Otonom Bir Kara Tasitinda Model Temelli Ongériilii Kontrol Sistemlerinin Degerlendirilmesi
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Otonom tasitlarda givenli bir sdrlds icin yoringe takibinin basarili bir sekilde saglanmasi
gerekmektedir. Bu amacla farkl kontrol teknikleri kullaniimaktadir. Bunlara oransal-integral-tirevsel
kontrol, bulanik mantik, dogrusal-karesel-diizenleyici, dogrusal-karesel-integrator, yapay sinir aglari,
H-sonsuz ve model dngoriilii kontrol (MOK) yéntemleri 6rnek olarak verilebilir. Siralanan yéntemler
yardimiyla direksiyon acisi ve/veya tekerlek momentleri gibi seyir parametreleri en iyi duruma
getirilerek, slrls dinamigine olan insan etkisi kismen veya tamamen engellenmektedir.

Siralanan bu ydntemlerden biri olan MOK, otonom siiriis sistemlerine uygunlugu sebebiyle diger
kontrol yéntemlerinden farkli bir konumda yer almaktadir. MOK, model temelli bir uygulamadir.
Sistemin gelecekte 6ngorilen durumu ile anhk giktilar arasindaki fark dikkate alinarak kontrol sinyali
tretilmektedir. Bu sinyalin iretiminde MOK parametrelerinin (6ngorii ufku, kontrol ufku, uygun
ornekleme zamani ve agirliklandirma parametreleri) uygun secimi olduk¢a 6nemlidir. Bunlara ilave
olarak, MOK dogrusal veya dogrusal olmayan formlarda tasarlanabilir. Ayrica coklu sistem ve kontrolcii
ciktilari, kontrol sinyali lzerinde c¢oklu kisitlar ve c¢oklu ayar noktalari da MOK vyapisinda
degerlendirilebilir.

Bu egitim seminerinde dncelikle MOK ve MOK’iin matematiksel altyapisi hakkinda bilgi verilecektir.
Modelleme ilkeleri, temel model se¢imi, ayar noktalari, sistem tanimlama, parametre optimizasyonu
ve programlama gibi tasarim gereksinimleri detaylandirilacaktir. Ardindan sabit hizda gift serit
degistirme manevrasi yapan bir askeri tasitta; basarili yoriinge takibi, ylksek hizlarda yol tutusu ve
diisiik hesaplama yiikii gézetilerek olusturulmus farkli MOK tasarimlari sunulacaktir. Bu tasarimlarda
direksiyon acisinin ve tekerlek momentlerinin optimizasyonu saglanacaktir. Ayrica kontrolcl
parametrelerinin seciminde kullanilan yéntemler ele alinacaktir. Egitim sonunda katilimcilar MOK
kullanilarak bir sistemin kontrol edilmesi konusunda temel diizeyde bilgi sahibi olacaklardir.
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