Ozet

Ozelikle 1980'i yillardan sonra, endstride kullaniimaya baslanan ve son yillarda otomo-
tiv enddstrisinde yaygin olarak kullanilan Yapay Zeka Teknolojileri; ginlitk hayatimizin
vazgecilmez bir unsuru olmustur.

Ev teknolojilerinden egitim teknolojilerine, endistriyel otomasyondan, tip teknolojilerine,
~akillt binalardan, akilfi asanstrlere kadar her alanda karsimiza cikan Yapay Zeka Tekno-
lojileri, otomobil sahipliligi oraninin yitksek oldugu istanbul gibi metropollerde bu tekno-
lojilerfe donatilmis araclarla gindemimizi isgal etmektedir.

Yapay Zeka Teknolojileri akilli sistemler olarak tanimlandiginda; hayatimizi kolaylastiran
bu teknolojiler otomotiv endiistrisinde; akifli hava yastiklari, akillt sensérier, akilli farlar,
akilly aynatar, akilh fren sisternleri, akilli klimalar ile donatilmis araclar olarak gtinliik ha-
yatimiza girmistir.

Bu nedenle galismamizda otomotiv endistrisinde Yapay Zeka Teknolojilerinin spesifik
uygulamalar ele alinmistir. 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 olusturulmas) acisindan otomotivde kuf!amlan Yapay Zeka Teknoloji-
lerinin incelenmesi amaclanmustir,

Girig

Zeki davranss; 6grenme, problem ¢iizme, muhake-
me ve dil yetenegi, tretme, hafiza ve geneliestirme
yetenegi olarak tanimlanabilir. Bir sistemin davra-
nigt bir insan tarafindan dizenlenirse sistem zeki-
dir denebilir. Yapay Zekd, insanlara karar vermede
ve amaclarma ulagmada yardima olacak zeki sis-
temler saglamaktir, Yapay Zekd, dogadaki tim
canlilann davranislanindan ve en Ustind insanmn

davramslarindan veya davranis biciminden esinle-
nerek bdyle davranan sisternleri modelleme calis-
masinin genel adidir've ismi 1956'da Dartmouth
konferansinda bilim adamlarn tarafindan ‘Artificial
Intelligence’ olarak konulmus bir bilim dahidir. Ya-
pay Zekd, genel gortise gbre insan gibi davranan
sistemler denildiginde bu davranis bicimi temelde
farkhi sekillerde kargimiza cikar. Bunlar; Kontrol
{Bir sistemin kontrolii, Robot kontroll, Trafik kon-
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trolt, Otomotiv.), Karar Verme {Harp stratejileri,
tpta tan, hukuk, uzman sistemler), Tahmin {cika-
nim)( Finans, trafik, gorinti isleme, . . ), Ogrenme
(Adaptasyon, kesif, . . ), Problem Cozme(NP, TSP
gibi gercek hayat problemlerinin ¢oziimt), Optimi-
zasyon (En Makul ¢gaziim, en kisa yol, optimum sii-
reg...), Muhakeme {reasoning) ( Disiince, plan,
sorgy, .... ), Kavrayis (perceptioni{ gdrme, dinleme,
koklama, dokunma) olarak tanimlanabilir.

Yapay Zekénin genel amac, insan hayatii kolay-
lastirmak, endiistride kaliteyl ve verimliligi arttir-
mak ve is kazalari riskini en aza indirgemek , dzel-
likle tehiikeli islerde robotlar kullanmak, egitim
alaninda strateji gelistirme {teorem ispatiama, sat-
rang, dama, oyunlar, . .) ve problem ¢ézme (muha-
keme} yetenedi kazandirmaktir. Bu genel amac
dogrultusunda Yapay Zekdnin amaclarini i ana
baslikta ele alabiliriz.

Bilimsel amac: Yapay Zek&n:n bilimse! amact ze-
kanin esastarini, ve biyolojik sistemlerin fonksiyon-
farini anlamaktir, Ornegtin, beyin nasi calisir, i-
mitler ve sinirlar nedir, hangi isler mimkindir,
hangi isler mUmkiin degildir, bir isi dizentemek
icin optimum(en uygun) yol nedir gibi sorulara ce-
vap aramaktir.

Mithendislik amag:Gergek ortamda zeki olarak ha-
reket edebilen zeki makineler (programiar, Szerk
robotlar, ...) tasaflamaktir. Genelde Yapay Zeka
konuyla mihendislik agisindan ilgifenir. Bu calis-
mada da otomotivde Yapay Zekd Teknolojiterinin
uygutamalar: mithendislik agisindan ele alinmistir,
Yapay Zekd Teknolojileri, endistri, otomasyon,
tip, egitim, finans, robotik, ofomotiv, savunma, egi-
tim, ev teknolojileri, givenlik, . v. b. pek ¢ok alan-
da uygulanan en gelismis teknolojilerdir. Yapay
Zekd veya Bilgi tabandi teknolojik triinler ve siireg-
fer tasanim , imalat, servis ve pazarlama agrsindan
onemli faydalar saglamstir. Bilgi tabanli mithen-
dislik, {Knowleclge-Based Engineering-KBE} Griin
ikalitesini arttirirken, maliyeti ve islem zamanin
azaltmaktadir[1]. Bu teknolojiler 1980°li villarda
endistride ‘kullanilmaya baslandi. Yapay Zeka
Teknolojilterinin kulianikdigs alanlann bazilas:
Endistri:Ev Temizlik Robotlar, Otomatik araclar
icin rehberlik, Boru Hatti Denetimi, Zeki evler, Ze-
ki ev teknolojileri, Otormatik strGs(ALVINN |, Po-

merleau, 1989), Konusulan kelimeyi tan:-
ma{SPHINX -Lee , 1989) , gék cisimlerinin siniflan-
dirfmasi(Fayyad et al , 1995), elektro-mekanik
ucagin kontrol yapisi ve morfoloiisinin tasarim;-
GOLEM (Lipton, Pollock-2000). Savunma: Alall)
bombatar, hedef tayini. Tip: Kanser teshisi, DNA
dizilerinde gen kesfi, Adli tip. Guvenlik:Haberles-
me Aglarimin Yénetimi, Kriptoloil, Krimonoloji ) Fi-
nans: Borsa tahmini, Vergi Hazirlama Yazifimi,
Kredi karti sahtekarhginin ortaya ¢ikanlmas) (Pro-
vost & Fawcett, 1997) Internet OlaylarnWeb Ta-
banlt Arama Motorlan (Yzhoo, Google...), Haber-
lesme (e-mail, kelime islemci, ) Tasarim:Boging
777, Pentium, Uzay Mekigi Is Hayat: Posta-
ne:Otomatik adres tanima ve meltuplarnin siralan-
masl; Banka:Qtomatik ¢ek okuyucu, imza doggruia-
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 sektd-
rii(Sony, Aibo), Eglence sektéri Oyun Oynama:
Robocup, Sims, Egitim: Matematik problemlerin
¢OzUmi, Teorem ispati, Dilbitgisi Kontroli , Dokii-
man Dizenleme, simiilasyonlar, planlama, miifre-
dat gelistirme.

Otomotivde gelinen son noktada artan rekabet ve
dretici firmalarin Gst seviyelere cikardif asgari do-
namim standartlan, rekabetin artarak devam ettigi
pazarda Yapay Zekd teknolojilerinin kulianim yo-
guntugunu arag Ureticilerinin bir birlerine sagfadik-
far Gstinlik olarak karsimiza cikarmaktadir. Arhik
Ureticilerin Yapay Zeka teknolotilerini kullanmala-
r bir liks degil bir zorunluluk halini almigtir. Bu
teknolojiler sayesinde otomotivde daha st emni-
vet ve glivenlik tedbirleri, daha konforlu bir kulia-
mim alant, daha disik yalat sarfivati, daha cevre-
ct emisyon degierleri, daha hizli veri aktanmi, daha
az hatah veri aktarimi, daha ucuz ve kolay tamir ve
halam gerceklestirilir,

Otomotivde Yapay Zekd Teknolojilerinin yaygin
olarak kuflaritma gerekcelerinden biride bu paza-
rin bUyUkligt ve rekabettir. 1993 ditnya Al pazan-
nin {Uzman Sistem, Yapay sinir aglarn, Bulank
Mantk, Robotik, Konusma tanima vb. ) yakiasik
olaralk 900 milyon USD oldugu ve bu sistemlerin




gelismesinde ABD/nin dnde oldugu bir raper ile
degerlendirilmigtir. Bu pazar payr 2000711 yillardan
sonra yiiz milyar dolarlar gegmistir[2]

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

Yapay Zeka (Artificial inteliigence-Al) ismi ilk ola-
rak 1956'da Dartmouth konferansinda ortaya atii-
masina kargin kiskleri bilgi ve muhakemenin doga-
sina ait calismalar agisindan binlerce yif éncesine
dayanir. Endustride oyun ve eglence sektorlerinde
uygulanmaya basladikian sonra cok popiiler olan
Yapay Zekdnin tarihgesi genel hatlarivia asagidaki
sekilde dzetlenebilir. John von Neumann minimax
teoremini gelistirdi {1928), {lk elektronik bilgisa-
var(1941), McCulloch ve Pitts, zekd icin Neural
Networks(Sinir Agtan) mimarisi; Endistride imalat
kurallari{1943), ilk ticari bilgisayar{1948), , Minsky
Bir sinir ag bilgisayar yapti(1951), Darmouth con-
ference Mantik teorisyenleri ve matematikciler
MeCarthy, Minsky, Newell, Simon tarafinclan “Art-
ficial Intelligence-Yapay Zekd” ismi literatlire gir-
di{1956), LISP dili gelistirildijohn McCarthy); Per-
ceptron Learning gelistirildi(Rosenblatt) (1958),:
Samuel’s dama oyunu insanlara karsi oyunlar ka-
zand|, McCarthy & Minsky tarafindan MIT Al{ Arti-
ficial Intelligence) laboratuarm "kurdu{1959),
ADALINE(ADAptIf Linear Algorithm(Bernard Wid-
row -Ted Hoff) {1960), American hilkiimeti MiT’a
2. 2 milyon dofan Al Artificial Intelligence} arastir-
matarina ayirdi(1963}, ELIZA Joef Weizenbaum ta-
rafindan MIT'de kodlanmistir(1964-1966), Hk uz-
man sistermn PROLOG vapidi( Colmcrauer)(19703,
Bilgi Tabanli Sistemler(1969-1979:, STRIPS (Plan-
lama}1971), Prolog Gelistiriidi(1972), MYCIN
{Uzman Sistem)(1973), Genetic algoritma gelistiril-
di{1975), Yapay Zeka endistride kullaniimaya bas-
landi(1980}, Japonlarnin 5. Kusak projesi (CIRCA)
{1981, YZ temelli donanumlarin sirketlere 425 mil-
yon$’ lik satisr yapildi, CLIPS Uzman Sistem Yazi-
iimt STB (Software Technology Branch), NA-
SA/Lyndon Space Center tarafindan geligtirildi; Ya-
pay Sinir Aglanna donis oldu(1986), DEC 40 uz-
masn sisteme sahipti{1988), YZ askeri sistemieri 1.
Kérfez Savasinda etkili bir bicimde kulfami-
¢i(1991), Genetik Programlama(1992), DNA he-

saplama (1994), Deep Blue isimli satrang programi
Kasparov' u yendi(1997), Robot hayvanlar vizyona
ciktr; Kismet Robotu (febessim eden robot); No-
mad isimli robot gdktas drneklerini inceleyerek
Antarktika bolgesi aragtrmasinda kulianildi(2000)
ve Marsta Range Rover(2004).

2. 2. Yapay Zeka Teknikleri

Yapay zeka, insanin zekasin bilgisayar aracilig ile
taklit etmek, bu anlamda belli bir dictide bilgisa-
varlara &grenme vetenegi kazandirabilmektir. Bu
sekilde yapay zeka coguniulda insarmn disinme
yetenegini, beynin calisma modelini veya doganin
biyolojik evrimini modellemeye ¢alisan yontemler-
den olusur. Giniimiizde ofomotivde en yaygin
luilanilan Yapay Zekd Teknikleri; YSA (Yapay Si-
nir Aglary), Uzman Sistemler(U$), Bulantk Mantik,
Bilgi tabanl mGhendislik, (Knowledge-Based Engi-
neering-KBE) olarak siralanabilir.

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

Yapay sinir aglan, yapay néron modeli cercevesin-
de olusturulan ag yapisinda, cesitli 8grenme kural-
ianimin uygulanmas) esasina dayanir. En énemli
dzelligi ogrenehilic olmasidir. Yogun bir sekilde
paralel islem yapabitir, hataya kargs toleranshdir ve
adaptif olarak tasarlanabilir. Bir yapay sinir ag ta-
sarlanirken Ug temel kriter ele alinmalidir. Bunlar,
Ofrenme stratejisi, ag mimarisi ve dgrenme kurali-
nin secimidir. Yapay sinir aglarinda iki temel 6g-
renme stratejisi varchr. Bunlar egiticisiz 6grenme ve
agiticili dgrenme olarak tanimlanir, Stratejiler ara-
sindaki en temel fark, cikig degerlerinin olup olma-
masidir. Cevre birimlerinden alinan bilgiye gére ¢1-
kis degerlerinin belirlenmesinde hedef degetler et-
kili ise egiticili, degil ise eiticisiz 6grenme islemi-
dir. Yapay sinir aglannda iki temel mimari vardsr.
Eger ag Uzerindeki bilgi akisi slirekli ileri dogru ise
buna ileri strémll ag mimarisi, ag yapisinda geri
besleme baglantlar: varsa buna geri beslemeli ag
mimarisi denir.

YSA" nin Kullamm Alanlari: Dit isleme, Veri sikis-
tirma, Giivenlik, Kontrol, Robotik, Tahmin (Piyasa-
daki en iyi stoklar toplama-Hava Tahmini - Kanser
Teshisi), Kimeleme, Sinsflandirma, Tanmima (Fl ya-
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zist fanima, konusma tarmma), Veri Analizi, Veri
Filtreleme {telefon sinyalindeki guriiltiniin bastirl-
mas1) , Finans - Pivasa (Stok pivasa tahmini - Stra-
tejik planlama), isaret Isleme (Hava tahmini - uydu
gorintit analizi), Tahmin, Bicinformatik {protein ve
genlerin fonksiyonel analizi), Astronomi Objelerin
Siniflandirimasi-Astroromik  verinin  sintflandind-
mast), GOrintl tamma.

2. 2. 2. US { Uzman Sistemler-Expert Systems)
Yapay Zek&nin en dnemli uygulama alanlarindan
biri Uzman Sistemledir. Bu tip sistem belli bir alan-
da uzman olan kisilerin uzmanl:klarina dayanarak
¢Ozlm arar. Bunu bir tr bilgisavarda diizenlenmis
danisma sistemi olarak diisiinebiliriz. Uzman sis-
ternler hem makine hem de insan midahalesine ih-
tivag duyan uygulamalarda kullamlir.

Uzman sistemlerin elemanlart ve arayiizler]

Bilgi tabani (knowledge base): Uzmanm bildirile-
rinden olusur. li~then kurallanyla yapilandisihr.
Calisma alani (working space): Problem ¢oztimiin-
de gerekli dzel bilgileri bulundurur. Cikarim birimi
{inference engine): Bilgi tabanindan ve problemin
ozet verilerinden gelen tavsiyelerle degisen siste-
min merkezindeki kod. Uzman sistem dizayninin
anfagiimasi icin; sistem ile birbirini etkileyen kisi-
sel roflerinde anlagilmasina ihtivac vardir, Buniar;
Ana uzman {domain expert}: Problemin ¢cziim yo-
lunu tespit eden kisi veya kisiler. Bilgi Mihendisi
{(knowledge engineer): Uzmanin bilgisini cézerek
uzman sistemin kullanabilecegi sekle déntstiren
kisi. Kullanter fuser): Uzman tarafindan verilen bil-
gileri problem ¢éziimiinde kutlanacak kisi.

Uzman Sistemlerin Ozellikleri

Geriye zincirleme (backward chaning): If- then ku-
rallari kullanilarak alt amaclardar bir amaca varn-
hr. Belirsizlik ile isleme (coping with uncertainty):
Sistemin yetenegi, tam bilinmeyen kurallar ve veri-
lere verdigi cevaplar ile muhakeme ediliz. lleri zin-
cisleme (forward chaning): Baslangic verilerinden
If-then kurallars kullanifarak problem ¢éziimiine
gidilir, Veri temsili (data represantation): Sistemde
(erigilebilir ve depolanabilir) probleme 8zel veriler.
Kullanmcr arayiizeyi {user interface): Sistem kulian-
larak kolayca olusturutan kod parcalar.

Uzman Sistemlerin Uygulama Alaniar: Egitim, bil-

gi yonetimi |, oyunlar, virlis tarama, tip, finansal

planlama, bilgisayar konfigiirasyonu, gercek za-
manli sistemler, trafik yonetimi ve kontrold, sigor-
taciltk, otomaotiv, . . .

2. 2. 3. BM (Bulamk Mantik~Fuzzy Logic)

Bulanik mantik kavramy, itk olarak 1965 yilinda L.
Zadeh tarafindan kullamilmistir, Bulanmik mantik
kavrari genel olarak insamin digtinme bigimini
modellemeye caligir, Klasik kiime kavraminda bir
tye bir kiimenin Gyesidir veya tivesi degildir. Bula-
nik mantik kavraminda bir dyenin bir kiimenin
tyesi ofup olmadigt Gyelik fonksivonlari ite belirle-
nir. Bulantk mantigin en giiclt taraf) var olan bir
uzman bilgisinin kullamimasidir, BM birgok kon-
trol uygulamasinda kullamtrmigtir, Bulanik mant-
gin kullanim alanlarindan bazilar:Trafik Sinyal
Optimizasyonu (Kavsak ve Ana arterlerde}, Katilim
Denetimi Kontrolli, Robotik, Proses kontrol, Ev
elektronigi, Trafik, Gorliintdl isleme, Veri tabani sor-
gulama, Anza denetimidir,

3. OTOMOTIVDE YAPAY ZEKA TEKNOLOJILER]
Otomotiv endistrisinde artan rekabet ortaminda
gelinen son noktada; araclanin ve firmalarin birbir-
ferine Ustlinltik saglamalar: kullandiklar Yapay Ze-
k& teknolojiferine bagls olarak gerceklesmektedir.
Yapay Zekd Teknolojileri akilli sistemler olarak ta-
mimlandiginda; hayatimez: kolaylastiran bu tekno-
lojiler otomotiv endiistrisinde; akitli hava yastikla-
n, akillt sensorler, akilli farlar, akili aynalar, akill:
fren sistemleri, akilli klimalar ile donatilms araglar
olarak ginllk hayatimiza girmistir. Son villarda,
BM kontrol teknikleri otomotiv sektériintin cok ge-
nis bir kisminda kullaniimaya bastanmistir. Oto-
motiv endistrisinde transmisyon uygulamalari,
Motor kontrolt ve ABS fren sistemlerinde BM ¢ok
yaygin olarak kullaniimaktadir. BM kontrol uyguia-
matarl geleneksel kontrol algoritmalarima gore da-
ha dstlin karakteristikler ortaya koymaktadirlar. Bu
nedenle calismamizda, otomotiv endlstrisinde
kullamlar Yapay Zeka Teknolojilerinin belirii uy-
gulamalari ele alinmigtir. Yapay Zeka Teknolojileri
lkullapim yeri ve amaclarina gtire tasnif ediimistir.
Gelecek sayida devam edecek...




tomotivde vapay zeka teknolojileri
I1. Bolum
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Qzet

Ozelikle 1980'li yillardan sonra, endiistride kullaniimaya baslanan ve son yillarda
otomotiv endUstrisinde yaygin olarak kullanilan Yapay Zeka Teknolojileri; gtinlik
havatimizin vazgeciimez bir unsuru olmustur. Ev teknolojilerinden egitim teknolojilerine,
endiistriyel otomasyondan, tip teknoloiilerine, akilli binalardan, akilli asansorlere kadar
her alanda karsimiza ¢ikan Yapay Zeka Teknolojileri, otomobil sahipliligi oranimin yiiksek
oldugu Istanbul gibi metropollerde bu teknolojilerie donatitmis araglarla glindemimizi
isgal etmektedir.Yapay Zeka Teknolojileri akilli sistemler olarak tamimlandiginda;
hayatimizi kolaylastiran bu teknolojiler otomotiv endstrisinde; akilli hava yastiklari,
akilli sensérler, akith farlar, akilli aynalar, akilli fren sistemleri, akilh klimalar ile
donatiimis araclar olarak giinlitk hayatimiza girmistir. Bu nedenle calismamizda otomotiv
endustrisinde Yapay Zeka Teknolojilerinin spesifik uygulamalar: ele alimugtir.Bu calisma
ile hem mesieki teknik egitimdeki otomotiv ana bilim dalina bilimsel katki saglamak, hem
de otomotiv endistrisinde Yapay Zeka Teknolojileri uygulamalarinin geldigi son noktanim
irdelenerek bu alanda yaptlacak akademik calismalara zemin olusturulmas agisindan
otomotivde kullanilan Yapay Zeka Teknolojilerinin incelenmesi amaclanrmuistir,

3.1. Kullarum Amaclarina Gére
Yapay Zeka Teknolojileri

3.1.1.Gavenlik Amact lle Kullanitan
Yapay Zeka Teknolojileri

e Giivenlik ve Emniyet Amach Yapay Zekd Tekno-
lojileri

» Konfor Amagli Yapay Zekd Teknolojileri

o Diger Amaclarla Kullanilan Yapay Zeka Teknclo-
jiteri

3.1.1.1. Degisken Kodlu UK Immobilizer Sistemi

Arac glivenlik sistemlerinden biri olan immobilizer
sistemi arac ¢alinmalarina kars: kulfamiian bir sis-
tem olup, arac Elektronik Kontrol Unitesi (ECU) ile
ara¢ immobilizer kontrol Gnitesi arasinda veri kon-




trol ve dogrulama esasina dayanmaktadir. Arag im-
mobilizer kontrol Gnitesi; aracin UK ite aglmas
ve aracin ¢ahstirilmal istenmesi durumunda, anah-
tar igine yerlestirilmis olan mikrogipte kayith olan
sifreyi tamimakia ve aracin calisabilmesi igin bu ko-
du tanidigim ve kodun dogru oldugunu arag Elek-
tronik Kontrol Unitesine iletmek sureti ile araci ca-
lismaya haz:r hale getirmektedir. Belirli bir algorit-
ma ile degisen ve her seferinde farkh bir kod ile itk
caligmayr gerceklestiren veni nesil immoilizer sis-
temleri giinlimiz gelismis elektronik teknolojileri-
ne kargin, agma kodunun elektronik kayd: 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
kontrolit ve en kiiclik durma mesafesini garantiye
almak icin otomobillerde kullanihr. Giiniimizde
ABS arag giivenligine hayati bir katki olarak kabul
edilmektedir(4]. Bir ABS Modilinin baslica par-
calart Electronik Kontrol Unitesi, (ECU}, tekerlek
hiz sensorleri ve fren modilatorieridir. Tekerlek
hiz sensorleri-EGU ya-tekerlel-zi-ile orantill) fre-
kanslarda elektronik palster gonderir. ECU bu bil-
gileri degierlendirerek fren kuvvetini dizenier, ABS
sistemleri vapilar geregi nonlineer ve dinamik of-
duklarindan bulanik mantik kentrofiing icin aday-
dir. Fuzzy ABS've giris degerleri olan Tekerlek hi-
z1, Hizlanma ve her bir tekerlegin kaymas:, teker-
den gelen sinyatlerin birlesimi ile hesaplanabilir,
Bu sinyaller fuzzy ABS sisteminde arzu edilen kon-
trolti gerceklestirmek icin islenir. Bu degerlendir-
meler ile aracin kayma yvapmaksizin frenleme yap-
mast ve emniyetti bir durma gergekdesmesi saglan-
mis olur[3}.

3.1.1.3.Elektronik Stabilite Programi

Kiasik fren sistemlerinden sonra devreye giren ABS
fren sistemleri ve daha sonra Patinaj kontrol sis-
temteri (TQ); Elektronik Stabilize Programinin (ESP)

temelini olusturmaktachir. ESP donammina sahip

bir aracta ABS ve TC de mevcut demeldir. Merce-
des, Bavarian Motor Works (BMW}, Toyota, Hon-
da, Ford ve Volve gibi firmalar bulanik mantik kon-
septini kendi Oriinlerinde birlestirmeye devam et-

mekiadirler. Honda tarafindan dizayn edilen Arag
stabilite destek programi hoyle bir drmektir. Bu sis-
tem cok zekidir, sistem insan beyninden daha hiz-
i1 bir sekilde cahsir. VSA (Vehicle Stability Assist)
fren basincini, Motor gliciini veya her ikisini bir-
den kontrol ederek cekisi en ivi sekilde devam et-
tirir. Siz hichir faativette bulunmasamz bile VSA
motor gliciinil veya frenleri 6n veya arka taraftaki
kaymayi azaltmalk icin kullanacaktir[3,4].50r0s ve
frenteme glvenliginde gintmiz teknolojisinde
son nolda olan bu sistem sayesinde arac stabilizesi
en Ust seviyelere cikarilmigtir. Sistem devre dist bi-
rakilmadikca otomatik olarak devrededir. Sistem
bir cok sensérden bilgi almakla beraber ézellikle
direksiyon déiniis senstsrli, kayma tespit sensdrtl ve
ABS tekerlek senstrleri en tnemli veri kaynakiar-
dir. Aracin viraja girmesi aninda tekerlek senstrle-
rinden gelen déniig sayist bilgileri, Direksivon sen-
striinden gelen viraj acisi bilgisi ve Arag merkezin-
deki kayma tespit sensériinden gelen kayma istegi
bilgileri ve diger sensdrlerden gelen bilgilerde de-
gerlendirilerek Elektronik Kontrol Modtli tarafin-
dan arac Fren sistermine komut verilmekte ve kay-
manin olacag: tekerlek disindaki tekerleklere degi-
sik basma kuvvetleri ife fren kuvveti uygulanarak
arag eksende tutulmaya calisiimaktadir. Bu suretle
aracin yoldan ¢ikmag riski bityik élctide engelien-
mis olmaktadr,

3.1.1.4.Hiz Sabitleyici ve Hiz Smirlayicr Sistemler
Suris konforu ile birtikte giivenlik ve yalkit tiketimi
agisindan diistiniilerek tasarfanan bu sistemler sii-
riictiniin istegi dogrultusunda, araci sabit bir hzda
veya belirli bir limitin altinda kullanmak ve arag
dniine gelebilecek engellere otomatik yavaglama
tepkisi vererek glivenli bir stirls saglamak amaci
ile araclara uygulanmigtir. Sirlictiniin herhangi bir
vesile ile frene veya debrivaja basmasi durumunda
sisten devre disi kalarak tekrar manuel kullanima
gecmekte fakat sabitlenen deger hafizada saklan-
maktadir. Gerektiginde tekrar kumanda panelinde
ilgili butona basitarak hafizadaki degerde aracin
sabit hizda seyretmesi saglanabilmektedir, Uyarla-
nabitir Fhz kontrol sistemi, aracin tamponunun ar-
kasina verlestirilmis radar sistemini oniindeki ara-
cin mesafe ve hizini tespit etmek icin kulianir, Bu

(

P

Eski Biiy
Tel: = g1



durum bir gelismis radar sensér, bir dijital sinyal
isterncisi ve bir uzunlama kontrot eleman sayesin-
de gerceklestirilir. Eger dndeki arag yavaslar ise ve-
va baska bir nesne tespit edilir ise sistem motora
veya fren sistemnine bir bildision sinyali gonderir.
Yolda engel kalmadifinda sitem ayarh hiz degeri-
ne aracin tekrar dénmesi icin yeniden hizlanacak-
tir,

3.1.1.5.Akth Hava Yastikar

Pasif glivenlik sistemlerinden olan Airbag, kaza
aninda stiriicti ve yolcularda meydana gelebilecek
yaralanmalan en aza indirmek Uzere kullaniimak-
tadir. Yeni nesil akilli airbag sistemleri sayesinde
kolukta oturan bir yolcunun olup oimadig tespit
edilmekte ve ona gbre gerekmiyor ise ilgili hava
yasttginin agiimamasi safilamaktadir. Ayn: zaman-
da cift kademeli acilma prensibi ile, On darbe alg-
layicilar vasitasiyla darbenin siddeti tespit edilerek
kademeli ag:lma saglanmaktadir. jaguar XK-5 ve XJ
modeli airbag sisteminde mevcut bazi sensorler va-
sstast ile yolcunun pozisyonu tespit edilmekte ve
airbag agma degerieri optimize edilerek; sGriic-
niin pozisyonu, agrhg:, durug acisi gibi ayrintlar
dlciimlenmekte ve tim degerlere uygun agma za-
manlamasi ve acma hizt Yapay Sinir aglan kulla-
nilarak uygulanmaktadir[5].

3.1.1.6,Hidro-Aktif Siiriis Sistemi

Sistern istenilen durumlarda arag tekerlek-zemin
mesafesinin degistirilmesi mantig ile calismakta-
dir. Sistem siriicii boimesindeki hir ile aktf edil-
mekte ve aracin &n ve arka kisminda bufunan hid-
rolik pistonlarin tzerine etki eden basing degerinin
degistirifmesi  sonucu arag seviyesinde ylkseime
veya alcalma meydana getirmektedir. Arag seviye-
sindeki degisim miktar sensérler vasitasi ile ol
lerek Hidro-aktif striis sistem kontrol Gnitesine ile-
tilmektedir. Hidro-aktif sistem kontrol Unitesi CAN-
BUS bilgi aktanim sisterni vasitas ite diger kontrol
uniteleri ile de bilgi alis verisinde bulunmaktadir.
Bu alg veris sayesinde arac hizindaki degisime
bagli olarak arag yiksekligi stiriictiniin mitdahalesi
disinda otomatik olarak ayarlanabilmektedir, Ozel-
likle yiksek pozisyonda hirakilan arag, hizlanma
esnasinda aerodinamik kaygilar ile otomatik ofa-

rak alcaltlmaktadsr. Bu sekilde daha givenli ve
konforlu stiriis sagilanabilmektedir.

3.1.1.7.Arag Takip Sistemleri

Bu sistem ile arag Uzerine yerlestirilmis olan Unite
(GPRS baglant ile bir alici Oniteye SMS vasitasi ile
veri aktanimi yapmakia ve bu veriler sayesinde al:-
c1 {inite baginda oturan operatér kullanicinin o an-
daki lokasyonunu, hizini, yakit durumunu, arac
mevkisinin ralam degerini vs. tespit edebiimekte-
dir. Aynca istenir ise kumanda ekrani baginda otu-
ran operatdr farafindan arag bloke ediferek, arac
alarminin calismasi saglanabilmekiedir. Bu sistem
bayiik sehirlerde arag takibini ve givenligini sagla-
mak icin bircok biyik firma Tarafindan kuilan:l-
maktadir.

3.1.1.8. Serit Degistirme ikaz Sistemi

Bu sistem hem arag konforunu hem de emniyetini
artiran bir uygulamadir. Bu sistem ile stricl ani
serit degistirmelerde koltugun vibrasyonu ile ikaz
edilmekte ve uyandinimaktadir, Ozellikle otoyolda
uzun sireli kullanimlarda strtclintin dikkatinin
dagiimas) ve uykusunurn gelmesi tehlikefi bir du-
rumdur. Bu durumun tespiti ve ikazs igin kuflanilan
sistem arag altinda serit takip sensorieri ve slricl
koltugunun aluna yerlegtiriimis vibrasyon motorla-
rindan olusmaktadir. Sistern aktif edildiginde, yol
seritferini kizil otesi sinlarla takip eden sensérler
siirekli olarak givde kontrol lnitesine bilgi ver-
mektedir.  Arag istikametinde, strticinin sinyal
vererek serit degistirmesi durumu diginda meydana
gelecek degisim, aninda senstsler aracihig ile tes-
pit edilecek ve Kontrol Unitesinin komutu ile stiri-
cii kokugu altndaki vibrasyon motorlar akiif edi-
lecekiir. Bu sayede siirlictiniin dikkati cekilecek ve
olasi kazanmin éniine gecilecektir.

3.1.2.Konfor Amaci lle Kullanilan Yapay
Zeka Teknoloijileri

3.1.2.1.Akilly Aynalar

Arac konfor sistemlerinden olan akidit aynalar 1siga
duyarh ofarak calismakta olup ortamdaki veya dig
kaynaktan gelen 1sik siddetine bagimli olarak renk
degistirmelkte ve stirGcl agisindan ideal kullanim
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saglamaktadir, Ozellikle gece suriisierinde arkadan
gelen araclarin aydinlatma sistemlerindeki aksak-
liklar sebebi ile meydana gelen géz rahatsizhklar
bazen kazaya bile sebebiyet vermekte olup, ak:lli
aynalar ile bunun &niine de gecilmektedir. Ayrica
geri geri arag kallanimi esnasinda sag aynanin da-
ha rahat park etmek icin manuet ayarfanma zorlu-
gu akilli aynalar ile otomatik olarak kaldirilmistir,
Arag geri vitese takildginda gerf vites bilgisi gévde
kontrol moduliine (BCM) iletiimekte ve ayna cams
otomatik olarak ayarlanarak kolay park edilehile-
cek bir ayna goriintiisii sunmaktadir.

3.1.2.2.Akilh farfar

Klasik far sistemlerinde aydinlatmayr sagiayan
uzun ve kisa farlar ile aydinlatma mesafesi degisti-
rilebiimekte fakat aydinlatma istikametine tesir edi-
lememektedir. Yeni teknolojiler ile otomobillerde
kullarima giren akilh far uygulamalarinda zenon
lambalar ve XY- dogrultusunda hareket eden ve gé-
riis agisimt degistiren teknolojiler gorilmeltedir.
Akaili far sistemleri sayesinde direksivonda bulu-
nan dénis ag sensoriinden alinan dénds bilgisi ve
aracin hiz bilgisini de degerlenditerek, déniis ya-
pan aracin dénls merkezi istikametincle kalan 6ii
bolgelerin de aydinlatimast saglanabilmektedir.
Bu sayede daha giivenli bir stiriis ortami hazirlan-
maktadir.

3.1.2.3.Park Pilot Sistemi

Bir cok stirticd igin arag park etmek oldukca zor ve
riskli bir istir, Ozellikle estetik ve aerodinamik se-
bepier ite geri gorusiin iyice zorlastifi yeni nesil
araglarda, park pilot sistemi konfor artirict bir do-
nanimdir. Ses ikazli, metraj gériintili veya kamera
destekli gibi degisik gesitleri olan park pilot sistem-
leri st seviyede stris konforu saglamaktadir. Bir
buton ile devreden cikaniabilen sistem normalde
stirekli devrededir. Ozellikle kameral modelleri ile
arag kullan:cilarina; geri vites kullaniminda rahat
bir stirlis sagfanmakta, diger zamanlarda da strici
isterse park pilot sistem ekranint DVD olarak kulla-
nabilmektedir.

3.1.2.4.Coklu Kullanima Acik Sanziman ,
Klasik manuel sanziman manug: ile hazirlanmis

olan sanziman gévdesine, bazi elektronik adaptas-
yonlar vasitasi ile otomatik sanziman kullarmm ra-
hathg katilmistir. Sistem sanziman Ozerine yerles-
tirilen elektronik sensér ve adaptasyon parcalan ile
Sanziman kontrol Unitesi arasinda elektronik veri
aligverisi saglanmasi esasina dayamir. Ayni anda
sanzimanla birlikte motorun bir cok noktasindan
Motor kontrol Uinitesine gelen bilgiler de Sanziman
kontrol lnitesi ve Motor kontral Unitesi arasinda
transfer edilmektedir,”

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

3.1.3.Diger Amagclar fle Kullandan Yapay Zeka
Teknolojileri '

3.1.3.1.Motor Kontrol Sistemi

Yapay Sinir Aglar: kullanilan ve NeuroDyne tara-
findan gelistirilen sistemlerin bazilarr  sunlardir.
Dizel motorfar igcin PM emisyonu veya NOx emis-
yonu gibi parametrelerin  &lgtimiiniin zor oldugu
veya dlclitemedigi gercek zamanh degerlerin elde
edilerek Yapay Sinit Aglar ile Motorun  kontrof
edilmesi. Emisyoniarin tahmini ve gercek zamanli
8lclmi icin sensorter kullaniirMotor, motor kon-
trolli ve yakit yanma modellemede de Yapay Sinir
Agtan kullambir.{6].

Bunun yani sira Yapay Sinir Aglanna dayali zeki
performans ve emisyon tahmin sistemleri otomotiv
sektoriinin son uygulamalanndan biridir. Bu sis-
tem bir prediktif motor modelidir ve bir mikro is-
lemci ve motorun gercek zamanli olarak birlikte
paralel calismasi esasina dayanr.

Giris sinyalieri, motorda her defasinda ayni sensér-
lerden Elektronik kontrof dnitesi (Mikro islemci) ta-
rafindan alinir. SI motorlarda yapay sinir aglan;
manifold hava basinci ve sicakhgi, motor hizi, ya-
kit enjeksiyon stiresi, EGR valfi degerleri, Egzoz ga-
z1 oksijen konsantrasyonu, Egzos gaz sicakligi, Mo-
tor sofutucy sicakhgmi, kelebek pozisyonu ve
atesleme avansini kullanir. Elektronik kontrol dni-
tesine (ECLY) iletilen sistem bilgileri, ECU tarafin-
dan degerlendirilerek, motora bagh aktérlere bu




degerlere uygun gahigmayt saglayacak bilgi ve ko-
mutlare aktarr,

Ayni zamanda ilettiginin verine dogru ulasip uias-
madigin: da geri dénis sinyali ile teyit eder. Bu sa-
yede sistemnde meydana gelebilecek hatalarda oto-
matik olarak tespit edilmis olur.

Her hangi bir sebep ile senstrlerden birinin galis-
mamas| veya siirekli hata vermesi durumunda sis-
tem otomatik uyar: sistemini aktif eder. Aymi za-
manda motor ¢alismasinda herhangi bir aksakliga
sebep olmamak icin sistemin dgrenmis oldugu nor-
mal gahigma durum degierlerini esas kabul ederek,
tim durumlar igin ortalama degerter atamak sureti
ile motor calismasinin devamini saglar.

3.1.3.2.Ara¢ Diagnostik Sistemi

Elektronik teknolojisi ile donatilmis glinimiz arac-
larinda teshis ve diagnostik yapmak son derece zor
ve karmagik bir hal alnagttr. Bu sebeple bircok arac

treticisi firma tarafindan diagnostik cihazlan gelis-

tirilmis ve kullaniimaktadir. Bilgi tabanh sistemler
olarak adlandinlar bu Yapay Zeka Teknoiojileri
glindimUz araclaninin ¢ogunda Motor Kontrol, Sis-
pansiyon kontrol, Patiraj konirol ve ABS gibi ekip-
manlarda kultandmaktadir. Literatiirde bilinen ve
Fivat, Alfa Romeo, Peugeot, Citroen, Renaut,
Chrysler gibi firmalanin kullandigi baglica diagnoz
sistemler sunlardir, IDEA (Integrated Diagnostic Ex-
pert and Assistance}, VMBD { Vehicle model Based
Diagnosis), FTA { Fault Tree Analysis), FMEA (Fa-
ifure-Model and Effect Analysis). Frenleme siste-
mindekl hata ve ariza durumunda stizlictiyli uyaran
araca monte edilmis ve Yapay Sinir Aglart kullanan
diagnos sistemler de vardur.

Bu sistemler ozellikle ticari aragiar ve otobiisier
icin yaygin olarak kullaniir. Bu ve benzeri Yapay
Sinir Aglan kullanan erken uyan sistemleri biitiin
frenteme sistemlerinde kullamlir.

4. SONUC VE ONERILER

Yapay Zeka Teknolojilerinin ginlik hayatimizda
endistrivel otomasyondan, otomotiv sektériine, fi-
nans sektoriinden, medikal sekttre, robotikten egi-
“tim sektoriine kadar Glkemizde pek cok alanda da
uygulanmaktadir.

Yapay zeka teknolojilerinin fayda analizi yapildi-

ginda ortaya ¢ok ¢arpict bir sonug gikar. [l bakis-
ta gelisen teknoloji ve rekabetin ortaya cikardig: bu
teknolojiler, insan hayatindaki kaliteyi artiran psi-
kolojik, ekolojik, sosyolojik ve ekonomik faydalarn
agisindan gintiik havatimizin vazgecilmez bir un-
surudur.

Bu tip uygulamalar genelde va ithal teknoloji kul-
lamlarak yada ilgili sekidrlerdeki miitesebbisler ta-
rafindan Ar-Ge bolumlerinde ézel egitimlere tabi
tutulan mihendisler, matematikgiler ve tasarimai-
lar tarafindan gergeklestirilmektedir,

Uzmanhk isteyen ve tlke ekonomisine biyik yiik
getiren yetismis insan ihtiyvacinin lisans ve lisans
stk diizeyinde yurt disinda oldugu gibi okul-sana-
yi isbirligi cercevesinde giderilmesi cok énemlidir.
Bu ihtiyacs karsitamada; ilgili branstarda isans se-
viyesinde her yil sonunda OQtomotiv 6zel sektor
temsilcileri ile M.E.B ve Y.OUK Un ishirlifi ile di-
zenlenebilecek seminerler de Otomotivdeki son
teknolojik gelismeler ve Yapay Zeka Teknolojileri
ele alinabilir.

Bu metot kisisel gayretler ile belirli okullarda sinir-
I kalmaym, bir politika olarak egitim karumlannda
uygulanmahidir.
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