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6zet: Bu seminerde, ortama yayillmis bir veya daha fazla hedefi konumlardirmayla gorevli bir robotun kontrol
problemine odaklanilacaktir. Genel kapsama (coverage) probleminin yeni bir versiyonu Uzerinde durulmustur. Bu
problemde robot sadece dogrultu acisi (bearing) 6lgiimleri alabilmektedir. Olgiim yerlerinin ve bu 6lciim yerleri icin bir
patikanin belirlenmesi gerekmektedir. Bunu yaparken kullanilan objektif, veri toplama zamanini en aza indirirken, herbir
konum kestirimindeki belirsizligin istenilen belirsizlik seviyesini asmayacagini garanti etmektir.

Konum belirsizligi icin yaygin kullanilan “Geometric Dilution of Precision” (GDOP) yaklasimindan istifade edilerek, iki-
kriterli su problem calisilmistir: Verilen potansiyel hedef alanlari kimesi ve belirsizlik seviyesi U icin, asagidaki 6zellikleri
saglayacak sekilde siralanmis 6l¢ciim konumlari kiimesini hesapla:

(i) Hareket zamani ve 6l¢cim almak icin harcanan zaman olarak tanimlanan toplam maliyeti en aza indir.
(ii) Hedefin konumundan bagimsiz olarak, hedef konum kestirim belirsizliginin en fazla U kadar olmasini temin et.

Bu problem icin, bir yaklasiklama (approximation) algoritmasi sunulmustur. Belirlisizligin en fazla 5.5U olacagi
garantilenirken, onerilen yaklasimin maliyetinin optimal maliyetten en fazla 28.9 kat olabilecegi ispatlanmistir. Teorik
analize ek olarak, sonuclar hem simulasyonda hem de bot tipi robot kullanarak yapilan deneylerde dogrulanmistir.

6zgegmi§: Dr. Haluk Bayram, direktérligiinii Prof. Volkan isler'in yaptigi “Robotic Sensor Networks” laboratuvarinda
(Minnesota Universitesi, Bilgisayar Bilimleri ve Mihendisligi) doktora-sonrasi arastirmaci olarak calismaktadir.
Doktorasini, Prof. Dr. Isil Bozma ve Prof. Dr. Aysin Ertiiziin danismanhginda 2013 yilinda Bogazici Universitesi Elektrik-
Elektronik Mihendisliginde tamamlamistir. Arastirma alanlar, hedef konumlandirma/takip, ¢oklu-robot gérev atamasi,
oyun kurami ve formasyon kontroliidiir. Yiiksek lisansi Bogazici Universitesi, Sistem ve Kontrol Miihendisligi'nde, lisansi
Erciyes Universitesi Kontrol ve Bilgisayar Mithendisligi'nde yapmustir.



