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o N IV / Giz
Robotik Sistemlere Girig EEL950 IV / Bahar 3+0+0 3 3
Dersin Dili Tirkce
Dersin Seviyesi Lisans

Dersin Onkosulu

Otomatik Kontrol Sistemleri

Dersin Ogretim
Elemanlanr

Elektrik-Elektronik Miih. Ogretim Elemani

Dersin Amaci

Ogrencilerin temel robotik kavramlar1 6grenebilmesi ve robotik sistemleri
kodlama becerisi kazanabilmesidir.

Dersin Ogrenme
Ciktilar:

Bu dersi basari ile tamamlayabilen 6grenciler;

1. Otomasyon sistemlerinde yer alan robotlarin ¢calisma mantigin1 6grenir.
2. Robotlarin eksen ve koordinat sisteminde ¢alismasini yorumlar.

3. Robotlarin hareket etme mekanizmasini 6grenir ve yorumlar.

4. Kinematik analizi 6grenir.

5. Robotik elemanlar1 kodlayabilir.

Dersin Icerigi

Robotige giris ve tarihsel gelisim, otomasyon sistemlerinde robotlar, robotlarda
eksenler, koordinat sistemleri ve robot gesitleri, robot hareket ettirme sistemleri,
robotlarda ug elemanlari, robot dinamigi, kinematik analiz




Ders Kitabi

- A. Varol, Robotik Milli Egitim Basimevi, 2000 .

Diger Kaynaklar

- R.P.Pauk Robot manipulators: Mathematic, Programming and Control,
MIT press, 1981
- Ders notlar

Odevler ve Projeler

Ogrencilere bilgilerini pekistirme ve tekrar etme amaciyla ddev verilir.

Bilgisayar Ogrenciler 6devlerini bilgisayar kullanarak yapabilirler (zorunlu degil).
Kullanim
Diger Uygulamalar
. . Degerlendirmedeki
Faaliyetler Taban Notu Adedi Katsayisi (%)
Ara Smav 50 1 %30
° Kisa Simavlar 50 0
E Odevler 50 2
=
2 Projeler 50 0
Basann 8 Dénem 50 0 %10
Degerlendirme a Odevi / Projesi
Sistemi =, Laboratuvar - 0
- Uygulamasi
~ Diger Uygulamalar 50 0
Bitirme Sinawvi 50 1 %60
Biitiinleme Smavi/ NYS 50 1 %100
Cift Ders Sinavi 50 1 %100




PROGRAM CIKTILARININ DERSIN OGRENME CIKTILARI iLE iLiSKiSi

1 2 3 4 5}
Katki Diizeyi
Cok Diisiik Diisiik Orta Yiksek Cok Yuksek
Program Ciktilar
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 | 12 | 13 | 14
1 4 4 3 3 2 3 3 3 3 1 1 1 1 1
£ , |4 |4 [3 [3 |2 |3 |3 [8 [3 |T |1 [t |1 |1
L o
‘)E‘nij 4 5 4 4 2 3 3 3 3 1 1 1 1 1
Q £ 3
[—E
k2 4 4 4 5 4 4 3 3 3 3 3 1 1 1 1 1
D
(=
5 4 4 3 3 2 3 3 3 3 1 1 1 1 1




HAFTALIK KONULAR

Hafta | Konular
1 Robotige giris, tarihsel gelisim ve temel kavramlar
2 Kinematik, gorev tanimlari, doniistimler
3 Kinematik, doniisiim denklemleri, doniis temsilleri
4 Kinematik, uzuv tanimlari
5 Diiz kinematik
6 Jacobian, hizlar
7 Jacobian
8 ARA SINAV
9 Jacobian, sitatik kuvvetler
10 Dinamik, Newton-Euler esitlikleri
11 Dinamik, Lagrange esitlikleri
12 Dinamik
13 Kontrol
14 Kontrol
15 Endiistriyel robotik uygulamalari




AKTS /IS YUKU TABLOSU

FAALIYETLER SAYI sure | TOTLAMIY
Teorik Ders 14 3 42
Uygulama - - -
Smif Dig1 Ders Caligma Siiresi 14 2 28
Odev Hazirlama 2 1 2
Proje Hazirlama -- -- --
Doénem Projesi Hazirlama -- -- --
DoOnem Projesi Sunumu - - -
Odev Sunumu - - -
Proje Sunumu - - -
Kisa Sinav -- -- --
Ara Sinav 1 2 2
Ara Sinav I¢in Bireysel Calisma 1 6 6
Bitirme Sinawvi 1 3 3
Bitirme Sinav1 I¢in Bireysel Calisma 1 10 10
TOPLAM IS YUKU 93

DERSIN AKTS KREDISI 3
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