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Mekatronige Giris
EE477 Ders Duzeyi Lisans
is Yikii 125 (Saat) Teori 3 Uygulama 0 Laboratuvar 0

Bu ders 6grencilere robot biliminin temel kavramlarini, matematik modelleme ve kontroliini 6gretmeyi
amaglamaktadir.

Robotlarin matematiksel modellemesi, ¢evrimsel ve tirdes déntsumler, ileri, ters ve hiz kinematikleri,
bagimsiz eklem kontroli, bilgisayar vizyonu

Yok

Anlatim (Takrir), Deney, Gésterip Yaptirma, Tartisma, Ornek Olay, Proje Tabanh Ogrenme, Bireysel
Calisma, Problem Cézme

Dersi Veren Ogretim Elemani(lari)

Ders Kosullari

On Kosul

Yabanci Dil Yeterlik Kosulu

AKTS Kredi Kosulu

EE308
Var
130

Olgme ve Degerlendirme Araglari

Arag

Ara Sinav (Vize)

Donem Sonu Sinavi (Final)

Uygulama

Derse Katilim (Performans)

Odev
Proje

Adet Oran (%)
1 25
1 30
3 10
16 5
10
1 20

Ders Kitabi / Onerilen Kaynaklar

Robot modeling and control, Mark W. Spong, Seth Hutchinson, M. Vidyasagar. Publisher: John Wiley&Sons, Inc.

Mekatronige giris

Robotlarin matematiksel modellemesi
Mekanik cihaz olarak robotlar

Genel kinematik diizenlemeler
Cevrimsel donlsimler, donis olusturulmasi
Donlslin parametrelerle ifade edilmesi
Tlrdes donusumler

ileri ve geri kinematikler

Hiz kinematikleri

Jacobian tlretiimesi

Olasilikli yol haritasi yontemleri
Yéringe planlamasi

Rota ve ydriinge planlamasi

Bagimsiz eklem kontroli

Bilgisayar vizyonu

1
Hafta Haftalara Gore Ders Konulari
1 Teorik
2 Teorik
3 Teorik
4 Teorik
5 Teorik
6 Teorik
7 Teorik
8 Teorik
9 Teorik
10 Teorik
11 Teorik
12 Teorik
13 Teorik
14 Teorik
15 Teorik
16 Dénem Sonu Sinavi

(Final)

Final sinavi

Dersin Ogrenme, Ogretme ve Degerlendirme Etkinlikleri Cergevesinde s Yiikii Hesabi (Ortalama Saat)
Adet On Hazirlik Etkinlik Suresi Toplam s Yk

Etkinlik
Kuramsal Ders

[=]
[=

[=]

16 0 3 48

Aydin Adnan Menderes Universitesi E-Universite Otomasyonu (izerinden alinmistir. Rapor tarihi: 26.04.2024

1/2



Odev 6 0 2 12
Proje 1 20 20
Laboratuvar 3 1 4 15
Ara Sinav 1 10 2 12
Donem Sonu Sinavi 1 15 3 18
Toplam Is Yiikii (Saat) 125

Yuvarla [Toplam s Yiiki (saat) / 25*] = AKTS Kredisi 5

*25 saatlik is ylikii 1 AKTS olarak kabul edilmektedir.

Dersin Ogrenme Giktilari
1 Robot bilimi prensiplerini anlamak
Robotlarin matematiksel modellemesi hakkinda tecriibe kazanmak
Cesitli donlisim yéntemlerini 6grenmek
Robot kontrol tekniklerini anlamak

a b~ WON

Robot kontrol tekniklerini anlamak

Program Ciktilari (Elektrik-Elektronik Miihendisligi Programi)
Muhendislik alaninda bilimsel arastirma yaparak bilgiye genislemesine ve derinlemesine ulasabilme, bilgiyi degerlendirme,

1 yorumlama ve uygulama becerisi

5 Sinirl ya da eksik verileri kullanarak bilimsel yontemlerle bilgiyi tamamlayabilme ve uygulama becerisi; degisik disiplinlere ait
bilgileri butlinlestirebilme becerisi

3 Mduhendislik problemlerini kurgulayabilme, ¢6zmek igin yontem gelistirme ve ¢éziimlerde yenilikgi yontemler uygulama becerisi

4 Yeni ve orijinal fikir ve yontemler gelistirme becerisi; sistem, parga veya siire¢ tasarimlarinda yenilikgi gdztimler gelistirebilme
becerisi

5 Mihendislikte uygulanan modern teknik ve yontemler ile bunlarin sinirlari hakkinda kapsamii bilgi kazanimi

6 Analitik, modelleme ve deneysel esasli arastirmalar tasarlama ve uygulama becerisi; bu surecte kargilasilan karmasik
durumlari analiz etme ve yorumlama becerisi

7  Gereksinim duyulan bilgi ve verileri tanimlama, bunlara ulagsma ve degerlendirmede ileri diizeyde beceri

8  Cok disiplinli takimlarda liderlik yapma, karmasik durumlarda ¢6zim yaklasimlari gelistirebilme ve sorumluluk alma becerisi

9 Calismalarinin slireg ve sonuglarini, o alandaki veya disindaki ulusal ve uluslararasi ortamlarda sistematik ve agik bir sekilde
yazil ya da s6zlU olarak aktarabilme becerisi

10 Verilerin toplanmasi, yorumlanmasi, duyurulmasi agamalarinda ve mesleki tum etkinliklerde toplumsal, bilimsel ve etik

degerleri gbzetme yeterliligi
11 Mesleginin yeni ve gelismekte olan uygulamalari hakkinda farkindalik; gerektiginde bunlari inceleme ve 6grenebilme becerisi
12 Muhendislik uygulamalarinin sosyal ve ¢evresel boyutlarini anlama ve sosyal gevreye uyum becerisi

Program ve Ogrenme Giktilari iligkisi 1:Cok Diisiik, 2:Diisiik, 3:Orta, 4:Yiiksek, 5:Cok Yiiksek
O¢1 0G2 0O¢3 0Oc4

PC1 3 3 3 3
PC2 3 3 3 3
PC3 4 4 4 4
PC4 3 3 3 4
PC5 5 5 5 5
PC6 3 5 4 5
PC7 4 3 3 3
PC9 2 3 2 3
PC11 4 4 4 4
PC12 3 3 3 3
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