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Grup Ozelinde Doldurulacaktir

Sube Numaralari: ENG401.1
Ortak Boltimler: Mekatronik Miihendisligi - Biyomedikal Miihendisligi
Dersi Veren Ogretim Uyeleri: Dog. Dr. Erkin GEZGIN, Dog. Dr. Yalgin iSLER
Dersin Yardimeilari: Béliim Ogretim Uyeleri (Ders igerisinde olusturulacak gruplarin takibi ve alt projelerin
yiiriitiilmesi farkli subeler agilip ilgili boliim 6gretim tiyeleri tarafindan gergeklestirilmesi planlanmistir)
Cahsma Konusu: Intention Recognition for Pyhsical Human Robot Interaction and Its Application on Robot
Manipiilators (Fiziksel Insan Robot Etkilesimi Igin Istek Tanimlama ve Robot Manipiilatorler Uzerinde
Uygulanmast)
Ortak cahisma amaci: Istek tanimlama yontemlerinin belirli serbestlik derecesine sahip fiziksel olarak
tasarlanmis robot manipiilatorler lizerine entegrasyonu.
Her béliime acilan 6grenci kontenjam: Mekatronik Miihendsiligi Boliimii: 72, Biyomedikal Miihendisligi
Bolima: 70
Degerlendirme araglar: ve oranlari: Ara Rapor %30, Sunum %30, Final %40
Dersin Icerigi:
1. Calisma Kkonusu
Intention Recognition for Pyhsical Human Robot Interaction and Its Application on Robot Manipulators
(Fiziksel Insan Robot Etkilesimi I¢in Istek Tanimlama ve Robot Manipiilatérler Uzerinde Uygulanmasi)
2. Calisma amaci
Istek tanimlama yontemlerinin teleoperasyonda (uzaktan erisim) kullanilacak belirli serbestlik derecesine
sahip fiziksel olarak tasarlanacak robot manipilatorler (izerine entegrasyonu.
3. is paketleri
a. IP1. Literatiir arastirmast
b. iP2. Teleoperasyon gorevlerinin ve gerekli serbestlik derecelerinin belirlenmesi
c. IP3. Biyomedikal sinyal isleme temel gereksinimlerinin belirlenmesi
d. iP4. Belirlenen serbestlik derecesine gore robot manipilator yapisal tasariminin gerceklestirilmesi
e. IP5. Akl kartlar ile biyomedikal sinyallerin elde edilmesi donanimin hazirlanmast
f. IP6. Tasarlanan robot manipiilatorler icin kinematik analiz siireclerinin tamamlanmast
g. IP7. Gomiilu sistem programlama ile alinan biyomedikal sinyalin islenmesi
h. IP8. Robot manipiilator modellemelerinin simiilasyon ortaminda gerceklestirilmesi
i. IP9. Elde edilen biyomedikal sinyaline gére robot aktiiatorlerin aktive edilmesi
Jj. IP10. Istek tanimlama yontemi ile robot manipiilator modelinin entegrasyonu, dogrulama ¢alismalart

4. Gerekli cihaz/ekipmanlarin belirlenmesi

5. Is-Zaman Takviminin yapilmasi
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