Tarih: 23.09.2026

Mekanik Tasarim ve Donanim Altyapisi

Saat/Giin

1. GUN

09:00-09:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Robotik Sistemlere Giris ve Mimari Yaklagim

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Ogr. Uyesi Cagatay ERSIN

Ders Konusu

Robotik sistem bilesenlerinin biitiinciil yapist

Detayh Ders Igerigi

Robotik sistemlerin tarihsel gelisimi ve disiplinlerarasi yapisi ele alinarak mekanik, elektronik ve yazilim
bilesenlerinin bittinlesik mekatronik sistem igerisindeki rolii agiklanacaktir. Sensér—islemci—akttiator
etkilesimi, temel kontrol yaklagimlari ve glig yonetimi, sinyal biitinliigi ile yaziim gecikmesi gibi sistem
performansini etkileyen faktérler Gizerinden butiinctl robotik tasarim yaklasimi vurgulanacaktir.

10:00-10:45

Ders Saati: 1

Dersin Ad1

Aktiiator ve Sensor Segim Kriterleri

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Ogr. Gor. Miislim GUR

Ders Konusu

Uygulamaya uygun donanim belirleme

Detayli Ders Igerigi

DC, servo ve step motorlarin galisma prensipleri, tork—hiz karakteristikleri ve kullanim alanlari
karsilastirilarak uygun akttiator segimi; konum dogrulugu, yuk kapasitesi ve enerji verimliligi gibi teknik
Olgttler tzerinden agiklanacaktir. Mesafe, i1sik, sicaklik, ivme ve konum sensérleri tanitilarak ortam
kosullari, hassasiyet, tepki stiresi ve sistem uyumluluguna gére dogru sensér segiminin robotik sistem
performansi ve givenilirligine etkisi ele alinacaktir.

11:00-11:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Mekanik Sistem Tasarimi

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Ogr. Uyesi Mehtap YAVUZ

Ders Konusu

Blok diyagram olusturma

Detayli Ders Igerigi

Otomasyon sistemlerinin fonksiyonel blok, giic dagilimi ve veri akis semalari hazirlanarak algilayici,
akttiator, kontrol birimi ve gii¢ Unitesi arasindaki iliskiler modellenir. Grup ¢alismalariyla 6grencilerin
sistem tasarimi, entegrasyon, teknik dokiimantasyon ve ekip calismasi becerilerinin gelistirilmesi
hedeflenir.

12:00-12:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

BDT ile Sistem Tasarim1

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dog. Dr. Hiiseyin GOKCE

Ders Konusu

Mekanik tasarim prensipleri

Detayh Ders Igerigi

BDT kullanilarak robotik ve mekatronik sistemlerin mekanik tasiyici yapisinin tasarimi; yiik dagilimi,
agirlik merkezi, moment ve dayanim kriterleri temelinde ele alinacaktir. Temel bir sistem modeli
olusturularak malzeme segimi, baglanti noktalari, élgilendirme, montaj bosluklari ve bilesen yerlesimi
dikkate alinarak tretime uygun tasarim gergeklestirilecektir.

14:00-14:45

Ders Saati: 1

Dersin Ad1

3B Modelleme ve Uretime Hazirlik

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Ogr. Uyesi Mehtap YAVUZ

Ders Konusu

Hizli prototipleme ilkeleri

Detayh Ders Igerigi

3B modelleme ve lretime hazirlik kapsaminda parametrik modelleme, dlgiilendirme ve tolerans
kavramlari ele alinarak tasarimlarin tiretilebilirligi degerlendirilecektir. Modellerin STL formatina
donusturilmesi, dosya optimizasyonu ve 3B baskida katman kalinligi, doluluk orani, destek yapilari,
baski yonii ve malzeme segiminin parga dayanimi ile yiizey kalitesine etkisi uygulamali olarak
incelenecektir.

15:00-15:44

Ders Saati: 1

Dersin Ad1

Temel Makine Elemanlar1 ve Se¢im Kriterleri

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Ogr. Uyesi Mehtap YAVUZ

Ders Konusu

Makine Elemanlar1 hakkinda temel bilgiler

Detayli Ders Igerigi

Makine ve otomasyon sistemlerinde kullanilan mil, rulman, disli, kaplin, yay ve baglanti elemanlarinin
calisma prensipleri, kullanim alanlari ve temel dayanim kriterleri ele alinacaktir. Malzeme 6zellikleri,
¢alisma kosullari, glivenlik katsayilari ve standartlar dikkate alinarak teknik resim ve katalog verileri
tizerinden uygun makine elemanlarinin segimi ve temel boyutlandirmasi yapilacaktir.

16:00-16:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Haberlesme Protokolleri

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Ogr. Gor. Baran ARAS

Ders Konusu

12C, SPI ve UART uygulamalari

Detayh Ders Igerigi

Seri haberlesmenin temel prensipleri ile senkron ve asenkron iletisim kavramlari agiklanarak 12C, SPI ve
UART protokollerinin yapilari, hizlari ve kullanim alanlari karsilastirilacaktir. Sensér—mikrodenetleyici
arasindaki veri alisverisi uygulamali olarak gésterilerek adresleme, veri gergevesi ve temel iletisim
adimlari degerlendirilecektir.

17:00-17:45

Ders Saati: 1

Dersin Ad1

Motor Siiriicii Devre Kurulumu

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Ogr. Gor. Baran ARAS

Ders Konusu

Giig elektronigi temelleri

Detayli Ders Igerigi

Glg elektroniginin temel prensipleri ve akim, gerilim, glic kavramlarinin motor kontroliine etkisi
agiklanarak motor surticti devrelerinin galisma ve hiz/yén kontrolu prensipleri incelenecektir.
Mikrodenetleyici-motor sirticii baglantisi uygulamali olarak kurulacak ve PWM tabanli hiz kontrolii ile
yon degistirme uygulamalari gergeklestirilerek sistemin galismasi gézlemlenecektir.

18:00-18:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Donanim Entegrasyon Uygulamasi

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Temel robot platformunun ¢aligtirilmasi

Ders Konusu

Ogr. Gor. Emre OZDEMIRCI

Detayh Ders Igerigi

Sensér ve motor alt sistemleri bir araya getirilerek mikrodenetleyici tabanh temel robot platformunun
islevsel hale getirilmesi saglanacaktir. Sensor verilerinin islenmesi ve motorlarin kontrol edilmesi
surecinde bilesen uyumu, giic dagilimi ve sinyal stirekliligi dikkate alinarak sensor temelli galisan bir
robot sistemi olusturulacaktir.




Tarih: 24.09.2026

Kontrol ve Yazihm

Saat/Giin

2. GUN

Dersin Ad1

Kontrol Sistemlerine Girig

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Ogr. Uyesi Cagatay ERSIN

Ders Konusu

Agik ve kapali ¢evrim kontrol

09:00-09:45 Ders Saati: 1 Kontrol sistemlerinde agik ve kapali gevrim yapilari agiklanarak geri besleme mekanizmasinin sistem
i dogrulugu, kararlihgi ve tepkisi tzerindeki etkisi ele alinacaktir. Referans, hata, ¢ikti ve kontrol sinyali
Detayli Ders Igerigi Ui X . P S
arasindaki iliski temel kontrol diyagramlari ve robotik konum/hiz kontrolii érnekleri tizerinden
incelenecektir.
Dersin Adi PID Kontrol Algoritmasi
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dr. Ogr. Uyesi Fatih ISSI
Ders Konusu PID bilesenleri
10:00-10:45 | Ders Saati: 1 PID kontrol algoritmasinin P, | ve D bilesenleri ile bunlarin sistem davranisi tizerindeki etkileri kavramsal
. ve matematiksel olarak agiklanacaktir. PID parametrelerinin sistem kararliligi, asim ve yerlesme siiresine
Detayli Ders Igerigi o o L . L ) P
etkisi 6rnek bir sistem lzerinden degerlendirilerek robotik uygulamalardaki 6nemi ele alinacaktir.
Dersin Adi PID Parametre Ayarlama
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dr. Opr. Uyesi Fatih ISSI
Ders Konusu Gergek zamanh kontrol uygulamasi
11:00-11:45 Ders Saati: 1 PID parametre ayarlama atélyesinde, P, | ve D bilesenlerinin gergcek zamanl motor hiz kontrolt
tzerindeki etkileri uygulamali olarak incelenecektir. Farkli PID parametreleri denenerek sistemin agim,
Detayli Ders i(;crigi kalici hata, yerlesme suresi ve titresim davranigi karsilastirilacak ve uygun parametre seti belirlenerek
optimize edilmis bir motor hiz kontroli gergeklestirilecektir.
Dersin Adi Sensér Verisi Isleme
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr. Mustafa KARHAN
Ders Konusu Gergek zamanh veri analizi
12:00-12:45 | Ders Saati: 1 Sensorlerden alinan ham verilerin mikrodenetleyici tarafindan okunmasi, sayisallastiriimasi ve temel
Detayl Ders i(;crigi filtfeleme Yt:jntemleriyle i;IIenmesi eIe»aI.m?caktlr‘ Olgiim sapmalari ve guml_t_[mim_etk_isi ) .
degerlendirilerek hareketli ortalama gibi yontemlerle daha kararli ve guvenilir verilerin elde edilmesi
saglanacaktir.
Dersin Adi Goriintii Isleme Temelleri
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr. Mustata KARHAN
Ders Konusu Kamera tabanh algilama
14:00-14:45 | Ders Saati: | Kamera tabanli algilama sistemlerinde piksel yapisi, ¢oziinirliik, renk uzaylari ve temel goriintii isleme
PR adimlari ele alinacaktir. Kamera verisi tizerinden 6n isleme ve 6zellik gikarma siiregleri incelenerek basit
Detayli Ders Igerigi ) . - .
bir nesne algilama ve konum belirleme uygulamasi gergeklestirilecektir.
Dersin Adi Ses Isleme Temelleri
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr. Mustafa KARHAN
Ders Konusu Kamera tabanh algilama
15:00-15:44 | Ders Saati: 1 Sesin fiziksel yapisi ve dijital ortama aktarimi ele alinarak 6rnekleme, Fourier déniisiimii, zaman—frekans
PN analizi ve temel filtreleme yontemleri incelenecektir. Ses sinyallerinden 6zellik gikarimi ve konusma
Detayli Ders Igerigi P ) . ) i L )
tanima uygulamalari Gzerinden temel ses isleme siiregleri uygulamali olarak degerlendirilecektir.
Dersin Adi Yapay Zeka Destekli Karar Mekanizmasit
Ders Verecek Ogretim Uyesi Ogr. Gér. Miislim GUR
Ders Konusu Basit smiflandirma uygulamasi
16:00-16:45 Ders Saati: 1 Veri temelli karar tiretme siirecinde 6zellik gikarimi, temel siniflandirma ve model giktisina gére karar
i verme mekanizmasi ele alinacaktir. Ornek veriler iizerinde gergeklestirilen siniflandirma sonuglari
Detayli Ders Igerigi - ) R ) . ) )
kontrol algoritmasina entegre edilerek sistemin uygun eylemi otomatik olarak segmesi ve karar
dogrulugunun degerlendirilmesi saglanacaktir.
Dersin Adi Mikrodenetleyici Mimarileri
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dr. Ogr. Uyesi Mutafa TEKE
Ders Konusu Gomiilii sistem temelleri
17:00-17:45 | Ders Saati: 1 Mikrodenetleyicilerin CPU, bellek, giris-cikis portlari ve zamanlayicilar gibi temel donanim bilesenleri ile
PN Harvard ve Von Neumann mimarileri ele alinacaktir. Kesme sistemleri, seri haberlesme protokolleri ve
Detayli Ders Igerigi P ) ) A L
temel gdmiili sistem uygulamalari incelenerek mikrodenetleyicilerin galisma prensipleri agiklanacaktir.
Dersin Adi Sistem Entegrasyonu
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dr. Ogr. Uyesi Cagatay ERSIN
Ders Konusu l\/'l'e'l'<anik-ele}(tronik-yazﬂlm
18:00-18:45 | Ders Saati: 1 biitiinlesmesi

Detayh Ders Igerigi

Sistem tasarimi kapsaminda ihtiyag analizi yapilarak uygun donanim ve yazilim bilesenleri belirlenir,
mimari yapi planlanir ve saha kurulumu uygulamali olarak gergeklestirilir. Sensor verilerinin toplanmasi,
izlenmesi ve merkezi sisteme aktarilmasi ile ariza analizi, optimizasyon ve guivenli entegrasyon stiregleri
ele alinacaktir.




Tarih: 25.09.2026

Akilh Sistemler ve Final Uygul

Saat/Giin

3. GUN

09:00-09:45

Ders Saati: 1

Dersin Ad1

Mekanizma Kinematigi

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dr. Opr. Uyesi Sakine KIRATLI

Ders Konusu

Temel kinematik analiz

Detayli Ders Igerigi

Robot kol kinematiginde mafsal yapilari, eklem agilari ve ug efektér konumu arasindaki geometrik
iliskiler ele alinacaktir. ileri ve ters kinematik yaklasimlari temel diizeyde incelenerek robot hareketinin
koordinat sistemleri ve referans gergeveleri Gizerinden modellenmesi agiklanacaktir.

10:00-10:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Mekanik Sistem Montaj Prensipleri

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dog. Dr. Harun GOKCE

Ders Konusu

Mekanik sistemlerin montaj
teknikleri

Detayli Ders Igerigi

Makine ve mekanik sistemlerin dogru, glivenli ve verimli montajina yonelik baglanti elemanlar,
toleranslar, 6lgme, hizalama ve montaj siralamasi prensipleri ele alinacaktir. Teknik resim ve montaj
planlar tzerinden is glivenligi ile kalite kontrol uygulamalari incelenerek katilimcilarin montaj
becerilerinin gelistirilmesi saglanacaktir.

Dersin Adi

Montaj Simiilasyonu ve Analizi

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dog. Dr. Harun GOKCE

Ders Konusu

Mekanik sistemlerin simiilasyon
teknikleri

11:00-11:45 Ders Saati: 1
Otomasyon sistemlerinin montaj stiregleri BDT tabanli yazilimlar kullanilarak dijital ortamda
i modellenerek montaj siralamasi, gakisma, hareket ve galisma zamani analizleri gergeklestirilecektir.
Detayli Ders Igerigi - A, - - ;
Sanal ortamda hata tespiti, ergonomi ve is glivenligi degerlendirilerek simulasyon sonuglarinin analiz
edilmesi ve sunulmasi saglanacaktir.
Dersin Adi Temel Hidrolik ve Pnomatik Devre Elemanlart
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr.Onur OZBEK
Ders Konusu Hidrolik ve Pnomatik sistemlerin kullanimi ve semazite edilmesi
12:00-12:45 | Ders Saati: 1 Akiskan giicii sistemlerinde pompa, kompresér, valf, silindir ve motor gibi temel bilesenlerin calisma
Detayh Ders i(;crigi prer?s_ipleri.ile hidrolik ve prlérriatik (?E\irelerin tx_emel yapisi ele almacaktlr.. Devre semalarinin okunmasi
ve ¢izilmesi, basing kontrolu, giivenlik 6nlemleri ve temel devre tasarimi ile bakim uygulamalari
incelenecektir.
Dersin Adi Endiistriyel Uygulama Senaryolar I
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr.Onur OZBEK
Ders Konusu Pratik uygulama 6rnekleri
14:00-14:45 Ders Saati: 1 Endustriyel Gretim hatlarinda kullanilan pick-and-place sistemlerinin ¢alisma prensipleri; parca algilama,
konumlandirma, kavrama ve yerlestirme adimlari Gzerinden incelenecektir. Robot kol, sensér ve kontrol
Detayli Ders i(;crigi sistemlerinin koordinasyonu degerlendirilerek belirlenen bir senaryo igin temel pick-and-place sistemi
tasarlanacak ve gorev akigi algoritmik olarak olusturulacaktir.
Dersin Adi Endiistriyel Uygulama Senaryolari 11
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr. Harun GOKCE
Ders Konusu Havacilik ve savunma sektoriindeki uygulamalar ve avionik sistemler
15:00-15:44 | Ders Saati: 1 Havacilik ve savunma endiistrisinde kullanilan mobil sistemlerin calisma prensipleri ve aviyonik
Detayl Ders i(;crigi sistemlerin temvel yapisi ele almacakt.lr: I?argé alglla.r.na, konumland{rma ve y‘erlestirme.sfiregleri ile_
zamanlama, dogruluk ve tekrarlanabilirlik kriterleri incelenerek belirlenen bir senaryo igin temel sistem
tasarimi ve gorev algoritmasi olusturulacaktir.
Dersin Adi Performans Analizi
Ders Verecek Ogretim Uyesi Dog. Dr. Harun GOKCE
Ders Konusu Gorev dogrulama
16:00-16:45 Ders Saati: 1 Gelistirilen robot sisteminin gérev senaryosunu dogru ve tutarl bigimde gergeklestirmesi; sensor

Detayh Ders Igerigi

algilama, veri isleme, karar verme ve hareket adimlari Gzerinden sistematik olarak test edilecektir.
Gorev slresi, dogruluk ve sistem kararlihgi degerlendirilerek elde edilen sonuglar beklenen
performansla kargilagtirilacak ve gerekli iyilestirmeler belirlenecektir.

17:00-17:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Teknik Sunum Hazirhigi

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dog. Dr.Onur OZBEK

Ders Konusu

Sistem ¢iktilarinin raporlanmasi

Detayli Ders Igerigi

Gelistirilen sistemin tasarim, entegrasyon ve performans sonuglari yapilandirilmig bigimde raporlanarak
karsilasilan teknik sorunlar ve ¢6ztim yaklagimlari belgelenecektir. Gérev senaryosu sonuglari gérsel ve
sayisal verilerle desteklenerek teknik sunuma dondsturilecek ve gruplarin projelerini mihendislik
temelli olarak degerlendirmeleri saglanacaktir.

18:00-18:45

Ders Saati: 1

Dersin Adi

Final Sunumu ve Degerlendirme

Ders Verecek Ogretim Uyesi

Dog. Dr. Hiiseyin GOKCE

Ders Konusu

Prototip gosterimi

Detayli Ders Igerigi

Her grup, gelistirdigi mekatronik ve/veya robotik sistemi calisir durumda sergileyerek donanim, yazilim,
sensor, aktlator ve kontrol yapisini teknik olarak agiklayacaktir. Projeler; performans, 6zgunliik,
islevsellik, problem ¢dzme yaklagimi ve sunum kalitesi kriterleri dogrultusunda juri tarafindan
degerlendirilecektir.




