Ders Bilgi Formu

Ders Adi Yerel Kredi Ders Uygulama Laboratuar

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

Robot Teknolojisine Girig BLM4830 3 5 3 0 0
Onkosullar Yok

Yariyil Guz, Bahar

Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi Uzmanlik/Alan Dersleri

Dersin Verilis Sekli Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim |Bilgisayar Mihendisligi B61umu

Dersin Koordinatori Furkan Cakmak

Dersi Veren(ler) Sirma Yavuz, Erkan Uslu, M. Fatih Amasyali, Furkan Cakmak

Asistan(lar)i

Dersin Amaci Mobil Robotik Alanindaki Temel Problemleri ve Géziimlerini Ogrenmek.

Dersin Igerigi ROS igletim sistemi, mobil robot kinematigi ve mobil robotlarda kullanilan temel
metotlarinin 6grenilmesi ve uygulamalarinin yapilmasi, bir problemin bu metotlara
uygunlugunun anlagilimasi.

Opsiyonel Program Yok
Bilesenleri

Ders Ogrenim Ciktilari

Ogrenciler ilgili alandaki temel problemleri taniyabilir

Ogrenci mevcut problem igin uygun modelleri olusturmayi bilir

Ogrenci sectigi modele uygun ¢ézim yéntemlerini belirlemeyi bilir

Ogrenciler mevcut araglarin kisitlarini anlayabilir

a|lbr|lOIND|=

Ogrenciler elde ettikleri sonuglari yorumlamay blir

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirhk Calismalari

Hafta |Konular On Hazirhk
1 ROS igletim sistemine girig, temel yapilar, kurulum ve temel A Gentle Introduction to ROS,
komutlar Chapter 1-3
2 Kinematik - Genel tanimlar- Diferansiyel sirisli robot igin Introduction to Autonomous Mobile
hesaplama 6rnekleri Robots, Chapter 1-3
3 Kinematik - Kol kinematigi - Transformasyon matrisleri- Galisma Introduction to Autonomous Mobile
Alani - Serbestlik derecesi (DOF) - 2/3 eklem icin hesaplama Robots, Chapter 1-3
ornekleri
4 Sensorler - siniflandiriimasi ve galigsma prensipleri Introduction to Autonomous Mobile
Robots, Chapter 4
5 Odometri - nigin gerekli, scan matching EKF - odometri hatasi tdrleri | Introduction to Autonomous Mobile
ve sonuclari Robots, Chapter 4

Yildiz Teknik Universitesi - Ders Bilgi Formu - Sayfa 1/3



6 Lokalizasyon — Nedir. Tek hipotez ¢oklu hipotez avantajlar Markov

ve AMCL algoritmalari

Introduction to Autonomous Mobile
Robots, Chapter 5.1-5.3

7 Planlanma — yol planlama ve engelden sakinma yéntemleri. A* ve

Djikstra algoritmalari

Introduction to Autonomous Mobile
Robots, Chapter 6.1, 6.2

8 |AraSinav 1 Introduction to Autonomous Mobile
Robots, Chapter 6.3
Ara sinav Onerilen ders kitabinin ilgili bdlima
10 |Etiket Tanima igin — SIFT, SURF ve temel goériinti isleme teknikleri. [Ders Notlari
QR kod okuma
11 Kesif algoritmalari Ders Notlar

12 |SLAM- Pargacik Tabanl haritalama yontemleri

Introduction to Autonomous Mobile
Robots, Chapter 5.4

13 |Gmapping -Hector mapping yontemleri

Ders Notlari

14 |3 Boyutlu haritalama ydntemleri

Ders Notlari

15 |Final

Onerilen ders kitabinin ilgili bAIGMU

Degerlendirme Sistemi

Etkinlikler

Say!i

Katki Payi

Devam/Katilim

Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Derse Ozgii Staj

Kicgilk Sinavlar/Stidyo Kritigi

10

30

Odev

Sunum/Juri

Projeler

Seminer/Workshop

Ara Sinavlar

1

30

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

Arazi Calismasi

Sinif Digl Ders Galismasi
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Derse Ozgii Staj
Odev
Kiguk Sinavlar/Studyo Kritigi 10 4 40
Projeler 0
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 1 30 30
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 1 40 40
Toplam isyiikii 152
Toplam isyiikii / 30(s) 5.07
AKTS Kredisi 5

Diger Notlar Yok
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