Ders Bilgi Formu

Ders Adi Yerel Kredi AKTS Ders Uygulama Laboratuar
(saat/hafta) (saat/hafta) (saat/hafta)

Otomatik Siirlis Kontrol Sistemleri KOM®6103 3 7.5 3 0 0

Onkosullar Yok

Yariyil Guz, Bahar

Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi Doktora Seviyesi

Ders Kategorisi Uzmanlik/Alan Dersleri

Dersin Verilis Sekli Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim |Kontrol ve Otomasyon Mihendisligi Bélimu

Dersin Koordinat6ri Mumin Tolga Emirler

Dersi Veren(ler) Mumin Tolga Emirler

Asistan(lar)i

Dersin Amaci Bu dersin amaci, yanal ve boyuna tasit otomasyonunu dikkate alarak otonom
sUrs kontrol sistemlerinin teorik ve pratik arka plani hakkinda bilgi vermektir.

Dersin Igerigi Yandaki ana konular ele alinacaktir: Tasgit dinamiginin temelleri, Tekerlek modelleri,
Tasit yanal dinamiginin modellenmesi ve kontroll, Haritalama ve yol planlama,
Carpisma 6nleme, Otonom yol takibi kontroll, Tasit boyuna dinamiginin
modellenmesi, Adaptif seyir kontroll, Tasit-tasit ve tasit-yer haberlesmesi,
Kooperatif adaptif tasit seyir kontroll, Konvoy olusturma, Konvoy kararlilig,
Uygulama 6rnekleri.

Opsiyonel Program Yok
Bilesenleri

Ders Ogrenim Ciktilari

Ogrenciler otonom siiriisiin temel konseptlerini ve uygulamalarini dgrenebileceklerdir.

2 Ogrenciler boyuna ve yanal otonom tagit modellemesini Matlab/Simulink ortaminda
gerceklestirebileceklerdir.

3 Ogrenciler otonom tagitlar igin carpisma olmayacak sekilde yol ve hiz takibi kontrol sistemi
tasarlayabileceklerdir.

4 Ogrenciler otonom tasit boyuna kontrol sistemlerinin analizini ve tasarimini kooperatif adaptif seyir sistemi
kontroll ve konvoy olusturma konseptlerini 6grenerek gerceklestirebileceklerdir

Haftalik Konular ve llgili On Hazirlik Calismalari

Hafta |Konular On Hazirhk
1 Giris, Otonom Yer Tagitlarina Genel Bakis Ders notlari Bélim 1
2 Tasit Dinamigi Modellemesine Giris, Dinamik Konularinin Ders notlari Bélim 2
Hatirlatilmasi
Tekerlek Modelleri Ders notlari Bolim 3

Tasit Yanal Dinamiginin Modellenmesi: Tek izli Tagit Modeli, Cift izli | Ders notlari Balim 4
Tasit Modeli
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5 Tasit Yanal Dinamigi Kontroll Ders notlari Blim 5

6 Otonom Tagitlar icin Haritalama ve Yol Planlama Ders notlari Bolim 6, Yayinlar
7 Elastik Bant Teorisi Tabanli Garpisma Onleme Ders notlari Bélim 6, Yayinlar
8 [Midterm 1/ Practice or Review

9 Tasit Boyuna Dinamiginin Modellenmesi Ders notlari Bolim 8

10 [Adaptif Seyir Kontrol (ACC) Sistemleri Ders notlari B6lim 9, Yayinlar
11 |Tasit-Tasit (V2V) ve Tasit-Yer (V2I) Haberlesmesi Ders notlari Bélum 9

12 [Kooperatif Adaptif Seyir Kontrol (CACC) Sistemleri ve Konvoy Ders notlari Bélim 10, Yayinlar

Olusturma ve Konvoy Kararlilg

13 |Uygulama Ornekleri ve Otonom Siiriiste Potansiyel Uygulamalari Ders notlari Bélim 11, Yayinlar

14 Konularin Tekrari

15  [Proje Sunumlari

16 |Final

Degerlendirme Sistemi

Etkinlikler Sayi Katki Payi

Devam/Katilim

Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Derse Ozgii Staj

Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi

Odev
Sunum/Jiri
Projeler 1 40
Seminer/Workshop
Ara Sinavlar 1 20
Final 1 40
Dénem igi Calismalarin Basar Notuna Katkisi 60
Final Sinavinin Basari Notuna Katkisi 40
TOPLAM 100
AKTS isyiikii Tablosu
Etkinlikler Sayi Siiresi (Saat) |Toplam isyiikii
Ders Saati 14 3 42
Laboratuar
Uygulama

Arazi Galigmasi

Sinif Digi Ders Galismasi 14 6 84

Derse Ozgii Staj
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Odev 0
Kigik Sinavlar/Studyo Kritigi
Projeler 1 35 35
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Stresi) 1 30 30
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Suresi) 1 35 35
Toplam isyiikii 226
Toplam isyiikii / 30(s) 7.53
AKTS Kredisi 7.5

Diger Notlar

Yok
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