DERS TANITIM ve UYGULAMA BILGILERI

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

Robot Tasarim MTE 491 Glz 04+00+02 Secmeli 5 8

Projesi

Akademik Birim:

Mekatronik Mihendisligi BOIUmU

Ogrenim Turi: Orglin Egitim
On Kosullar -

Ogrenim Dili: ingilizce
Dersin Dlzeyi: Lisans

Dersin Koordinatora:

Dersin Amaci:

Bu ders 0grencilere alti serbestlik derecesine kadar agik kinematik zincirleri, yani robotik
kollari nasil tasarlayacaklarini, analiz edeceklerini ve simule edeceklerini 6gretmektir.
Robotik kollarin kinematigi ve elektromekanik dinamigi, eklemlerin ve baglantilarin kati cisim
hareketi gorsellestirilirken farkli analitik ve sayisal araglar kullanilacaktir.

Dersin icerigi:

ileri kinematik ve dinamik, ters kinematik ve dinamik, kinematik ayristirma, Newton-Euler
yontemi, Euler-Lagrange yontemi, DC motor dinamigi, glc ve is, disliler, sirtinme, temas
kuvvetleri, sensorler ve geri besleme (dokunma, mesafe, enkoder, kamera), holonomik ve
holonomik olmayan sistemler, kontak algilama.

Dersin Ogrenme Ciktilari (OC):

e 1- Acik bir kinematik zincirin ileri kinematigini ve dinamiklerini analiz
edebilmebecerisi

e 2- Acik bir kinematik zincirin ters kinematigini ve dinamiklerini analiz
edebilmebecerisi

e 3- Farkl galisma alanlari icin agik kinematik zincirleri tasarlama ve simule
etmebecerisi

e 4- Geri bildirim ve guvenlik igin sensorleri tasarima dahil edebilme becerisi

e 5- Alti serbestlik derecesine kadar acik kinematik zincirlerin tam elektromekanik
modelini olusturabilme becerisi

Dersin Ogrenme Yéntem ve
Teknikleri

Ylz ylUze egitim, uygulamali modelleme ve simulasyon egitimleri

HAFTALIK PROGRAM

Hafta Konular On Hazirlik
1 Robotige Giris

2 Tanimlar ve Transformasyonlar

3 ileri Kinematik

4 Geri Kinematik

5 Jacobian Matrisleri

6 Robot Dinamikleri: ivme ve Kuvvetler

7 Robot Dinamikleri: Newton-Euler Metodu
8 Robot Dinamikleri: Euler-Lagrange Metodu
9 Yorange Tasarimi

10 Yorange Tasarimi

11 Manipulator Tasarimi

12 Geri Beslemeli Kontrole Giris

13 Geri Beslemeli Kontrole Giris

14 Mobil ve Holonomik Olan/Olmayan

Sistemler




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

ZORUNLU ve ONERILEN OKUMALAR

Robot Dynamics and Control, Mark W. Spong & M. Vidyasagar, John Wiley & Sons, ISBN: 0-471-61243-X Robotics, Vision and
Control, Peter Corke, Springer, ISBN: 978-3-319-54412-0

DIGER KAYNAKLAR

Hijns70&list=PLggLP4frq02vX00QQ5vrCxbjrzamYDfx

Modern Robotics North Western YouTube Channel: https://www.youtube.com/watch?v=jVu-

DEGERLENDIRME SISTEMI

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

Proje 3 40

Ara Sinavlar/SozIU Sinavlar/Kisa Sinavlar 4 60

Total: 21 100

IS YUKU HESAPLAMASI

Etkinlikler Sayisi Siresi (saat) Toplam is Yiikii (saat)
Ders Saati 14 6 84

Proje 3 29 87

Final Sinavi 4 20 80

Toplam is Yiki (saat): 251

1 AKTS = 25 saatlik is yuku

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

#

OC1

0C2

0C3

0C4




0C5

Katki Duizeyi: 1 Dusuk, 2 Orta, 3 Yuksek
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