Arahk 2007/12
Sayi 122
Fiyati: 5 YTL

07-10 Subat 2008h 07-10 Subat 2

likdizii-istanbul Tiiyap Fuar ve Xongre Merkezi Beylike
R 7




3037

9 177"!

NERY (@ 1Y :

b 1 ; ! i . T
13. Making Imatals ve Metal lsieme Teknotoliter) Fuant h 8. Birleglirme, Kaynak ve Kesme Teknololiler Fuart o

07-10 Subat 2008 |07-10 Subat 2008

Tiiyap Fear ve Kongre Merkezi Beylikdiizi-lstanbus Tityap Fusr ve Kongre Merkezi _Be Ehédei-dstanh




P T I L e e A R L A

ngndekﬂer

A R L R L R R R R R

B R I S R R

;ROPORTA} ;
: ysaamak Makine
AVKAY:

Ameriks’da queu guvcn}zgi ﬂe 11g111 yasal
ereklilikler ve standartlar-
uncay HIZLIOGLU ! AE: Ruiz

UYGULAMA
Omz 01 Oz MaklMakme -Cozum Oltaklm

[28] cUNDEM

Ihracat aris: beklentilerin uzexmde ‘
Arslan Samr / MIB Gn. Sek.

boyuisal optimizasyonti®:-
M Murat TO?AQ:__Soner OZDE N.Gef

Borlama ile: yum sertlest
Siileyman BASTU

‘b ‘
‘Evdivent dil d]gh Qa;ldaxda d1§ ,k,oku
epriliklerinin incelenmesi

‘M. Cineyt FEIVAC, . Er&éiaf(MRAK

YAGLAMA -
 MoS,-Tt kompozit kau yaalayjcx
j'flimleun mikroyap ve. trlbolcyk
- dzelliklerinin bahrlenmem B
-FernatBulbill -

;ROBDTIK ; :
% Bix iobil mampulatmuu hamket : R
denklemlerinin ve caligma uzayuun buiun;m:;l EER

p Levent Cetm Erol yar [

ik TASARIM S et
- Giles enetfi dle, gah;:an aza{;laida Uovde 1asa m vc

[30] cap/cam
T-FLEX Solutions Paramefric CAD
Release 11 3D CAD f CAM

“ Hizl dlrckt xma] at ontemlﬁu
aldr SOEU, M. Cengiz KAYAC.‘

¥

[74] MAKINA AKSAMLARI
SKF yiiksek tagima kapasiteli

silindirik makarah rolmaniaz

SKF Tiirk

ATk by e el

BAYK



Aylik Ematat ve Teknolof Kt Dergls)

*SAY1:121 + KASIM 2007 « AYLIK DERGI

Y v

BILESIM

YAYINCRIK, FUARCILK VE
TANITIM BIZMETLER! ALS,

Derginin Adi:

Sahibi:

Yazi Isleri Midiri:
- Grup Satis Mitdiiri;
> Reklam Miidiri:

Rekiam Sorumiular:

.S"atig Destek Sorumlusis:
S.é;tg Destek Ekibi:

Ab'o'né Servisi: o
Fotograf Direktorii
Gorsel Yonetmen:

Sayfa Tasanm ve Kapak:

Uretim Midira:
Baskn

Yayenin Tirii:
Bask Tarlhi:

Machinery MakinaTek

Ayhik Imalat ve Teknoloji Kiilttril Dergisi
Bilesim Yayineik, Fuareilik ve Tanitim
Hizmetleri San ve Tic. A.S. Adina
Mustafa USTUN

Barbaros Caddest Noi11 4. Levent/stanbul
Muamimer VARDAR

Erhan DEMIRTEL

H. Ediz RONA

Nihat AKTAS

Esin DURAKBAGA

Ipek POATAKAL

Nihat AKTAS {Sorumlu}

Barbaros Gaddesi No:11 "4, Levent/lstanbui -

~Hacer YILMAZER KAL_AFATLAR

'hyléma:’er@bllesm com.ir

" Haydar ILK

“haydarik@bilesim.com.tr
Giitay KANTEKIN

gkamekin@biesim.com.tr

" Ahmet KARAYILMAZ

akarayimaz@bllesim.com.tr
Senay QZDIL MERAL,
-sozdil@bilesim.com.tr

Sibel ALTUN

-saltun@bilesim.com.r

- Zeynep OZSOY

s _zozsoy@bales!m com. tr

Eif FIL
abone@bilesim.com.tr
Gokmen SOZEN
Siileyman PEROL.
Yasermin OZGUNES
Hitay YENERGZ
Bilegim Matbaasl |
Bilegim Yayincilik, Fuarcilik ve Tantim
Hizmetleri San ve Tic. A8,
Barbaros Caddesi Noi11 4. Levent/lstanbui
Yerel Slreli Yayin
07.11. 2007

Yonetim Kuruiu Baskant: Mustafa USTUN

Genel Midiir: N.Nezih KAZANKAYA

Genel Miidlir Yardimeist: Tllay TOSUN

- B> Glney ve Guneydogu

Barbaros Caddesi
No:11 4. Levent

34306 ISTANBUL

Tel: (0212) 324 44 43(Pbx)

Faks: (0212) 284 35 05
E-postamakinatek@bilesimcomtr -
waeb: www.bilesim.com.tr ' ‘

B Merkez Yonetim Adresi:

B Ankara Sube: Aysim KOSAR KARSU

Mahatma Gand! Cad.

No:90/8 G.OP 06700 ANKARA

Tel {0312) 447 53 21-02 -
Faks: (0312) 437 20 96 .

E-nosta: ankara@bllesim.comity

Anadolu Bolge
Temsilcisi: Sami DEMIRKIRAN
Kiziay Cad. 8. Sok. No:g
010 Adana

Tel: 0322 358 81 85 {pbx)

Faks: 0322 339 36 83
E-postaisdemiskiran@bifesim.com.ir

@ Al Rights Reserved,
Tam yayn haklan BILESIM YAVINCILIK A$.'ve ait alup yaztar ftibas edilemez.

¢ Tim rekiamlann sorumiuiugu fivnalars, vazdardaki ve stylesilerdeki girligler sehipleting aitilr,

' lb Hakem Kurulu:

Prof. Dr. Tirkay DERELI

Stileyman MUFTUOGLU

Prof, Dr. Tamer KUTMAN (IT()

Prof. Dr. Aysegll AKDOGAN (YTO)
Prof. Dr. Biilent EKER (NKU)

Prof. Dr. | Hilseyin FILIZ (GO

Prot. Dr. M. Bilent DURMUSOGLU (i)
Prof. Dr. Bilgin KAFTANOGLU (ODT()
Prof. Dr. Erding KALUG {(KOU)

Prof. Dr. Mehmet TANYAS (iTU)

Prof. tr, Haluk ORS (BU)

Prof. Br. Muzaffer ERTEN (T

Prof. Dr. Adil BAYKASOGLU (GU1)

@0

Dog. Dr. TekiﬁAKGEYiK (0

Sektérel Danigma Kurulu

/ IBM

Tarkan TUNG / Kale Altihay Robotik A.S.
Necmettin KOSKEROGLU / Kent Gida
Can TUNGELL] / Bitko A.S.

Orhan AYDIN / Hartek Ltd, $ti.

o CaferGENQ/GM Maki
) Gungor AVUNCAN /.Danigman :

Temel KARAMEHMETOGLU /SEW Eurodrive
Mehmet Emin YILIMZ / ITD KOSGEB Midiri
Zeki AYDAN / Siemens

All AVCI/ Spinner

Altug BAYRAKTAR / An AS.

H. Cengiz CELEP / Entek Pnématik

Afksrn ERDONMEZ / Entek Pndmatik

Omer Tarhan DIVARCE / Phoemx Contact

Sahin SEVING / ABB

Omer Farak INAN inanlar Makina

Mustafa BUYUKPISIRICE/ Oztekfen

Afilla C. KUZUCAN / Komsan :

Mehmet Ali YELMAZ /BMC A 8. .

Ozglir SENEL. /- Bogaz:g:n Yazmm o
Dr; M, Aziz HATMAN. /Assab _Korkmaz S

Dr. Torahim H. gAéLAYAvam‘ tok

Ham KogAK/Om o




L3

tomotivde yapay zeka teknolojileri

Ozet

Ozelikle 1980 yillardan sonra, endistride kullaniimaya baslanan ve son yillarda otomo-
tiv endiistrisinde yaygin olarak kullanilan Yapay Zeka Teknolojileri; giinlitk hayatimizin
vazgecilmez bir unsuru olmustur,

Ev teknolojilerinden egitim teknolojilerine, endustriyel otomasyondan, tip teknolojilerine,
“akillt binalardan, alkitli asanstrlere kadar her alanda karsimiza ¢ikan Yapay Zeka Tekno-
lojileri, otomobil sahipliligi oraninin yiitksek oldugu istanbul gibi metropolierde bu tekno-
lojilerfe donatilrmis araclarla glindemimizi isgal etmektedir.

Yapay Zeka Teknolojileri akill sistemnler olarak tanimlandiginda; hayatimizi kolaylastiran
bu teknolojiler otomotiv endtstrisinde; akifli hava yastiklar, akilli sensérler, akill) farlar,
akilly aynalar, akilhi fren sisternleri, akith klimaiar ile donatilmig araclar olarak giinliik ha-
yatimiza girmistir.

Bu nedenle calismamizda otomotiv endistrisinde Yapay Zeka Teknolojilerinin spesifik
uygutamalar ele alinmustir. Bu calisma ile hem mesleki teknik egitimdeki otomotiv ana
bilim dalina bilimsel katki saglamak, hem de otomotiv endustrisinde Yapay Zeka Tekno-
lojileri uygulamalarinin geldigi son noktanin irdelenerek bu alanda yapilacak akademik
calismalara zemin olusturulmasr agisindan otomotivde kullanilan Yapay Zeka Teknoloji-
lerinin incelenmesi amaclanmistir. '

Girig

Zeki davransg; dgrenme, problem céizme, muhake-
me ve dil yeteneji, tiretme, hafiza ve genellestirme
yetenegi olarak tanimlanabilir. Bir sistemin davra-
nigt bir insan tarafindan diizenlenirse sistem zeki-
dir denebilir. Yapay Zek4, insanfara karar vermede
ve amaclarma ulasmada yardime olacak zeki sis-
temler saglamaktir. Yapay Zekd, dogadaki tim
canldarin davraniglarindan ve en {stiing insanin
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davramslarindan veya davranis biciminden esinle-
nerek bdyle davranan sisternleri modelleme calis-
masinin genel adidir’ve ismi 1956'da Dartmouth
konferansinda bilim adamlar) tarafindan ‘Artificial
Intelligence’ olarak konulmus bir bilim dalidir. Ya-
pay Zeka, genel goriise gore insan gibi davranan
sistemler denildiginde bu davranis bicimi temelde
farkhi sekiflerde karsimiza cikar. Bunlar; Kontrol
{Bir sistemin kontrolii, Robot kontroill, Trafik kon-
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trolt, Otometiv.), Karar Verme (Harp stratejileri,
tipta tan, hukuk, uzman sistemier), Tahmin {cika-
nm)( Finans, trafik, gorunti isleme, . . ), Ofrenme
(Adaptasyon, kesif, . . }, Problem Cozme{NP, TSP
gibi gercek hayat problemlerinin ¢oziimii), Optimi-
zasyon (En Makul ¢oziim, en kisa yol, optimum si-
reg...), Muhakeme (reasoning) ( Diglince, plan,
SOrgy, ... ), Kavrayis (perception){ gérme, dinleme,
koklama, dokunma) olarak tanimlanabilir.

Yapay Zekénin genel amaci, insan hayatim kolay-
lagtirmak, endistride kalitevi ve verimliligi arttir-
mak ve is kazalart riskini en aza indirgemek , dzel-
likle tehiikeli islerde robotlar kullanmak, egitim
alaninda strateji gelistirme {teorem ispatlama, sat-
rang, dama, oyunlar, . .} ve problem ¢zme (muha-
keme} yetenefi kazandirmaktir. Bu genel amag
dogrultusunda Yapay Zekanmn amaclarini ii¢ ana
baslikta ele alabiliriz.

Bilimsel amac: Yapay Zekinin bilimsel amaci ze-
kanin esastarini, ve biyolojik sistemlerin fonksiyon-
farin anlamakty, Omegin, beyin nasil calisir, li-
mitler ve simirlar nedir, hangi ister mimkindir,
hangi isler mumkiin degildir, bir isi dizenlemek
igin optimum(en uygun) yol nedir gibi sorulara ce-
vap aramaktir.

Muthendislik amac:Gercek ortamda zeki olarak ha-
reket edebilen zeki makineler (programiar, Szerk
robotlar, ...) tasarflamaktir. Genelde Yapay Zeka
konuyla mihendislik agisindan ilgilenir. Bu calig-
mada da otomotivde Yapay Zekd Teknolojiterinin
uyguiamalar: mihendislik agisindan ele alinmistir,
Yapay Zeki Teknolojileri, endiistri, otomasyon,
tip, egitim, finans, robotik, otomotiv, savunma, egi-
tim, ev teknolojileri, givenlik, . v. b. pek ¢ok alan-
da uygulanan en gelismis teknolojilerdir. Yapay
Zeka veya Bilgi tabanli teknolojik tGriinler ve siirec-
ler tasarim , imalat, servis ve pazarlama acrsindan
onemli faydalar saglamistir. Bilgi tabanli miihen-
dislik, {Knowledge-Based Engineering-KBE} Griin
kalitesini arttirirken, maliyeti ve islem zamanini
azaltmaktadir{1]. Bu teknolojiler 1980'li yillarda
endistride ‘kullanilmaya baslandi. Yapay Zeka
Teknolojiterinin kullan:ddigr alanlarin bazilas:
Endlistri:Ev Temiziik Robotlar, Otomatik araclar
icin rehberlik, Boru Hatti Denetimi, Zeki evler, Ze-
ki ev teknolojileri, Otomatik striis(ALVINN , Po-

merleau, 1989), Konusulan kelimeyi tani-
ma(SPHINX -Lee , 1989) , gbk cisimlerinin simiflan-
dirlmasi(Fayyad et al , 1993), elektro-mekanik
ucagin kontrol yapisi ve morfoloiisinin tasarimi-
GOLEM (Lipton, Pollock-2000). Savunma: Akill)
bombalar, hedef tayini. Tip: Kanser teshisi, DNA
dizilerinde gen kesfi, Adli tip. Guvenlik:Haberles-
me Aglarinin Yénetimi, Kriptoloji, Krimonoloji ) Fi-
nans: Borsa tahmini, Vergt Hazirlama Yazilim,
Kredi kart sahtekarhginim ortaya ¢ikanlimas) (Pro-
vost & Fawcett, 1997) Internet OlaylariWeb Ta-
banli Arama Motorlan (Yzhoo, Google...), Haber-
lesme {e-mail, kelime islemci, ) Tasarm:Boeing
777, Pentium, Uzay Mekigi is Mayat:: Posta-
ne:Otomatik adres tanima ve mektuplarin siralan-
masl; Banka:Qtomatik ¢ek okuyucu, imza dogrula-
ma sisternleri; Telefon Sirketleri:Otomatik ses tani-
ma, telefon numaralarinin gruplar icinde siralan-
masi; Kredi Karti Sirketleri:Sahtekarlik denetimi,
uygulamalann otomatik gériintilenmesi; Robot-
lar:Mars Rover, DSI, RoboCup, Oyuncak sekes-
ri(Sony, Aibeo), Eglence sektéri Oyun Qynama:
Robocup, Sims, Efitim: Matematilk problemlerin
¢OzUmU, Teorem ispati, Dilbilgisi Kontroll , Doki-
man Dizenlerne, simiilasyonlar, planlama, mifre-
dat gelistirme.

Otornaotivde gelinen son noktada artan rekabet ve
dretici firmalann Gst sevivelere cikardif asgari do-
nanim stanclartlan, rekabetin artarak devam ettigi
pazarda Yapay Zekd teknolojilerinin kullanim yo-
gunlugunu arag Ureticilerinin bir birlerine sagladik-
farr Gstinlitk olarak karsimiza cikarmaktadir, Artik
{ireticilerin Yapay Zeka teknoloiilerini kullanmala-
1 bir liks degil bir zorunluluk halini almigte, Bu
teknolojiler sayesinde otomeotivde daha {ist emni-
yet ve givenlik tedbirleri, daha konforlu bir kulla-
rm alant, daha disik yalit sarfivati, daha cevre-
ci emisyon degerleri, daha hizli veri aktanmi, daha
az hatal veri aktarrmi, daha ucuz ve kolay tamir ve
balkim gerceklestirilir,

Otomotivde Yapay Zekd Teknolojilerinin yaygin
olarak kullanilma gerekcelerinden biride bu paza-
rin blylklugi ve rekabettir. 1993 ditnya Al pazan-
nin (Uzman Sistem, Yapay sinir aglarn, Bulamk
Mantik, Robotik, Konusma tanima vh, ) vaklasik
olarak 900 milyon USD oldugu ve bu sistemnlerin




gelismesinde ABD'nin onde oldugu bir rapor ile
degerlendirilmigtir. Bu pazar payr 20007 villardan
sonra ylz milyar dolarlar gecmistir(2]

2. YAPAY ZEKANIN TARIHCES] VE TEKNIKLERI
2. 1. Tarihge

Yapay Zek# (Artificial intelligence-Al} ismi ilk ola-
rak 1956'da Dartmouth konferansinda ortaya atil-
masina karsin ktkleri bilgi ve muhakemenin doga-
sina ait calismalar acisindan binlerce yvil dncesine
dayanir. Endiistride oyun ve eglence sektorlerinde
uyguianmaya basladikian sonra gok poptiler olan
Yapay Zekdnin tarihgesi genel hatlanyla asagidaki
sekilde zetlenebilir. John von Neumann minimax
teoremini pelistird] (1928), 1k elektronik bilgisa-
var{1941), McCulloch ve Pitts, zekd icin Neural
Networls(Sinir Aglan) mimarisi; Endistride imalat
kuralian{1943), [li ticari bilgisayar(1948), , Minsky
Bir sinir ag bilgisayar yapu(19571), Darmouth con-
ference Mantik teorisyenleri ve matematikgiler
McCarthy, Minsky, Newell, Simon tarafindan “Art-
ficial Intelligence-Yapay Zeka” ismi literatiire gir-
di(1956), LISP dili gelistirildijohn McCarthy); Per-
ceptron Learning gelistirildi{Rosenblatt) (1958),:
Samuel’s dama oyunu insanlara kars oyunlar ka-
zandi, McCarthy & Minsky tarafindan MIT Al{ Arti-
ficial Intelligence) laboratuarimi “kurdu(1959),
ADALINE(ADAptIf Linear Algorithm{Bernard Wid-
row -Ted Hoff) {1960), American hiikiimeti MiT’e
2. 2 milyon dofan At{ Artificial Intelligence) arastir-
malarina ayirdi{1963}, ELIZA Joel Weizenbaum ta-
rafindan MIT'de kodlanmisti{1964-1966), Hk uz-
ma#n sistemn PROLOG vapidi{ Colmcrauer}{1970),
Bilgi Tabanh Sistemler(1969-1979:, STRIPS (Plan-
lama}(1971), Prolog Gelistirildi{1972), MYCIN
{Uzman Sistem)(1973), Genetic algoritma gelistiril-
di(1975), Yapay Zeka endustride kullaniimaya bas-
fancdi(1980), Japonlarin 5. Kusak projesi (CIRCA)
(1981), YZ temetli donanuniarin sirketlere 425 mil-
von$’ lik satist vapildi, CLIPS Uzman Sistem Yazi-
limi STB (Software Technology Branch}, NA-
SA/Lyndon Space Center tarafindan gelistirildi; Ya-
pay Sinir Aglarna dénds oldu{1986), DEC 40 uz-
man sisteme sahipti{1988), YZ askeri sistemleri 1.
Karfez Savasinda etkili bir bigimde kuliami-
di(1991), Genetik Programlama{i992), DNA he-

saplama (1994), Deep Blue isimli satrang program:
Kasparov’ u yendi{1997), Robot hayvanlar vizyona
cikt; Kismet Robotu (tebessiim eden robot); No-
mad isimli robot goktasi orneklerini inceleyerek
Antarktika bolgesi arastirmasinda kulianmildi(20003
ve Marsta Range Rover{2004).

2. 2. Yapay Zeka Teknikleri

Yapay zeka, insanin zekasim bilgisayar araciligi ile
taklit etmek, biu anlamda belli bir élciide bilgisa-
varlara 6grenme yetenegii kazandirabilmektir. Bu
sekilde yapay zeka cogunlukia insarn distinme
yetenegini, beynin calisma modelini veya dogamn
biyolojik evrimini modellemeve calisan yontemier-
den olusur. Gintimizde oltomotivde en yaygin
kuilamlan Yapay Zekd Teknikieri; YSA (Yapay Si-
nir Aglary), Lizman Sistemier{US}, Bulanik Manuk,
Bilgi tabanli mihendislik, (Knowledge-Based Engi-
neering-KBE} olarak siralanabilir.

2. 2. 1. YSA (Yapay Sinir Aglan-Artificial Neural
Networks)

Yapay sinit aglan, yapay noron modeli cercevesin-
de olusturulan af yapisinda, cesitli égrenme kural-
farinin uygulanmas! esasima dayanir. En dnemli
ozelligi dgrenebilir olmasidir. Yogun bir sekilde
paralel isiem yapabilir, hataya kars toleranshdir ve
adaptif olarak tasarlanabifis. Bir yapay sinir ag ta-
sarfanirken ¢ temnel kriter ele alinmalidir. Bunlar,
Sgrenme stratejisi, ag mimarisi ve &grenme kurali-
min secimidir. Yapay sinir aglarinda iki temel 6§-
renme stratgjisi vardir. Bunlar egiticisiz 8grenme ve
egiticili dgrenme olarak tanimlanr, Stratejiler ara-
sindaki en temel fark, cikas degerlerinin olup olma-
masidir. Cevre birimlerinden alinan bilgiye gére -
kis degerlerinin belirlenmesinde hedef degetler et-
kili ise egiticili, degil ise egiiticisiz Hgrenme islemi-
dir. Yapay sinir aglaninda iki temel mimari vardir.
Eger ag Uzerindeki bilgi akisi stirekli ileri dogru ise
buna ileri strimli ag mimarisi, ag yapisinda geri
besleme baglantiiar varsa buna geri beslemeli ag
mimarisi denir.

YSA' nin Kullamm Alanlar: Dit isleme, Veri sikis-
tirma, Giivenlik, Kontrol, Robotik, Tahmin (Piyasa-
daki en iyi stoklar toplama-Hava Tahmini - Kanser
Teshisi), Kiimeleme, Simiffandirma, Tanmma (Bl ya-
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z1s) tanima, konusma tarmima), Veri Analizi, Veri
Filtreleme {telefon sinyalindeki glriiltiintn bastinl-
masl) , Finans - Pivasa (Stok piyvasa tahmini - Stra-
tejik planlama), lsaret isleme (Hava tahmini - uydu
g0riintit analizi), Tahmin, Bioinformatik {protein ve
genlerin fonksiyonel analizi), Astronomi Objelerin
Siniflandirlmasi-Astronomik  verinin simiflandin-
mast), GOrantd tanmma.

2. 2. 2. US { Uzman Sistemler-Expert Systems)
Yapay Zekinin en énemli uygulama alanlarindan
biri Uzman Sistemledir. Bu tip sistem belli bir alan-
da uzman olan kisilerin uzmanliklarina dayanarak
¢bziim arar. Bunu bir tir bilgisayarda diizenlenmis
darmisma sistemi olarak disiinebiliriz. Uzman sis-
ternler hem makine hem de insan midahalesine ih-
tivac duyan uygulamalarda kullanilir,

Uzman sisterlerin elemaniarr ve arayiizleri

Bilgi tabani (knowledge base): Uzmanin bildirile-
rinden olusur. li~then kurallanyla vapilandinlr,
Calisma atani (working space): Problem coztimiin-
de gerekli ozel bilgileri bulundurur, Cikarim birimi
(inference engine): Bilgi tabanindan ve problemin
&zet verilerinden gelen tavsivelerle defiisen siste-
min merkezindeki kod. Uzman sistem dizayninin
aniasilmasi icin; sistem ile birbirini etkileyen kisi-
sel roflerinde anlagilmasina ihtivac vardir. Buniar;
Ana uzman {domain expert): Problemin ¢éziim yo-
lunu tespit eden kisi veya kisiler. Bilgi Mihendisi
(knowledge engineer): Uzmanm bilgisini ¢ozerek
uzman sistemin kullanabilecegi sekle dénistiiren
kisi. Kullanic {user): Uzman tarafindan verilen bil-
gileri problem ¢ézizmiinde kullanacak kisi.

Uzman Sistemlerin Ozellikleri

Geriye zincirleme (backward chaning): if- ther ku-
rallar kullarlarak alt amaclardan bir amaca van-
hr. Belirsizlik ile isieme (coping with uncertainty):
Sistemin yetenegi, tam bilinmeyen kurallar ve veri-
lere verdigi cevaplar ile muhakeme edilir, leri zin-
cisleme (forward chaning): Baslangic verilerinden
If-then kurallars kullamilarak problem ¢éziimiine
gidilir. Veri temsili (data represantation): Sistemide
(erigilebilir ve depolanahilir) probleme &zel veriler.
Kullanic) araylizeyi (user interface}: Sistem kulian-
larak kolayca olusturutan kod parcalar,

Uzman Sisternlerin Uygulama Alanlar: Egitim, bil-

gi ybnetimi , oyunlar, virlis tarama, tip, finansal

planlama, bilgisayar konfigiirasyonu, gercek za-
manli sistemler, trafik yonetimi ve kontroli, sigor-
tac:lik, otomotiv, . . .

2. 2. 3. BM (Bulanik Manttk-Fuzzy Logic)

Bulamk mantik kavrami, itk olarak 1965 yvilinda L.
Zadeh tarafindan kultamilmistir, Bularmik mantk
kavrami genel olarak insanin dustinme bigimini
modellemeye calisir, Klasik kiime kavraminda bir
tye bir kiimenin Uyesidir veya tivesi degildir. Bula-
nik mantik kavraminda bir dyvenin bir kiimenin
tyesi olup olmadig: Gyelik fonksivonlar ile betirle-
nir. Bulamk mantigin en giiclil taraf var olan bir
uzman bilgisinin kullamimasidir, BM bircok kon-
trol uygulamasinda kullamtrmigtir, Bulanik manti-
gin kullamim alanlarindan bazilar:Trafik Sinyal
Optimizasyonu (Kavsak ve Ana arterlerde), Katilim
Denetimi Kontrolii, Robotik, Proses kontrol, Ev
elektronigi, Trafik, Gériintil isleme, Veri tabam sor-
gulama, Ariza denetimidir,

3. OTOMOTIVDE YAPAY ZEKA TEKNOLOJILER]
Otomotiv endistrisinde artan rekabet ortaminda
gelinen son noktada; araclarin ve firmalarin birbir-
lerine Ustlinliik saglamalar: kulfandiklar: Yapay Ze-
k& teknolojilerine bagls olarak gerceklesmekzedir.
Yapay Zekd Teknolojileri akilli sistemler olarak ta-
mimiandiginda;  hayatimezi kolaylastiran bu tekno-
lojiter otomotiv enddstrisinde; akiili hava yastikla-
n, akilli sensésrler, akilli farlar, alall aynalar, akill)
fren sistemleri, akilh klimalar ile donatilrms araclar
olarak gtnlUk hayatimiza girmistir. Son yillarda,
BM kontrol teknikleri otomotiv sektsriiniin gok ge-
nis bir kisminda kullamiimaya bastanmistir. Oto-
motiv endlstrisinde transmisyon uygulamalarn,
Motor kontrolG ve ABS fren sistemlerinde BM ¢ok
yaygin olarak kuilaniimalktadir. BM kontrol uygula-
malar geleneksel kontro! algoritmalarina gére da-
ha Ustlin karakteristikler ortaya koymaktadirtar. Bu
nedenle cahsmamizda, otomotiv endiistrisinde
kullamlan Yapay Zeka Teknolojilerinin befirli uy-
gulamalar ele alinmigtir. Yapay Zeka Teknolojileri
kullamm yeri ve amaglarina gore tasnif edilmistir,
Gelecek sayida devam edecek...
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Ozelikle 1980'i yillardan sonra, endiistride kullaniimaya baglanan ve son yillarda
otomotiv endUstrisinde yaygimn olarak kullanilan-Yapay Zeka Teknolojileri; glnliik
hayatimizin vazgecilmez bir unsuru olmustur. Ev teknolojilerinden egitim teknolojilerine,
endustrivel otomasyondan, tip teknolojilerine, akilli binalardan, akilli asansérlere kadar
her alanda karsimiza ¢ikan Yapay Zeka Teknolojileri, otomobil sahipliligi oraninin yiiksek
oldugu Istanbul gibi metropollerde bu teknolojilerle donatiimis araclarla glindemimizi
isgal etmektedir.Yapay Zeka Teknolojileri akilli sistemler olarak tammlandiginda;
hayatimizi kolaylastiran bu teknolojiler otormotiv endustrisinde; akilli hava yastiklari,
akills sensorler, akilli farlar, akilli aynalar, akilli fren sistemleri, akifh klimalar ile
donatilmis araclar olarak gtintiik hayatimiza girmistir. Bu nedente ¢aligmamizda otomotiv
endustrisinde Yapay Zeka Teknolojilerinin spesifik uygulamalan ele alinmistir.Bu galisma
ile hem mesleki teknik egitimdeki otomotiv ana bilim dalina bilimsel katki saglamak, hem
de otomotiv endistrisinde Yapay Zeka Teknolojileri uygulamalarninin geldigi son noktanin
irdelenerek bu alanda vapilacak akademik calismalara zemin olusturulmas! agisindan
otomotivde kullanilan Yapay Zeka Teknolojilerinin incelenmesi amaclanmustir,

3.1.1.Guvenlik Amaci ile Kullanifan

Yapay Zeka Teknolojileri

3.1.1.1. Degtisken Kodlu UK Immobilizer Sistemi
Arac glivenlik sistemlerinden biri olan immobilizer

3.1. Kullarum Amaclarina Gére

Yapay Zeka Teknolojileri

o Giivenlik ve Emnivet Amach Yapay Zekd Tekno-
lojileri

» Konfor Amacli Yapay Zekd Teknolojileri
¢ Diger Amaclaria Kullanilan Yapay Zeki Teknolo-
jiteri

sistemi arag ¢alinmalarina karge kultaniian bir sis-
tem olup, arag Fiektronik Kontrol Unitesi (ECU) ile
arag immebilizer kontrol iinitesi arasinda veri kon-




trol ve dogrulama esasina dayanmalktadir, Arag im-
mobilizer kontrol Unitesi; aracin UK ile agilmas:
ve aracin cahstirilmalk istenmesi durumunda, anah-
tar icine yeriestiriimis olan mikrogipte kayith olan
sifreyi tamimakta ve aracin calisabiimesi icin bu ko-
du tanidigini ve kodun dogru oldugunu arag Elek-
tronik Kontrol Unitesine iletmek sureti ile araci ¢a-
tismaya hazir hale getirmekiedir. Belirli bir algorit-
ma ile degisen ve her seferinde farkh bir kod ile itk
calismay! gerceldestiren veni nesil immoilizer sis-
temleri giinimiz gelismis elektronik teknolojileri-
ne kargin, agma kodunun elektronik kaydr ve kop-
yalanmas konusunda givenlik agisindan yeni bir
uzman sistem uygufamasidir.

3.1.1.2.ABS Fren Sistemi

ABS, sert ve acil frenleme esnasinda optimal arag
kontroli ve en kiigtk durma mesafesini garantiye
almak i¢in otomobiilerde kullanihr, Ginumizde
ABS arac giivenlifine hayati bir katla olarak kabul
edilmektedir[4]. ~ Bir ABS ModiilUnin baghca par-
calart Electronik Kontrol Unitesi, (ECU), tekerlek
hiz sensorleri ve fren moddlatérleridir. Tekerlek
hiz sensorleri-EGUW ya-tekerlel-hzi-ile oranti) fre-
kanslarda elektronik palsler génderir. ECU bu bil-
gileri degerlendirerek fren kuvvetini dizenler, ABS
sistemleri vapilar: geregi nonfineer. ve dinamik oi-
duklarindan bulamk mantik kontrolting icin aday-
dir. Fuzzy ABS've giris degerleri olan Tekerigk hi-
71, Hizlanma ve her bir tékerlegin kaymasi, teker-
den gelen sinyailerin birlegimi ile hesaplanabilir,
Bu sinyaller fuzzy ABS sisteminde arzu edifen kon-
troli gergekiestirmek icin islenir. Bu degerlendir-
meler ile aracin kayma yap'makmzm frenieme yap-
mast ve emniyetli bir durma gergeklesmesi saglan-
mis olur[3}.

3.1.1.3.Elektronik Stabilite Program:

Klasik fren sistemlerinden sonra devreye giren ABS
fren sistemleri.ve daha sonra Patinaj kontrol sis-
temleri (TC); Elektronik Stabilize Programinin (ESP)

temelini olusturmaktadir. ESP donammina sahip

bir aracta ABS ve TC de mevcut demektir. Merce-
des, Bavarian Motor Works (BMW), Toyota, Hon-
da, Ford ve Volvo gibi firmalar bulanik mantik kon-
septini kendi Orlinlerinde birlestirmeye devam et-

mektedirier. Honda tarafindan dizayn edilen Arag
stabilite destek programi boyle bir drnektir. Bu sis-
tem cok zekidir, sistem insan beyninden daha hiz-
i1 bir sekilde cahisir, VSA (Vehicle Stability Assist)
fren basincini, Motor gliciinii veya her ikisini bir-
den kontrol ederek cekisi en iyi sekilde devam et-
tirir. Siz hicbir faalivette bulunmasamiz bile VSA
motor glictinl veya frenleri &n veya arka taraftaki
kaymayi azaltmak icin kullanacaktir(3,4].50rls ve
frenfeme givenliginde gintimuiz teknolojisinde
son nolda olan bu sistern sayesinde arac stabilizesi
en Ust sevivelere ¢ikaridmigtir. Sistem devre digt bi-
rakilmadikga otomatik olarak devrededis. Sistem
bir cok senstrden bilgi almakla beraber dzellikle
direksiyon ddndis senstri, kayma tespit senstril ve
ABS tekerlek sensorleri en ¢nemli veri kaynakian-
dir. Aracin viraja girmesi aninda tekerlek sensorle-
rinden geten dénis sayist bilgileri, Direksiyon sen-
striinden gelen viraj acisi bilgisi ve Arag merkezin-
deld kayma tespit senstriinden gelen kayma istegi
bilgileri ve diger senstrlerden gelen bilgiierde de-
gerlendirilerek Elektronik Kontrol Mediili tarafin-
dan arac Fren sisternine komut veriimekte ve kay-
manin olacag tekerlek disindaki tekerleklere degi-
sik basma kuvvetleri ile fren kuvveti uygulanarak
arac eksende tutulmaya caligiimakiadir. Bu suretle
aracin yoldan ¢ikmasi riski biyiik dlciide engelien-
mis olmaktadir,

3.1.1.4.Hiz Sabitleyici ve Hiz Smirlayicr Sistemier
Stirtis konforu ile birlikte givenlik ve yakit tiiketimi
acisindan distntilerek tasarianan bu sistemler si-
riictiniin istegi dogrultusunda, araci sabit bir hizda
veya belirli bir limitin altinda kullanmak ve arag
dniine gelebilecek engellere otomatik yavaglama
tepkisi vererek glvenli bir sirlis saglamak amac
ile araclara uygulanmigtir. Strdictiniin herhangt bir
vesile ile frene veya debrivaja basmas durumunda
sistemn devre dist kalarak tekrar manuel kullanima
gecmekte fakat sabitlenen deger hafizada saklan-
maktadir. Gerektiginde tekrar kumanda panelinde
ilgili butona basilarak hafizadaki degerde aracin

“sabit hizda seyretmesi saglanabilmektedir, Uyarla-

nabitir Hiz kontrol sistemi, aracin tamponunun ar-
kasina verlestirilmis radar sistemini dniindeki ara-
cin mesafe ve hizini tespit etmek icin kuliamr. Bu

(
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durum bir gelismis radar senséri, bir dijital sinyal
istemncisi ve bir uzunlama kontrol eleman sayesin-
de gerceklestirilir. Eger Ondeki arag yavaglar ise ve-
ya baska bir nesne tespit edilir ise sistem motora
veva fren sistemine bir bildirim sinyali gbnderir.
Yolda engel kalmadiginda sitem ayarh hiz degeri-
ne aracin tekrar ddnmesi icin yeniden hizlanacak-
tr.

3.1.1.5.AkaH Hava Yastiklan

Pasif giivenlik sistemlerinden olan Airbag, kaza
aninda stiriici ve yolcularda meydana gelebilecek
varalanmalan en aza indirmek Uzere kullanimak-
tadir. Yeni nesil akilli airbag sistemleri sayesinde
kottukta oturan bir volcunun olup olmadig tespit
edilmekte ve ona gore gerekmiyor ise ilgili hava
vastiginin agiimamasi saglamaktadir. Ayni zaman-
da cift kademeli agilma prensibi ile, &n darbe algi-
layicilan vasitasiyla darbenin giddeti tespit edilerek
kademeli ac:lma saglanmaktadir. Jaguar XK-S ve X]
modeli airbag sisteminde mevcut bazi senstrier va-
sitast ile yolcunun pozisyonu tespit edilmekte ve
airbag acma degerleri optimize edilerek; strtict-
nin pozisyonu, agirhg:, durug agisi gibi ayrmtlar
dlctimlenmekte ve tim degertere uygun agma za-
manlamas ve acma hizi Yapay Sinir aglart kulla-
nilarak uygulanmaktadir[5].

3.1.1.6.Hidro-Aktif Siiriis Sistemi

Sistern istenilen durumlarda arag tekerlek-zemin
mesafesinin degistiriimesi mantig ile ¢alismakta-
chr. Sistem suriict bolmesindeki bir ile aktif edil-
mekte ve aracin én ve arka kisminda bulunan hid-
rolik pistonlarin Gzerine etki eden basing degerinin
degigtirifmesi  sonucu arag seviyesinde yikseime
veya alcalma meydana getirmektedir. Arag seviye-
sindeki degisim miktan sensérler vasitasi ile 6lgi-
lerek Hidro-aktif stirtis sistem kontrol Unitesine ile-
tiimektedir. Hidro-aktif sistem kontrol Gnitest CAN-
BUS hilgi aktarim sistemi vasitasi ile diger kontrol
tniteleri ile de bifgi alis verisinde bulunmaktadr,
Bu alis veris savesinde arac hizindaki degisime
baglt olarak arag vitksekligi striicliniin midahalesi
disinda otomatik olarak ayarlanabilmektedir. Ozel-
likle yiksek pozisyonda hirakilan arag, hizlanma
esnasinda aerodinamik kaygilar ile otomatik ofa-

rak alcalulmakiadir. Bu sekilde daha guvenii ve
konforlu siirtis saglanabilmektedir.

3.1.1.7.Arag Takip Sistemleri

Bu sistem ile arag Uzerine yerlestirilmis olan Unite
GPRS bhaglants ile bir alic: Oniteye SMS vasitasi ile
veri aktarnimi yaprakta ve bu veriler sayesinde ali-
1 {inite bagsinda oturan operatdr kullanicinm ¢ an-
dali lokasyonunu, hzini, yakit durumunu, arag
mevkisinin rakim deferini vs. tespit edebilmekte-
dir. Aynica istenir ise kumanda ekrani baginda otu-
ran operatér tarafindan arag bloke ediferek, arag
alarminin cahsmasi saglanabilmekiedir. Bu sistemn
bayiik sehirlerde arag takibini ve glivenligini sagla-
mak icin bircok biyiik firma farafindan kuilanil-
maktadir.

3.1.1.8. Serit Degistirme ikaz Sistemi

Bu sistemn hem arag konforunu hem de emniyetini
artiran bir uygulamadir. Bu sistem ile striclG ani
serit degistirmelerde koltugun vibrasyonu ile ikaz
edilmekte ve uyandinimaktadir. Ozellikle otoyolda
uzun sireli kullamimlarda strlctintin dikkatinin
dagiimasl ve uykusunun gelmesi tehlikeli bir du-
rumdur. Bu durumun tespiti ve ikaz: i¢in kutlanilan
sistem ara¢ altinda serit takip sensorieri ve striici
koltugunun altina verlestiriimis vibrasyon motorla-
rindan olusmaktadir. Sistern aktif edildiginde, yol
seritferini kazl Otesi 1sinlarla takip eden sensorier
stirekli olarak givde kontrol Unitesine bilgi ver-
mektedir. Arag istikametinde, slirlicdnin sinyal
vererek serit degistirmesi durumu diginda meydana
gelecek degisim, aninda sensdrer aracihifi ile tes-
pit edilecek ve Kontrol linitesinin komutu ile sirii-
cii kolgu altindaki vibrasyon motorlart akiif edi-
lecekiir. Bu sayede siiriicliniin dikkati cekilecek ve
olasi kazamn énline gecilecektir.

3.1.2.Konfor Amaci He Kullanilan Yapay
Zeka Teknolojileri

3.1.2.1.Akdlt Aynalar

Arac konfor sistemlerinden olan akidii aynalar isifa
duyarh olarak calismakia olup ortamdaki veya dig
kaynaktan gelen 1sik siddetine bagimli olarak renk
degistirmekte ve slirGcl agisindan ideal kullanim
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saglamaktadir, Ozellikle gece stiriislerinde arkadan
gelen araclarin aydinlatma sistemierindeki aksak-
hiklar sebebi ile meydana gelen géz rahatsizhklar
bazen kazaya bile sebebiyet vermekte olup, ak:ll
aynalar ile bunun oniine de gegilmektedir. Ayrica
geri geri arag kullanimi esnasinda sag aynanin da-
ha rahat park etmek icin manuel ayarlanma zorlu-
gu akilli aynalar ile otomatik olarak kaldinlmstir,
Arag geri vitese takildiginda geri vites bilgisi gévde
kontrot modiline (BCM) ifetilmekte ve ayna cams
otomatik olarak ayarlanarak kolay park edilebile-
cek bir ayna gbriintiisii sunmaltadir,

3.1.2.2.Aklh farlar

Klasik far sistemlerinde aydinfatmay: sagiayan
uzun ve kisa farlar ile aydinlatma mesafesi degisti-
rilebilmekte fakat aydinlatma istikametine tesir edi-
lememektedir. Yeni teknolojiler ile otomobillerde
kutlanima giren akilh far uygulamalarninda zenon
lambalar ve XY- dogrultusunda hareket eden ve go-
rizg agrsini degistiven teknolofiler gorillmektedir.
Akills far sistemleri sayesinde direksiyonda bulu-
nan donis ag sensérinden alinan donds bilgisi ve
pan aracin ddnls merkezi istikametinde kalan lu
bolgelerin de aydinlatiimasi saglanabilmektedir.
Bu sayede daha giivenli bir siirlis ortarmi hazirfan-
maktadr.

3.1.2.3.Park Pilot Sistemi

Bir cok stirtictl i¢in arag park etmek oldukca zor ve
riskli bir istir. Ozellikle estetik ve aerodinamik se-
bepler ile geri gdrusin iyice zorlastifl yeni nesil
araglarda, park pilot sistemi konfor artinct bir do-
nanimdir. Ses ikazh, metraj gérintiili veya kamera
destekli gibi degisik gesitleri olan park piiot sistem-
leri Ust seviyede stirlis konforu saglamaktadir. Bir
buton ile devreden cikarilabilen sistem normalde
stirekli devrededir. Ozellikle kameral: modelleri ile
arag kullan:cifarina; geri vites kultamiminda rahat
bir strlis sagfanmakta, difer zamanlarda da strtic
isterse park pilot sistem ekraniri DVD olarak kulla-
nabilmektedir.

3.1.2.4.Coklu Kullanima Acik Sanzmman ,
Klasik manuel sanziman mantig ile hazirlanms

olan sanziman gévdesine, bazi elektronik adaptas-
yonlar vasitas: ile otomatik sanziman kullarmm ra-
hathg katilmistir. Sistem sanziman (zerine yerles-
tirilen elektronik senstir ve adaptasyon parcalan ile
Sanziman kontrol Unitesi arasinda elektronik veri
aligverisi saglanmasi esasina dayanir. Ayni anda
sanzimanla birlikte motorun bir cok noktasindan
Motor kontrol Unitesine gelen bilgiler de Sanziman
kontrol Unitesi ve Motor kontrol Unitesi arasinda
transfer edilmektedir,’

Eger slirlictl sanzimanda otomatik kullamim pozis-
yonunu secmis ise, tim veriler Sanziman kontrol
nitesinde degerlendirilerek, o anki sartlar icin en
uygun vites kenumu elektronik olarak sanziman ta-
rafindan gerceklestirilecektir.

3.1.3.Diger Amaclar ile Kullanilan Yapay Zeka
Teknolojileri '

3.1.3.1.Motor Kontrol Sistemi

Yapay Sinir Aglar kullanilan ve NeuroDyne tara-
findan gelistirilen sistemlerin bazilarr  sunlardir.
Dizel motorlar icin PM emisyonu veya NOX emis-
yonu gibj parametrelerin &lctimiiniin zor oldugu
veya dictlemedigi gercek zamanh degerlerin elde
editerek Yapay Sinir Aglar ile Motorun  kontrol
edilmesi. Emisyonlarin tahmini ve gercek zamanli
8lclmu igin sensdrler kullaniir.Motor, motor kon-
trolli ve yakit yanma modellemede de Yapay Sinir
Agtan kullamiir.j6].

Bunun yani sira Yapay Sinir Agilarma dayalt zeki
petformans ve emisyon tahmin sistemleri otomotiv
sektoriintin son uygulamalanndan biridir. Bu sis-
tem bir prediktif motor modelidir ve bir mikro is-
lemci ve motorun gercek zamanli olarak hirlikte
paralel c;ailsmaéz esasina dayanir,

Giris sinyalleri, motorda her defasinda ayni sensér-
lerden Elektronik kontrol Gnitesi (Mikro islemci) ta-
rafindan alnir. SI motorfarda yapay sinir aglan;
manifold hava basinci ve sicakhig, motor hizi, ya-
kit enjeksiyon stiresi, EGR valfi degierleri, Egzoz ga-
z1 oksijen konsantrasyonu, Egzos gaz sicakligi, Mo-
tor soffutucu sicakligini, kelebek pozisyonu ve
atesleme avansini kullansr. Elektronik kontrol Gni-
tesine (ECU)) iletilen sistem bilgileri, ECU tarafin-
dan degerlendirilerek, motora bagh aktérlere bu
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degerlere uygun cahismayr saglayacak bilgi ve ko-
mutlarr aktanr,

Aynr zamanda ilettifinin yerine dogru ulasip ulas-
madigin: da geri déntis sinyali ite teyit eder. Bu sa-
yede sistemde meydana gelebilecek hatalarda oto-
matik olarak tespit edilmis olur.

Her hangi bir sebep ile sensdrlerden birinin galis-
mamas! veya siirekli hata vermesi durumunda sis-
tem otomatik uyar: sistemini aktif eder. Ayni za-
manda motor calismasinda herhangi bir aksakliga
sebep olmamak igin sistemin 6grenmis oidugu nor-
mal galigma durum degerlerint esas kabul ederek,
tam durumiar icin ortalama degerler atamak sureti
ile motor calismasinin devarmini saglar.

3.1.3.2.Arac¢ Diagnostik Sistemi

Elektronik teknolojisi ile donatidmis giinimiz arac-
larinda teshis ve diagnostik yapmak son derece zor
ve karmagik bir hal almastir, Bu sebeple bircok arac

Ureticisi firma tarafindan diagnostik cihazlan gelig-

tirilmis ve kullamimaktadir. Bilgi tabanli sistemler
olarak adlandinlar bu Yapay Zeka Teknolojileri
glindimuz araclarinin ¢ogunda Motor Kontrol, Sis-
pansiyon kontrol, Patiraj kontrol ve ABS gibi ekip-
manlarda kulianiimaktadir. Literatiirde bifinen ve
Fivat, Alfa Romeo, Peugeot, Citroen, Renaut,
Chrysler gibi firmalarnn kullandig: bashca diagnoz
sistemler sunlardir. IDEA {Integrated Diagnostic Ex-
pert and Assistancej, VMBD ( Vehicle model Based
Diagnosis), FTA ( Fault Tree Analysis), FMEA (Fa-
ilure-Model and Effect Analysis). Frenleme siste-
mindeki hata ve ariza durumunda siriiciiyil uyaran
araca monte edilmis ve Yapay Sinir Aglart kullanan
diagnos sistemler de vardir.

Bu sistemler &zellikle ticari araglar ve otobiisfer
icin yaygin olarak kullanthr. Bu ve benzeri Yapay
Sinir Aglan kullanan erken uyan sistemieri biitiin
frenleme sistemlerinde kullaniir.

4. SONUC VE ONERILER

Yapay Zeka Teknolojilerinin giinitik hayatimizda
endustrivel otomasyondan, otomotiv sektériine, fi-
nans sektdriinden, medikal sektére, robotikten egi-
“tim sektorine kadar Glkemizde pek cok alanda da
uygulanmaktadir.

Yapay zeka teknolojilerinin fayda analizi yapildi-

ginda ortaya cok ¢arpici bir sonug ¢ikar. ilk bakis-
ta gelisen teknoloji ve rekabetin ortaya cikardig! bu
teknolojiler, insan hayatindaki kaliteyi artiran psi-
kelojik, ekolojik, sosyolojik ve ekonomik faydalan
agisindan gonlizk hayatimizin vazgecilmez bir un-
surudur,

Bu tip uygulamalar genelde ya ithal teknoloji kul-
lamlarak yada ilgili sektorlerdeki mittesebbisler ta-
rafindan Ar-Ge bélimlerinde 6zel egitimlere tabi
tutulan mihendisler, matermatikgiler ve tasanimai-
lar tarafindan gergekiegtirilmektedir.

Uzmaniik isteyen ve Gtke ekonomisine biiyik yik
getiren yetismis insan ihtivacinin lisans ve lisans
st dizeyinde yurt disinda oldugu gibi okul-sana-
yi isbirligi cergevesinde giderilmesi cok énemlidir.
Bu ihtivaci kargitamada; ilgili branglarda fisans se-
vivesinde her yil sonunda Otomotiv &zel sektor
temsilcileri ile M.E.B ve Y.O.K'Uin isbirligi ile du-
zenlenebilecek seminerler de Otomotivdeki son
teknolojik gelismeler ve Yapay Zeka Teknolojileri
ele alinabilir.

Bu metot kisise! gayretler ile belirli okullarda sinir-
It kalmayp, bir politika olarak egitim kurumlarinda
uygulanmahdir,
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