil robotlar fiziksel bir noktaya sabitlenmemis, tanimlanmis bir gcevrede hareket ederek istenilen fonksiyonlari
yerine getirebilen robotlardir.

B) Mobil robotlar otonom ya da bilgisayar kontrolli olabilir.

C) Mobil robotlar temelde insanlar igin zor, tehlikeli ve sikici olan gérevleri yerine getirmek amaciyla tasarlanmigtir.
D) BEAM robotlar, guivenlik ya da kesif amaciyla kullanilan bilgisayar kontrollii ya da otonom mobil robotlardir.

E) Hareket sistemlerine gére mobil robotlar tekerlekli, paletli ve ayakl tiplere ayrilabilirler.

CEVAP: D (Su Alti Aragtirma Robotlari)

8- Asagidaki bilgilerden hangisi Robotik Sistemler hakkinda dogru degildir?(cevap : C)

A) Mesafe Sensorleri LIDAR, Kizilétesi Sensor, Ultrasonik Sensorler olarak 3 gesittir.

B) Sicakliktan etkilenerek hata tretmeye baslayan sistemlerin kontroliini isi sensorleri saglamaktadir.

C) LIDAR ses dalgalari ile mesafe élgiimii yapmaktadirlar.

D) Denge ve egitim sensorleri, civa veya metal bazda bir pargacigin dogu veya bati konumlarindaki anahtari
acmasiyla islevini yerine getirir.

E) Reflective Optosensors, Yayilan IR sinyalin hedefe ¢arptiktan sonra geri yansiyip algilanma mantigiyla
calismaktadir.

10- Asagidaki bilgilerden hangisi SLAM hakkinda dogru degildir?

A) SLAM ¢6zimuinde kullanilan 3 ana paradigma Extended Kalman Filter SLAM, graftabanl en kucuk kareler
yaklasimi ve Particle Filter'dir.

B) Particle Filter, robotun lokalizasyonunu yaparken ayni zamanda oryantasyon bilgisini bulabilir.

C) Particle Filter iki adimda gelisen 6zyinelemeli bir algoritmadir. Bu adimlar tahmin ve glincelleme adimlaridir.
D) Extended Kalman Filters, algoritmada hareket giincellemesi ve algi giincellemesi bulundurur.

E) Graf Tabanli Optimizasyon Teknikleri, yliiksek boyutlu haritalari EKF SLAM’indan daha iyi boyutlandirir.

CEVAP:B (Extended Kalman Filters)

1) Asagidakilerden hangisi sibernetikte robotlarin ilgi alanlarindan birisidir?

A) Konstruktif mimari ya da dig gérunim ve beden mimarisi
B) Ortopedi ve cerrahi
C) Savas alanlarindan mayin temizlenmesi
D) Otomotiv
E) Hepsi
Cevap: A

2) Yayilan IR sinyalin hedefe garptiktan sonra geri yansiyip algilanma mantigiyla ¢aliSman sensor
hangisidir?

A) Reflective Optosensors
B) Encoderlar

C) Denge ve Egim Sensorler
D) Mesafe sensorleri



3)

E) Kizil 6tesi sensor

Cevap: A

- Seri robotlar bir tabandan bir ug efekte kadar uzanan motorla ¢aligtirilan
eklemler ile birbirine baglanan bir dizi baglanti olarak tasarlanir.

[l- Paralel robotlar sadece kendi ekseninde hareket edebilen bir yapiya
sahiptirler.

llIl-  Cogu endustriyel robot seri haldedir.

Yukarida verilen bilgilerden hangileri yada hangisi dogrudur?
Yalniz |

| ve Il
Il ve lll
| ve ll

Hepsi

5-) Windows Uzerinde kurulu sanal makinede, 2 linux sistem icinde ROS kuruludur ve bu
sistemler arasi iletisimin gerceklenmesi igin asagidakilerden hangisi saglanmaldir.

A) iki sanal makinenin de ag ayari NAT olmalidir.

B) iki sanal makinenin de ag ayari DAHILI AG olmalidir.

C) iki sanal makinenin de ag ayart KAPSAMLI SURUCU olmalidrr.

D) iki sanal makinenin de ag ayari HABERLESME AGI olmalidir.

E) iki sanal makinenin de ag ayari KOPRU BAGDASTIRICI olmalidir.

Cevap: E

7-) Gazebo da ekledigimiz robot Gizerinde degisikleri yaparken hangi formatta bilgi eklenir?
A) JSON

B) XML

C) SQL

D) SCALA

E) PYTHON

Cevap: B

8-) Robotlarin otonom bir yapida olabilmesi icin 3 yetiye sahip olmasi gerekir, bunlar nelerdir?



A) bilgilendirme - konumlama — bilgi alma

B) ylrtyebilme - konumlama - haritalama

C) yurtyebilme - bilgilendirme - haritalama

D) stabil kalabilme - bilgilendirme - haritalama
E) stabil kalabilme - bilgilendirme - kurulabilirlik
Cevap: B

- Robotlarin kullanimi sadece is yaptirmak ile sinirlidir.

- Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iligkili kontrol ve algilama sistemleri ile
bilgisayar algoritmalarina bagh olarak akilli davranan makinedir.

- Bazi gorevler igin insanin yerini tamamen alabilecek, bazi gbrevler icin ise insanlara
yardim edebilecek sistemlerin hazirlanmasiyla ilgili calismalari kapsayan bilim dalina
robotik denir.

V- Endustriyel robotlar ¢esitli boyutlarda Uretilebilirler ve bir insanin yapabileceginden
daha blyuk igleri yapabilirler.

Yukarida verilen bilgilerden hangisi yada hangileri dogrudur?

A- Yalniz |
B- lvelll
C- llvell
D- I, llvelV
E- Hepsi
Cevap : e
3-)
V- Seri robotlar bir tabandan bir ug efekte kadar uzanan motorla galistirilan eklemler ile
birbirine baglanan bir dizi baglanti olarak tasarlanir.
V- Paralel robotlar sadece kendi ekseninde hareket edebilen bir yapiya sahiptirler.
VI- Cogu endustriyel robot seri haldedir.
Yukarida verilen bilgilerden hangileri yada hangisi dogrudur?
A- Yalniz |

B- lvelll



C-

D-

E-
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Ilve lll
lve ll

Hepsi

Cevap B

Mobil robotlar fiziksel bir noktaya sabitlenmemis, tanimlanmis bir ¢cevrede (karada, su
altinda ya da havada)hareket ederek istenilen fonksiyonlari yerine getirebilen
robotlardir.

Mobil robotlara su alti arastirma robotlari, ugan mobil robotlar ve uzay arastirma
robotlari 6rnek verilebilir.

Hareket sistemlerine gére mobil robotlar tekerlekli, paletli ve ayakh tiplere
ayrilabilirler.

Mobil robotlar otonom yada bilgisayar kontrolll olabilirler.

Yukarida verilen bilgilerden hangisi yada hangileri dogrudur?

Yalniz |
Ilve IV
I ve lll
1,1 ve lll
Hepsi

Cevap E

5- Asagida verilen bilgilerden hangisi yanhgtir?
Bir robot gérme, distinme ve harekete gegcme islevlerine sahipse ylksek ihtimalle otonom bir

robottur.

Robotikte kullanilan kizil 6tesi sensorler engel tespiti ve mesafe algilama icin kullanilabilir.
Bir robotun otonom olarak ¢alisabilmesi i¢in, robotun konumunu bilmesi gerekmektedir.
Bir robotun belirlenen bir ydne gitmesi i¢in yanlizca gidecegi yonin bilgisine sahip olmasi

yeterlidir.

Onceden programlanmis robotlar gevreden herhangi bir sinyal almaya ihtiya¢c duymadan, daha
onceden yazilimlarinda belirtildigi Gzere ¢alisan mekanik cihazlardir.

Cevap D

S1) Bir mekanizmanin robot olarak adlandirilabilmesi igin dért temel kismi icermesi gerekir.
Asagidakilerden hangisi bu temel kisimlardan degildir ?

A)
B)
C)
D)
E)
Cevap: C

Robotun gevresindeki verileri algilayabilmesi icin gerekli sensorler
Verilerin toplanmasini ve kontroll saglayan elektronik devreler
Lidar sensorundn varligi

Karar verme olayinin gergeklesmesini saglayan bir program
Hareketleri gergeklestirebilecek bir mekanik dizenek



S1) Bir mekanizmanin robot olarak adlandirilabilmesi igin dort temel kismi icermesi gerekir.
Asagidakilerden hangisi bu temel kisimlardan degildir ?

Robotun gevresindeki verileri algilayabilmesi icin gerekli sensérler

Verilerin toplanmasini ve kontroll saglayan elektronik devreler

Lidar sensoérinin varligi

Karar verme olayinin gerceklesmesini saglayan bir program

Hareketleri gergeklestirebilecek bir mekanik diizenek

Cevap: C

S7) Gazebo ortaminda robotumuza tekerlek eklemek istedigimizde kodlarimizi hangi dosya
icine yazariz?

model.asp

model.java

model.sdf

model.gazebo

model.rbt

Cevap: C

S8) Asagidakilerden hangileri gMapping algoritmasi slire¢ adimlarindandir ?
l. Ornekleme
Il. Onem Agirhgi
. Yeniden Ornekleme
V. Harita Tahmini

Yalniz |

Ivell

LI

LILIV

Hepsi

Cevap: E

Sorular

1)asagidakilerden hangisi seri robotlarin dezavantajlarindan biri degildir?

A. Acik bir kinematik yapiya dayanan dusuk sertlik,
B. Hatalar biriktirilir ve baglantidan baglantiya yukseltilir,

C. Cogu cgalistiricilarin buyuk agirhdini tagsimak ve tasimak zorunda olduklari gercegi ve

D. Manipule edebilecekleri nispeten digik etkin yuk.

E. Robotun biiyiikligii ve kapladigi taban alani bakimindan biiyiik bir galisma alani olusturmasi.

Cevap E

<collision name="caster_collision">

<pose>-0.15 0 -0.05 A B G</pose>



<geometry>
<sphere>
<radius>.05</radius>
</sphere>
</geometry>

5.) Yukarda “model.sdf” dosyasinin “<pose> > -0.15 0-0.05 A B G </pose>”"tagin dakiAB G
degerleri ne ise yarar?

a) Robotun Koordinat sistemindeki X ekseni degerini

b) Robotun Koordinat sistemindeki Y ekseni degerini

c.) Robotun Koordinat sistemindeki Z ekseni degerini

d.) Robotun Koordinat sistemindeki XYZ eksenleri degerini

e.) Robotun Koordinat sistemindeki bakis(gorus) agilari degerini

Cevap E

. Bir robotun otonom olabilmesi i¢in hangi 3 islevi ger¢eklestirmesi gerekmektedir?
A. Gormek, harekete gecmek, hissetmek
B. Harekete ge¢mek, diisiinmek, algilamak
C. Hissetmek, duymak, gérmek
D. Gormek, diisiinmek, harekete gegcmek
E. Duymak, gérmek, harekete gecmek
CEVAP: D

ROS kurulu iki sanal makineden biri master olarak ayarlanacaktir. Master olan sanal makinenin
IP adresi 192.168.2.4, slave olan makinanin IP adresi 192.168.2.5 dir. Master olarak ayarlanan
makinedeki .bashrc dosyasinda ROS_ HOSTNAME ve ROS MASTER_URI alanlarinin degeri
asagidakilerden hangisidir?

A. 192.168.2.4, http:// 192.168.2.4:11311

B. 192.168.2.4, http:// 192.168.2.5:11311

C. 192.168.2.5, http:// 192.168.2.5:11311

D. 192.168.2.5, http:// 192.168.2.4:11311

E. 192.168.2.5, http:// 192.168.2.4: 38295
CEVAP: A

Virtualbox'ta sanal makinenin routerdan ip almasi igin secilmesi gereken ag bagdastiricisi
secenegi hangisidir?

a-) Koprii Bagdastiricisi

b-)  NAT



c-) NAT Agi
d-) Dahili Ag
e-) Kapsamli Surucu

Cevap: (a)

Soru-2 Bir mekanizmanin robot olarak adlandirilabilmesi igin dért temel kismi icermesi gerekir. Asagidakilerden
hangileri bir mekanizmanin robot olarak adlandirilabilmesi gerekli kosullardandir?

l.
Il.
.
V.

a.) lvell
b.) Ivelll

c.) llvelV

Sensorlere sahip olmasi

Robotun mikrodenetleyicilerine yliklenecek algoritmanin bulunmasi
Gerekli haraketleri gergeklestirebilecek bir mekanige sahip olmasi
Otonam hareketler yapabilmesi

d.) Lilvelll

e.) Hepsi

Cevap:d

Soru- 4 Asagidakilerden hangisi mobil robotlar i¢in dogru degildir?

V.

Bilgisayar kontrolli mobil robotlarda sensérler bulunmaz.
Mobil robotlar sabit endistriyel robotlara gére daha az tipte sensére ihiyag duyar.
Haraket sistemlerine gére mobil robotlar tekerlekli,paletli ve ayakli tiplere ayrilabilirler.
Mobil robotlar temelde insanlar icin zor,tehlikeli ve sikici olan gorevleri yerine
getirmek amaciyla tasarlanmiglardir.

a.) Yalniz |

b.) Yalniz Il

c.) lvell

d.) lvelV

e.) lllvelV

Cevap:c

Soru -7 Asagidakilerden hangisi veya hangileri ROS’un diger yazilimlara gore
avantajlarindandir ?

1) Dil bagimsizdir

I.) iki isletim sistemi arasinda galigabilir.

lll.)  Aktif bir topluluga sahiptir

IV.)  Robot diinyasinda bir standart olusturmaktadir.

a.) Yalniz |
b.) Ivell
c.) lvelll
d.) lllvelV
e.) Hepsi



Cevap:e
2-Fiziksel bir noktaya sabitlenmemis, tanimlanmis bir cevrede hareket ederek istenilen
fonksiyonlar yerine getirebilen robotlar verilen genel ad nedir ?
A-Endiistriyel Robot
B-Paralel Robot
C-Seri Robot
D-Mobil Robot
E-Kinematic Robot

Cevap:D

1-1921 yilinda “Robot” s6zciigii ilk kez kim tarafindan kullanilmigtir?
A) Capek
B) Nikola Tesla
c) Alan M. Turing
D) Ralph Moser
E) Arthur C. Clarke

Cevap : A

2- Endiistriyel robotlar arasinda en yaygin olan, ¢ogu zaman, bir “omuz”, “dirsek” ve “bilek” e
sahip olarak nitelendirilen, antropomorfik(insan bi¢iminde) bir kol yapisina sahip robotlar
hangisidir ?

A) Paralel Robotlar

B) Seri Robotlar

C) Mobil Robotlar

D) Modiiler Robotlar

E) Otonom Robotlar

Cevap: B

3-Mobil robotlarin uzay arastirmalarinda kullanilmalarina ilk 6rnek olan robot hangisidir ?
A) Phoenix
B) Sojourner
C) ORCA
D) Spirit
E) Opportunity
Cevap: B



8-Vrep tizerinde kag tane eksen bulunmaktadir ?
A)3

B)4

0)5

D)6

E)7

Cevap: 6

7. V-REP’i olusturan 3 ana unsur . Hangiiler ?

a) Sahne Nesneler , Hesaplama Modelleri ve Kontrol Mekanizmalari
b) Sahne Nesneler , Hesaplama Modelleri ve Otomata Mekanizmalari
¢) Sahne Nesneler , Olgme Modelleri ve Otomata Mekanizmalari

d) Higbiri

1)BEAN robotlarda ...... kullanilmaz. Karsilastiricilar,diyotlar ve transistorler gibi malzemeler
ile hazirlanan basit devrelerdir.

Yuakridaki bosluga asagidakilerden hangisi gelmelidir?

A)Mikrodenetleyciler

B)Lazer

C)Sonar sensor

D)Tekerlek

E) Vida

Dogru cevap (A)

Robot Nedir, genel bir tanimi varmidir ? Robot cesitleri nelerdir? Seri - Paralel
robot nedir? Gezgin robot, endlstriyel robot,

Neden sanal makine kuruldu? Neden USB ile live Linux kullaniimadi ?
Neden sanal makinenin ag ayalari képri bagdastirici olarak ayarlandi ?

Neden iki sanal makine kurulumu yapildi ? Tek makine ile érnekler yapilamaz
miydi?

Neden Ros tercih edilmelidir? ROS simuUlatér muduir yoksa gercek robotlar
Uzerinde galistirilabilir mi ?



Roscore, Ros Node ve Ros Master nedir, farklari nedir? Neden kullanilir ?



