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On Kosul Dersleri

Lisans dizeyinde kontrol dersi.

Dersin Dili

Dersin Seviyesi
Dersin Tiiri

Dersin Koordinatorii
Dersi Verenler

Dersin Yardimcilari

Dersin Amaci

Dersin Icerigi

Ingilizce
Yiiksek Lisans

Secmeli

Koray K. Safak

Ders kapsaminda lisanslstl 6grencilerine robot manipulatérlerinin
mekanik temellerinin kazandirilmasi amaglanmaktadir. ileri ve ters
kinematik analiz yaklasimlari tanitiilmaktadir. Manipilatoérlerin dinamik
analizi ve kontroll ele alinmaktadir.

Robotigin temelleri ve robot tipleri. Donlsim matrisleri. Homojen
donltstmler. Dlz kinematik. Ters kinematik. Jacobian matrisi. Newton-
Euler formilasyonu. Lagrange formtlasyonu. Yoériinge planlama. Sensérler
ve hareketlendiriciler. Kontrol yéntemleri. Endistriyel otomasyon. Otonom
araclar. Gezgin robotlar.

Program . . ..
T . Ogretim Olgme
Dersin Ogrenme Ciktilari Oogrenme .. . .. .
Yontemleri Yontemleri
Ciktilari
1. Konumsal tanimlar ve dénidsumlerin lineer cebir ile 2,3,4,5 1,3 A, C

ifade edilebilme becerisi.

2. Manipilator kinematiginin tlretilmesi becerisi ile
manipulator ileri ve ters kinematik problemlerinin
¢dzlimlenmesi.

3. Manipulatér dinamiginin anlasiimasi, kontrol ve
yoringe planlanmasi konularinin kavranmasi.

Ogretim

Yéntemleri: 1: Ders, 3: Odev

Olgme

" . A: Ara sinav ve final, C: Odev
Yontemleri:

DERS AKISI

Hafta Konular

1 Robot mekanigine giris

Calisma
Malzemeleri

Ders kitabi




2 Dondlirme matrisleri

3 Homojen dénusimler

4 Manipulatér kinematigi

5 Manipulatér kinematigi

6 Manipulator ters kinematigi

7 Manipulator ters kinematigi

8 Jakobiyen, hiz ve statik kuvvetlerin analizi
9 Manipulatér dinamigi

10 Manipulatér dinamigi

11 Yol ve yoriinge planlama

12 Manipulatérlerin lineer kontroll

13 Manipulatér dogrusal olmayan kontroll
14 Manipulatorlerin kuvvet kontrolu
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Doékiimanlar Ogretim programi

Odevler Odevler

Sinavlar

DEGERLENDIRME SiSTEMi

YARIYIL ICI CALISMALARI
Ara sinav
Odev ve kisa sinavlar
Toplam
Finalin Basariya Orani

Yil iginin Basariya Orani
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Toplam 100

DERS KATEGORIiSi Bolum Dersleri

DERSIN PROGRAM GIKTILARINA KATKISI

. Katki Dlzeyi
No Program Ogrenme Ciktilar

iID12 345
Mihendislik alaninda bilimsel arastirma yaparak bilgiye genislemesine ve

1 derinlemesine ulasir; bilgiyi degerlendirir, yorumlar ve uygular. X
Mihendislikte uygulanan giincel teknik ve yéntemler ile bunlarin kisitlar X

2 hakkinda kapsamli bilgi sahibidir.

3 Sinirh ya da eksik verileri kullanarak bilimsel yontemlerle bilgiyi tamamlar X

ve uygular; degisik disiplinlere ait bilgileri bittnlestirir.

Mihendislik problemlerini kurgular, ¢ézmek igin yeni ve/veya 6zgln fikir
4 ve yobntemler gelistirir; sistem, parga veya slreg tasarimlarinda yenilikgi X
cozUmler gelistirir.

Analitik, modelleme ve deneysel esasli arastirmalari tasarlar ve uygular;

> bu sliregte karsilasilan karmasik durumlari gézimler ve yorumlar. X
Cok disiplinli takimlarda liderlik yapar, karmasik durumlarda ¢6zim X
6 yaklasimlari gelistirir ve sorumluluk alir.
2 Mesledinin  yeni ve gelismekte olan uygulamalarinin farkindadir; X
gerektiginde bunlari inceler ve 6grenir.
8 Bir yabanci dili en az Avrupa Dil Portfoyl B2 Genel Dizeyinde kullanarak
s6zlU ve yazili iletisim kurar. X
Calismalarinin sireg ve sonuglarini, o alandaki veya alan disindaki ulusal
9 ve uluslar arasi ortamlarda sistematik ve agik bir sekilde yazili ya da s6zli X
olarak aktarir.
10 Mihendislik uygulamalarinin sosyal ve gevresel boyutlarini betimler. X
11 Verilerin toplanmasi, yorumlanmasi, duyurulmasi asamalarinda ve mesleki
tim etkinliklerde toplumsal, bilimsel ve etik dederleri gozetir. X
Lisansistl agirliga sahip bir sanayii problemini, taslak halinden baslamak
12 suretiyle, makina muhendisligi bilgilerini kullanarak kurgular, modeller ve X
uygun bir ¢dzliime ulasir.
AKTS / IS YUKU TABLOSU
Uresi Toplam
Etkinlik Sayisi (Saat) Is Yuki
(Saat)
Ders Suiresi (Sinav haftasi dahil, 14x toplam ders saati) 14 3 42
Sinif DisI Ders Calisma Siiresi (On calisma, ddev ¢ozimii) 14 5 70
Ara sinav (hazirlanma slresiyle birlikte) 2 8 16
Final (hazirlanma stresiyle birlikte) 1 10 10

Toplam Is Yiki 138




Toplam Is Yiikii / 25 (s)

Dersin AKTS Kredisi

5.52




