Dersin Adi Kodu Yariyth | T+U Kredisi AKTS
(T.S.D.2) Robotik 504539 \% 3+0 3 4
On kosul Dersler Yok

Dersin Dili Tiirkce

Dersin Seviyesi Lisans

Dersin Tiirii Teknik Segmeli

Dersin Koordinatorii

Dersi Veren

Dersin Yardimcilar:

Dersin Amaci

Robotu olusturan aksami tanitmak, bir robot sistemini olusturan mekanik,
elektronik ve bilgisayar sistemlerini ayr1 ayr1 tanitmak ve bunlarin nasil
birlestirildigini gostermek, 6grenciyi bir robot sistemi tasarlayip hazirlayabilecek
asamaya getirmektir.

Dersin Ogrenme Ciktilart

Bu dersin sonunda 6grenci;

1- Basit bir robot tasarlayabilir.

2- Robotla ilgili kavramlar1 tanimlayabilir.

3- Robot bilimine degisik teknikler uygulayabilir.

4- Robotla ilgili devreleri ve davranislarini degerlendirebilir.

Dersin Icerigi

Robot tanimi, uygulamalari, tiirleri. Robot bilgisayar1 donanimi, arabirimleri.
Robot eklemleri i¢in mekanik, elektrik, pnomatik ve hidrolik siiriiciiler. Robot
duyargalari, denetim yapisi ve algoritmalar. Siirtiinme ve yergekimi etkileri.
Duyarga sistemleri, potansiyometreler, senkrolar, rezolverler, optik algilayicilar,
kodlayicilar. Robot kalibrasyonu. Siiriicii sistemleri, adim motorlari. Motor
stiriicli devreler, servo yiikseltegleri, dogrusal ve darbe genisligi modiilasyonlu
yiikselticiler, servo yiikselticilerde geri beslemenin etkisi. Konum 6l¢me ve
hareket denetimi. Robot kinematigi ve dinamigi. Robot yazilimi, robot dilleri,
yazilim gereksinimleri, doniisiim matrisleri. Robotta gorme, goriintii algilama,
kenar belirleme, bilgisayar-gérme arabirimleri.

Haftalar Konular
1 Robot tanimi, uygulamalari, tiirleri.
2 Robot bilgisayari donanimu, arabirimleri.
3 Robot eklemleri icin mekanik, elektrik, pnomatik ve hidrolik stiriiciiler.
4 Robot duyargalari, denetim yapisi ve algoritmalar.
5 Acik dongii denetim, kapali dongii denetim.
6 Siirtinme Ve yergekimi etkileri, frekans domeynindeki 6nemli hususlar
7 Duyarga sistemleri, potansiyometreler
8 Senkrolar, rezolverler, optik algilayicilar, kodlayicilar
9 Robot kalibrasyonu.
10 Stirticti sistemleri, adim motorlari, fircasiz dogru akim motorlari, direk siiren eyleyiciler.
11 Konum ve hareket denetimi.Robot kinematigi ve dinamigi.
12 Robot yazilimu, robot dilleri, yazilim gereksinimleri, doniisiim matrisleri.
13 Robotta gérme, goriintii algilama, kenar belirleme.
14 Bilgisayar-gorme arabirimleri.

Genel Yeterlilikler

1-  Ogrencilerin robot teknolojisi ve robot dilleri ana konularim anlamis olmalar1 ve robot tasarlayabilmeleri
degerlendirmelerde 6nemli bir olgiittiir.

Kaynaklar

Siciliano B., Khatib O., “Handbook of Robotics”, Springer Yay., 2008.

Degerlendirme Sistemi

Donem basinda ders izlence formunda ilan edilir.




PROGRAM OGRENME CIKTILARI iLE
DERS OGRENIM KAZANIMLARI iLiSKiSi TABLOSU
PC1 PC2 PC3 PC4 PC5 PC6 PC7 PC8 PC9 | PC10 | PCl11
OK1 5 5 5 5 4
OK2 5 4 4 4 4
OK3 5 5 5 4 ]
OK4 4 4 5 5 5
OK: Ogrenme Ciktilar1 PC: Program Ciktilari
Katki Diizeyi 1 Cok Diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yiiksek 5 Cok Yiiksek
Program Ciktilar1 ve llgili Dersin iliskisi
PC1 | PC2 | PC3 | PC4 | PC5 | PC6 | PC7 | PC8 | PCY9 | PC10 | PC11
(R-[)EOIE[)IkZ ) 5 5 5 4 4




