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Boliimii/Programi Robotlar ve Akilli Sistemler

Egitim Tiirdi Orgiin
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Robotikteki giincel konularin temel kavramlarinin ve endistrideki uygulamalarinin
Ogrenilmesi

- Robot isletim Sistemine (Robot Operating System- ROS) Giris

- Robot Programlama

- GOrme Tabanh Robot Kontrolu

Dersin igerigi - Robot Tabanli Kavrama (Bin-Picking)

- Mobil Robotlar

- insan-Robot Is birligi
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Odevler

Sinavlar

Ara Sinav, Final Sinavi

Matematik ve Temel Bilimler 20 %
Miihendislik Bilimleri 20 %
Miihendislik Tasarimi 0 %
Sosyal Bilimler 0 %
Egitim Bilimleri 0 %
Fen Bilimleri 0 %
Saghk Bilimleri 0 %
Alan Bilgisi 60 %
Sayisi Katki Orani (%)
Ara Sinav 1 40
Kisa Sinav 0 0
Odev 0 0
Devam 0 0
Uygulama 14 0
Proje 0 0
Yariyil Sonu Sinavi 1 60
Toplam 100

Sayisi Suresi Toplam is Yiikii (Saat)
Ders Siiresi 14 2 28
Sinif Digi C. Siiresi 14 10 140
Odevler 0 0 0
Sunum/Seminer Hazirlama 0 0 0
Ara Sinavlar 1 2 2
Uygulama 14 2 28
Laboratuvar 0 0 0
Proje 0 0 0
Yariyil Sonu Sinavi 1 2 2
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Toplam is Yiikii 200
AKTS Kredisi (Toplam is Yiikii /Saat) 7
Desnbgenmoksln
1 Robot isletim sisteminin temellerinin 6grenilmesi (ROS)
2 Robot programlamanin temellerinin 6grenilmesi
3 Gorme tabanli robot kontrolliniin temellerinin 6grenilmesi
4 Robot tabanli kavramanin temellerinin 6grenilmesi (Bin Picking)
5 Nesne algilama ve 6D poz tahmininde kullanilan mevcut derin 6grenme yontemlerinin 6grenilmesi
6 Mobil robot kontroliiniin temellerinin 6grenilmesi (konum belirleme, SLAM ve navigasyon)
7 insan-Robot is birliginin temellerinin 6grenilmesi
8 Yapay zekanin robotikteki uygulama alanlarina genel bakig

9
10
11
12
E .

1 Robot isletim Sistemine (ROS) Giris

2 Robot Programlama (1): genel bakis, online programlama

3 Robot Programlama (2): offline programlama, hibrit methodlar

4 Gorme Tabanli Robot Kontrolii (1): temel bilgiler, kamera kalibrasyonu, el-g6z kalibrasyonu
5 Gorme Tabanli Robot Kontroli (2): 6zellik algilama, izleme, derinlik algilama
6 Robot Temelli Kavrama (1): temel bilgiler

7 Robot Temelli Kavrama (2): nesne algilama ve 6D poz tahmini

8 Mobil Robotlar (1): tekerlekli robotlarin kinematigi, konum belirleme

9 Mobil Robotlar (2): Haritalama ve SLAM

10 Mobil Robotlar (3): Navigasyon

11 insan-Robot is Birligi (1)

12 insan-Robot is Birligi (2)

13 Robotik ve Yapay Zeka (1)

14 Robotik ve Yapay Zeka (2)
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Katki Orani: 1: Cok Duisiik 2: Duslk 3: Orta 4: Yuksek 5: Cok Yiksek

Hazirlayan:

Giincelleme Tarihi: 13.08.2021




