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Ogretim Yontem ve Teknikleri: Anlatim, Soru - Cevap, Tartisma, Gosterip Yaptirma

Ders Amaglar1: Robotik bilimi hakkinda genel bilgiler vermek, robot mekanigini incelemek, Robot kontrolu ve ileri kontrol
algoritmalarini anlatmak, robot programlama dilleri hakkinda genel bilgiler vermek.

Ders igerigi: Robotlarm kullanim amaci, avantajlari, robot teknolojisi, robotlarin mekanik yapisi, ¢aligma ilkeleri, tiirleri, kontroli,
robot kolu kinematigi ve dinamigi, Sensorler, konum belirleme, haritalama, yol planlama, goriintii isleme, ¢oklu robot sistemleri

|. Hafta Robotige Girig, Tanimlar

1. Hafta Mekanizmalar, Makina Tasarimi ve Uretimini Anlamak
111. Hafta Robot Eklem Yapilarmnin Incelenmesi

1V. Hafta Robot Kolu Kinematigi ve Dinamigi

V. Hafta Robotlarda Yoriinge Planlamast

V1. Hafta Robot Kontrolii

VII. Hafta Algilayicilar, Aktiatorler ve Tahrik Ediciler

VIII. Hafta Sensorlerin Robot ve Mekatronik Araglardaki Kullanimi
IX. Hafta Robotlarda Kullanilan Motorlarin Se¢imi

X. Hafta Robotlarda Gérme ve Gorev Planlama

XI. Hafta Endiistriyel Robotlarin Tanitimi

XIl. Hafta Hareketli Robot Sistemleri

X111, Hafta Robot Teknolojisi ve Mekatronikte Yapay Sinir Aglari Kullanimi
XIV. Hafta Mikro Elektromekanik Sistem Tasarimi ve Uygulamalari

Beklenen Ogrenme Kazamimlari: Dersin sonunda 6grenci;
e Robot bilimi hakkinda temel bilgileri anlar.
e  Robot kinematik ve dinamigini yorumlar.
e Robot kontroliinii anlar ve robot kontrol algoritmalarmi karsilastirir.
. Robotlarda kullanilan sensérleri siniflandirir.
e Mekatronik kavraminin farkina varir.

Ol¢me ve Degerlendirme Yéntem(ler)i: Ara Smav (%30), Yarty1l Sonu Smavi (%40), Odevler (%30)

Ders Kitabi: Bilgisayar Kontrollii Robotik, Devrim Camoglu, 446 s., Dikeyeksen Yayin, 2012.

Onerilen Kaynaklar:
. Robotik, A. Varol, Milli Egitim Yayinevi, Istanbul, 2000.

e  Fundamentals for Control of Robotic Manipulators, Koivo, J.

On/Yan Kosullari: Miihendislik Tasarimi, Matematik ve Temel Bilimler, Mikrobilgisayarli Sistem Tasarimi




