-UNITE 1-
1. Bir robotun, kendi kendine (otonom) veya
6nceden programlanmisg gorevleri yerine
getirebilmesi i¢in asagida belirtilen 6zelliklerden
hangisine sahip olmasi yeterlidir?
a) Cevresini algilayabilme yetenegdinin bulunmasi
yeterlidir.
b) Bulunduklar ortamdan bilgi alabilmeleri ve bu
bilgileri isleyerek tepkide bulunabilmeleri yeterlidir.
c) islem yapma, islemin sonucunu belirleme ve karar
verme yetenegdi bulunmalidir.
d) Aldiklari bilgileri genellikle anlamli bir amac icin
kullanabilmeleri yeterlidir.
e) Bir operatorden bagimsiz olarak islem yapma
yeteneklerinin bulunmasi yeterlidir.

2. Robotlar kontrol etmek i¢in kullanilan farkh
sistem ve yontemler agsagidaklerden hangisini
olusturmaktadr?

a) Robot kontrol teknolojilerini

b) Robot kontrol yontemlerini

¢) Robot kontrol sistemlerini

d) Robot mimarisini

e) Robot paradigmalarini

3. Uyaran-cevap ikililerinden olusan kurallar
iceren robot kontrol yontemi agagidakilerden
hangisidir?

a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol

b) Tepkisel (Reactive) Kontrol

¢) Karma (Hibrit) Kontrol

d) Bilincli (Deliberative) Kontrol

e) Olasiliksal Kontrol

4. Asagidakilerden hangisi karma kontrole
alternatif olarak sunulan robot kontrol
yontemidir?

a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol

b) Tepkisel (Reactive) Kontrol

¢) Karma (Hibrit) Kontrol

d) Bilincli (Deliberative) Kontrol

e) Olasiliksal Kontrol

5. Asagidakilerden hangisi 6nce ayrintili olarak
diisiinen, sonra bu diisiince sonucuna gore
hareket eden kontrol yéntemidir?

a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol

b) Tepkisel (Reactive) Kontrol

c) Karma (Hibrit) Kontrol

d) Bilincli (Deliberative) Kontrol

e) Olasiliksal Kontrol

6. Dusiinme ve hareket igleminin paralel olarak
yurituldiagi kontrol yontemi asagidakilerdn
hangisidir?

a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol

b) Tepkisel (Reactive) Kontrol

c) Karma (Hibrit) Kontrol

d) Bilincli (Deliberative) Kontrol

e) Olasiliksal Kontrol

7. Robotun ¢aligsmakta oldugu ¢evrenin
degismedigi sabit durumlar (6rnegin endiistriyel
robotlar) i¢in oldukga uygun olan robot mimarisi
asagidakilerden hangisidir?

a) Hiyerarsik Mimari

b) Tepkisel Mimari

¢) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik

8. Daha once karsilasmadigi ortamlarda etkin bir
sekilde galisabilen robotlarin gelistirilmesini
amaglayan robotik alani agsagidakilerden
hangisidir?

a) Hiyerargik Mimari

b) Tepkisel Mimari

¢) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik

9. Asagidakilerden hangisi robotun gevresiyle
ilgili durumlar i¢in programlanmasina gerek
olmadigini savunan mimaridir?

a) Hiyerargik Mimari

b) Tepkisel Mimari

c) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik

10. Cesitli robot mimarilerin ortaya ¢gikmasinin
nedenini agagida verilen goériiglerden hangisi
daha gii¢lii olarak agiklamaktadir?

a) Robot mimarileri robot kontrol yontemlerindeki
farkliliklardan ortaya cikmistir.

b) Belirli donemlerde belirli mimarilere sahip
robotlarin uretiimesi sonucu ortaya cikmistir.

c) Robotik anlama (Sense-algilama), planlama
(Plan) ve hareket etme (Act-eylem) arasindaki
iligkilerin yorumlanma seklinden ortaya cikmigtir.
d) Robotik algilayicilar tarafindan uretilen bilissel
verilerin robotik sistem tarafindan islenmesindeki ve
degerlendiriimesindeki farklardan ortaya cikmigtir.
e) Robotlarin islem yapma yetenedi, islemin
sonucunu belirleme yetenegi ve karar verme
yetenegi arasindaki farkliliklardan ortaya cikmistir.

-UNITE 2-
1. Hangi robot tiiriiniin en 6nemli 6zelligi kollara
sahip olmasidir?
a) Egitsel robotlar
b) Servis robotlar
c) Endustriyel robotlar
d) Savas robotlar
e) Hibrit robotlar

2. Asagida verilen robot tiirlerinden hangisi
kullanilan uygulama alanlarina gore yapilan
siniflamaya girmez?

a) Endustriyel robotlar

b) Nano robotlar

c) Ev robotlari

d) Tibbi robotlar

e) Servis robotlari

3. Asagida verilen robot tiirlerinden hangisi
hareket mekanigine gore yapilan siniflamaya
girmez?

a) Sabit robotlar

b) Tekerlekli robotlar

¢) Mobil kuresel robotlar

d) Uzay robotlari

e) Hibrit robotlar



4. insanlarn fiili olarak bulunmamasi gereken
nukleer, kimyasal felaketler gibi senaryolarda,
saghk alaninda, askeri casusluk gibi bir¢gok
gorevde kullanilmasi 6ngériilmiis insan
kontroliinde ¢aligan robot tiirii agagidakilerden
hangisidir?

a) Telepresence robotlar

b) Endustriyel robotlar

c) Tibbi robotlar

d) Hibrit robotlar

e) Moduler robotlar

5. Diizensiz, yumusak, kaygan, karli ya da
¢amurlu olabilen zor zeminlerde hangi robot tiirii
digerlerine goére daha fazla avantaj
saglamaktadir?

a) Tekerlekli robotlar

b) Paletli robotlar

c¢) Ucan robotlar

d) Mobil kuresel robotlar

e) Cok ayakli robotlar

6. Sabit robotlar, siirekli tekrarlayan gorevlerini
pozisyonlarini degistirmeden yapan robotlar i¢in
asagidaki ifadelerden hangisi yanlistir?

a) Sabit robotlarin temeli bulunduklari yuzeye
sabitlenmistir.

b) Sabit robotlarin kollari hareket halindedir.

c) Sabit robotlarin robotik sistemi degisik robotik
parcalara dagitilmis robot sistemleridir.

d) Silindirik robotlar, kuresel robotlar, SCARA
robotlar, belden robotlar (robotik kollar) ve paralel
sabit robotlar gurubuna girmektedir.

e) Cogu sabit robotlar sanayi ortamlarinda imalat ve
montaj sektorunde calismaktadir.

7. Hangi tiir egitsel robotlar uygun modiillerin
eklenmesi veya ¢ikarilmasiyla farkl is ve
islemler icin yeniden yapilandirabilmektedir?

a) Acik kaynakl minyatur suru robotlar

b) Moduler egitsel robot kitleri

c) Dusuk maliyetli programlanabilir robotik kol setleri
d) Dusuk maliyetli minimum ozelliklerde mobil robot
tasarim kitleri

e) Acik kaynakli dusuk maliyetli mobil robot
platformlar

8. Asagida verilen egitsel robot tiirlerinden
hangisi robotun serbestce degistirilebilmesine,
kopyalanabilmesine ve internet lizerinden
paylasilabilmesine olanak vermektedir?

a) Dusuk maliyetli, tam monte edilmis mobil robotlar
b) Acik kaynakli minyatur suru robotlar

¢) Moduler egitsel robot kitleri

d) Acik kaynakli dusuk maliyetli mobil robot
platformlari

e) Blok (LEGO Benzeri) tabanli robot montaj setleri

9. Kavrama, kaldirma, boyama, resim gizme veya
yazma gibi degisik islemler i¢in kullanilabilir
egitsel robot tiirii agagidakilerden hangisidir?

a) Dusuk maliyetli programlanabilir robotik kol setleri
b) Dusuk maliyetli minimum ozelliklerde mobil robot
tasarim kitleri

c¢) Acik kaynakli dusuk maliyetli mobil robot
platformlar

d) Blok (LEGO Benzeri) tabanl robot montaj setleri
e) Moduler egitsel robot kitleri

10. Ogrencilerin farkh pargalar bir araya
getirerek farkh yapida robotlar ortaya
cikarabilmeleri i¢in hangi tiir egitsel robota
ihtiyaci bulunmaktadir?

a) Acik kaynakli minyatur suru robotlara

b) Dusuk maliyetli minimum ozelliklerde mobil robot
tasarim kitlerine

c¢) Acik kaynakli dusuk maliyetli mobil robot
platformlarina

d) Blok (LEGO Benzeri) tabanli robot montaj
setlerine

e) Moduler egitsel robot kitlerine

-UNITE 3-
1. Robotun gévdesini, ana yapiyi olusturan diger
bilesenleri lstlinde tasiyan goévde, iskelet gibi
yapilarin genel adi agsagidakilerden hangisidir?
a) Elektromekanik bilesenler
b) Yapisal bilesenler
¢) Montaj bilesenleri
d) Mekanik hareket/eylem bilesenleri
e) Elektronik bilesenler

2. Robotun goévdesini olusturmak tizere
kullanilan g¢esitli tiirde plastik veya metal delikli
plakalar veya bi¢cimlendirilerek gerekli baglanti
delikleri agilmig montaja hazir bilegenlere ne ad
verilir?

a) iskelet

b) Govde

c) Sase

d) Montaj bilegeni

e) Aktuator

3. Robotun bir nesneyi tutmasi, kaldirmasi,
siiriklemesi sag-sol, yukari-agagi (pan/tilt)
hareketi yapmasi igin kullanilan mekanik
bilegenlere ne ad verilir?

a) iskelet

b) Govde

c) Sase

d) Montaj bilegeni

e) Aktuator

4. Robota govdesine gesitli mekanik eklemeler
yaparak, robotik platformu istenilen sekilde
olusturmay veya gelistirmeyi amaglayan
bilesenlere ne ad verilir?

a) Robot mekanik parcalari

b) iskelet

c) Govde

d) Sase

e) Montaj bilegeni

5. Asagidakilerden hangisi yapisal bilegenlerin
gorevlerinden biri degildir?

a) Robot icin ana tasiyici yapiyi olusturmaktir.

b) Gerektigi zaman eklemeler yapilmasina olanak
saglamaktir.

¢) Robotun yeteneklerinin gelistiriimesini, yeni
ozellikler kazanmasini saglamaktir.

d) Kullanilacak bilegsenlerin montajini
kolaylastirmaktir.

€) Robot bilegenlerinin yavasca adaptasyonunu
saglamaktir.



6. Robotu meydana getiren bilegenleri gévdeye
veya birbirine baglamak i¢in kullanilan vida,
somun, rondela, ylikselteg, kiiciik delikli levha
gibi elemanlara ne ad verilir?

a) Elektromekanik bilesenler

b) Mekanik hareket/eylem bilesenleri

c) Yapisal bilesenler

d) Montaj bilesenleri

e) Elektronik bilesenler

7._Asagidakilerden hangisi montaj bilesenlerin
gorevlerinden biri_degildir?

a) Robotu meydana getiren bilesenleri govdeye veya
birbirine baglamaktir.

b) Robotun mekanik tasarimini kolaylastirmaktir.

¢) Robotu meydana getiren bilesenlerin bir butun
olusturmalarini saglamaktir.

d) Hareket esnasinda robotun zarar gormesini
onlemektir.

e) Bilesenlerin istenilen sekilde baglanmasini
saglayarak daha esnek kullanim olanagi sunmaktir.

8. Diizgiin olmayan yiizeylerde hizlica hareket
etmesi igin gelistirilen bir robot i¢in uygun
hareket/eylem bileseni agsagidakilerden
hangisidir?

a) Tekerlek

b) iki ayak

c) ikiden fazla ayak

d) Palet

e) Kanat

9. Egitsel robotta kullanilan mekanik bilesenler
icin agsagidaki ifadelerden hangisi yanhigtir?

a) Mekanik bilesenleri olmayan robot yapmak
imkansizdir.

b) Mekanik bilesenler robotun bir butun olmasini
saglar.

c) Mekanik bilesenler saglam robotlar yapmak icin
gereklidir.

d) Mekanik bilesenler sayesinde moduler robotlar
gelistirilebilmektedir.

e) Mekanik bilesenler metal, plastik veya agac gibi
materyallerden meydana gelebilir.

10. Asagidakilerden hangisi hareket/eylem
bilesenlerinden biri degildir?

a) Tekerlekler

b) Ayaklar

c) Paletler

d) Kanatlar

e) Kollar

-UNITE 4-
1. Her tirli elektrik ve elektronik bilesenin
kablolarla birbirine baglanmasi igin gelistirilmis
kablo baglanti yapilarina ne ad verilir?

a) Buton .
b) Anahtar = E
c) Konektorler ""n--.q_q__‘_ =t
d) Klemens —— =g
e) Duy =

2. Asagidakilerden hangisi baglanti
bilesenlerinin gorevi degildir?

a) Onceden belirlenmis bir surecin baslamasini,
sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamak
b) Butun elektrik ve elektronik sistem ve devrelerde,
devreyi acip kapatmak

c¢) Her turlu donanimin kablolarla birbirine
baglanmasini saglamak

d) Her turlu kablonun birbirine baglanmasini
saglamak

e) Robotun bilesenlerini birbirine baglamak

3. Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve
elektriksel forma dénustiirilebilmesi igin
kullanilan ki¢iik hacimli temel gii¢ kaynaklari
asagidakilerden hangisidir?

a) Fotovoltaik panel

b) Akumulator

c) Batarya

d) Pil

e) Yakit hucresi

4. Elektrik enerjisini kimyasal enerji olarak
depolayip, istenildiginde bunu tekrar elektrik
enerjisi olarak geri veren gii¢lii enerji
kaynaklarina ne ad verilir?

a) Fotovoltaik panel

b) Akumulator

c) Batarya

d) Pil

e) Yakit hucresi

5. Pillerin bir araya gelerek olusturduklari pil
gruplarina ne ad verilmektedir?

a) Batarya

b) Fotovoltaik panel

¢) Akumulator

d) Pil

e) Yakit hucresi

6. Yiiksek giic tiiketimi olan robotlarin enerji
ihtiyaglarini kargilamak igin agagidaki
segeneklerden hangisinin kullanilmasi daha
uygundur?

a) Batarya

b) Akumulator

c) Fotovoltaik panel

d) Pil

e) Yakit hucresi

7. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek
tork elde etmeyi gerektiren uygulamalar igin
hangi motor tiirii tercih edilmelidir?

a) Fircali motor

b) Fircasiz motor

c) Servo motor

d) Enkoderli motor

€) Reduktorlu motor

8. Asagidakilerden hangisi hareket kontrolii
yapilabilen (doniis yonii, mekaniksel konum, hiz
veya ivme gibi parametrelerin kontrol
edilebildigi) motor ¢esididir?

a) Fircasiz motor

b) Step motor

c) Enkoderli motor

d) Servo motor

e) Reduktorlu motor



9. D6nme hareketini istenildigi kadar agiya
bdlerek, agisal konumu adimlar halinde
degistirebilen, hassas konum ve pozisyon
diizenlemeleri yapabilen motor ¢esidi
asagidakilerden hangisidir?

a) Fircasiz motor

b) Step motor

c) Enkoderli motor

d) Servo motor

e) Reduktorlu motor

10. D6nme hizi ve dénme sayisini kontrol etmeyi
gerektiren uygulamalar i¢in hangi tiir motorlar
kullaniimalidir?
a) Reduktorlu motor
b) Enkoderli motor
c) Fircasiz motor
d) Fircali motor
e) Adim motor
-UNITE 5-
1. Robotlarda kullanilan motorlarin kontrol
edilebilmesi (¢calisma, durma, ileri geri hareket
etme, hizlanma, yavaglama vb.) i¢in kullanilan
bilegenlere ne ad verilir?
a) Robot kontrol karti
b) Mikrokontrolor
¢) Motor surucu kartlari
d) Motor denetleyici
e) Mikroiglemci

2. Bilgisayara baglamak istedigimiz bir gevresel
aygitin (6rnegin mikrodenetleyici kartin)
tizerinde seri iletisim baglanti noktasi
bulunmuyorsa asagidaki segeneklerden
hangisinin kullanilmasi uygundur?

a) Paralel baglanti noktasi

b) Wi-Fi

c) USB-Seri cevirici

d) USB-UART cevirici

e) Bluetooth

3. Robotun kontrol edilecegi, programlanacagi
aygitlara (bilgisayar, tablet veya akilli telefon)
kablosuz olarak baglanabilmesi i¢in yayqgin
olarak kullanilan haberlegsme bileseni
asagidakilerden hangisidir?

a) Bluetooth

b) Wi-Fi

c) XBee

d) ZigBee

e) WiIMAX

4. Robotun bulundugu ortamdan bilgi alan
algilayicilara ne ad verilir?

a) Propriyoseptif algilayicilar

b) Eksteroseptif algilayicilar

c) Pasif algilayicilar

d) Aktif algilayicilar

e) Dijital sinyal veren algilayicilar

5. Asagidakilerden hangisi digaridan harici hicbir
giic kaynagina ihtiyac duymadan cevrelerinden
aldiklan fiziksel ya da kimyasal sinyalleri 6l¢en
algilayicilardir?

a) Propriyoseptif algilayicilar

b) Eksteroseptif algilayicilar

c) Pasif algilayicilar

d) Aktif algilayicilar

e) Analog sinyal veren algilayicilar

6. Asagidaki algilayicilarin hangisi
mikrodenetleyici kartlarin haberlesmesi igin
kullanilan

standart protokollerden biridir?

a) USB

b) UART

c) Seri

d) Paralel

e) 12C

7. Mikrodenetleyicilerde agsagidaki bilesenlerden
hangisi yer almaz?

a) 1/0 (input — Output-Seri Giris ve Cikis Birimleri)
b) GUI (Grafiksel Kulanici Arayuzu)

c) ROM (Read Only Memory-Sadece Okunabilir
Bellek)

d) RAM (Random Access Memory-Rastgele Erigimli
Bellek)

e) SPI (Serial Peripheral Interface-Seri Cevresel
Arayuz)

8. Mekanik, elektromekanik ve elektronik
sistemlerin veya bunlarin bileseni olan robotlarin
kontrolii i¢in kullanilabilen, lizerinde 8, 16 veya
32 bit mikrodenetleyicilerin bulundugu c¢esitli
fiziksel boyutlardaki temelde mini bir kart
seklinde elektronik platformlara ne ad verilir?
a) Mikrobilgisayar kart

b) Mikroiglemci karti

c¢) Mikroprogramlayici kart

d) Mikrodenetleyici kart

e) Gelistirme Kkiti

9. Robotikte kullanilan kartlarin 6zelliklerini
gelistirmek, yeni fonksiyon ve 6zellikler
kazandirmak veya kolayca diger kart yapidaki
bilesenleri eklemek igin kullanilan ve dogrudan
mevcut kartin lizerine takilabilen kartlara ne ad
verilir?

a) Mikrobilgisayar kart

b) Mikroiglemci karti

c¢) Mikroprogramlayici kart

d) Mikrodenetleyici kart

e) Kalkan (Shields) kart

10. Robot icin gerekli elektronik bilesenlerin
tamamini veya 6nemli bir kismini karsilayarak
robot yapimini kolaylastiran kart tiirii
asagidakilerden hangisidir?

a) Robot kontrol karti

b) Mikrobilgisayar karti

c¢) Mikroprogramlayici kart

d) Mikrodenetleyici kart

e) Kalkan (Shields) kart



