Ders Bilgi Formu

Ders Adi Yerel Kredi AKTS Ders Uygulama Laboratuar
(saat/hafta) (saat/hafta) (saat/hafta)

Olasiliksal Robotik BLM5112 8 7.5 3 0 0

Onkosullar Yok

Yariyil Guz, Bahar

Dersin Dili ingilizce, Tiirkge

Dersin Seviyesi Yiksek Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi Uzmanlik/Alan Dersleri

Dersin Verilis Sekli Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim |Bilgisayar Mihendisligi B61umu

Dersin Koordinatori Erkan Uslu

Dersi Veren(ler) Erkan Uslu

Asistan(lar)i

Dersin Amaci Mobil Robotik Alaninda konum belirleme ve haritalama ile ilgili temel problemleri ve
Olasilik teorisine dayal ¢6zim yéntemlerini 6grenmek.

Dersin Igerigi ROS igletim sistemi tizerinde, mobil robot kinematigi ve mobil robotlarda kullanilan
olasilik tabanli temel metotlarinin 86grenilmesi ve uygulamalarinin yapilmasi, bir
problemin bu metotlara uygunlugunun anlasiimasi.

Opsiyonel Program Yok
Bilesenleri

Ders Ogrenim Ciktilari

Ogrenciler ilgili alandaki temel problemleri taniyabilir

Ogrenci mevcut problem icin uygun modelleri olusturmay: bilir

Ogrenci sectigi modele uygun ¢dziim 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 Hazirlik

1 Ozyinelemeli Durum tahmini, Olasilikta Temel Kavramlar, Robot — |8nerilen ders kitabinin ilgili bdlimii
CGevre Etkilegimi

2 Ozyinelemeli Durum tahmini, Olasilikta Temel Kavramlar, Robot —  |&nerilen ders kitabinin ilgili bdlimii
Cevre Etkilegimi

3 Bayes Filtresi, Gauss Filtreleri giris Onerilen ders kitabinin ilgili bélimu
4 Kalman Filtresi, Genisletilmis Kalman Filtresi ve tiirevleri Onerilen ders kitabinin ilgili bélomu
5 Kalman Filtresi, Genisletilmis Kalman Filtresi ve tiirevleri Onerilen ders kitabinin ilgili bélGmU
6 Parametrik Olmayan Filtreler — Histogram Filtresi Onerilen ders kitabinin ilgili bélGmU
7 Statik Durumlu Binary Bayes Filtresi, Pargacik Filtresi Onerilen ders kitabinin ilgili béIGmU
8 Midterm 1 / Practice or Review Onerilen ders kitabinin ilgili bélGmU
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Odometri Hareket Modeli,Robot Hareketi ve Haritalama Onerilen ders kitabinin ilgili bOIGMU

10 |Robot Algilamasi — Mesafe algilayici modelleri, Mesafe 6lgerler icin [6nerilen ders kitabinin ilgili bélimd
Benzerlik Alanlari

11 |Koralosyon tabanl ve Ozellik tabanl dlciim modelleri, Uygulamada |6nerilen ders kitabinin ilgili bdlimii
Dikkat Edilecek Noktalar

12 | Gezgin Robot Lokalizasyonu — Lokalizasyon Problemlerinin Onerilen ders kitabinin ilgili bolimu
siniflanmasi

13 [Markov, EKF ve UKF Lokalizasyon Algoritmalari Onerilen ders kitabinin ilgili bélimu

14 |SLAM Haritalama Algoritmalari Onerilen ders kitabinin ilgili bélom

15 |Final Onerilen ders kitabinin ilgili bdlGma

16 [Es Zamanl Konum Belirleme ve Haritalama yéntemleri; EKF ve Onerilen ders kitabinin ilgili bélGmU

Sirali Monte Carlo

Degerlendirme Sistemi

Etkinlikler Say!I Katki Payi

Devam/Katilim

Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Derse Ozgii Staj

Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi

Odev

Sunum/Jri

Projeler 2 30

Seminer/Workshop

Ara Sinavlar 1 30

Final 1 40

Dénem 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 Galismasi

Sinif Digi Ders Galismasi 16 3 48

Derse Ozgii Staj

Odev

Kuguk Sinavlar/Studyo Kritigi
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Projeler 2 30 60
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Stresi) 1 30 30
Final (Sinav Suresi + Sinav Hazirlik Suresi) 1 45 45
Toplam isyiikii 225
Toplam isyiikii / 30(s) 7.50
AKTS Kredisi 7.5

Diger Notlar Yok
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