Ders Adi

Ders Bilgi Formu

Yerel Kredi Ders Uygulama Laboratuar

(saat/hafta) (saat/hafta) (saat/hafta)

Robot Miihendisligi MKT4831 3 5 3 0 0
Onkosullar Yok

Yaryil Glz

Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi

Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi

Uzmanlik/Alan Dersleri

Dersin Verilis Sekli

Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim

Mekatronik Muhendisligi Bélimi

Dersin Koordinatori

Vasfi Emre Omiirl{i

Dersi Veren(ler)

Erhan Akdogan, Mehmet Selcuk Arslan, Kadir Erkan, Hiiseyin Uvet, Clineyt
Yilmaz, Aydin Yesildirek

Asistan(lar)i

Furkan Cihangir

Dersin Amaci Bu dersin amaci, 6grencilere, mekanizmalar ve robot mihendisligi konusunda
temel konular hakkinda bilgi vermek ve konuya i1sindirmaktir. Temel konulardan
kasit diiz/ters kinematik, robot tipleridir.

Dersin Igerigi Mekanizmalar, Dizlemsel ve Uzaysal Serbestlik Derecesi Hesaplari, Mekanizma

Analiz Yontemleri, Grafik Mekanizma Analizi, Analitik Mekanizma Analizi, Robot
Tanimi, Serbestlik Derecesi, Endustriyel Robot Yapilar, Calisma Uzayi,
Genel/Mafsal Koordinat Takimlari, Robot Ozellikleri, Diiz Kinematik, Koordinat
Takimlari, Koordinat Dontstumleri, Temel Donme Matrisleri, Homojen Koordinat
Sistemi, Homojen Déniisiim Matrisi, Karmasik Homojen Dénlisiim Matrisi,
Kinematik Parametreler, Denavit-Hartenberg Gosterimi, Kol Matrisi, Vida Dontsiim
Matrisi

Opsiyonel Program
Bilesenleri

Yok

Ders Ogrenim Ciktilan

1 Bir seri robot mekanizmasi igin diiz/ters kinematik problemini belirleyebilmek

Bir seri robot icin homojen donusum matrislerini kurabilmek ve temel rotasyon matrislerini kullanabilmek

Bir seri robot icin kinematik parametreleri anlamak

Bir seri robot i¢in, Denavit-Hartenberg gdsterimi yoluyla kinematik parametreleri tesbit edebilmek

gals~|fw|N

Bir seri robot i¢in kol matrisini yazabilmek

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirlik Calismalari

Hafta |Konular

On Hazirlik

1 Mekanizmalara Girig

igili Bélim "Waldron"

Mekanizmalara Giris

ilgili B&liim "Waldron"

igili B&IGm "Waldron"

Serbestlik Derecesi

2
3 Mekanizmalarin Siniflandirilmasi
4

igili B&IGm "Waldron"
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5 Grafik Kinematik Analiz llgili BIim "Waldron"
6 Grafik Kinematik Analiz llgili Blim "Waldron"
7 | Analitik Kinematik Analiz ilgili B&lim "Waldron"
8 [Midterm 1/ Practice or Review
9 Ters Kinematik ilgili B&liim "Waldron"
10 |Robot Sistemlerine Girig ilgili B&liim "Craig"
11 Donusum Matrisleri ilgili B&liim "Craig"
12 [Homojen Déntusim Matrisleri ilgili B&liim "Craig"
13  [Robot Kol Matrisi ilgili B&liim "Craig"
14 [Ters Kinematik ilgili B&liim "Craig"
15 [Robotlarin Mekanik Tasarimi igili Balim
16 |Final
Degerlendirme Sistemi
Etkinlikler Say!I Katki Payi
Devam/Katilim 15 0
Laboratuar 0 0
Uygulama 0 0
Arazi Galismasi 0 0
Derse Ozgii Staj 0 0
Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi 10 30
Odev 0 0
Sunum/Jiri 0 0
Projeler 0 0
Seminer/Workshop 0 0
Ara Sinavlar 1 30
Final 1 40
Doénem igi Calismalarin Basar Notuna Katkisi 60
Final Sinavinin Basari Notuna Katkisi 40
TOPLAM 100

AKTS isyiikii Tablosu

Etkinlikler Sayi Siiresi (Saat) |Toplam isyiikii
Ders Saati 15 3 45
Laboratuar 0 0

Uygulama 0 0

Arazi Galismasi 0 0 0

Sinif Digi Ders Galismasi 15 4 60
Derse Ozgii Staj 0 0

Odev 0 0 0
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Kuguk Sinavlar/Studyo Kritigi 10 1 10
Projeler 0 0 0
Sunum / Seminer 0 0 0
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Stresi) 1 10 10
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Suresi) 1 10 10
Toplam isyiikii 135
Toplam isyiikii / 30(s) 450
AKTS Kredisi 5

Diger Notlar

Yok
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