MEKATRONIGE GIRIS

1 |Ders Adi: MEKATRONIGE GIRIS

2 |Ders Kodu: MAK4089

3 |Ders Turt: Secmel

4 |Ders Seviyesi Lisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 4

6 |Dersin Verildigi Yariyil 7

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:

12 |Dersin Dili: Tirkce

13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze

14 |[Dersin Koordinatori: Dog. Dr. ZELIHA KAMIS KOCABICAK

15 Dersi Veren Diger Ogretim

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:
Bir endustriyel Grindn tasarim ve Uretim sireci boyunca makine,

19 |Pain Aree: el_glftronik, kqn?rol ve pilgisay_ar mUhgndiQ!Qipip sinerjik .
bltliinlesmesini gerektiren mihendislik disiplini olarak mekatronik
muhendisliginin tanimlanmasi ve kavratiimasi.

19 [persin wested Getsime Kat:_[MeKalonk evrarn, Sarent e mutsginer alanareayaplacak

20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Mekatronik’in yaklasiminin temel ilkelerini kavrayabilme
> I\/I__el_<_at|_‘_on.ik. sisteml_fari_lj temel bilggenlerini ve bunlarin bir

butunlik i¢inde rolinu kavrayabilme
3 Mekatronik sistemlerde algilayici ve eyleyicinin rolinl
kavrayabilme

4 Mekatronik sistemlerin modellenmesini kayrayabilme
5 Mekatronik sistemlerde kontrolin roliinii kavrayabilme
6
7
8
9
10

21 |Dersin igerigi:

Hafta |DERS iICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 [Mekatronik’e girig

Mekatronik temel tanimlari




Mekatronik sistem tasarimi

3
4 Mekatronik sistemlerin modellenmesi
5 Mekatronik sistemlerde kontrol
Mekatronik sistem elemanlarinin tanimi ve
6 |[Ozellikleri
7 Eyleyiciler
8 Algilayicilar
9 Ders tekrari
10 MATLAB/Simulink uygulamalari
11 Algilayicilar
12 MATLAB/Simulink uygulamalari
13 |Otomotiv uygulamalari
14 |Otomotiv uygulamalari
22 1. Ders notlari )
2. MECHANTRONICS- An Introduction — Edit by Robert H
Bishop, CRC Pres-Toylar & Francis Group, 2006
3. Mechatronic System Fundemantals, Rolf Isermann,
Springer-Verlag London Limited, 2005
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger 4. Mechatronics-Electronic control systems in mechanical
Kaynaklar: engineering, W. Bolton, Addison Wesley Longman Limited,
2nd Edition, 1999.
5. Mechatronic Servo System Control, M. Nakamura, S.
Goto, N. Kyura, Springer-Verlag Berlin Heidelberg 2004.
6. Mechatronic Systems, Sensors, and Actuators, Edit by
Robert H Bishop, CRC Pres-Toylar & Francis Group, 2008
23 |Degerlendirme
YARIYIL i(}i CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 40.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 0 0.00
Yil Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 2 100.00
Y1l i¢i calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlar

Bagil degerlendirme sistemi

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 2.00 28.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Digi Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme) |0 0.00 0.00
Odevler 0 0.00 0.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 28.00 28.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 28.00 28.00
Toplam is YUk 112.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 2.80
Dersin AKTS Kredisi 3.00
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 2 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 0 0 4 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 0 3 3 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 0 3 4 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK5 2 2 2 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢ok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yiksek
Duzeyi:




