Ders Bilgi Formu

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

Tasit Kontrol Sistemleri MKT5125 3 7.5 3 0 0

Onkosullar Yok

Yariyil Guz, Bahar

Dersin Dili ingilizce, Tiirkce

Dersin Seviyesi Yiksek Lisans Seviyesi

Ders Kategorisi Uzmanlik/Alan Dersleri

Dersin Verilis Sekli Yuz yuze

Dersi Sunan Akademik Birim |Mekatronik Mihendisligi Bélimi

Dersin Koordinat6ri Mehmet Selguk Arslan

Dersi Veren(ler) Mehmet Selguk Arslan

Asistan(lar)i

Dersin Amaci Tasit sistemlerinin matematiksel modellerinin simulasyonlarinda kullanilan temel
prensiplerin anlagiimasi; Tagitlarin dinamik sistem cevaplarinin simile edilebilmesi
icin bu prensiplerin kullaniimasi; Tagitlarin otomatik kontrol tasarimlari icin
modelleme ve analiz konularinin tanitiimasi.

Dersin Igerigi Bu derste, arag surls dinamigi ve motorlu tagitlarin kontroll konulari girig
seviyesinde incelenir. Dersin igerigini su konular olusturur: Lastik Mekanigi, Yanal
Arag Dinamigi ve Kontrolii, Boylamsal Ara¢ Dinami@i ve Kontroll, Elektronik
Kararlilik Kontrolii, Devrilme Onleyici Kontrol ve Otomobil Siispansiyonlari ve
Kontroll. ( MATLAB/Simulink bilgisi IGzumludur. )

Opsiyonel Program Yok
Bilesenleri

Ders Ogrenim Ciktilari

1 Tasit dinamigi davraniglarinin matematiksel modellerini gelistirebilme, uygulayabilme ve sonuglari analiz
edebilme.

2 Lastik davranisini matematiksel olarak anlayabilme ve bu davranigin tasit performansina etkisini
belirleyebilme.

Siispansiyon sisteminin tasit ve kararlilik Gzerindeki etkisini belirleyebilme.

ABS, ESC, SBW ve aktif slispansiyon gibi elektronik kontrol sistemlerinin tasit siiriis performansina
etkisini tartisabilme.

5 Tagitlarda siklikla kullanilan kontrol yapilarina aginalik.

Haftalik Konular ve ilgili On Hazirlik Calismalari

Hafta |Konular On Hazirhk
1 Girig
2 Lastik mekanigi + matematiksel lastik modelleri Rajamani, B6lim-12
3 Matematiksel lastik modelleri Rajamani, BIim-12
4  |Yanal dinamik Rajamani, B6lim-2
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Kararli halde viraj alma

Rajamani, BIim-3

Gug¢ aktarma organlari dinamigi

Gillespie + Nielsen ilgili bélimler

Rajamani, Bélim-4

Midterm 1 / Practice or Review

5
6
7 Boylamsal dinamik
8
9

Boylamsal arag kontroll

Rajamani, B6lim-4-5

10 |Boylamsal arag¢ kontrolu

Rajamani, Bélum-4-5

11 | Tasit kararhhk kontroll

Rajamani, Bélum-8

12 [Tasit kararlhk kontroll

Rajamani, Bélium-8

13  [Devrilme 6nleyici kontrol

Rajamani, Bélim-15

14 [ Aktif sispansiyon kontroll

Rajamani, Bélim-11

15 | Akilh Ulasim Sistemleri

16 |Final

Degerlendirme Sistemi

Etkinlikler

Say!I

Katki Payi

Devam/Katilim

Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Derse Ozgii Staj

Kiglk Sinavlar/Stidyo Kritigi

Odev

30

Sunum/Jri

Projeler

Seminer/Workshop

Ara Sinavlar

1

30

Final

1

40

Doénem igi Calismalarin Basar Notuna Katkisi 60

Final Sinavinin Basari Notuna Katkisi 40

TOPLAM 100

AKTS isyiikii Tablosu

Etkinlikler

Sayi

Siresi (Saat)

Ders Saati

13

3 39

Laboratuar

Uygulama

Arazi Galismasi

Sinif Digi Ders Galismasi

13

Derse Ozgii Staj

Odev

15 60
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Toplam isyiikii




Kuguk Sinavlar/Studyo Kritigi

Projeler 0
Sunum / Seminer
Ara Sinavlar (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Stresi) 1 20 20
Final (Sinav Siresi + Sinav Hazirlik Suresi) 1 25 25
Toplam isyiikii 222
Toplam isyiikii / 30(s) 7.40
AKTS Kredisi 7.5

Diger Notlar MATLAB/Simulink bilgisi lizumludur.
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