Elektrik-Elektronik Miihendisligi Bslimii / Mithendislik ve Mimarlik Fakiiltesi / Lisans (%100 ingilizce)

Ders Kodu Ders Adi Teorik Uygulama Laboratuvar Yerel Kredi AKTS

EEE 447 Robot Control 3,00 0,00 0,00 3,00 6,00

Ders Detayi

Dersin Dili : Ingilizce

Dersin Seviyesi . Lisans

Dersin Tipi : Segmeli

On Kosullar : Yok

Dersin Amaci : Buders, 6grenciye robotik sistemleri temel kontroli hakkinda genel bir anlayis kazandirmayi amaglamaktadir. Robotik sistemlerin matematiksel ifadelerin
kisaca kavramlari ve hesaplamalari anlatilir. Sonra, robotlar igin hedef takip Uretimi ve hareket planlamasi anlatilir. Daha sonra, robot kinematigi ve dinamigi
bilgisi, bir robot maniptilator sistemine nasil uygulanacagi anlatilir. Kontrol teorisi baglaminda, pozisyon kontrol, kuvvet kontrol ve hibrit sistem kontroli gibi
klasik ve modern kontrol tasarim yéntemlerinin gézden gegirilmesi; robot manipulatdrlerinin kontroll; PID tabanli robot kontrol ydntemleri 6grenilir.

Dersin igerigi : Buders robotik sistemler igin hedef takip tretimi ve hareket planlamas ile genel kontrol teorisinin uygulanmasini igerir. islenecek konular gunlardir: eklem

Dersin Kitabi / Malzemesi /
Onerilen Kaynaklar

Planlanan Ogrenme Etkinlikleri
ve Ogretme Yontemleri

Ders igin Onerilen Diger
Hususlar

Dersi Veren Ogretim Elemanlarn

Dersi Veren Ogretim Elemani
Yardimcilan

Dersin Veriligi

En Son Giincelleme Tarihi:

Ders Ogrenme Ciktilari

Bu dersi tamamladiginda égrenci :

uzayinda ve gorev uzayinda hedef takip Uretilmesi, hareket planlamasi, durum geri beslemesi, pozisyon kontrol, kuvvet kontrol ve hibrit sistem kontrolii gibi
klasik ve modern kontrol tasarim yéntemlerinin gézden gegirilmesi; robot manipilatérlerinin PID benzeri kontrol ydntemleri.

: 1. Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control," Kevin M. Lynch and Frank C. Park, Cambridge University Press, 2017. 2. John J. Craig, “Introduction

to Robotics: Mechanics and Control”, Pearson New International Edition, 2017.

Yardimci Kaynaklar

1. Lecture Notes. 3. Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Giuseppe Oriolo, “Robotics: Modelling, Planning and Control”, Springer, 2009. 4. K. S.
Fu, R. C. Gonzalezand C. S. G. Lee, “Robotics: Control, Sensing, Vision & Intelligence”, McGrawHill, 1987.

: Ylz yize, tahtada ve sunum seklinde.

. Yok

: Dr. Ogr. Uyesi Kamil Cetin
: Yok

: Sunum

: 15.04.2024 14:37:37

1 Robotik sistemlerin matematiksel ifadelerini 6grenmek.

2 Robot kinematigi and dynamigi

3 Yoruinge takip Uretimi ve hareket planlamasi

4 Robot programlama ve similasyonu

5 Robot kontrol mimarilerini 6grenmek; dinamik sistemlerin zaman tepkileri; PID kontrolu.

On Kosullar

Ders Kodu

Haftallk Konular ve Hazirliklar

Teorik
1.Hafta *1 Girig
2 Hafta *Matematiksel kavramlar
3.Hafta *Robot kinematigi
4 Hafta *Robot mimarisi; dinamik
sistemlerin zaman tepkisi
5.Hafta *Hedef takip Uretimi
6.Hafta *Hareket planlamasi
7.Hafta *Hareket planlamasi

8.Hafta *vize
9.Hafta
10.Hafta *Pozisyon kontroll
11.Hafta *Kuwvet kontrol

12.Hafta *Hibrit kontrol

Ders Adi

*Hesaplanmis tork kontroli

Teorik Uygulama Laboratuvar Yerel Kredi AKTS
Dersin
Ogrenme
Uygulama Laboratuvar Hazirlik Bilgileri Ogretim Metodlari Ciktilan

13.Hafta *Kontakt kinemaik ve hareket

14 Hafta *Robot programlama ve
similasyon

15.Hafta *Robot programlama ve
simulasyon

Degerlendirme Sistemi %



1 Final : 60,000

2 \ize : 40,000

AKTS ls Yiikii

Aktiviteler

Odev / Assignment

Final / Final

Derse Katilim / Attending lectures

Ders Oncesi Biresysel Calisma / Individual study before lecture
Ders Sonrasi Biresysel Calisma / Individual study after lecture
Ara Sinav Hazrrlk / Preparation for midterm

Final Sinavi Hazrlik / Preparation for final

Vize / Midterms

Program Ogrenme Ciktisi lligkisi

P.C.1 P.G.2 P.G.3
0.G.1 5 5 5
0¢.2 5 5 5
0¢.3 5 5 5
0.¢C.4 5 5 5
0.¢.5 5 5 5
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