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Ders Adi Kodu Yarlyll T+U Saat AKTS Z/S
Robotik Sistemlere Girig BM419 7 3+0 5,0 Secmeli
Birim B&lim Bilgisayar Muhendisligi - Lisans (Yiiz yiize egitim uygulama ve proje sununiari)

Robotik, makine ve elektronik mihendisliginin bilgisayar bilimleriyle kesistigi noktada ortaya gikan yeni bir bilim alanidir. Bu kapsamda,
islem glic yluksek bilgisayarlarin gelisimine parallel olarak, tekdlize ya da insanlar tarafindan yapilmasi zor olan islevieri gerceklestirmeye

Amac yonelik cok gesitli robotik arastirma konulari giindeme gelmektedir. Bu ders, Bilgisayar Milhendisligi 6grencilerine robotigin anilan gelisme

trendine uyum saglamak icin gerekli kinematik ve dinamik bilgi ve becerilerle beraber akilli robot kontrol surregleri ile ilgili oldukga genis bir
algoritmik bakis agisi kazandirmay amaglamaktadir.

Otonom manipulatdrier ve otonom mobil robotlara genel bir bakis, Sinif tartismalari; Matematiksel arka plan (Trigonometri, Lineer Cebir,
istatistik), Hareket tanimlama, Serbestlik Dereceleri, lleri ve Ters Kinematik, Koordinat Sistemleri ve Referans Cergeveleri, Statik ve

Ders Ierigi Dinamik Kararlilik, Yol Planlama, Sensérler, Gérme (Iki boyutlu sinyal olarak gériinti, Sinyalden bilgiye, Temel gériinti islemleri), Ozellik
¢lkarma, Belirsizik ve Hata Yayllimi, Yerellestirme, Kawama, Eszamanh Yerellestirme ve Haritalama, RGB-D SLAM
Otonom Robotlara Girig, Correll, N. (2020). Magellan Scientific, ISBN-13: 978-0692700877,

Ders Kaynaklari Robotige Giris, Saha, S.K. (2014). McGraw Hill Education (India) Private Limited, New Delhi.,
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Robotige Giris: Mekanik ve Kontrol., Craig, J.J. (2014). Pearson Education Limited, Essex

Konu

Otonom manipiilatérier ve otonom mobil robotlara genel bir bakis, Sinif tartismalar

Matematiksel arka plan (Trigonometri, Lineer Cebir, istatistik)

Hareket tanimlama

Koordinat Sistemleri ve Referans Cerceveleri (Matris gbsterimi, Bir cergeveden digerine esleme, Koordinat déntsumleri, Yonlendirme icin diger gosterimler)
Serbestlik Dereceleri,

ileri ve Ters Kinematik

Statik ve Dinamik Kararlilik

Yol Planlama

Sensérler, Gérme (iki boyutlu sinyal olarak gériintil, temel gériintii islemleri) ve Ozellik glkarma

10 Belirsizik ve Hata Yaylimi
1" Nesne kavrama
12 Eszamanli Yerellestirme ve Haritalama
13 Otonom Robot destekli Al uygulamalari, 6grenci sunumlari-I
14 Otonom Robot destekli Al uygulamalari, 6grenci sunumlari-i
15 Otonom Robot destekli Al uygulamalari, 6grenci sunumlari-lll
Ders is Yukii Galigma Tiirii / Ogretim Metotlar Siiresi (Saat) Sayisi
Dinleme ve anlamlandirma Ders 3) 14
Arastirma — yagsam boyu 6grenme, yazma, okuma, Bilisim Sinif Dig1 Calisma 2 14
Ara Sinav 1 1 11
Odev1 1 1
Odev2 1 11
Uygulama 1 1 11
Dénem Sonu Uygulamasi 1 11
Odev (Sunum) 1 11
Ders is Yiikii: 136
AKTS (Ders is Yiikii / 25.5): 5,33
Program Ciktilari
1 Matematik, fen bilimleri, hesaplama ve bilgisayar miihendisligi konularinda kuramsal/uygulamali bilgilere ve yeterli altyapiya sahiptir.
2 Bilisim problemlerini fark etme, tanimlama, formdile etme ve ¢ézme bilgi ve becerisine sahiptir.
3 Gereksinimleri belilemeye yonelik olarak bir sistemi, sistem pargasini ya da sureci analizeder, alternatifleri miihendislik ydntemlerini kullanarak kiyaslar, en uygun
¢6z0mu tasarlar.
4 Tasarimin gergeklestirilmesi surecinde, uygun teknikleri, miihendislik ve biligsim araglarini seger ve kullanir; tim kaynaklarin verimli kullanimini, sireglerin etkin
planlanmasini, takibini ve uygulanmasini saglayarak proje yonetimini gerceklestirir.
5 Disliplin ici ve disiplinler aras| projelerde bireysel, takim Uyesi veya takim lideri olarak etkin ve sonug odakli caligir. Proje ydnetimi, risk yonetimi ve degisiklik yonetimi
hakkinda bilgi sahibidir.
6  Bir konuya yonelik olarak kaynak arastirmalarini yapar, verimli bir sekilde degerlendirir ve kullanir.
7 Yasam boyu 6grenmenin e kisisel gelisimin surekli farkindaligi ile bilisim teknolojilerindeki gtincel gelismeleri izer. Yenilikleri takip eder, girisimcidir.
8  S6di ve yazliiletisim kurar, ingilizce ve Tiirkge kullanarak bilisim alanindaki bilgileri iler, yorumlar ve teknik dokiiman hazrlar.
9  Bilisim uygulamalarinin kurumsal, toplumsal ve gewresel sonuglarini g6z éniinde tutar, sorumlulugunun bilincindedir. Stirdurilebilir kalkinma hakkinda bilgi sahibidir.
10 Mesleki ve etik sorumluluk bilincine sahiptir, bilisim hukuku temel prensiplerini anlar, degerlendirir ve mesleki calismalarina uygular.



Ders Ogrenme Giktisi - Program Giktilari (1 -5 Puan Aralig)

Ders Ogrenme Ciktisi

Otonom manipiilator ve robot kontrolui igin gerekli donanim ve yazilim bilesenlerini tanima ve entegre
etme becerisi

Otonom robot uygulamalari icin yeni algoritmik yaklasimlar gelistirebilme becerisi
Robotikte karsilagilan problemleri tanima ve ¢ézim Uretebilme becerisi

Ortalama Deger

https://ebs .bilecik.edu.tr/pdf/dersbilgigetir/348039
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