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Robotlar hakkinda genel bilgi (Robot nedir, degisik robot tipleri,
v.s.), hareket kontrol sistemi ve robot motorlarinin segimi, konum
dlcme ve konum 6lcim duyargalarinin secimi, robot kinematigi ve
18 [persi Amac: o o e S ke
muhendisleri igin verilmekte olan bu ders kapsaminda; robot
programlamasi, is zaman diyagramlari, ve robotlarin ekonomik
analizi konulari da incelenecektir.
19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:
20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 D_egisik yapldaki robgtjarm _hareket, kontrol ve is-zaman
gizelgesi yapilarinin 6grenciler tarafindan kavranmasi.
Ogrencilerin robotlar igin motorlari ve konum 8lgiim
2 duyargalarinin secimini gerceklestirebilme yetenegi
kazanmalari.
3 (")grgn_cilerin r_obotlarm u_y_gglamasn amaciyla ekonomik
analizi yapabilme becerisini kazanmalari.
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21 |Dersin igerigi:
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Robotlar hakkinda genel bilgi (Robot nedir,

1 degisik robot tipleri, v.s.)
2 |Hareket kontrol sistemi
3 |Konum dlgme
4 Robc_Jt kir_‘lematigi ve homojen donisim
matrisleri
5 |Denavit-Hartenberg gosterimi
6 |Denavit-Hartenberg Parametreleri
7 |Robot statigi ve dinamigi
8 |Robot kontrolu: Konum kontroli
9 |Robot kontrolu: Hiz kontroli
10 |Robot programlamasi
11 |is-zaman diyagramlari
12 |Robot tasariminin temelleri
13 |Robotlarin ekonomik analizi
14 |Robotlarda 6zel konular (Gérme, duyma, vs.)
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23 |Degerlendirme
YARIYIL iCi 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
Yil ici calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Bagariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlari
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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 Siresi (On galisma, pekistirme)[12 5.00 60.00
Odevler 0 0.00 0.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 1.00 1.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 1.00 1.00
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|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10[PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 4 |4 0 4 10 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 4 |4 0 4 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 4 |4 0 4 |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:




