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EEM 409 — ROBOT KONTROL TEORIiSI

Ders Kodu Ders Adi D6énem
EEE 409 Robot Kontrol Teorisi Gulz Bahar 0 Yaz J
Ders Saatleri Kredi AKTS
Teori Uygulama Laboratuvar 4 .
3 0 0

Ders Detaylan

Boliim Elektrik Elektronik Miihendisligi

Ders Dili Tirkce

Ders Diizeyi Lisans Yiksek Lisans [

Ogrenim Tiirii Orgiin Ogretim X Uzaktan [0 Hibrit OJ
Ders Tiirii Zorunlu [0 Segmeli

Ogretim Gorevlisi

Bu dersin amaci, 6grencilerin cok eklemli robotik sistemleri analiz etmek ve
tasarlamak icin gerekli temel matematiksel teknikleri 6grenmeleridir. Bu
teknikler, robot geometrisini, yani robot aktlatérleri ile hedeflenen hareket
arasindaki konum ve hiz iliskilerini (kinematik ve hiz kinematigi) anlamayi igerir.
Ogrenciler ayrica, aktiiatérlerden gérevlere tork/kuvvet transferini iceren
robotlarin dinamik modellerini (robot dinamidi) ve robot aktiiatorlerinin istenen
hareketleri gergeklestirmesi icin kontrollini (robot kontroll) 6greneceklerdir. Bu
teknikler, hem klasik robot manipiilatorlerine hem de tekerlekli veya bacakl
robotlar gibi mobil robotlara uygulanir. Zaman elverdigince, ders ayrica robot yol
planlamasi, yériinge olusturma ve daha ileri robot kontrol yaklagimlarini da
kapsayacaktir. Dersin sonunda, 6grenciler bu bilgiyi arastirma hedeflerini
ilerletmek veya calismalarinda daha rekabetci mihendislik ¢éziimleri bulmak igin
kullanabilecek diizeye gelmelidir.

Robotlarin Gelisimi

Robotik Sistemlerin Elemanlari
Manipulatérlerin Matematigi
Homojen Déndsiimler

Konum ve Yonelimi

Ders Icerigi Kinematik

Ters Kinematik

Diferansiyel Degisiklikler

Gorev Planlamasi ve Yol Planlamasi
Manipilatér Dinamidi
Genellestirilmis Kontroldr Tasarimi

Ders Amaci
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Ders Yontem ve
Teknikleri

Anlatim Soru-Cevap 1 Sunum [ Mizakere (]

On Kosullar

Is Yeri Durumu

Ders Kaynaklar

"Introduction to Robotics: Mechanics and Control" by John J. Craig

Ders Yapisi

Matematik ve Temel Bilimler Egitim Bilimleri U
Muhendislik Bilimleri Fen Bilimleri
Miihendislik Tasarimi Sadlik Bilimleri O
Sosyal Bilimler U Alan Bilgisi
Haftalik Cizelge
No Konular Dokiimanlar/Notlar
1 Robotik Giris Bolim 1
2 Rijit Cisim Dénustimleri Bolim 2
3 Tleri Kinematik Bolim 3
4 Ters Kinematik Bolim 4
5 Hiz Kinematidi - Jacobian Bolim 5
6 Manipllatorlerde Statik Kuvvetler Bolim 6
7 Maniptlatoér Dinamigi Bolim 7
8 Ara Sinav
9 Yoriinge Planlamasi Bolim 8
10 Manipdlatoérlerin Dogrusal Kontrol Bolim 9
11 Manipdlatorlerin Dogrusal Olmayan Kontrolii Bolim 10
12 Manipulatérlerin Kuvvet Kontroli Balum 11
13 Robot Programlama Dilleri ve Sistemleri Balum 12
14 Mobil Robotlar Bolim 13
15 Robotikte Ileri Konular Bolim 14
16 Final Sinavi
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Degerlendirme Olgiitleri

Yanyil Calismalan

Sayi

Katki Payi

Devam

Laboratuvar

Uygulama

Alan Calismasi

Derse Ozgii Is Yeri Egitimi

Kiiglk Sinavlar/Stiidyo/Kritik

Odev

Sunum

Projeler

20%

Rapor

Seminer

Ara Sinavlar/Ara Jiri

20%

Genel Sinav/Final Jiri/Teslim

60%

Toplam

%100

Yanyil Ici Calismalarinin Basari
Notu Katkisi

40%

Yaniyil Sonu Calismalarinin Basari
Notuna Katkisi

60%

Toplam

%100

AKTS/Is Yiikii Tablosu

Aktiviteler

Sayi

Siiresi (Saat)

Toplam Is Yiikii

Ders Saati

16

3

48

Laboratuvar

Uygulama

Alan Calismasi

Derse Ozgii Is Yeri Egitimi

Sinif Digi Ders Calisma Siiresi

16

80

Kiglik Sinavlar/Stlidyo/Kritik

Odev

Sunum / Seminer Hazirlama

Projeler

50

50

Rapor

Ara sinav ve Ara Sinava Hazirlik

23

23

Genel Sinav ve Genel Sinava Hazirlik

24

24

Toplam Is Yiikii

225

Toplam Is Yiikii / 25

AKTS Kredisi
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Ders Ogrenme Ciktilan

No Aciklama

01 3D Koordinat Sistemlerini Anlamak

02 | Gorev-Uzayi Robot Hareketini Tiiretmek
03 | Jacobian'i Uygulamak

04 Robot Dinamiklerini Modellemek

05 | Yoriingeleri Planlamak ve Kontrol Etmek

Ders Ogrenme Giktilarinin Program Ogrenme Ciktilarina Katkisi
Katki Diizeyi: 1: Cok Dlistik, 2: Dusik, 3: Orta, 4: Yiksek, 5: Cok Yiiksek

PL|P2|P3|P4|P5|P6|P7|P8| P9 |P10|P11 Toplam
61| 5| 5| 5| 5|5|5|5 |5 (4] 4]4 -
62| 5| 5|5 |5|5|5|5 |5 (4] 4]4 -
63| 5| 5|5 | 55|55 |5 (4] 4]4 -
04| 5| 5| 5| 5| 5|5 |55 |4 4]4 -
05| 5| 5|5 |5 |5 |5 |5 |5 /| 4] 4] 4 -
Toplam -

1. Matematik, fen bilimleri ve Elektrik-Elektronik Miihendisligine dair saglam bir bilgi altyapisina
sahip olma; bu teorik ve pratik bilgileri karmagik miihendislik problemlerini ¢ézmede etkili bir
sekilde kullanabilme yetenegi.

i1. Karmasik miihendislik sorunlarini belirleme, tanimlama, formiile etme ve ¢6zme yetenegi; bu
slirecte uygun analiz ve modelleme yontemlerini secerek kullanma becerisi.

iii. Karmasik bir sistem, siire¢, cihaz veya iriinii, gergekci kisitlar ve kosullar1 gdz Oniinde
bulundurarak belirli ihtiyaglara uygun sekilde tasarlama yetenegi; bu dogrultuda modern tasarim
yontemlerini kullanma becerisi.

iv. Miithendislik uygulamalarinda ortaya ¢ikan karmasik sorunlarin analiz ve ¢ézliimiinde gerekli
olan modern teknik ve araglar1 gelistirme, se¢me ve kullanma yetenegi; ayn1 zamanda bilisim
teknolojilerinden etkin bir sekilde yararlanma becerisi.

v. Elektrik-Elektronik Miihendisligi alanina 6zgii aragtirma konularin1 veya karmagik miithendislik
problemlerini incelemek amaciyla deney tasarlama, deney gergeklestirme, veri toplama, elde
edilen sonugclari analiz etme ve yorumlama yetenegi.

vi. Disiplin i¢i ve disiplinler aras1 takimlarda etkin bir sekilde ¢alisabilme yetenegi; ayn1 zamanda
bireysel olarak ¢alisma becerisi.
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vii. Sozli ve yazili iletisimde etkin olma becerisi; en az bir yabanci dil bilgisine sahip olma; etkili
rapor yazma ve yazili raporlari anlama, tasarim ve liretim raporlari hazirlama, etkili sunum yapma,
acik ve anlasilir sekilde talimat verme ve talimatlar1 anlama yetenegi.

viil. Yagam boyu 6grenmenin éneminin farkinda olma; bilgiye ulasabilme, bilim ve teknolojideki
yenilikleri takip etme ve siirekli olarak kendini gelistirme becerisi.

ix. Etik ilkelere uygun davranis sergileme, mesleki ve etik sorumluluk bilincine sahip olma;
mithendislik uygulamalarinda kullanilan standartlar konusunda bilgi sahibi olma.

X. Proje yonetimi, risk yonetimi ve degisiklik yonetimi gibi is hayatindaki uygulamalar hakkinda
bilgi sahibi olma; girisimcilik ve yenilik¢ilik konularinda farkindalik gelistirme;siirdiiriilebilir
kalkinma hakkinda bilgi edinme.

xi. Miihendislik uygulamalarmin saglik, ¢cevre ve giivenlik iizerindeki evrensel ve toplumsal
etkileri ile cagin miihendislik alanina yansiyan sorunlar hakkinda bilgi sahibi olma; miihendislik
¢oziimlerinin hukuki sonug¢lar1 konusunda farkindalik gelistirme.
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