ROBOT TASARIMI ve UYGULAMALARI

1 Ders Adi: ROBOT TASARIMI ve UYGULAMALARI
2 |Ders Kodu: BMB4019
3 |Ders Turt: Secmel
4 |Ders Seviyesi Lisans
5 |Dersin Verildigi Yil: 4
6 |Dersin Verildigi Yariyil 7
7 |Dersin AKTS Kredisi: 5.00
8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 3.00
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 CEYDA NUR OZTURK
15 Dersi Veren Diger Ogretim
Elemanlari:
16 |Koordinator iletisim Bilgileri: ceydanur@uludag.edu.tr
17 |Dersin WEB adresi:
Manipulator veya gezgin tipte robotlarin tasarimi igin kinematik
hesaplarini, yéringe planlamayi ve gesitli kontrol yontemlerini
18 |Dersin Amaci: dgretmek. Teorik bilgiler ile farkl algilayici ve uygulayicilarin
islevlerini hazir robot sistemleri Uzerinde gelistirilecek uygulamalarla
kavratmak.
19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:
20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Mubhtelif robot diizenekleri icin ileri veya geri konum
hesaplarini yapabilme
2 Diferansiyel analiz ile ileri ve geri hiz hesaplarini
yapabilme
3 Yéringe planlama ile hareket, hiz veya gug kontroliinde
kullanilan teknikleri bilme
4 Algilayici ve uygulayicilarin gesit ve islevleri hakkinda bilgi
sahibi olma
5 Uygun ara yizleri kullanarak robot sistemlerini
programlayabilme
6 Gergek zamanl galisacak bir robot sistemi igin kontrol
yazilimlari gelistirebilme
10

21 |Dersin igerigi:

Hafta |DERS iQERiKLERi
Teorik Uygulama
1 Robot sistemleri ve uygulama alanlari, yaygin
robot duzenekleri




Matematik ile robot modellemenin temelleri,
2 |homojen koordinatlar ve dénustimlerin
matrislerle temsili
3 Yaygin robot diizenekleri icin ileri ve geri
kinematik
4 Robot isletim sistemi ara yuzleri ile farkli
robotlari programlama
5 ileri ve geri kinematigin Denavit-Hartenberg
temsili
6 Diferansiyel hareket analizi, ileri ve geri
Jakobi hesabi
7 |Dinamik analiz ve kuvvetler
Yol ve yoriinge planlama, yuksek dereceden
8 |polinomlar ve gecis noktalari ile yéringe
planlama
9 Hareket, hiz ve glg¢ kontrolU, oran, toplam ve
tirev kontrolculer
10 |Gorme tabanh kontrol yontemleri
11 |Bulanik mantik tabanli kontrol yontemleri
Algilayicilar: konum, hiz, ivme, basing, 1sik ve
12 |yakinhk algilayicilari, mesafe tarayicilar,
kamera sistemleri
13 [Uygulayicilar: hidrolik ve pnématik aygitlar,
elektrik motorlari
14 |Proje sunumlari
22 1. Niku, S. B., 2001. Introduction to Robotics Analysis,
. . Systems, Applications, Prentice Hall, New Jersey.
Egri;ﬁzg" ereriEkr ety Dler 2. Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R., and Scaramuzza, D.,
y ' 2010. Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT
Press (2nd Edition).
23 |Degerlendirme
YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI |[KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 20.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 4 20.00
Yil Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 6 100.00
Y1l i¢i calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlar

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuki (Saat)
Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 2.00 28.00
Odevler 4 8.00 32.00
Projeler 1 20.00 20.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 10.00 10.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 14.00 14.00
Toplam is YUk 146.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 4.87
Dersin AKTS Kredisi 5.00
25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10[PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 5 5 3 3 11 2 2 1 0 1 0 0 0 0 0 0
OK2 5 5 3 3 11 2 2 1 0 1 0 0 0 0 0 0
OK3 5 5 3 3 1 2 2 1 0 1 0 0 0 0 0 0
OK4 4 |2 1 3 11 2 1 1 2 0 0 0 0 0 0 0
OK5 3 1 4 5 |3 5 3 3 4 3 1 0 0 0 0 0
OK6 5 3 5 5 |4 5 3 3 3 3 1 1 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢cok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yiksek 5 Cok Yiksek
Duzeyi:




