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Cagr1 Metni

Bu 6zel oturum, hem biyolojik sistemlerde hem de robotik platformlarda gézlemlenen karmasik hareket
slireclerinin tasarimi, modellenmesi, analizi ve kontroliine yonelik disiplinler arasi calismalari bir araya
getirmeyi amaglamaktadir. Dodadaki canlilarin sergiledigi cevik, verimli ve saglam hareket stratejileri
ile strliler halinde sergiledikleri kolektif davraniglar; modern robotik sistemlerin mekanik tasarimi, gévde
yapisi ve sirli kontrol algoritmalarinin gelistiriimesinde temel bir esin kaynadi olusturmaktadir.

Oturum kapsaminda, bacakli robotlardan biyo-esinlenmeli sistemlere kadar genis bir yelpazede tasarim
parametreleri ve kontrol zorluklari ele alinacaktir. Ayrica, bireysel ve kolektif canli hareketlerinin dinamik
analizi, duyusal-motor (sensori-motor) entegrasyon siregleri ve slrl zekasi prensiplerinin robotik
sistemlere aktarilmasi hedeflenmektedir. Bu badlamda, hareketin planlanmasi, geri beslemeli kontroli
ve cevresel belirsizliklere karsi dayaniklihdi gibi temel problemler, hem mihendislik tasarimi hem de
biyolojik sistemler Gizerinden tartigilacaktir.

Ozel oturum; robotik, kontrol teorisi, biyomekanik ve hareket bilimleri alanlarinda calisan arastirmacilari bir
araya getirerek, kuramsal yaklagimlar ile uygulama odakl katkilarin etkilesimine zemin hazirlamayi
hedeflemektedir.

Konular (Bunlarla sinirli olmamak iizere)

e Bacakli Robotlar: Cok bacakli sistemler ve Humanoids icin mekanik tasarim, durum kestirimi,
denge ve dinamik ylriime/kosma stratejileri.

o Biyo-esinlenmeli Robotik: Hayvan hareketlerinden ilham alan yumusak ve sert robotik gbvde
mimarileri, tasarim prensipleri ve kontrol yaklasimlari.

e Siirii Robotigi: Kolektif hareket ydnetimi, siirl zekasi ve canlilardaki (kus, balik, bdcek vb.) siiri
davraniglarinin analizi ve modellenmesi.

e Dinamik Hareket Analizi: insan ve hayvanlarda bireysel ve grup bazl dinamik davranislarin
modellenmesi.

e Insanve Hayvanlarda Duyusal-Motor Entegrasyonu: Hareket sirasinda sensér verilerinin
islenmesi ve kontrol dénglisiine katilimi.

o Geribeslemeli Hareket Planlama: Karmasik ortamlarda rotasyonel ve
translasyonel hareket kontroldi.

e Uzay Robotigi: Dislik yercekimli ve asir kosullara sahip ortamlarda hareket kabiliyeti ve
kontrol.

e Saha Robotigi: Engebeli arazilerde, dodal ve zorlu cevre kosullarinda hareket yetenekleri ve
arama-kurtarma uygulamalari.



