DERS TANITIM ve UYGULAMA BILGILERI

Dersin Adi Kodu Yanyil T+U+L Tara (Z/S) Yerel Kredi AKTS
(saat/hafta)

Mikro Hareket MSN 506 Bahar 03+00+00 Zorunlu 3 7.5

Denetim

Akademik Birim:

Lisansistl Egitim Enstitlisi Malzeme Bilimi ve Nanoteknolojide Ylksek Lisans
(Disiplinlerarasi) (Tezli)

Ogrenim Tari: Orgln Egitim
On Kosullar Yok
Ogrenim Dili: ingilizce

Dersin Duzeyi:

YUiksek Lisans

Dersin Koordinatoru:

Ahmet Fatih Tabak

Dersin Amaci:

Bu ders, MEMS/NEMS uygulamalarina odaklanarak Malzeme Bilimi ve Nanoteknoloji YUksek
Lisans programina kayith lisanststid 6grencilerine mikro/nano boyutlarda hareket kontrolinU
0gretmek icin tasarlanmistir. Dersi tamamlayan 6grenciler, MEMS/NEMS uygulamalari igin
elektromekanik ve robotik sistemler icin hareket kontrol yaklasimlari, donanim ve
algoritmalar analiz edebilecek ve tasarlayabileceklerdir.

Dersin icerigi:

Geri Besleme ve ileri Besleme Denetim Temelleri; PID Denetim; Kayar-Kip Denetim; Cift Yonli
Kontrol; Cok Olcekli Robotik Sistemler; Mikro Olcek icin Haptik Uygulamalar; Manyetik
Alanlar, Akustik Dalgalar ve Optik ile Hareket Denetimi; Mikro-Alem icin Adaptif/Uyarlanabilir
Denetim; Hareket Denetim icin Gercek Zamanli Veri Toplama; Canli Dokuda Robotik izleme
ve Hareket Denetimi

Dersin Ogrenme Ciktilari (OC):

e 1- Mikro robotik uygulamalar icin PID veya kayan-kipli denetim modeli olusturma
becerisi

e 2- Hareket takibi ve kontrolU icin gercek zamanli sistem tasarlayabilme

« 3- ikili hareket kontrolii icin cok 6lcekli robotik sistemler tasarlama ve calisma
becerisi

e 4- Temassiz hareket kontrol sistemleri tasarlama becerisi

e 5- Bir mikro robotik sistem igin hareket kontrol performansini nUmerik olarak simule
etme yetenegdi

Dersin Ogrenme Yéntem ve
Teknikleri

Ylz ylze egitim, uygulamali modelleme, similasyon ve deney egitimleri

HAFTALIK PROGRAM

Hafta

Konular

On Hazirhik

1

Hareket Denetim icin Robotik Sistem
Modellemeleri

MATLAB/SIMULINK Online Training

Geri Besleme ve ileri Besleme Sistemleri

Proje # 1 Baslangic

PID Denetim

Kayan-Kip Denetim

Adaptif/Uyarlanabilir Denetim

Dijital Denetim

Proje # 2 Baslangic

Temassiz Manipulasyon Sistemleri

Cok Olcekli Robotik Sistemler
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Cift-yonli Denetim
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Mikro Robotikte Haptik Uygulamalar

Proje # 3 Baslangic
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Gercek Zamanl isletim Sistemleri

=
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Gercek Zamanl Veri Toplama ve
Sensorler




13

Gercek Zamanli Gorsel Geri Besleme

14

Mikro Robotlarin Canli Dokuda Takip ve
Denetimi

Final Projesi Baslangig

Kadir Has Universitesi'nde bir ddnem 14 haftadir, 15. ve 16. hafta sinav haftalaridir.

ZORUNLU ve ONERILEN OKUMALAR

987-3-319-54412-0

1) Robotics, Vision and Control, Fundamental Algorithms in MATLAB, 2nd Edition. P. Corke, Springer, 2017. ISBN:

2) High Performance Mechatronics, High-Tech-Functionality by Multidisciplinary System Integration, 2nd Revised Edition. R. M.
Schmidt, G. Schitter, A. Rankers, J. van Eijk, Delft University Press, 2014. ISBN: 978-1-61499-367-4
3) Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control, K.M. Lynch, F.C. Park, Cambridge, 2019. ISBN: 978-1-107-15630-2

DIGER KAYNAKLAR

1) Modern Control Engineering. K. Ogata, Prentice Hall, 1997. ISBN: 0-13-261389-1
2) Sliding Mode Control, Theory and Applications. C. Edwards, S.K. Spurgeon, Taylor and Francis, 1998. ISBN: 978-0-7484-0601-2

DEGERLENDIRME SISTEMI

Yariyil ici Calismalan Sayi Katki Payi (%)
Katilim 14 -

Proje 3 60

Final Sinavi 1 40

Total: 18 100

iS YOKU HESAPLAMASI

Etkinlikler Sayisi Siresi (saat) Toplam is Yiiki (saat)
Ders Saati 14 3 42

Proje 3 33 99

Final Sinavi 1 46.5 46.5

Toplam is Yiki (saat): 187.5

1 AKTS = 25 saatlik is yuku

PROGRAM YETERLILIKLERI (PY) ve OGRENME CIKTILARI (OC) iLiSKisSi

# PY1 PY2

PY3 PY4 PY5

PY6 PY7 PY8




OoC1 2 2 2
0C2 2 2 2
0C3 2 2 2
0C4 2 2 2
0C5

Katki Duizeyi: 1 Dusuk, 2 Orta, 3 Yuksek
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