ROBOT DINAMIiGi ve KONTROLU

1 |Ders Adi: ROBOT DINAMIGI ve KONTROLU
2 |Ders Kodu: MAK4410
3 |Ders Turt: Secmel
4 |Ders Seviyesi Lisans
5 |Dersin Verildigi Yil: 4
6 |Dersin Verildigi Yariyil 8
7 |Dersin AKTS Kredisi: 3.00
8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 2.00
9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00
10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :[0
11 |Dersin Onkosulu: Yok
12 |Dersin Dili: Tirkce
13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze
14 |[Dersin Koordinatori: Dr. Ogr. Uyesi SEVDA TELLI
15 [E)l‘z;'a\ﬁ;ﬁ” Diger Ogretim Yrd.Dog.Dr.Elif ERZAN, Yrd.Doc.Dr.Zeliha KOCABICAK
16 |Koordinatér iletisim Bilgileri: iﬂet\llr(]j.aB(g)lHgg?[?k:equ.gh%iM—ZQM%S, U.U. Muh. Mim.Fak.Makine
17 |Dersin WEB adresi:
Robot dinamiginin incelenmesi, robotlarda gercek zamanli
18 |Dersin Amaci: denetimin incelenmesi, robotlarda uygulanan temel denetim
tekniklerinin incelenmesi.
19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:
20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Makine I\/.I'[]vhend.isligin@_oldu[(g:a yaygin olarak .kullanllan
robotlari 6grencilere egitimleri sirasinda tanitabilme.
> 'O'.Qrgnqilgrg.ropot dinamigdi ve kontroli konusunda temel
bir bilgi birikimi kazandirma.
3 F_arkll dfjnemlerde farkli de_rslerde dgrenilen konulari bir
sistem Uzerinde uygulama imkani verme.
4 Muhendisce digsinme ve algilama becerisi kazandirma.
5 Bir sistemi_beklentiler_e_ cevap verecek tarzda
tasarlayabilme becerisi kazandirma.
6 Bireysel ve takim ¢alismasi ylrtutme becerisi kazandirma.
7
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21 |Dersin igerigi:
Hafta |DERS ICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 |[Robot Dinamigine Girig
2 |Newton-Euler Formilasyonu
3 |Lagrangian Formulasyonu
4  [Manipulator Atalet Tensoru




5 |Genellestiriimis Koordinatlar

6 |Ters Dinamik

Lineer Olmayan Dinamik Modellerin
Lineerlestiriimesi

8 Otomatik denetimde temel kavramlar ve

tanimlar

9 Robotik sistemlerde uygulanan temel kontrol
metodlari

10 |Ders tekrari ve Ara Sinav

11 |Endustriyel robot kontrol sistemleri

12 |Gergek zamanl denetim

13

Konum ve hiz denetimi ve uygulamalari

14 |Laboratuar uygulamasi

22

Kaynaklar:

Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger

1)Robot Dynamics and Control, M.W.Spong,
M.Vidyasagar

2)Flexible Robot Dynamics and Cont.,R.D.Robinett,
C.R.Dohrmann et al

3)Robotics: Kinematics, Dynamics and Control ASME
Books

4)Robot Analysis and Control, H. Asada, J.E. Slotine.

23 |Degerlendirme
YARIYIL i(}i CALISMALARI SAYISI |KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 30.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 2 20.00
Y1l Sonu Sinavi 1 50.00
Toplam 4 100.00
Yil igi galismalarinin Basariya Orani 50.00
Finalin Basariya Oranli 50.00
Toplam 100.00
Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklasimlari

24 |AKTS /iS YOKU TABLOSU
ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is

Yuku (Saat)

Teorik Dersler 14 2.00 28.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 1.00 14.00
Odevler 2 15.00 30.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 8.00 8.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 10.00 10.00
Toplam is Yk 90.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 3.00
Dersin AKTS Kredisi 3.00




25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|{PyY2 [PY3 [PY4|PYs [PY6 |PY7[PY8[PYS [PY10|PY11 |PY12 |PY13|PY14 [PY15 |PY16
oK1 o lo Jo [2 [o Jo f[o Jo Jo o |o 0 o |o 0 0
OK2 o lo Jo [2 [o Jo fo o Jo o |o 0 o |o 0 0
OK3 5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 3 o o fo [o Jo Jo Jo o fo o 0 o |o 0 0
OK5 0 0 4 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK6 o lo o o [o Jo [5 o Jo o o 0 o |o 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢ok diigiik 2 Dusuk 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yuksek
Duzeyi:




