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Matlab/Simulink programinin baglangi¢ seviyesinde bilinmesi onerilir. Bu
konuda 6grencilerin kendi kendilerine ¢alismalarina yardimei olacak iyi bir web

sitesi www.engin.umich.edu/group/ctm dir.

DERSIN KISA iCERIGi

Sistem dinamigi ve kontrol bilgilerinin kisa tekrari. Tasit dinamiginin
modellenmesi. Tagit dinamigi kontrolii. Yol ve siiriicii modelleri. Motor
modellemesi ve kontrolii. Aktarma organlarinin modellenmesi ve kontrolii. Diger
elektronik kontrol sistemleri. Haberlesme protokolleri. Donanim igeren
simiilasyonlar.

DERSIN AMACLARI

Son yillarda otomotiv sektorii performans, konfor ve giivenligi arttirmak igin
kapali g¢evrim kontrol teknolojisinden olabildigince yararlanmistir. Sistem
dinamigi ve kontrol bilgilerinin kisa tekrarindan sonra
1. tekerlek hareketi kontrol uygulamalar: (ABS, ASR vb.)
2. govde yanal ve diisey hareket kontrol (ESP, aktif siispansiyon vb.)
uygulamalari
3. cevre algilama temelli uyar1 ve kontrol (aktif mesafe kontrold, serit
takibi vb.) sistemleri
4. motor ve aktarma organlarinin (bosta ¢alisma, lambda, vuruntu, disli
kutusu vb.) kontrol uygulamalar1
5. kontrol elemanlari, haberlesme protokolleri ve donanim igeren
simillasyon uygulamalari
konularindaki bilgiler aktarilacaktir.

DERSIN MESLEK EGITIMINI
SAGLAMAYA YONELIK
KATKISI

DERSIN OGRENIM CIKTILARI

1. Yol tasitlarindaki kontrol problemlerini kavrayip, ¢oziim teknikleri hakkinda
bilgi sahibi olmak.

2. Yol tasitlarindaki kontrol uygulamalariyla ilgili teknolojinin giiniimiizdeki
durumunu 6grenmek.

3. Yol tasitlarinin cesitli alt sistemlerinin sistem dinamigi modellerini
kurabilmek, bunlar icin kontrol sistemleri tasarlayabilmek, gerekli analizleri
bilgisayar destekli olarak (Matlab/Simulink, gerektiginde Adams/Car ile)
yapabilmek.

4. Bir yol tagitlar1 kontrolii uygulamasinda kiitiiphane aragtirmasi yapabilmek,
ilgili giincel makale orneklerini irdeleyebilmek, ayni konuya kendi kontrol
tasarimini uygulayabilmek ve sonuglar1 bir rapor halinde sunabilmek
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Regensburg
DERSTE GEREKLI ARAC VE MATLAB/Simulink
GERECLER
DERSIN HAFTALIK PLANI
HAFTA | iISLENEN KONULAR
1 Sistem dinamigi ve kontrol bilgilerinin kisa tekrari.
2 Tasit dinamigi modellemesine girig. Koordinat Sistemleri. Tekerlek modeli.
3 Tasit dogrusal dinamiginin modellenmesi
4 Anti blokaj sistemleri. Kontrol algoritmalari.
5 Tahrikte kayma kontrol sistemleri. Kontrol algoritmalari.
6 Tasit yanal dinamiginin modellenmesi. Savrulma stabilizasyonu.
7 Tasit yanal dinamiginin modellenmesi. Yalpa azaltan ve devrilmeyi engelleyen sistemler.
8 Ara sinav
9 Ara smav
10 Aktif ve yari-aktif siispansiyonlar. Kontrol algoritmalari.
11 Motor modelleri. Motor kontrol sistemleri. Motor kontrolil uygulamalari.
12 Aktarma organlarinin modellenmesi ve kontrolii.
13 Akilli Trafik Sistmeleri. Kazasiz ve Cevreci Ulagim.
14 Elektronik kontrol elemanlari. Protokoller. Donanim igeren (HIL) simiilasyonlar
15,16 Yariyil sonu sinavi
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PROGRAM CIKTISI

Matematik, fen bilimleri ve Elektrik-Elektronik Miihendisligi konularinda yeterli bilgi
birikimi; bu alanlardaki kuramsal ve uygulamali bilgileri, karmagik Elektrik-Elektronik
Miihendisligi problemlerini modelleme ve ¢dzme i¢in uygulayabilme becerisi.

Elektrik-Elektronik Miihendisligi ve ilgili alanlarda karmagik miihendislik problemlerini
saptama, tanimlama, formiile etme ve ¢6zme becerisi; bu amagla uygun analiz ve
modelleme yontemlerini segme ve uygulama becerisi.

Gergekei kisitlar ve kosullar altinda ve belirli gereksinimleri kapsayacak sekilde Elektrik-
Elektronik Mithendisligini ilgilendiren karmasik bir sistemi, siireci, cihazi veya tiriinii
modern tasarim ydntemlerini uygulayarak tasarlama becerisi.

Elektrik-Elektronik Miihendisligi uygulamalarinda karsilagilan karmasik problemlerin
analizi ve ¢ozliimii i¢in gerekli olan modern teknik ve araglari gelistirme, segme ve
kullanma becerisi; bilisim teknolojilerini etkin bir sekilde kullanma becerisi.

Karmagik Elektrik-Elektronik Mithendisligi problemlerinin veya disipline 6zgii
konularinin incelenmesi i¢in deney tasarlama, deney yapma, veri toplama, sonuglari
analiz etme ve yorumlama becerisi

Disiplin i¢i ve ¢ok disiplinli takimlarda etkin bigimde ¢alisabilme becerisi; bireysel
calisma becerisi.

Tiirkce ve Ingilizce sozlii ve yazili etkin iletisim kurma becerisi. Etkin rapor yazma ve
yazili raporlar1 anlama, tasarim ve iiretim raporlar1 hazirlayabilme, etkin sunum
yapabilme, acik ve anlagilir talimat verme ve alma becerisi.

Yasam boyu 6grenmenin gerekliligi bilinci; bilgiye erisebilme, bilim ve teknolojideki
gelismeleri izleme ve kendini siirekli yenileme becerisi

Etik ilkelerine uygun davranma, mesleki ve etik sorumluluk bilinci; mithendislik
uygulamalarinda kullanilan standartlar hakkinda bilgi.

10

Proje yonetimi, risk yonetimi ve degisiklik yonetimi gibi is hayatindaki uygulamalar
hakkinda bilgi; girisimcilik, yenilik¢ilik hakkinda farkindalik; siirdiirebilir kalkinma
hakkinda bilgi.
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Miihendislik uygulamalarinin evrensel ve toplumsal boyutlarda saglik, ¢evre ve giivenlik
iizerindeki etkileri ile ¢agin sorunlar1 hakkinda bilgi; mithendislik ¢dztimlerinin hukuksal
sonuglar1 konusunda farkindalik.
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