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Özet: 

 

Otonom taşıtlarda güvenli bir sürüş için yörünge takibinin başarılı bir şekilde sağlanması 

gerekmektedir. Bu amaçla farklı kontrol teknikleri kullanılmaktadır. Bunlara oransal-integral-türevsel 

kontrol, bulanık mantık, doğrusal-karesel-düzenleyici, doğrusal-karesel-integratör, yapay sinir ağları, 

H-sonsuz ve model öngörülü kontrol (MÖK) yöntemleri örnek olarak verilebilir. Sıralanan yöntemler 

yardımıyla direksiyon açısı ve/veya tekerlek momentleri gibi seyir parametreleri en iyi duruma 

getirilerek, sürüş dinamiğine olan insan etkisi kısmen veya tamamen engellenmektedir. 

 

Sıralanan bu yöntemlerden biri olan MÖK, otonom sürüş sistemlerine uygunluğu sebebiyle diğer 

kontrol yöntemlerinden farklı bir konumda yer almaktadır. MÖK, model temelli bir uygulamadır. 

Sistemin gelecekte öngörülen durumu ile anlık çıktıları arasındaki fark dikkate alınarak kontrol sinyali 

üretilmektedir. Bu sinyalin üretiminde MÖK parametrelerinin (öngörü ufku, kontrol ufku, uygun 

örnekleme zamanı ve ağırlıklandırma parametreleri) uygun seçimi oldukça önemlidir. Bunlara ilave 

olarak, MÖK doğrusal veya doğrusal olmayan formlarda tasarlanabilir. Ayrıca çoklu sistem ve kontrolcü 

çıktıları, kontrol sinyali üzerinde çoklu kısıtlar ve çoklu ayar noktaları da MÖK yapısında 

değerlendirilebilir. 

 

Bu eğitim seminerinde öncelikle MÖK ve MÖK’ün matematiksel altyapısı hakkında bilgi verilecektir. 

Modelleme ilkeleri, temel model seçimi, ayar noktaları, sistem tanımlama, parametre optimizasyonu 

ve programlama gibi tasarım gereksinimleri detaylandırılacaktır. Ardından sabit hızda çift şerit 

değiştirme manevrası yapan bir askeri taşıtta; başarılı yörünge takibi, yüksek hızlarda yol tutuşu ve 

düşük hesaplama yükü gözetilerek oluşturulmuş farklı MÖK tasarımları sunulacaktır. Bu tasarımlarda 

direksiyon açısının ve tekerlek momentlerinin optimizasyonu sağlanacaktır. Ayrıca kontrolcü 

parametrelerinin seçiminde kullanılan yöntemler ele alınacaktır. Eğitim sonunda katılımcılar MÖK 

kullanılarak bir sistemin kontrol edilmesi konusunda temel düzeyde bilgi sahibi olacaklardır. 
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