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Web sayfasi

Icerik Ders, yerde ve havada ¢alisan otonom mobil robotlarin teorik ve pratik temel
ozelliklerini kapsayacaktir. Konular mobil robotlarin hareket kontrolii,
kinematik ve dinamikleri, navigasyon, algilama ve uygulama algoritmalari,
Bayes filtreleme yontemleri (Kalman, EKF, parcacik filtresi, vb.) gibi kestirim
sistemleri ve uygulamalari, lokalizasyon, haritalama ve y6n planlamay1
icermektedir. Ders dogrusal cebir ve olasilik konularinin hizl bir tekrari ile
baslayacaktir. Algoritmalarin mobil robotlar {izerinde gercek simiilasyon
ortamlarinda uygulamasina 6zel bir 6nem verilecektir.

Amagclari Dersin ana amaclari soyledir:
e Cesitli yer ve hava robotlarinin ¢alisma mekanizmalarini géstermek;
e Mobil robotlarin kestirim, planlama ve kontrol algoritmalar1 hakkinda temel

bilgilerin verilmesi;
e Mobil robotlar i¢in tasarlanmis, Robot Operating System (ROS) gibi
simiilasyon ortamlarinda uygulamalarin gdsterimi.

Ogrenme Ders tamamlandiginda 6grenciler sunlari yapmaya yetkin olacaklardir:

Ciktilar - (0¢1) Bilinmeyen ortamlarda ¢alisan otonom mobil robotlar i¢in tasarlanan
cesitli yon planlama, kontrol ve kestirim tekniklerini analiz etmek;
- (0C2) Bir mobil robot icin gercek zamanli bir problemi kontrol, kestirim ve
navigasyon alt basliklar1 a¢isindan formiile etmek;
- (0G3) Mobil robotlar i¢in tasarlanmis kestirim, kontrol ve planlama
algoritmalarini nicel olarak degerlendirmek;
- (0C4) Gazebo gibi gercekei simiilasyon ortamlarinda, mobil robot takimlar
tizerinde entegre navigasyon ve algilama algoritmalar: tasarlamak ve
uygulamak.

Kaynaklar - R. Siegwart, I. R. Nourbakhsh & D. Scaramuzza, “Introduction to autonomous
mobile robots”, MIT Press, Cambridge, MA, 2011.
- S. Thrun, W. Burgard, & D. Fox, “Probabilistic Robotics”, MIT Press, Cambridge,
MA, 2005.
- H. Choset, K.M. Lynch, S. Hutchinson, G. Kantor, W. Burgard, L.E. Kavraki, & S.
Thrun, “Principles of robot motion: Theory, algorithms, and implementations”,
MIT Press, Cambridge, MA, 2005.

Etik Kurallar Ogrenci AGU’niin etik kurallar ve yénetmeliklerine uymalidir.

OGRETIM YONTEM ve TEKNIKLERi

- Sayisi Toplam
Etkinlik y Ka{)kls1 (%)
Ders 14 70%
Online materyaller 14 30%

Total 100
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.. Toplam

Yontem KatKisi (%)
Odevler 30%

Grup projeleri ve sunumlar 25%
Devam/Katilm 05%

Final sinavi 40%

Total 100%

Bu konuda daha fazla i¢in: https://goo.gl/HbPM2y section 28.

i$ YUKU
Etkinlik Siire (saat) Sayisi Is Yiikii (saat)
Sinif i¢i Faaliyetler 3 14 42
Grup Calismasi 4 12 48
Arastirma (web, kiitiiphane) 5 12 60
Okuma Faaliyetleri 2 10 20
Odevler 5 5 25
Toplam is 195
Yiiki
AKTS: 7,5 (Is Yiikii/25-30)
PROGRAM OGRENME CIKTILARI KATKI DUZEYLERi*
PY1 PY2 PY3 PY4 PY5 PY6
0C1 4 2 2 2 5 2
0C2 3 5 2 5 1 4
0C3 3 5 2 4 2 4
0C4 3 5 5 5 2 4
* Katki Duizeyleri: 0: Yok, 1: Cok Diisiik, 2: Diisiik, 3: Orta, 4: Yiiksek, 5: Cok Yiiksek
HAFTALIK PROGRAM
H Bashk Ciktilar
1 Giris, Dogrusal sistemler tekrari LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
2 Olasilik tekrari, Koordinat ¢evrimleri LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
3 Hareket modelleme LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
4 ROS-Gazebo’ya Giris LO1, LO2, LO4
Etkinlik: Sinif, bilgisayar simiilasyonlar
5 Ol¢gme modelleri, sensorler LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
6 Bayes filtresi, Kalman filtresi LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
7 Extended Kalman filtresi, Parcacik filtresi LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
8 Lokalizasyon LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
9 Haritalama, EKF SLAM LO1, LO2
Etkinlik: Sinif
10  Kontrol algoritmalari LO1, LO2

Etkinlik: Simif
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11  Yon planlama LO1, LO2
Etkinlik: Sinmif

12 Yon planlama, uygulama érnekleri LO1,L02,LO03,
Etkinlik: Sinif, bilgisayar simiilasyonlar LO4

13 Coklu robot sistemleri, Genel tekrar LO1, LO2,L03,
Etkinlik: Sinif, bilgisayar simiilasyonlar LO4

14 Proje sunumlari LO3, LO4

Etkinlik: Sinav
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