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Dersin Kodu Sinifi Yariyili
RIS515 1 1
Dersin Adi T U L AKTS
Robot Mekanigi 3 0 0 7
Dersin Dili ingilizce

Dersin Diizeyi Lisans Yiiksek Lisans | x Doktora
Boliimii/Programi Robotlar ve Akilli Sistemler

Egitim Tiirdi Orgiin

Dersin Tiirdi Zorunlu Segmeli X

Robotik sistemlerin kinematigini ve dinamigini &grencilere tanitmak. Ogrenciler
genellestirilmis koordinatlar, eklemli robotik sistemlerin kinematigi, doénisimler, DH
parametreleri, ters kinematik ve dinamigi 6grenirler.

Ozel hedefler:

1. Ogrenciler dizlemsel ve uzaysal yapilarin, mekanizmalarin ve robotlarin hareketliligini
(serbestlik derecesi sayisi) hesaplayabilecektir.

2. Ogrenciler, rotasyon matrisleri de dahil olmak {izere hareket taniminin matematiksel
temelini kullanabilecektir.

3. Ogrenciler, cesitli robotik sistemler icin standart Denavit-Hartenberg parametrelerini
turetebilecektir.

4. Ogrenciler, seri robotlar icin ileri kinematik ¢dziimii hesaplayabilecektir.

5. Ogrenciler, seri robotlar igin ters kinematik ¢ziimi hesaplayabilecektir.

6. Ogrenciler, Jacobians, statik kuvvetler / torklar ve tekillikler dahil olmak {izere seri robotlar
icin ileri ve ters hiz kinematigi hesaplayabilecektir.

7. Ogrenciler eklem-uzay ydriinge olusturma polinomlarini hesaplayabilecektir.

8. Ogrenciler MATLAB Simulink yazimini kullanarak robotik sistemlerin hareketini simiile
edebileceklerdir.

Robotige Giris; Uzaysal Déniisiimler; Robotlarin ileri ve Ters Kinematigi; Jacabian matris;
Dersin igerigi Robot Dinamigi, Eklem ve Kartezyen Uzay, robotik sistemlerin hareketlerini simile etmek
icin MATLAB uygulamalari.
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Dokiimanlar

Odevler Robot mekanigi lizerine 6devler, projeler ve teknik okumalar

Sinavlar

pesnvas

Matematik ve Temel Bilimler %20

Miihendislik Bilimleri %60

Miihendislik Tasarimi %20

Sosyal Bilimler %

Egitim Bilimleri %

Fen Bilimleri %

Saghk Bilimleri %

Alan Bilgisi %

Sayisi Katki Orani (%)

Ara Sinav 1 25

Kisa Sinav

Odev 5 20

Devam

Uygulama

Proje 1 15

Yariyil Sonu Sinavi 1 40

Toplam 100
Sayisi Suresi Toplam is Yiikii (Saat)

Ders Siiresi 14 2 28

Sinif Digi €. Suresi 14 7 98

Odevler 5 5 25

Sunum/Seminer Hazirlama

Ara Sinavlar 1 2 2

Uygulama 14 2 28

Laboratuvar

Proje 1 10 10

Yariyil Sonu Sinavi 1 2 2
Toplam s Yiikii 195
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AKTS Kredisi (Toplam is Yk /Saat) 7

Bir robotu yeterli hassasiyette modelleyebilmek

Bir robot sisteminin ters kinematigini uygulayabilme

Bir robot sisteminin dinamiklerinden yararlanabilme

Bir robot sisteminin hizlarini kartezyen ve eklem uzaylari arasinda iliskilendirmek

Sonlandirici tizerine etki eden statik kuvvetleri, eklem torklari ile iliskilendirmek

10

11

12

Robot sistemlerine genel bir bakis; robot kollarinin temel parcalari, robot kolu tipleri, eklem

1 . .
tipleri.

Robot sistemlerine genel bir bakis. Calisma uzayi, ¢ozlinlrlik, dogruluk, tekrar edilebilirlik.

2 Robotlarda kullanilan tahrik elemanlarinin temel diizeyde tanitilmasi. AC motorlar, DC motorlar.
Robot sistemlerinde kullanilan kontrol ydntemlerinin temel diizeyde tanitilmasi. Agik ¢gevrim
kontrol, kapali ¢gevrim kontrol.

3 Robotlarda yénelim ve pozisyonlama; transformasyon matrisleri.

4 Denavit-Hartenberg parametrelerinin eldesi

5 Cesitli robot modellerinin homojen transformasyon matrislerinin eldesi.

6 ileri kinematik analiz.

7 Ters kinematik analiz.

8 Jacobian; hiz analizi, statik kuvvet.

9 Jacobian; tekillik analizi.

10 Robot dinamigi; Lagrangian ve Newton — Euler form{lasyonlari.

11 Manipilatér dinamigi.

12 Cesitli robot modellerinin hareket denklemlerinin elde edilmesi.

13 MATLAB Simulink yazilimini kullanarak cesitli robotik sistemlerin hareketini simile etme

14

MATLAB Simulink yazilimini kullanarak ¢esitli robotik sistemlerin hareketini simiile etme
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