Ders Bilgi Formu

Ders Adi Yerel Kredi AKTS Ders Uygulama Laboratuar
(saat/hafta) (saat/hafta) (saat/hafta)

Robot Sistemleri KOM4650 3 5 3 0 0

Onkosullar Yok

Yariyll Gz, Bahar

Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi Temel Meslek Dersleri

Dersin Verilis Sekli Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim |Kontrol ve Otomasyon Mihendisligi Bélimu

Dersin Koordinat6ri Veysel Gazi

Dersi Veren(ler) Janset Dasdemir, Veysel Gazi

Asistan(lar)i

Dersin Amaci Bu dersin amaci é6grencilere endustriyel robot manipulatdrleri ile ilgili modelleme,
analiz, hareket planlama ve kontrol konularindaki temel bilgileri aktarabilmektir.

Dersin Igerigi Bu derste dncelikle robotlarin matematiksel modelleri, rijit cisimlerin hareketi ve
homojen déndstmler, ileri ve ters kinematik, hiz kinematigi ve jakobiyen, yol
planlamasi, robot dinamigi, geri beslemeli kontrol ve hesaplanmig tork kontroll gibi
konular ele alinacaktir.

Opsiyonel Program Yok
Bilesenleri

Ders Ogrenim Ciktilari

Ogrenciler kati cisimlerin hareketi ve ilgili ddniisiimler hakkinda genel bilgi sahibi olurlar.

Osrenciler seri robot manipiilatériniin ileri ve ters kinematik modelini elde edebilirler.

Basit yoriinge planlamasi islemini yapilabilirler.

Robot dinamik modelini elde edebilirler.

Matlab/Simulink ortaminda benzetimini yapabilirler.
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Hesaplanmig Tork Kontrol metodu gibi temel kontrol ydntemlerini uygulayabilirler.

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirhk Calismalari

Hafta |Konular On Hazirhk
1 Endustriyel Robotlar Giris Ders Notlari
2 Rijit Hareketler ve Homojen Dénusumler Ders Notlari
3 ileri Kinematik | Ders Notlar
4 ileri Kinematik-dvm. Ders Notlar
5 Ters Kinematik Ders Notlari
6 Hiz Kinematigi ve Jakobiyen Ders Notlari
7 Hiz Kinematigi ve Jakobiyen-dvm Ders Notlari
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8 Midterm 1 / Practice or Review NA
9 Yoriinge Planlamasi Ders Notlari
10 [Dinamik: Lagrange Formulasyonu Ders Notlari
11 [Dinamik: Lagrange Formilasyonu-dvm Ders Notlari
12 |Dinamik: Newton-Euler Formilasyonu Ders Notlari
13 | Geri Beslemeli Kontrol Ders Notlari
14 |Hesaplanmis Tork Kontroll Ders Notlari
15 |Final NA
16 |Final sinavi NA
Degerlendirme Sistemi
Etkinlikler Sayi Katki Payi
Devam/Katihm
Laboratuar
Uygulama
Arazi Galismasi
Derse Ozgii Staj
Kiguk Sinavlar/Studyo Kritigi 6 30
Odev
Sunum/Jiri
Projeler
Seminer/Workshop
Ara Sinavlar 1 30
Final 1 40
Dénem igi Calismalarin Basar Notuna Katkisi 60
Final Sinavinin Basari Notuna Katkisi 40
TOPLAM 100

AKTS isyiikii Tablosu

Etkinlikler Sayi Siiresi (Saat) |Toplam isyiikii
Ders Saati 14 3 42
Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Sinif Digi Ders GCalismasi 14 3 42
Derse Ozgii Staj

Odev

Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi 6 3 18
Projeler

Sunum / Seminer 0
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Ara Sinavlar (Sinav Suresi + Sinav Hazirlik Siiresi) 1 20 20
Final (Sinav Suresi + Sinav Hazirlik Suresi) 1 25 25
Toplam isyiikii 147
Toplam isyiikii / 30(s) 4.90
AKTS Kredisi 5

Diger Notlar Yok
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