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On Kosul Dersleri

Dersin Dili Ingilizce
Dersin Seviyesi YUksek Lisans
Dersin Tiirii Secgmeli
Dersin

Koordinatorii

Dersi Verenler Yrd.Dog.Dr. Ayse Klclkyillmaz

Dersin Yardimcilari

Bu ders 6grencilere insanlarla birebir etkilesimde bulunan robotik
sistemler ve teknolojiler konusunda bilgi saglamayi
amaclamaktadir. Ders, robotik, insan faktorleri, makine destekli
etkilesim ve bilissel psikoloji alanlariyla ilgili olarak insan-robot
etkilesimi konusu Uzerinde yogunlasacaktir.

Dersin Amaci

Uzamsal gosterimler ve dontsumler, robot kinematigi, robot
kontrolli, paylasimh kontrol, yardimci robotlar, dokunsal etkilesim,
gOsterimden 6grenme, denetimli ve denetimsiz 6grenme. Dersin
verilecedi her doénemin basinda, o dénem islenecek konular ve
calisilacak kaynaklarin listesi yazili olarak bolim baskanhdina ve
o6grencilere verilecektir.

Dersin Igerigi

© sy Program Ogrenme  Ogretim Olcme
Dersin renme Ciktilan .. N - .
ersin Ogrenme G a Ciktilar: Yontemleri Yontemleri

Temel robotic algoritmalar ve insan-makine 3 12,3 AC.D

etkilesimi teknikleri ile ilgili bilgi birikimi
Sosyal acidan Kabul edilebilir insan-makine

sistemleri insa ederken karsilasilan Pratik 2 1,2,3 A,C,D
| problemleri formule etme ve ¢bzme yetisi

Robot eylemlerini benzetim amagl sanal bir

. 2 2,3 C,D
ortamda programlama yetisi

Kuvvet geri beslemeli bir robot kolunu

2 2 C,D
| programlama yetisi 3 !

Ogretim

Yéntemleri: 1: Anlatim, 2: Soru-Cevap, 3: Uygulama




Olcme
Yontemleri:

Hafta Konular

Giris: Ders gereksinimleri ve konular. Uzamsal gbsterimler ve

A: Sinav, B: Deney, C: Odev, D:Proje
DERS AKISI

On Hazirhk

1 dontsimler Ek kaynaklar
2 Robot Kinematigi Ek kaynaklar
3 Robot Kinematigi Ek kaynaklar
4 Jacobyanlar Ek kaynaklar
5 Yoriinge Uretimi ve planlama Ek kaynaklar
6 Yoriinge Uretimi ve planlama Ek kaynaklar
7 Manipulatérlerin kontroll Ek kaynaklar
8 Makale sunumlari Ek kaynaklar
9 Secilmis konular: Dokunsal araylzler Ek kaynaklar
10 Secilmis konular: Paylasimli control sistemleri Ek kaynaklar
11 Secilmis konular: Yardimci robotlar Ek kaynaklar
12 Segilmis konular: Robot 6grenmesi Ek kaynaklar
13 Secilmis konular: Robot 6grenmesi Ek kaynaklar
14 Makale sunumlari Ek kaynaklar

Ders Kitabi

Diger Kaynaklar

KAYNAKLAR

Ders icin zorunlu bir kitap bulunmamakla beraber asagidaki kitap
Onerilmektedir:
Introduction to robotics, John j. CRAIG, Addison Wesley

Donem boyunca 6grencilere kaynak olarak farkl ders kitaplarindan
bolimler ve makaleler saglanacaktir.

“It's 2001 Already”, R. Brooks

“A survey of socially interactive robots”, T. Fong et al.

“Emotional Design”, D. Norman

“Human-Robot Interaction: A Survey,” Goodrich & Schulz

“Design Patterns for HRI”, Kahn

“Fostering Common Ground in Human-Robot Interaction,” Kiesler.

“Interface Lessons for Fully and Semi-Autonomous Mobile Robots,”
Steinfeld.

“Humans and Automation: system design and research issues, Sheridan.
Chapter 1 (pp. 2-13,

Introducing human factors), Chapter 3 (pp 54-68, Analysis and design
process), Chapter 9 (pp

163-181, Social issues of humans and automation).
“Assistive Robotics”, Forlizzi, DiSalvo, Gemp




“Authenticity in the age of digital companions” - essay, Sherry Turkle
“A Survey of Robot Learning by Demonstration”, B. Argall et al.
“Active Teaching in Robot Programming by Demonstration”, S. Calinon and

A. Billard

“Human Active Learning”, R. Castro et al.

“Designing Interactions for Robot Active Learners”, M. Cakmak et al.
“Chapter 2: Research Methods" in An Introduction to Human Factors

Engineering, 1998, Wickens, Gordon, and Liu

Dokiimanlar
Odevler

Sinavlar

MATERYAL PAYLASIMI

YARIYIL iCi CALISMALARI

Odev

Ders ici tartisma ve makale sunumlari

Proje

Toplam

Finalin Basariya Orani
Yil icinin Basariya Orani

Toplam

DEGERLENDIRME SiSTEMi

SIRA KATKI YUzZDESI

3 30
2 30
1 40
100
0
100
100

DERS KATEGORIisSi

Uzmanlk / Alan Dersleri

DERSIN PROGRAM GCIKTILARINA KATKISI

No Program Odrenme Ciktilari

Katki Dlzeyi

12345

Bilgisayar Bilimleri ve Miuhendisligi alaninda bilimsel arastirma yaparak

1 bilgiye genislemesine ve derinlemesine ulasir,

yorumlar ve uygular.

degerlendirir, X




Sinirli ya da eksik verileri kullanarak bilimsel ydntemlerle bilgiyi tamamlar

2 O L X
ve uygular; degisik disiplinlere ait bilgileri buttnlestirir.
3 Bilgisayar Bilimleri ve Mihendisligi problemlerini kurgular, ¢dzmek igin X
yontem gelistirir ve ¢cézimlerde yenilikci yéntemler uygular.
4 Yeni ve/veya 6zgin fikir ve algoritma gelistirir; sistem, parca veya slrec X
tasarimlarinda yenilikgi gézimler gelistirir.
5 Bilgisayar Mduhendisliginde uygulanan glncel teknik ve yontemler ile X
bunlarin kisitlari hakkinda kapsamli bilgi sahibidir.
6 Analitik, modelleme ve deneysel esasli arastirmalari tasarlar ve uygular; bu X
sirecte karsilasilan karmasik durumlari ¢géziimler ve yorumlar.
4 Bir yabanci dili (Ingilizce) en az Avrupa Dil Portféyl B2 Genel Diizeyinde X
kullanarak sozli ve yazil iletisim kurar.
8 Cok disiplinli takimlarda liderlik yapar, karmasik durumlarda ¢6zim X
yaklasimlari gelistirir ve sorumluluk alir.
Bilgisayar Bilimleri ve Muhendisligi calismalarinin slire¢ ve sonuglarini, o
9 alandaki veya alan disindaki ulusal ve uluslar arasi ortamlarda sistematik X
ve acik bir sekilde yazili ya da s6zli olarak aktarir.
10 Verilerin toplanmasi, yorumlanmasi, duyurulmasi asamalarinda ve mesleki
tum etkinliklerde toplumsal, bilimsel ve etik degerleri gozetir.
11 Bilgisayar Bilimleri ve Muihendisliginin yeni ve gelismekte olan X
uygulamalarinin farkinda olup, gerektiginde bunlari inceler ve 6grenir.
Bilgisayar Bilimleri ve Muhendisligi uygulamalarinin sosyal ve cgevresel X
boyutlarini betimler.
AKTS / is YUKU TABLOSU
. oplam
- S e
Etkinlik SAYISI (;ar:ts)' is Yk
(Saat)
Ders Suresi 14 3 42
Sinif Digi Ders Calisma Siiresi(On calisma, pekistirme) 14 5 70
Proje 1 80 80
Odev 3 15 45
Toplam Is Yiikii 237
Toplam Is Yiikii / 25 (s) 9.48
Dersin AKTS Kredisi 10




