icerik

Ders Kodu Dersin Adi Yanyil Teori Uygulama Lab Kredisi AKTS
INF430 Robotik 7 3 0 0 3 4

On Kosul ING220

Derse Kabul Kosullari ING220

Dersin Dili Fransizca

Turu Se¢meli

Dersin Duzeyi Lisans

Dersin Amaci Bu derste, 6grencilere robot bilimi hakkinda ve robotlarin ginimuzde hangi alanlarda nasil kullanildigina

dair bilgi vermek amaclanmaktadir. Ogrencilere, robotik uygulamalar tasarlamak ve bu uygulamalari
gerceklestirmek icin kullanilan yazilimsal/donanimsal bilesenlerin tanitilmasi hedeflenmistir. Bu baglamda
ders iceriginde dedisik robot turleri, eyleyiciler (aktatorler), algilayicilar, agik ya da kapali ¢evrim sistem
yapilari, robot kontroli, kinematik denklemler, hareket ve yoriinge planlama algoritmalari, insan-robot
etkilesimi gibi temel bagliklar ele alinir. Ogrencilere derste 6grendikleri teorik bilgileri, ders saatinde
yapilan uygulamalar ve/veya projeler sayesinde pratige dokmesi hedeflenir.

Icerik 1. Temel kavramlar: Robot nedir? Robotik nedir? Robot turleri ve kullanim alanlari
2. Aktuatorler (Eyleyiciler), aktlator cesitleri
3. Sensorler, serbestlik derecesi
4, fleri Kinematik
5. Ters kinematik
6. Donusim matrisleri, homojen donusimler
7. Euler ag1 gosterimi, Yuvarlama-Yalpalama-Yunuslama gosterimi
8. Denavit-Hartenberg yontemi
9. Ara Sinav
10. insan-robot etkilesimine giris
11. PID kontrolcU
12. Uygulama: PID kontrolcu kalibrasyonu
13. Uygulama: 2 eklemli robot kolu kontrold, ileri ve ters kinematik denklemlerinin ¢ikariimasi
14. Sunumlar
Kaynaklar 1) M.W. Spong, S.Hutchinson and M. Vidyasagar, “Robot Modeling and Control”, Wiley, 2006.

2) Phillip John McKerrow, “Introduction to Robotics”, Addison-Wesley, 1991.

3) Saeed B. Niku, “Introduction to Robotics. Analysis, Systems, Applications”, Prentice Hall, 2001.
4) Vladimir J. Lumelsky, “Sensing, Intelligence, Motion”,Wiley, 2006.

5) S. M. LaValle, “ Planning Algorithms"”, Cambridge University Press, 2006. URL adresi
http://planning.cs.uiuc.edu/.



Teori Konu Basliklari

Hafta  Konu Basliklari

1 Temel kavramlar: Robot nedir? Robotik nedir? Robot turleri ve kullanim alanlari
2 Aktuatorler (Eyleyiciler), aktuator cesitleri

3 Sensorler, serbestlik derecesi

4 Tleri Kinematik

5 Ters kinematik

6 Donusuim matrisleri, homojen déntsimler

7 Euler aci gésterimi, Yuvarlama-Yalpalama-Yunuslama gosterimi

8 Denavit-Hartenberg yontemi

9 Ara Sinav

10 insan-robot etkilesimine giris

11 PID kontroloru

12 Uygulama: PID kontrolcU kalibrasyonu

13 Uygulama: 2 eklemli robot kolu kontrold, ileri ve ters kinematik denklemlerinin ¢ikariimasi

14 Sunumlar
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