SISTEM MODELLEME VE BENZETIM

1 |Ders Adi: SISTEM MODELLEME VE BENZETIM
2 |Ders Kodu: OTO5159
3 |Ders Turt: Secmel
4 |Ders Seviyesi Yuksek Lisans
5 |Dersin Verildigi Yil: 1
6 |Dersin Verildigi Yariyil 1
7 |Dersin AKTS Kredisi: 6.00
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: Dog. Dr. ZELIHA KAMIS KOCABICAK
15 Dersi Veren Diger Ogretim i
Elemanlari:
) Uludag Universitesi, Miihendislik Fakdiltesi, Otomotiv Miihendisligi
16 |Koordinator lletisim Bilgileri: Bolumi 16059 Gorikle/BURSA
zkamis@uludag.edu.tr; Tel: 0224 2941992
17 |Dersin WEB adresi:
1% Famin Aree: Zﬁ;lfiléim%deiizmggtﬁfmniieri kullanarak sistem modellemesi ve
19 |Dersin Mesleki Geligime Katkisi: gr?;l?iléim%deigzrﬁg;gmgl(er| kullanarak sistem modellemesi ve
20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Modelleme kavramini anlamak
> Grafik yontemler ile sistemin matematik modelini elde
etmek
3 Matematik modeli elde edilen sistemleri analiz etmek
4 Fizilsel sistem elemani modelleri ile sistem modelini elde
etmek
5
6
7
8
9
10
21 [Dersin igerigi:
Hafta |DERS iICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 |Girig

Sistem elemanlarinin matematiksel tanimi

Muhendislik sistemlerinin modellenmesi




Denklemlerin formulizasyon ve benzetim
4 |teknikleri
5 |Durum uzayi gdsterimi ve analizi
6 MATLAB/Simulink ortaminda benzetim
ornekleri
7 |Sistem grafigi yontemi
8 |Sistem grafigi yontemi uygulamalari
9 |Bag Grafigi yontemi
10 |[Bag Grafigi yontemi uygulamalari
11 Muhendislik uygulamalari,
Dinamik sistem modellerinin programlanmasi
12 |Simscape ile modelleme
13 |Simscape uygulamalari
14 |Genel tekrar
22 “Mihendislik Sistemlerinin Modellenmesi ve Dinamigi”,
Prof. Dr. Y. Ercan, Literattr yayinlari, 2.baski 2003
“Introduction to System Dynamics”, Shear, J.L., Murphy,
A.T ve Ricardson, Addison-Wesley, 1971
“Sistem Dinamigine Giris” , Cev. Prof. Dr. A. Barkana,
Bilim Teknik Yayinlari, 1984
“Introduction to Phyical System Dynamics”,Rosenberg, R.
C. ve Karnopp, D. C., McGraw-Hill, 1983
“System Dynamics-Modeling and Simulation of
Mechatronic Systems”, D. C. Karnopp, D.L. Margolis, R.
C. Rosenberg, 2000, 3. Edition, John & Wiley.
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger “Modeling, Analysis, and Control of Dynamic Systems”, W.
Kaynaklar: J. Palm lll, 2.edition, 1999, John & Wiley
“Mulhendislik Sistemlerinin Analizi, Kisim II”, Prof. Dr. Y.
Tokad, Yildiz Universitesi Yayinlari, 1985
“Lagrangian Dynamics”, Wells, D. A., Schaum’s Outline
Series,
YARDIMCI KAYNAKLAR
“MATLAB ile Muhendislik Sistemlerinin Analizi ve C6zUmu”
Prof. Dr. Ibrahim YUKSEL, Dora, 4.baski, 2014.
OTOMATIK KONTROL, Sistem Dinamigi ve Kontrol, Dora
Yayinlari, Ibrahim YUKSEL, 9. Baski, 2009
23 |Degerlendirme
YARIYIL i(}i CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 0 0.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 1 40.00
Yil Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 2 100.00
Yil igi calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklasimlar

Bagil degerlendirme sistemi

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 Digi Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme) |1 42.00 42.00
Odevler 1 56.00 56.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 0 0.00 0.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 42.00 42.00
Toplam is YUk 182.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 6.07
Dersin AKTS Kredisi 6.00
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 0 3 3 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 5 3 5 1 |0 0 0 1 3 1 0 0 0 0 0 0
OK3 5 3 5 1 |0 0 0 1 3 2 0 0 0 0 0 0
OK4 5 3 5 2 |0 0 0 1 3 2 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢cok disiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yiksek 5 Cok Yiuksek
Duzeyi:




