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Dersin Diizeyi Lisans v Yiiksek Lisans Doktora

Boliimii/Programi Mekatronik Sistemler Mihendisligi

Egitim Tiirii Orgiin

Dersin Tiri Zorunlu v Secmeli

Dersi basariyla tamamlayan 6grenciler endistriyel robot teknolojisi alaninda asagidaki
yetkinlikleri kazanirlar

e Temel bilgiler ve teknik terimler

¢ Kinematigin tlrevleri ve 6zellikleri

* Robot hiicrelerinin bilesenleri ve yapisi

¢ Endustriyel robotlarin kontroli ve diizenlenmesi

* Robotik glivenlik teknolojisi

¢ Endustriyel robotikte modern egilimler

Dersin Amaci ¢ Endustriyel robotlarin fabrika operasyonlarinda uygulanmasi

e Uygulamaya gore bir robot modeli segimi

¢ Robot hiicrelerinin ve robot isyerlerinin tasarimi

¢ Similasyonlarin yuritiilmesi ve similasyon tabanli yol planlamasi

¢ Endistriyel robotlarin gevrimigi ve ¢evrimdisi programlanmasi

¢ Robotlarin ve isyerlerinin segimi, degerlendirilmesi ve tasarimi igin temel nitelikler
* Modern enddstriyel robotlarin ¢cevrimici programlanmasi (6gretilmesi) icin glivenli
beceriler

* Robot tabanl otomasyon ¢éziimlerini degerlendirme yetenegi

Endustriyel Robotik | dersi, endistriyel robot teknolojisi hakkinda kapsamli bir teorik ve
pratik bilgi sunar.

* Robotikte temel bilgiler

e Donlstmler ve kinematik analizler

¢ Robotiklerin endiistriyel uygulama alanlari

¢ Robotikte kontrol

Dersin igerigi * Robotikte dogruluk ve diger parametreler

¢ Yoriinge planlama

¢ Programlama yontemleri

¢ Robot hiicrelerinin simiilasyo

¢ Gorsel servo

* Guvenlik

* Robot-insan etkilesimi

¢ "Matematik I: Analiz ve Dogrusal Cebir I"

« "Bilgisayar Bilimi I: Bilgi Teknolojisine ve Programlamaya Giris"
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Dersin Yardimcilar

M.Sc. Ali Omer Baykar, M.Sc. Onur Akgiin

Dersin Staj Durumu

Ders Notu

* Siciliano, Khatib: Robotik El Kitabi, Springer, 2008
* Hesse: Endustriyel Robot Uygulamasi, Springer, 2008,
e Griinhaupt: Uretimde Ol¢iim ve Otomasyon Teknolojisi El Kitabi, 2006

Diger Kaynaklar

¢ G. Stark; Matlab ile Robotik
e W. Weber; Endistriyel robotlar: kontrol ve diizenleme yéntemleri.
e M. Husty, A. Karger H. Sachs; Kinematik ve robotik: Makine Mihendisligi Arastirma ve

Dokiimanlar -
Gelistirme
e H.-J. Gevatter, U. Griinhaupt; Uretimde Olgiim ve Otomasyon Teknolojisi El Kitabi
* King, Olciim ve Kontrol Teknolojisinin Temel Teknik Sistemleri

Odevler

Sinavlar

Matematik ve Temel Bilimler 50 %
Miihendislik Bilimleri 40 %
Miihendislik Tasarimi 10%

Sosyal Bilimler

%

Egitim Bilimleri

%

Fen Bilimleri %
Saghk Bilimleri %
Alan Bilgisi %
Sayisi Katki Orani (%)

Ara Sinav 1 20
Kisa Sinav

Odev 5 10
Devam

Uygulama

Proje 1 20
Yariyil Sonu Sinavi 1 50

Toplam 100

Sayisi Suresi Toplam is Yiikii (Saat)

Ders Siiresi

14 3 42
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Sinif Dig1 C. Siiresi

Odevler

Sunum/Seminer Hazirlama

Ara Sinavlar 1
Uygulama 14 1 14
Laboratuvar 14 1 14
Proje
Yariyil Sonu Sinavi 1
Toplam is Yiikii 70
AKTS Kredisi (Toplam is Yiikii /Saat) 6

Robot teknolojisi ve programlama konusunda bilgi sahibi olmak

insan-makine etkilesiminde robot kavramlarinin, modellerinin ve uygulamalarinin yani sira giivenlik

hususlarini anlama.

3
4

1 Robot bilesenlerinin tanitilmasi ve planlanmasi

2 Endistriyel uygulamalar

3 Temel kinematik tipler ve tasarimlar

4 Hassasiyet ve konum 6l¢lim sistemleri

5 Robot segim parametreleri ve hiicre diizeni

6 Cevre ve otomasyon semasi

7 Eyleyiciler (Aktlatorler)

8 Efektor sistemler, sensorler, gevre birimleri

9 Kinematik ve Dinamik | (koordinat dénusumii)

10 Kinematik ve Dinamik Il (Kinematik Zincirlerin Modellenmesi)
11 Kinematik ve Dinamik Ill (Dinamik Robot Modellemesi)
12 Kontrol ve diizenleme

13 Programlama ve yoériinge planlama

14 Gorsel servo ve insan-makine isbirligi

15 Guncel arastirma projeleri
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Dersin Program Ciktilarina Katkisi (1-5)
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P1 P2 P3 P4 P5 P6 P7 P8 P9 P10 P11 P12

1 4 5
2 4 5
3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

Katki Orani: 1: Cok Duslik 2: Dislik 3: Orta 4: Yuksek 5: Cok Yiiksek

https://obs.tau.edu.tr/oibs/bologna/progl earnOutcomes.aspx?lang=tr&curSunit=196

Hazirlayan: M.Sc. Onur Akgln

Guncelleme Tarihi: 12/03/2020



https://obs.tau.edu.tr/oibs/bologna/progLearnOutcomes.aspx?lang=tr&curSunit=196

