MM 561 ileri Robotik

MAKINA MUHENDiSLiGi ANABiLIM DALI

Egitim ve Ogretim Yontemleri Krediler
Yanyil Proje/Alan n
Teori Uyg. Lab. Odev Diger Toplam Kredi AKTS
Calismasi
1-2 42 - - 40 30 76 188 3 7.5
Ders Dili Tirkce
Zorunlu / .
Secmeli Segmeli
Onsartlar Yok
Ders icerigi Robot uygulamalari, robotlarin siniflandiriimasi, uzaydaki nesnenin konumu, kinematik:

Manipulatoérlerin pozisyon ve hareket kinematigi, homojen donistumler. Diferansiyel bagintilar.
Jacobian Matrisi Dinamik: Lagrange ve Newton-Euler formilasyonlari. Yériinge, hareket ve
minimum zaman kontrolu. Kuvvet kontrolu.

Dersin Amaci

Robot uygulamalari, robotlarin siniflandiriimasi, uzaydaki nesnenin konumu, kinematik:
Manipulatoérlerin pozisyon ve hareket kinematigi, homojen donistumler arasindaki fiziki ilgkiyi
kavratmak

Ogrenme Jacobian Matrisi Dinamik: Lagrange ve Newton-Euler formilasyonlari. Yériinge, hareket ve
ciktilari ve minimum zaman kontrolu. Kuvvet kontrolu édgretmek.

yeterlilikleri

Ders Kitabi 1. Introduction to Robotics by A. J. Critchlow / Mac Milan.

ve/veya 2. Robot Manipulators: Mathematics, Programming, and Control. R. P. Paul / The MIT Press.
Kaynaklar 3. Introduction to Robotics: Mechanics and Control byJ. J. Craig / Addison-Wesley.

4. A Robot Engineering TeXtbook byM. Shahinpoor / Harper and Row.

Degerlendirm Varsa (X) olarak ..
i . . e Yiizde
e Olgutleri isaretleyiniz
Ara Sinavlar X 30
Kisa Sinavlar - -
Odevler X 10
Projeler - -
Donem Odevi X 20
Laboratuar - -
Diger - -
D6nem Sonu Sinavi X 40
Ders

Sorumlulari

Hafta

Konu

Robotlarin Tanitimi

Kol Kinematigi

Ileri ve Ters Kinematik

Kol Dinamigi

Lagrange-Euler Formuilasyonu

Newton-Euler formati

1. Ara Sinav

Denavit-Hertanberg Sistemi

Hareket Kontrolu

Kontrol Tipleri

Jacobian Matrisi

Durum Uzayi arastirmasi

Robot programlama dili

Hedef Planlama




