Ders Adi

Ders Bilgi Formu

Yerel Kredi Ders Uygulama Laboratuar

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

Robotlarin Kinematik ve Dinamigi

MKT5120 3 7.5 3 0 0

Onkosullar Yok
Yariyil Guz, Bahar
Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi

Yiksek 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, Kadir Erkan, Hiiseyin Uvet, Vasfi Emre Omiirlii, Mehmet Selguk
Arslan, Clineyt Yilmaz, Aydin Yesildirek

Asistan(lar)i

Furkan Cihangir

Dersin Amaci Bu derste 6grencilere seri robotlarin kinematik hesaplama ydntemleri, genel
kavramlar ve dinamik modellerinin ¢ikariimasi konusunda yardimci olabilecek
bilgiler aktarilacaktir.

Dersin Igerigi Robot Dinamigi ve Kontroli/Robot Mihendisligi Problemleri/Koordinat

Dénlstmleri/Diz Kinematik/Ters Kinematik/'SCARA ve Rhino XR-3 robotun diiz ve
ters kinematigi/Rijitlik Kavrami/Bilek Mekanizmalari Dinamikleri/Jakobiyen
Matris/Manipilatér Dinamigi/Lagrange - Euler Dinamik Modeli/fSCARA Robotun
Dinamik Modeli/Tekil EkKlem Kontrol(i/Goklu Eklem Kontrolii

Opsiyonel Program
Bilesenleri

Yok

Ders Ogrenim Ciktilari

Bir robotun tipini belirleyebilmek

Bir seri robot i¢in serbestlik derecesini hesaplayabilmek ve tanimlayabilmek

Bir seri robot mekanizmasi igin diiz/ters kinematik problemini belirleyebilmek

Bir seri robot igin homojen déniisim matrislerini kurabilmek ve temel rotasyon matrislerini kullanabilmek

Bir seri robot icin kinematik parametreleri anlamak

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

Bir seri robot i¢in kol matrisini yazabilmek

Bir seri robot i¢in ters kinematik problemini ¢bzebilmek

Ol |IN|[ojO|m|WIDND|—

Bir seri robot icin mandpulatér jakobiyen matrisini yazabilmek

—
o

Bir Seri robot icin, dinamik modeli, Lagrange-Euler yaklasimi yardimiyla kurabilmek

—_
—_

Bir seri robotu, mafsal uzayi tabanli, giris seviyesindeki kontrol algoritmalari ile kontrol edebilmek

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirhk Calismalari

Hafta [Konular

On Hazirlk
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1 Robot Dinamigi ve Kontroll Kitabin ilgili bélimleri
2 Robot Mihendisligi Problemleri Kitabin ilgili bélimleri
3 Koordinat Dénusimleri Kitabin ilgili bélimleri
4 Diiz Kinematik Kitabin ilgili bélimleri
5 Ters Kinematik Kitabin ilgili bélimleri
6 |SCARA ve Rhino XR-3 robotun dliz ve ters kinematigi Kitabin ilgili bélimleri
7 Rijitlik Kavrami Kitabin ilgili bolumleri
8 Midterm 1 / Practice or Review

9 Bilek Mekanizmalari Dinamikleri Kitabin ilgili Béliimleri
10 [Jakobiyen Matris Kitabin ilgili bélamleri
11 [Manipdlatér Dinamigi Kitabin ilgili bélamleri
12 [Lagrange - Euler Dinamik Modeli Kitabin ilgili bélamleri
13 |SCARA Robotun Dinamik Modeli Kitabin ilgili bélimleri
14 | Robotlarin Kontroli Kitabin ilgili bélimleri
15 | Tekli/Goklu Eklem Kontroli Kitabin ilgili bélimleri
16 |Final

Degerlendirme Sistemi

Etkinlikler Say!i Katki Payi
Devam/Katihm 15 0
Laboratuar 0 0
Uygulama 0 0
Arazi Galismasi 0 0
Derse Ozgii Staj 0 0
Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi 0 0
Odev 5 30
Sunum/Jiri 0
Projeler 0
Seminer/Workshop 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 isyiiki
Ders Saati 15 3 45
Laboratuar 0 0

Uygulama 0 0 0
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Arazi Calismasi 0 0
Sinif Digi Ders Galismasi 15 7 105
Derse Ozgii Staj 0 0
Odev 9 45
Kigik Sinavlar/Stidyo Kritigi
Projeler
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 1 10 10
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Siresi) 1 15 15
Toplam isyiikii 220
Toplam isyiikii / 30(s) 7.33
AKTS Kredisi 7.5

Diger Notlar Yok
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