ENDUSTRIYEL ROBOTLAR

1 |Ders Adi: ENDUSTRIYEL ROBOTLAR

2 |Ders Kodu: MKRZ206

3 |Ders Turi: Zorunlu

4 |Ders Seviyesi Onlisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 2

6 |Dersin Verildigi Yariyil 4

7 |Dersin AKTS Kredisi: 4.00

8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 2.00

9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00

10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :|2

11 [Dersin Onkosulu:

12 |Dersin Dili: Tirkce

13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze

14 |[Dersin Koordinatori: Ogr. Gér. Dr. ISMET GUCUYENER

15 Dersi Veren Diger Ogretim Meslek Yuksekokullari Yénetim Kurullarinin gérevilendirdigi 6gretim

Elemanlari: elemanlari.

16 |Koordinatér iletisim Bilgileri: gge‘g};f%lélrliﬁ(?ggs?sg 02242942349, U.U. TBMYO Mekatronik

17 |Dersin WEB adresi:

18 _[Dersin Amaci slomierine aityotorkleri kazanchrimas: amaglanmakiadir.
Sabit ve harekeli robotlar enduistriyel tretim sistemlerinin bir pargasi

19 |persi Mesiek Golime Katasi 12 Senisty Robotiulan, ogrencler encletryel oramiarn
Uretebilmesinde yardimci olacaktir.

20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Robot donanim pargalarini kullanabilme
2 Robot yazilim gelistirme programini kullanabilme
3 Robot 3 boyut hareketini belirleyebilme
4 Robot giris ¢ikis islemlerini kullanabilme
5 Robot dgretme kutusunu kullanabilme
6 Robot hareketlerini programlayabilme
7 Robot programlarinin simulasyonunu yapabilme
8 Robot orijin verilerini kaydedebilme
9
10

21 |Dersin igerigi:

Hafta |DERS ICERIKLERI
Teorik Uygulama

1 |Robot yapisi Laboratuvar tanitimi

2 |Koordinat sistemleri Tek eksen hareketi

3 |Programlama komutlari 3 eksen hareketi

4 |Programlama komutlari 3 eksen hareketi

5 |Giris Cikis islemleri Giris degerine goére hareket




Giris Cikig islemleri

Giris degerine gore hareket

Robot similasyon yazilimi

Simulasyonu calistirma

Simulasyonu calistirma

6
7
8 Ders tekrari |. arasinav
9

Ogretme kutusu

Manuel hareketler

10 [Parga tutma ve yer degistirme programlama [Parca tutma ve yer degistirme uygulamasi

11 |Parga tutma ve yer degistirme programlama |Parca tutma ve yer degistirme uygulamasi

12 Fonksiyon programlama ve ortam
degiskenlerini kullanma

Fonksiyon Uygulama

13 [Ders tekrari Il. arasinav

Fonksiyon Uygulama

14 |Robot orijin degerleri

Robot orijin degerleri kaydetme

22 |Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger
Kaynaklar:

23 |Degerlendirme

YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI

Ara Sinav 2 40.00

Kisa Sinav 0 0.00

Odev 0 0.00

Y1l Sonu Sinavi 1 60.00

Toplam 3 100.00

Yil ici calismalarinin Basariya Orani 40.00

Finalin Basariya Orani 60.00

Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlari Olgme ve degerlendirme, Bursa Uludag Universitesi

Onlisans ve Lisans Egitim Ogretim Yénetmeligi
ilkelerine gore yapilmaktadir.

24 |AKTS /iS YUKU TABLOSU

ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) |Toplam is
Yuki (Saat)
Teorik Dersler 14 2.00 28.00
Uygulamali Dersler 14 2.00 28.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 1.00 14.00
Odevler 14 2.00 28.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 2 6.00 12.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 10.00 10.00
Toplam is Yiki 132.00
Toplam Is Yiikii / 30 saat 4.00
Dersin AKTS Kredisi 4.00
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 4 |3 2 3 |5 5 4 4 4 3 3 0 0 0 0 0




OK2 5 0 3 4 |4 3 4 3 3 2 5 0 0 0 0
OK3 5 5 4 4 |2 4 5 2 4 5 5 0 0 0 0
OK4 4 |4 5 5 |4 4 4 3 5 4 4 0 0 0 0
OK5 1 3 3 3 |4 4 5 3 3 5 2 0 0 0 0
OK6 4 3 4 2 |4 1 3 3 4 2 2 0 0 0 0
OK7 4 |4 4 4 |3 2 2 2 4 4 5 0 0 0 0
OK8 2 2 3 3 |3 4 3 1 1 3 3 3 0 0 0

OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri

Katki 1 ¢ok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yiksek
Duzeyi:




