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Ders Tanimlama Formu

DERSIN ADI: Robotige Giris

DERSIN KODU: CENG463 DERSIN DONEMI: GUZ VEYA BAHAR

DERSIN DILI: INGILIZCE DERSIN TIiPI: SECMELI

DERSIN ON KOSULU: CENG112, | TEORI | UYGULAMA KREDI AKTS

MATH251
DERSIN iKiNCiL KOSULU:

HAFTALIK DERS SAATI: 3 0 3 5

DERSIN ICERIGI: Giris, Kat1 hareketler. Homojen doniisiimler. Robot ileri kinematigi. Robot ters
kinematik. Diferansiyel kinematik ve Jacobeanler. Hareket planlama ve ydriinge olusturma. Robot
dinamigi. Mobil robotlar Bagimsiz ortak kontrol. Robot sensorleri ve aktiiatorler.

DERSIN AMACI:

1. Robotik sistemlerin bilgisayar sistemleri ile olan 6nemini anlamalarin1 saglamak.

2. Ogrenciye robot manipiilatdrlerin kinematik ve dinamik modellerini gelistirmeyi 6gretmek.

3. Ogrencilere robot manipiilatorleri igin hareket planlama ve temel kontrol tekniklerini gelistirmeyi
Ogretmek.

4. Bilgisayar miithendisligi problemlerini ¢6zmek i¢in yazilim paketlerini kullanma konusunda
deneyim saglamak.

5. Elestirel diisiinme becerilerini gelistirmek ve acik uglu problemleri ¢c6zmek i¢in pratik yapmak.

HAFTALIK DERS PROGRAMI

Hafta Konular

1 Girig

Homojen Doniisiimler

Sert Hareketler

Robot Ileri Kinematigi

Robot Ters Kinematik

Diferansiyel Kinematik ve Jacobianlar

Birinci Ara Sinav

Hareket Planlama
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Yoriinge Uretimi

Robot Dinamigi

ikinci Ara Smav

Mobil Robotlar

Bagimsiz Birlestirme Kontrolii
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Robot Sensorleri ve Aktiiator




DERS KITAPLARI: : M. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, “Robot Modeling and

Control”, Wiley, 2006

YARDIMCI KiTAPLAR: Ming Xie, FUNDAMENTALS OF ROBOTICS(3rd Edition), Series in
Machine Perception and Artificial Intelligence, World Scientific Books, 2010
Modeling and Control of Manipulators, L. Sciavicco, B. Siciliano, Springer, (6th Edition), (Other

References) 2005

John J. Craig, Introduction to Robotics: Mechanics and Control (3rd Edition), Prentrice Hall, 2005

DEGERLENDIRME SISTEMI:

YARIYIL CALISMALARI

ADET

YUZDE(%)

Ara simav

[\

30

Odev

98]

15

Laboratuvar Caligmalari

Kisa Sinav

5

Final Sinavi

50

TOPLAM

100

YARIYIL
CALISMALARININ BASARI
NOTUNA KATKISI
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50

FINAL SINAVININ BASARI
NOTUNA KATKISI

50

TOPLAM

100

DERSIN KATEGORISI:

YUZDE (%)

Matematik ve Temel Bilimler

30

Miihendislik

30

Miihendislik Tasarimlari

40

Sosyal Bilimler

0

AKTS TABLOSU/ISYUKU:

Aktiviteler

ADET Siire Toplam Is yiikii
(Saat)

Ders siiresi

13 3 39

Ders saati digindaki ¢aligmalar (6n galigma, pratik)

14 5 70

Laboratuvar Calismalari

Ara Siav

4

Final Sinavi

2

Odevler

15

Kisa Smav

W N (| N

9

Toplam is yiikii

139

Toplam iy yiikii/ 30

4.63

Dersin AKTS Kkredisi
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0C4 2 3 2 3 2 3 1 1 1 1 1
0Cs 1 3 2 3 2 3 1 1 1 1 1
0Ce6 1 3 2 3 2 3 1 1 1 1 1

PC: Program Ciktis1 | OC: Ogrenim Ciktist

Deger: 0: Yok | 1: Diisiik | 2: Orta | 3: Yiiksek

DERSIN OGRETIM UYESI/UYELERI:

Dr. Ogr. Uyesi Abdul Hafiz

ABDULHAFIZ
TANITIM FORMUNUN HAZIRLANMA TARiHi: 22/05/2019
DERSIN OGRENIM CIKTILARI: PROGRAM CIKTILARI

OC1: Robotik sistemlerin bilgisayar miihendisligi
alanindaki 6nemini kavrar.

OC2: Temel kati cisim hareketlerini, homojen
doniigiimleri anlama

OC3: Belirli bir manipiilator icin ileri ve ters
kinematik modeller gelistirin, daha fazla robot analizi
ve tasarim problemleri igin diferansiyel kinematik ve
Jacobean operatorii gelistirin, robot manipiilatorlerin
dinamik modellerini gelistirin.

OC4: Robot manipiilatérleri icin hareket planlama ve
kontrol teknikleri gelistirir.

OC5: Mobil robotlarin  modellenmesini  ve
kontroliinii anlamak, robotik sistemler i¢in sensor ve
aktiiator teknolojilerini anlamak.

OC6: Robotik sistemleri analiz etmek ve tasarlamak
icin yazilim araglarini kullanmak

PC1: Matematik, fen bilimleri ve ilgili mithendislik
disiplinine 6zgii konularda yeterli bilgi birikimi; bu
alanlardaki kuramsal ve uygulamali bilgileri,
karmasik miithendislik problemlerinde kullanabilme
becerisi.

PC2: Karmagik miihendislik problemlerini saptama,
tanimlama, formiile etme ve ¢6zme becerisi; bu
amacla uygun analiz ve modelleme yontemlerini
secme ve uygulama becerisi.

PC3: Karmasik bir sistemi, siireci, cihazi veya {irlinii
gercekei kisitlar ve kosullar altinda, belirli
gereksinimleri karsilayacak sekilde tasarlama
becerisi; bu amagla modern tasarim yontemlerini
uygulama becerisi.

PC4: Miihendislik uygulamalarinda karsilasilan
karmasik problemlerin analizi ve ¢6ziimii igin gerekli
olan modern teknik ve araglar1 gelistirme, segme ve
kullanma becerisi; bilisim teknolojilerini etkin bir
sekilde kullanma becerisi.

PC5: Karmagik mithendislik problemlerinin veya
disipline 6zgli aragtirma konularinin incelenmesi igin
deney tasarlama, deney yapma, veri toplama,
sonuglari analiz etme ve yorumlama becerisi.

PC6: Disiplin i¢i ve ¢ok disiplinli takimlarda etkin
bicimde ¢alisabilme becerisi; bireysel ¢alisma
becerisi.

PC7: Tiirkge s6zlii ve yazili etkin iletisim kurma
becerisi; en az bir yabanci dil bilgisi; etkin rapor
yazma ve yazili raporlar1 anlama, tasarim ve {iretim
raporlar1 hazirlayabilme, etkin sunum yapabilme,
acik ve anlasilir talimat verme ve alma becerisi.
PC8: Yasam boyu 6grenmenin gerekliligi bilinci;
bilgiye erisebilme, bilim ve teknolojideki gelismeleri
izleme ve kendini siirekli yenileme becerisi.

PC9: Etik ilkelerine uygun davranma, mesleki ve
etik sorumluluk bilinci; mithendislik uygulamalarinda
kullanilan standartlar hakkinda bilgi.

PC10: Proje yonetimi, risk yonetimi ve degisiklik
yonetimi gibi, is hayatindaki uygulamalar hakkinda
bilgi; girisimeilik, yenilikgilik hakkinda farkindalik;
stirdiirtilebilir kalkinma hakkinda bilgi.




PC11: Miihendislik uygulamalariin evrensel ve
toplumsal boyutlarda saglik, cevre ve giivenlik
iizerindeki etkileri ve ¢agin mithendislik alanina
yanstyan sorunlar1 hakkinda bilgi; mithendislik
¢Oziimlerinin hukuksal sonuglar1 konusunda
farkindalik.




