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Robot ve Robot Mimarisi

e Robotlari kontrol etmek icin
kullanilan sistem ve yontemler
temelde robot mimarilerini
olusturmaktadir.

e Robotun hangi durumda ne
yapacagina, ne tepki gdsterecegine
karar verme islemine robot
kontroll adi verilmektedir.

 Robot kontrol sistemleri farkli arac
ve programlardan olusmaktadir.
Farkli kontrol sistemleri icin farkli
kontrol yontemleri
kullaniimaktadir.



Tepkisel (Reactive) Kontrol
Tepkisel (Reactive) Mimari

« Etki tepki prensibiyle calisan kontrol yontemidir. Bu kontrol
yontemi uyaran-cevap ikililerinden olusan kurallar icerir. Bu
kontrol yonteminde ‘algilama’ ve ‘hareket etme’ modelini taban
almistir. Daha O0nce yapilan islemleri hafizada tutmadigi gibi belirli
bir hafizasi da yoktur. Ne yapacagini disinmedigi icin ¢ok hizlidir.
Tepkisel kontroll robotlar 6grenemez (kurallarini degistirmez) ve
Ileriye yonelik plan yapamazlar.



Bilincli (Deliberative) Kontrol
Hiyerarsik (Deliberative) Mimari

« Once ayrintil olarak dustinen, sonra bu duisiince sonucuna gore
hareket eden kontrol yontemidir. Bu kontrol yonteminde
‘algilama’, ‘planlama’ ve ‘hareket etme’ modelini taban almistir.
Planlama arastirma gerektirildigi icin, arastirma da zaman aldigi
Icin yavastir. Biling kontrolt robotlarda disiinme ve hareket etme
pes pese gerceklestirilir.



Karma (Hybrid) Kontrol
Karma (Hibrid) Mimari
e Dusunme ve hareket isleminin paralel olarak ytrutuldigu

kontrol yontemidir. Tepkisel ve Bilingli kontrol
yontemlerinin birlesmesinden olusmaktadir.



Davranissal (Behavioral) Kontrol
Davranissal (Behavioral) Mimari

« Karma kontrole alternatif olarak sunulmustur.
Tepkisel ve Bilincli hareket 6zelliklerine sahiptir.



Olasiliksal (Probabilistic) Robotik

« Istatistiksel robotik alanidir.
Robotlarin dngorulemeyen,
belirsizlik iceren ortam ve
olaylara maruz kaldigi
durumlarda istenilen robotik
kontrol ve davranislari
yapmasini saglamayi
kapsamaktadir. Daha 6nce
karsilasmadigi ortamlarda
etkin bir sekilde calisabilen
robotlarin gelistirilmesini
amaclanmaktadir.



