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YZM304 — Robotik
Ders Kodu Ders Adi Donem
YZM 304 Robotik Gliz Bahar (0 Yaz (I
Ders Saatleri Kredi AKTS
Teori Uygulama Laboratuvar 3 .
3 0 0

Ders Detaylar

Boliim

Yapay Zeka Mihendisligi

Ders Dili

Tirkce

Ders Diizeyi

Lisans Yiksek Lisans [

Ogrenim Tiirii

Orgiin Ogretim X Uzaktan O Hibrit O

Ders Tiirii

Zorunlu OO Segmeli

Ogretim Gorevlisi

Dr. Ogr. Uyesi Erol Duymaz

Ders Amaci

Bu dersin amaci, 6drencilere robotik biliminin temel kavramlarini, robotlarin
mekanik yapisini, kinematik ve dinamik analizlerini, sensor ve eyleyici sistemlerini,
calisma prensipleri ve pratik uygulamalarini dgretmektir. Ogrenciler robot
kinematigi, ters kinematik, akilli kontrol sistemleri ve yapay zeka tabanli kontrol
konularinda kapsamli bilgi edineceklerdir. Dersin sonunda 6grenciler, benzetimler
ile deneysel uygulama gelistirebileceklerdir.

Ders Icerigi

Bu ders, robotlarin tarihcesi ve temel kavramlariyla baslar. Asadidaki konular
sirayla tartisilir; 2D ve 3D Geometri, Robot Seyriiseferi, Robotlarin Kinematik
Analizi-Ters Kinematik, Robot Dinamidi, Sensor ve Eyleyiciler, Robot Kontrold,
Akilli Kontrol ve Uygulamalari: Bulanik Mantik, Genetik Algoritma, Yapay Zeka.
Ders, pratik uygulamalarla desteklenir ve giincel teknolojilerle iligkilendirilir.

Ders Yontem ve
Teknikleri

Anlatim Soru-Cevap Sunum Mizakere

On Kosullar

is Yeri Durumu

Ders Kaynaklari
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e Robotics, Vision and Control, Peter CORKE, Springer Publishing, 2017
e Introduction to Autonomous Mobile Robots, Roland SIEGWART, MIT Press, 2004

Ders Yapisi

Matematik ve Temel Bilimler O Egitim Bilimleri U
Muhendislik Bilimleri Fen Bilimleri O
Miihendislik Tasarimi Saglik Bilimleri O
Sosyal Bilimler O Alan Bilgisi

Haftalik Cizelge

No | Konular Dokiimanlar/Notlar
1 Robotige Giris- Tarihce Ders notlan ve kitaplari
* Robotik — Robotlar — Girig e Tarihce
2 | Robotlarin Mimari Yapisi ve Bilesenleri Ders notlari ve kitaplari
* Mobil Robotlarda Mimari e Mobil Robotlarda Bilesenleri
3 | Robotlarda Sensorler ve Eyleyiciler Ders notlar ve kitaplari
* Robot Sensorleri ¢ Eyleyiciler
4 | 2D-3D Geometri, Robot Pose Ders notlan ve kitaplari
¢ 2D-3D Geometri  Robot Pose
5 2D-3D Geometri, Robot Pose Ders notlan ve kitaplari
e 2D-3D Geometri « Robot Pose
6 | » Robot Dinamigi-Kinematik-Ters Kinematik Ders notlan ve kitaplari
* Robot Dinamigi e Robot Kinematigi  Ters Kinematik
7 | » Robot Dinamigi-Kinematik-Ters Kinematik Ders notlan ve kitaplari
» Robot Dinamidi e Robot Kinematigi e Ters Kinematik
8 | Vize Sinavi
9 | « Robot Dinamigi-Kinematik-Ters Kinematik Ders notlar ve kitaplari
* Robot Dinamidi ¢ Robot Kinematigi e Ters Kinematik
10 | Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol Ders notlar ve kitaplari
* Robot Eklem Kontrolii e PID Kontrol e Genetik Algoritma e Bulanik Mantik
11 | Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol Ders notlan ve kitaplari
e PID Kontrol  Genetik Algoritma e Bulanik Mantik » Yapay Zeka
12 | Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol Ders notlan ve kitaplari
» PID Kontrol e Genetik Algoritma e Bulanik Mantik ¢ Yapay Zeka
13 | Robot Isletim Sistemine Giris: (ROS-Robot Operating System) Ders notlar ve kitaplari
¢ ROS Temelleri
14 | Uygulama-Proje-Sinav: Sunum-Degerlendirme Ders notlari ve kitaplari
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Degerlendirme Olgiitleri

Yarniyil Caligmalan Sayi Katki Payi

Devam

Laboratuvar

Uygulama

Alan Caligmasi

Derse Ozgii Is Yeri Egitimi
Kiglik Sinavlar/Stidyo/Kritik
Odev

Sunum

Projeler

Rapor

Seminer

Ara Sinavlar/Ara Jiri 1 40
Genel Sinav/Final Jiri/Teslim 1 60
Toplam %0100

Yanyil Ici Calismalarinin Basari
Notu Katkisi

Yarniyill Sonu Calismalarinin Basari
Notuna Katkisi

Toplam %0100

AKTS/1s Yiikii Tablosu

Aktiviteler Sayi Siiresi (Saat) Toplam is Yiikii

Ders Saati 14 3 42
Laboratuvar
Uygulama

Alan Caligmasi

Derse Ozgii Is Yeri Egitimi
Sinif Digi Ders Calisma Siiresi 14 3 42
Kuglik Sinavlar/Stiidyo/Kritik
Odev 4 3 12
Sunum / Seminer Hazirlama
Projeler

Rapor

Ara sinav ve Ara Sinava Hazirlik 1 15 15
Genel Sinav ve Genel Sinava Hazirlik 1 20 20
Toplam Is Yiikii 131
Toplam is Yiikii / 25 5.24
AKTS Kredisi 5

Ders Ogrenme Ciktilari
No | Aciklama
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Otonom robot temel kavramlarini, tarihsel gelisimi ve miihendislik uygulamalarini analiz etme
becerisi.

02 2D-3D Geometri ve Robot Pose konularini kavrama becerisi..

03 Robotlarin Mimari Yapisi ve Bilesenlerini kavrama ve uygulamada etkili sekilde kullanma yetkinlidi.
04 SensOr ve eyleyici sistemlerini tanima, uygulama, problem ¢ézme becerisi.

05 Robotlarda Kinematik ve Ters Kinematik icin tasarlama, gelistirme ve dederlendirme becerisi.

06 Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol tekniklerini uygulama yetkinligi.

67 Yapay zeka, genetik algoritma ve bulanik mantik tekniklerini robotik sistemlerde uygulayarak
coziimler gelistirme becerisi.

08 Robotik uygulamalarda miihendislik etigi ve glvenlik prensiplerini gdzetme bilinci.

01

Ders Ogrenme Giktilarinin Program Ogrenme Ciktilarina Katkisi
Katki Diizeyi: 1: Cok Diistik, 2. Disiik, 3: Orta, 4: Yiksek, 5: Cok Yiiksek
PL| P2 | P3| Pa|P5|P6|P7|PS8| P9 |P10|P11 Toplam
O1L | 5 |4 |3 |4a|3|2]|2|4a|3]|3]2 35
62| 4 |5 |a|s|3]2]2]a]3]2]:2 36
03|, (3 (3|3 |2 |5|4a|3]|a]|3]s3 35
04| 4 |5 | a|a|3|3]2|a|3]|3]2 37
O5 | 3| 4|4 |a|3|5|3|3|4a|al]s 40
66 | > 3|3 |3 |2 5|3 |3]|3|a]s3s 34
07 | 4 | a|a|5| 4|3 ]2]4|3]|3]3 39
68| 3|4 |3 |a|a|3|2|5]|4a]|4]a 40
Toplam Total
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