QIDIRE;

ANKARA YILDIRIM BEYAZIT UNIVERSITESI

S

&7 )
o N I .. A " s . .. .
2 5 MUHENDISLIK VE DOGA BILIMLERI FAKULTESI
(“71-;‘,;‘;\1‘5’\ ELEKTRIK-ELEKTRONIK MUHENDISLIGI(ING)
[eea72 ROBOTICS
Yanyil Kodu Adi T+U Kredi AKTS
8 EE472 ROBOTICS 3 0 5
Ogrenim Tiirii Dersin Dili Dersin Diizeyi Dersin Staj Durumu Dersin Tiirii
Orgiin Ogretim ingilizce Fakiilte Yok Secmeli
Boliimii/Programi On Kosul Dersin Koordinatorii Dersi Veren Dersin Yardimcilar
ELEKTRIK-ELEKTRONIK MUHENDISLIGI(ING) Yok Prof.Dr. Hiiseyin CANBOLAT Yok
Dersin Amaci :

Robotik alanda arastirma yapma ve endustriyel robot sistemleri sunma becerisi kazanma.

Ogretim Yontem ve Teknikleri :

Robotlarin evrimi, robotik sistem elemanlari, manipiilatér matematigi, homojen déntstimler, ug-efektér konumu ve yénlendirme, kinematik, ters kinematik, diferansiyel degisiklikler, gérev ve yol planlamasi,
maniptlasyon dinamikleri, robot kontroli, robotik sistemlerde goriinti isleme.
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Ders Yapisi

Matematik ve Temel Bilimler : Egitim Bilimleri :
Miihendislik Bilimleri 140 Fen Bilimleri : 20
Miihendislik Tasarimi 1 20 Saghk Bilimleri :
Sosyal Bilimler : Alan Bilgisi : 20
Ders Konulan

Hafta Konu On Hazirlik Dékiimanlar

1 Robotlarin evrimi

2 Robotik sistem elemanlari
3 Manipiilatér matematigi
4 Homojen dénistimler
5 Ug efektdr konumu ve yoni
6 Kinematik, Ters kinematik
7 Fark degisiklikleri
8 Vize
9 Gorev ve yol planlamasi

10 Sensorler ve haberlesme

11 robot kontroli

12 Robot kontrolii (dogrusal olmayan teknikler)

13 Robotik sistemlerde goriinti isleme.

14 Manipiilatér Dinamikleri

Dersin Ogrenme Giktilari

Sira No Aciklama

001 Ogrenciler sunlari anlayabilecektir: Robotik sistem elemanlari,

002 Robotik sistem elemanlari 6grenecek

003 Robotun direkt kinematigi ve ters kinematik, Maniptlator dinamik denkleminin kullanimi,

Programin Ogrenme Giktilari

Sira No Aciklama

P07 Muhendislik meslek etigine uygun davranma; etik sorumluluk bilinciyle hareket etme; esitlik, tarafsizlik ve kapsayicilik ilkelerine bagh kalma.

P09 Farkll hedef kitlelere yonelik olarak teknik bilgileri sozlii ve yazili bigimde agik, anlasilir ve etkili bir sekilde aktarabilme.

P10 Proje yonetimi, maliyet analizi ve uygulanabilirlik degerlendirmeleri hakkinda bilgi sahibi olma; yenilikgilik ve girisimcilik konularinda farkindalik gelistirme.

P05 Miihendislik problemlerine yonelik arastirma yapabilme; literatlir tarama, deney tasarlama ve ylriitme, veri toplama, analiz etme ve sonuglari bilimsel olarak yorumlayabilme

P04 Muhendislik problemlerinin analizi ve ¢dziimiinde uygun ydntemleri, teknikleri ve modern miihendislik araglarini segme ve kullanma; modelleme ve simiilasyon siireglerini yiiriitme ve kullanilan
araglarin sinirhliklarinin farkinda olma.

P06 Muhendislik uygulamalarinin toplumsal, gevresel, ekonomik ve stirdiiriilebilirlik boyutlarini degerlendirebilme; saglik ve gtivenligi konularinda farkindalik sahibi olma.

P08 Bireysel olarak ve disiplin igi/gok disiplinli takimlarda etkin gérev alabilme; gerektiginde liderlik tistlenebilme ve farkli galisma ortamlarina uyum saglayabilme.

P11 Bagimsiz 6grenme becerisine sahip olma; bilim ve teknolojideki gelismeleri takip edebilme ve kendini stirekli yenileyebilme.

P01 Matematik, fen bilimleri, temel miihendislik alanlar, bilgisayar destekli hesaplama yontemleri ve elektrik-elektronik mihendisligine 6zgui konularda yeterli bilgiye sahip olma; bu bilgileri karmagik
miihendislik problemlerinin ¢dziimiinde etkin bigimde uygulayabilme.

P02 Karmasik miihendislik problemlerini; temel bilimler, matematik ve miihendislik bilgilerini kullanarak tanimlayabilme, modelleyebilme ve analiz edebilme; bu siiregte siirdirdlebilirlik ilkelerini ve
kiiresel gereksinimleri dikkate alma.

P03 Karmasik muhendislik problemlerine ydnelik yenilikgi ve uygulanabilir ¢gdziimler gelistirebilme; sistem, siireg, cihaz veya riinleri gergekgi kisitlar (ekonomik, gevresel, etik, uretilebilirlik vb.) altinda

tasarlayabilme.
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Dersin Ogrenme Giktilarinin Programin Ogrenme Ciktilarina Katkilan
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