ROBOT PROGRAMLAMA




Robot ve Robot Mimarisi

 Robotlar kendi kendine (otonom)
veya oOnceden programlanmis
gorevleri yerine getirebilen
elektromekanik araclardir.

* Bunu yapabilmeleri icin
cevrelerini algilayabilmeleri, bilgi
alabilmeleri  ve bu Dbilgileri
isleyerek tepkide bulunmalari
gerekmektedir.




Robot Kontrol Yontemleri




1. Tepkisel (Reactive) Kontrol

= Algilama ve Hareket etme modeli esas alinmistur.
= Bu tlr robotlar 6grenemez ve plan yapamazlar.
= Plan yapmadiklariicin hareketleri hizhdir.




2. Bilingli (Deliberative) Kontrol

e Algilama, Planlama ve Hareket etme modelini esas almistr.
* Plan yaptiklariicin hareketleri yavastr.
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3. Karma (Hibrit) Kontrol

 Dusiinme ve hareket etme
isleminin birlikte yGrutuldugu
kontrol yontemidir.




4. Davranissal (Behavioral) Kontrol

e Karma kontrole alternatif olarak sunulmustur




Robot Mimarisinde Ilkeler

Robot mimarisi sense, plan ve act arasindaki
iliskilere dayalidir.

Sense: algi ve bilgi
Plan : hareket plani
Act : action- hareket
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Olasiliksal (Probabilistic) Robotik

* Robotlarin 6ngérilemeyen olaylara maruz
kaldigi durumlarda istenilen davranislari
yapmasini saglar.




