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Dersin Kodu Sinifi Yariyili
RIS514 1 2
Dersin Adi T U L AKTS
Robot Kontrolii 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

Ogrencilere temel kontrol teorisi ve kontrol yéntemlerini tanitmak. Ogrencilere robotik
sistemlere gesitli kontrol yaklagimlarinin nasil uygulanacagini 6gretmek.

Kontrol teorisine giris. Dogrusal kontrol. Dogrusal olmayan kontrol. Kuvvet kontroli.
Admitans kontrolli. MATLAB kullanarak gesitli robotik sistemlerin kontrol uygulamasi. Klasik
Kontrol Uygulamasi: PID, Gurbuz Kontrol Uygulamasi: Kayan kipli kontrol, Akilli Kontrol
Uygulamasi: Bulanik mantikli kontrol
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Dokiimanlar

Odevler Robot kontrolii Gzerine 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 15

Devam

Uygulama

Proje 1 20

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 dogrulukla kontrol edebilme

Bir robotik sisteme ¢esitli kontrol yontemlerini uygulayabilme

Bir robotik sistemin istenilen yoriingesini kontrol edebilme

Bir manipulator (veya robot ug efektori) tarafindan bir nesneye veya ortama uygulanan kuvveti

kontrol edebilme.

10

11

12

Kontrol teorisine giris

Kontrol teorisine giris

Dogrusal Kontrol

Dogrusal Kontrol

Dogrusal olmayan kontrol

Dogrusal olmayan kontrol

Kuvvet kontrolii

Kuvvet kontrolii

Admittance kontroli

10

Cesitli robotik sistemlerde MATLAB kullanilarak kontrol uygulamasi: Klasik kontrol uygulamasi:

PID

11

Cesitli robotik sistemlerde MATLAB kullanilarak kontrol uygulamasi: Glirbliz kontrol uygulamasi:

Kayan kipli kontrol

12

Cesitli robotik sistemlerde MATLAB kullanilarak kontrol uygulamasi: Glirbliz kontrol uygulamasi:

Kayan kipli kontrol

13

Cesitli robotik sistemlerde MATLAB kullanilarak kontrol uygulamasi: Akilli kontrol uygulamasi:

Bulanik mantikl kontrol

14

Cesitli robotik sistemlerde MATLAB kullanilarak kontrol uygulamasi: Akilli kontrol uygulamasi:

Bulanik mantikl kontrol
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