Ders Adi

Ders Bilgi Formu

Yerel Kredi AKTS Ders Uygulama Laboratuar

(saat/hafta) (saat/hafta) (saat/hafta)

Robotik Gorme Temelleri

KOM4520 3 5 3 0 0

Onkosullar Yok
Yariyil Guz, Bahar
Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi

Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi

Dersin Verilis Sekli

Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim

Kontrol ve Otomasyon Mhendisligi Bélimu

Dersin Koordinatori

Muharrem Mercimek

Dersi Veren(ler)

Muharrem Mercimek

Asistan(lar)i

Dersin Amaci

Bu ders, 6grencilere robotik gérmenin temel prensipleri olan algilama, planlama ve
hareket etme konularinda saglam bir altyapi sunar. Kontrol ve otomasyon
sistemlerinde yaygin olarak kullanilan géris tabanl sistemleri ve tasarim
tekniklerini tanitir. Mobil robotlar icin kinematik, konum belirleme ve haritalama
konularinda kapsamli bilgi saglayarak, robotlarin ¢evreleriyle fiziksel olarak
etkilesim kurmalarini mimkun kilar.

Dersin igerigi

Robotik Gérmenin Tanimi; Hareket ve yer degistirme: ileri kinematik ve dinamikler,
ters kinematik ve dinamikler; Gérintl 6znitelikleri ve gérsel ayirt edici noktalar;
Farkl algilayicilardan alinan verinin birlestiriimesi (Data Fusion); Gorsel ve gorsel
olmayan algilayicilarin kullanildigi algilama-planlama-hareket etme algoritmalari,
Robotun etrafini tanimasi, anlamasi, lokalizasyonu; Mobil robotlarin otomatik
navigasyon ve yol planlamasi; Robotik Gérmenin robot otomasyonunda
kullanilmasina iligkin uygulamalar.

Opsiyonel Program
Bilesenleri

Yok

Ders Ogrenim Ciktilan

1 Dersi alan 6grenciler algilayicilardan alinan geri besleme isaretleriyle robotlarin hareket kontroltinii nasil

saglandigini 6grenirler,

Robotlarin algilama, planlama ve hareket etme bloklarini 6grenirler,

Gorsel algilayicilar yardimiyla yerellestirme ve haritalamada kullanilacak dznitelikleri gikarabilirler,

Gorsel veya gorsel olmayan algilayicilari kullanarak kontrol isaretleri Uretirler, bu isaretleri hareket ve yer
degistirme stratejilerinde kullanabilirler,

5 Entegre edilen gérme sistemleriyle ¢gevreleriyle etkilesim isinde olan fonksiyonel robotlar tasarlayabilirler.

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirhk Calismalari

Hafta |Konular On Hazirlk
1 Temel Kavramlar Ders Notlari
2 Robotun pozisyonu ve ydnelimi Ders Notlar
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3 Hareket, zamana bagli yénelim Ders Notlari
4 Mobil robotlar, tekerlekli mobil robotlar Ders Notlari
5 Mobil robotlar, tekerlekli mobil robotlar 11 Ders Notlari
6 Mobil robotlarin otonom yol almasi ¢evresel bilgileri kullanmasi Ders Notlari
7 Mobil robotlarda ¢gevredeki isaretgileri kullanarak konumlandirma Ders Notlari
8 Midterm 1 / Practice or Review
9 Dijital goruntdler, Isik ve renk Ders Notlari
10 [Gorintd tabanli islemler Ders Notlari
11 Gorinta 6znitelikleri cikarimi Ders Notlar
12 [Coklu gérme mimarisi, 6znitelik eslestirme, stereo gérme Ders Notlari
13  [Gdrme temelli kontrol, gérme tabanl yol alma ve 6zniteliklerin Ders Notlari
kullanimi
14 | Gdérme temelli kontrol, gérme tabanl yol alma ve 6zniteliklerin Ders Notlari
kullanimi
15 [Final Ders Notlari
16 [Final sinavi Ders Notlar
Degerlendirme Sistemi
Etkinlikler Say!i Katki Payi
Devam/Katihm
Laboratuar
Uygulama
Arazi Galismasi
Derse Ozgii Staj
Kigik Sinavlar/Stidyo Kritigi
Odev
Sunum/JUri
Projeler
Seminer/Workshop
Ara Sinavlar 2 60
Final 1 40
Doénem igi Calismalarin Basar Notuna Katkisi 60
Final Sinavinin Basari Notuna Katkisi 40
TOPLAM 100

AKTS isyiikii Tablosu

Etkinlikler Sayi Siiresi (Saat) |Toplam isyiikii
Ders Saati 14 3 42
Laboratuar

Uygulama
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Arazi Calismasi

Sinif Digi Ders Galismasi 14 3 42

Derse Ozgii Staj

Odev 0

Kigik Sinavlar/Stidyo Kritigi

Projeler 0
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 2 12 24
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 1 12 12
Toplam isyiikii 120
Toplam isyiikii / 30(s) 4.00
AKTS Kredisi 4
Diger Notlar Yok
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