ABDULLAH GUL UNiVERSITESI

MUHENDIiSLiK FAKULTESI

ELEKTRIK-ELEKTRONIiK MUHENDiSLiGi BOLUMU
DERS TANIM VE UYGULAMA BIiLGILERI

Dersin Adi Kodu Yariyih T+U Saat Kredisi AKTS
ROBOTIK'E GIRIS EE-473 GUz 3+0 3 5

On Kosul Dersleri Yok

Dersin Tiiri Segmeli

Dersin Dili ingilizce

Dersin Koordinatorii
Dersi Verenler

Dersin Yardimcilari Yok

Dersin Amaci

Glnyaz Ablay
Glinyaz Ablay

Robotik calismalarinda ihtiyag duyulan elemanlari, analiz ve tasarim araglarini 6grenmek

anlamak ve uygulamaktir.

Bu dersi basariyla tamamlayan 6grenciler;

Robotik sistemlerin kontrol mihendisligi alani igin 6nemini anlamis olma,

. Temel kati cisim hareketlerini ve homojen dontstumleri anlayabilme,

. Verilen bir robot kolunun diiz ve ters kinematik modellerini olusturabilme,
Dersin Ggrenme . ;glti);ttir:gialarl;ze ve tasarim problemleri igin hiz kinematigi ve Jakobiyan operatori
Giktilari . Robot manipulatérieri igin dinamik model gelistirebilme

. Robot manipulatérieri igin hareket planlama ve kontrol teknikleri gelistirebilme,

. Mobil robotlarin modelleme ve kontrolini anlayabilme,

. Robotik sistemlerde kullanilan sensoér ve eyleyici teknolojilerini anlayabilme,

. Robotik sistemlerin analiz ve tasariminda yazillm geregleri kullanabilme

becerilerini kazanir

. Robotik'e giris,

. Rijit Hareketler,

. Homojen Donlsumler

e Robot Ileri Kinematigi

o Robot Ters Kinematigi

TS e  Hiz Kinematigi ve Jakobiyan

Dersin Icerigi . Hareket Planlama

. Yérunge Uretimi

e  Robot Dinamigi

o Mobil Robotlar

e  Badimsiz Eklem Kontroll

. Robot Sensor ve Eyleyicileri
HAFTALIK KONULAR VE ILGILI ON HAZIRLIK SAYFALARI
Hafta Konular On Hazirlik
1 Robotik'e giris, Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
2 Rijit Hareketler, Ders notlar 6n hazirlik igin verilecektir.
3 Homojen Déntsiimler Ders notlar 6n hazirlik igin verilecektir.
4 Robot ileri Kinematigi Ders notlar 6n hazirlik igin verilecektir.
5 Robot Ters Kinematigi Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
6 Hiz Kinematigi ve Jakobiyan Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
7 Hareket Planlama ve Yériinge Uretimi Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
8 Ara Sinav
9 Robot Dinamigi 1 Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
10 Robot Dinamigi 2 Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
11 Bagimsiz Eklem Kontroli Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.
12 Robot Sensér ve Eyleyicileri Ders notlar 6n hazirlik igin verilecektir.
13 Mobil Robotlar Ders notlari 6n hazirlik igin verilecektir.

—_
EN

Final Sinavi
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MATERYAL PAYLASIMI

Dokiimanlar Bu derse ait ders notlari, slaytlar, ve makaleler
Odevler Her hafta islenen konu ile ilgili 1 6dev verilecektir.
Sinavlar 1 Ara Sinav ve 1 Final Sinavi

DEGERLENDIRME SiSTEMI

YARIYIL iGCi CALISMALARI SAYISI KATKI PAYI
Ara Sinav 1 30
Odevler 14 25
Klguk sinav (quiz) 2 5
TOPLAM 60
Yiliginin Basariya Orani 60
Finalin Basariya Orani 1 40
TOPLAM 100

Ders Kategorisi

Temel Bilimler ve Matematik %30
Muhendislik Bilimleri %70
Sosyal Bilimler %0

DERSiN OGRENIM CIKTILARININ PROGRAM YETERLILIKLERI iLE iLiskisi
Katki Diuzeyi

No Program Yeterlilikleri
1 2 3 4 5

Matematik, bilim, genel mihendislik ve elektrik-elektronik muhendisligi bilgisini
uygulama yetenegine,

Kompleks mihendislik ve elektrik-elektronik mihendisligi problemlerini arastirmak igin
verinin analizi ve yorumlanmasi kadar deneylerin tasarimi ve ylritme yetenedine,

Bir sistem, bilesen tasarlamak, simile etmek ve modellemek ya da ekonomik, gevresel,
3 sosyal, politik, etik, saglik ve guvenlik gibi gergekgi sinirlar igerisinde beklenen X
ihtiyaglar bulusturmak igin isleme yetenegine,

Disiplinlerarasi veya multidisipliner proje takimlarinda lider veya Uye pozisyonunda

4 islevlerini verimli bir sekilde yerine getirme yetenedine, X
5 Yerel ve kompleks mihendislik problemlerini tanimlama, formile etme ve ¢dzme
yetenedine, X
6 Mihendislikte kullanilan standartlar Uzerine profesyonel ve etik sorumluluk, bilgi
anlayisina, X
7 Etkili bir sekilde iletisim kurma yetenegine, X
Global, ekonomik, cevresel ve sosyal igerikte miuihendislik ¢6zimlerinin etkisini
8 anlayabilmek icin gerekli genis egitime ihtiyaclari tanima ve yasam boyu 6grenme ile X
irtibatlandirma yetenedine,
9 Gilnimiuze ait sorunlar ve global problemleri anlama ve mihendislik géziimlerinin yasal
sonuglarinin farkinda olunmasina, X
10 Teknikleri, becerileri, Turkiye ve yurtdisindaki mihendislik pratidi icin gerekli modern
muhendislik araclarini kullanma ve segme yetenedine, X
11 Inovasyon ve girisimcilikte farkindalik, miihendislik projelerinde gerekli proje yénetim X

teknikleri, degisim ve riski kullanabilme yetenegine

*1'den 5’e kadar artarak gitmektedir.




AKTS / is YUKU TABLOSU
Etkinlikler

Ders Suresi (Sinav haftasi dahildir: 14x toplam ders saati)
Sinif Disi Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)
Internette tarama, kiitiiphane calismasi

Quiz / Sunum

Odevler

Arasinavlar

Yariyll Sonu Sinavi

Toplam Is Yiikii

Toplam Is Yiikii / 30

Dersin AKTS Kredisi

Etkinlikler (SSU;':E;
14 3
14 1
14 1
2 2
14 1
1 30
1 34

Toplam
Is Yukd
42
14
14
2
14
30
34
150
150/30
5




