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YZM417—- Otonom Robotlar

Ders Kodu Ders Adi Dénem
YZM417 Otonom Robotlar Glz Bahar OJ Yaz O
Ders Saatleri Kredi AKTS
Teori Uygulama Laboratuvar 3 .
3 0 0

Ders Detaylar

Boliim Yapay Zeka Mihendisligi

Ders Dili Tirkge

Ders Diizeyi Lisans Yiiksek Lisans [

Ogrenim Tiirii Orgiin Ogretim X Uzaktan O Hibrit O
Ders Tiirii Zorunlu OO Segmeli

Ogretim Gorevlisi

Bu dersin amaci, 6grencilere robotlarin ve otonom robotlarin temel kavramlari,
mimarisi, calisma prensipleri ve pratik uygulamalarini 6gretmektir. Ogrenciler
Mobil Robotlar, Yapay Zeka, Sensor ve Eyleyiciler (GPS, IMU), SLAM:
Simultaneous Localization and Mapping, Robot Kontrol{i, Olasiiksal Filtreleme
konularinda kapsamli bilgi edineceklerdir. Dersin sonunda dgrenciler, bentezimler
ile birlikte deneysel uygulama gelistirebileceklerdir.

Ders Amaci

Bu ders, robotlarin ve otonom robotlarin tarihgesi ve temel kavramlariyla baglar.
Asadidaki konular sirayla tartisiir; 2D ve 3D Geometri, Robot Seyriseferi,
Robotlarin Kinematik Analizi, Robot Dinamigi, Mobil Robotlar, Yapay Zeka, Senstr
Ders Icerigi ve Eyleyiciler (GPS, IMU), SLAM: Simultaneous Localization and Mapping, Robot
Kontrolii, Kalman Filtresi, Parcacik Tabanli Filtreler, Algilama: Goriintii Isleme ve
Obje Tanima. Ders, pratik uygulamalarla desteklenir ve gilincel teknolojilerle
iliskilendirilir.

Ders Yontem ve
Teknikleri

On Kosullar -

Anlatim Soru-Cevap Sunum Mizakere

is Yeri Durumu .

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

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 Robotik ve Otonom Robotlara Girig- Tarihge Ders notlan ve kitaplari
» Robotik ve Otonom Robotlara Giris e Tarihce
2 2D-3D Geometri, Robot Pose, Robot Kinematigi-Ters Kinematik Ders notlar ve kitaplari
» 2D-3D Geometri  Robot Pose e Robot Kinematidi e Ters Kinematik
3 | Robot Dinamigi, Robotlarda Seyriisefer Ders notlar ve kitaplari
* Robot Dinamigi e Robotlarda Seyriisefer
4 | Mobil Robotlarin (Kara-Hava-Deniz) Mimari Yapisi ve Bilesenleri Ders notlari ve kitaplari
» Mobil Robotlarda Mimari « Mobil Robotlarda Bilesenleri
5 Robotlarda Sensorler ve Eyleyiciler Ders notlan ve kitaplari
o Kiiresel Konum Sensdrleri (GPS)e Ataletsel Konum Sensdrleri (IMU)
6 Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol Ders notlan ve kitaplari
» PID Kontrol « Genetik Algoritma e Bulanik Mantik « Yapay Zeka
7 Robotlarda Lokasyon Belirleme: Konumlandirma ve Kontrol Ders notlan ve kitaplari
» Robotlarda Lokasyon Belirleme Prensipleri « Konumlandirma ve Kontrol
8 | Vize Sinavi
9 Robotlarda EZKH (Es Zamanh Konum Belirleme-Haritalama) Ders notlar ve kitaplari
e EZKH (SLAM-Simultaneous Localization and Mapping) Temelleri
10 | Olasiliksal Filtreleme: Kalman-1 Ders notlar ve kitaplari
* Olasiliksal Filtreleme Prensipleri e« Kalman Filtresi Temelleri
11 | Olasiliksal Filtreleme: Kalman ve Parcacik Filtreleri Ders notlan ve kitaplari
» Kalman ve Parcacik Filtreleri  Parcacik Filtreleri
12 | Robotlarda Algilama: Goriintii Isleme ve Obje Tanima Ders notlan ve kitaplari
« Robotlarda Gériintii Isleme ¢ Obje Tanima
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, Robot Pose, Robot Kinematigi-Ters Kinematik konularini kavrama becerisi..
63 Mobil Robotlarin (Kara-Hava-Deniz) Mimari Yapisi ve Bilegenlerini kavrama ve uygulamada etkili
sekilde kullanma yetkinligi.

04 Robot Kontrol, Klasik ve Akilli Kontrol konularinda problem ¢ézme becerisi.

05 Robotlarda Lokasyon Belirleme: Konumlandirma ve Kontrol tekniklerini uygulama yetkinligi.
66 Robotlarda EZKH (Es Zamanl Konum Belirleme-Haritalama) mimarisi tasarlama, gelistirme ve
degerlendirme becerisi.

07 Olasiliksal Filtreleme tekniklerini uygulayarak céziimler gelistirme becerisi.

08 Otonom robot uygulamalarinda giivenlik prensiplerini gézetme 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| P4a|P5|P6|P7|P8| P9 |P10| P11 Toplam
O1 | s |4 |3 |4a|3|2]2]a]3]|3]:2 35
02| 4 (5 |a|5|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|a|al]s 40
66 | 2 | 3|3 |3 |2|5|3|3|3]|4]s3 34
07 | 4 | 4| 4|5 |a|3]|2|a]|3]3]3 39
68| 3|4 |3 |a|a|3|2|5]|4a]|4]a 40
Toplam Total
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