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Tirkiye'nin en genc¢ ve dinamik {niversitelerinden Okan Universitesi, Okan Kiiltiir, Egitim ve Spor
Vakfi tarafindan resmi olarak 1999 yilinda kurulmus, egitim-6gretime ise 2003-2004 akademik yilinda
baslamistir. Hizla biiyiiyen Universite, 2006-2007 6gretim yilindan itibaren yeni ve modern Tuzla
Kampiisi’'ne yerlesmistir. Okan Universitesi, 2016-2017 &égretim yilina 9 fakiilte (Tip Fakiiltesi, Dis
Hekimligi Fakiltesi, Egitim Fakiiltesi, Hukuk Fakiiltesi, Miihendislik Fakiiltesi, isletme ve Y®netim
Bilimleri Fakiiltesi, Sanat Tasarim ve Mimarlik Fakiiltesi, insan ve Toplum Bilimleri Fakiiltesi, Saglik
Bilimleri Fakdltesi, Tip Fakiltesi 2 Yuksekokul (Saglik Bilimleri Yuksekokulu, Uygulamali Bilimler
Yiksekokulu) ve 2 meslek yuksekokulu (Saghk Hizmetleri Meslek Yiksekokulu, Meslek Yiksekokulu)
ile devam etmektedir. Okan Universitesi biinyesinde, Avrupa Birligi Arastirma ve Uygulama Merkezi,
Avrasya Arastirma ve Uygulama Merkezi, Bilgisayar Arastirma ve Uygulama Merkezi, Finansal Riskleri
Arastirma ve Uygulama Merkezi, Kiltlrlerarasi Arastima ve Uygulama Merkezi, Konfigcyls Enstitisg,
Okan Turizm Uygulama ve Arastirma Merkezi, Sosyal Girisimcilik ve Sosyal Sorumluluk Arastirma
Merkezi, Stirekli Egitim Merkezi, Rus Klltir Merkezi ve Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv
Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi olmak Uzere 11 arastirma ve uygulama merkezi
bulunmaktadir.

(UTAS) Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi
Muihendislik Fakiltesi blnyesinde bulunmaktadir. Mihendislik Fakiltesi; Bilgisayar, Elektrik-
Elektronik, Endustri, Enerji Sistemleri, Geomatik, Gida, insaat, Makine, Mekatronik, Otomotiv,
Genetik ve Biyo Miihendislikleri, Mihendislik Temel Bilimleri olmak (izere 12 bélimden olusmaktadir.

OKAN ONIVERSITES Ulastirma Teknolojileri ve Akilh

U T A 5 Otomotiv Sistemleri Uygulama

ULASTIRMA TEKNOLOJILER] VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLER] ve Arastirma Merkezi (UTAS)
USG. VE ARST. MERKEZ]

Okan Universitesi Tiirkiye’de akilli ve haberlesen araclar ile ilgili ilk calismalari baslatan tiniversitedir.
2009 yilinda UTAS (Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Arastirma ve Uygulama
Merkezi) olusturularak Ohio State Universitesi Akilli Araclar Arastirma Merkezi Yéneticisi Prof. Dr.
Umit Ozgiiner ile yari zamanh akademisyen ve danismanlik protokoli yapildi. Ayni yil TUBITAK
Destekli Ko¢Sistem liderliginde TOFAS, Ford Otosan’la birlikte ylratilen “Glvenli Trafik icin Araclar
Arasl Haberlesme Teknolojileri” baslkli projede danisman olarak yer alindi. Akilli Araglar Uzerinde
2011 yilindan itibaren birgok ulusal ve uluslararasi c¢alistay dizenlenerek Otomotiv Teknoloji
Platformu isbirligi ile Ulkemizin ilk “Akilli Ulasim ve Akilli Araglar Strateji Plani” c¢ikarildi. Okan
Universitesi, Avrupa Akilli Ulagim Agi ERTICO’nun Tiirkiye’den tek Universite tyesi olup, Tiirkiye’nin
ilk yerli otonom araci Okan Universitesi’nde gelistirildi. Bu arag, tanimli bir yolda tamamen siiriiciisiiz
olarak engelleri taniyarak yolunu bulabilmekte, gaz, fren ve direksiyon kontrolunu buna gore
yapabilmekte ve gerektiginde de glivenli bir bicimde kendi kendine durabilmektedir.

UTAS Merkezin Amaci; gelecegin ulastirma teknolojileri Gzerine 6ngori calismalari yapmak ve temiz
enerji kullanan araclar, akilli tasitlar, akilli ulastirma sistemleri, insansiz araclar, robotlar ve robot
gruplari ile bunlarin modellenmesi, similasyonu, tasarimi ve gerceklesmesi icin arastirma gelistirme
calismalari yaparak, Tilrk otomotiv sanayinin, yan sanayinin ve kamunun ihtiyaci olan akademik ve
teknolojik bilgiyi Gretmektir.

UTAS amacina ulasabilmek icin asagidaki faaliyetlerde bulunur:

*UTAS'In ilgi alanina giren akill tasitlar, akilli ulastirma sistemleri, diger insansiz araglar, robotlar,
robot gruplari, ileri otomotiv teknolojileri, elektrikli tasit teknolojileri, yakit pili, glines gozesi ve
benzeri temiz ve yenilenebilir enerji kullanan tasit teknolojileri, karmasik similasyon ve sanal

Sayfal/14



ortamlarin gelistirilmesi veya uygulanmasi alanlarinda arastirma-gelistirme (Ar-Ge) calismalari
yapmak veya bu calismalara katilmak,

* UTASIn ilgi alanina giren konularda gelecegin teknolojilerini tespit etmeye yonelik akademik ve
teknolojik faaliyetleri izlemek, yonelimleri inceleyip 6ngori ¢alismalari yapmak,

* UTAS"In ilgi alanina giren konularda faaliyette bulunan ulusal ve uluslararasi resmi ve 6zel kurum ve
kuruluslar ile UTAS In amaci dogrultusunda isbirliginde bulunmak, ortak calismalar diizenlemek,
uygulama ve arastirma projeleri hazirlamak, bu projelere kaynak yaratmak ve projeleri uygulamak
ve/veya uygulamanin takibini yapmak,

*Hizla degismekte ve yenilenmekte olan ulastirma teknolojileri ve akilli sistemlerle ilgili olarak
mesleki egitim programlari diizenlemek, bu baglamda otomotiv sanayi ve yan sanayi ile kamu kurum
ve kuruluslari ¢alisanlarinin yeni bilgilerle donatilmalarini saglamak,

* UTAS'In ilgi alanina giren konularda arastirma yapmaya misait bir kiitiphane, elektronik bilgi
bankasi ve arsiv olusturmak, ulusal ve uluslararasi iletisim aglarina katilmak veya ihtiya¢ oldugunda
yeni bir ag olusturmak, UTAS’a ait, siireli ve slresiz yayinlar hazirlamak,

*UTASIn ilgi alanina giren konularda yuksek lisans ve doktora galismalarini tesvik etmek, program
acmak tizere Universitenin Fen Bilimleri Enstitisi ile isbirligi yapmak.

UTAS “in isbirligi Yaptigi Kuruluslar ERTICO-ITS (Intelligent Transport Systems and Services for Europe)
OTEP (Otomotiv Teknolojileri Platformu) ve EGVIA (European Green Vehicle Initiative Association)dir.

Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi Projeleri:
= OKANOM-Okan Otonom Arag Projesi
= Metrobuslerde Akilli Ulasim Sistemleri Uygulamasi ile Verimlilik Artisi Fizibilite Calismasi
=  MEKAR Grand Cooperative Driving Challenge Projesi
= NATO 2010: ileri Otonom Arazi Sistemleri Projesi
= Yenilikci ve Surdarilebilir Elektrikli ve Hibrid Arag Teknolojleri Gelistirme ve Kimelenme

Merkezi

= Yenilik¢i Akill ve Haberlesen Arag Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi

Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi Laboratuvar
Olanaklari:

= Otomotiv Arastirma Laboratuvari

= 150kW Elektrik Makine Deney Laboratuvari

= MIL-SIL-HIL Sistemleri

= GUg Elektronigi Laboratuvari (Miihendislik Fakiiltesinde)

= Enerji DOnUslim Laboratuvari (Mihendislik Fakiiltesinde)

= fleri Elektronik Laboratuvari (Mihendislik Fakiiltesinde)

= Mekanik Laboratuvari (Miihendislik Fakiiltesinde)

= Mekanik ve Sensor Laboratuvari (Miihendislik Fakiiltesinde)
= Mekatronik ve Sensor Laboratuvari

= Bilgisayar Destekli Tasarim Laboratuvari (CAT)

=  Mikroislemci ve Dijital sinyal isleme Sistemleri Laboratuvari
= Otonom Arag Gelistirme Atolyesi
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istanbul Kalkinma Ajansi Destegiyle, YASAD, TESID ortakhigi ve TAYSAD istiraki ile kurulmus olan UTAS
Blinyesinde “Yenilikci ve Strdurdlebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknoloji Gelistirme ve Kiimelenme
Merkezi (e-Hike)” projesi 2014-2015’te tamamlanmis olup, istanbul Kalkinma Ajansi Destegiyle,
YASAD, TESID ortakhgi ve TAYSAD istiraki ile kurulmus olan UTAS biinyesinde 2015-2016 arasinda
“Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Arac¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi (e-HikeLink)”
projesiyle devam etmektedir. UTAS’In biinyesinde bulunan ekipman listesi ve merkezde kullanilan
yazilimlar Tablo 1 ve Tablo 2’de verilmistir.

Tablo 1. Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv sistemleri Uygulama ve Arastirma
Merkezi (UTAS) Ekipman Listesi

Cihaz Ad1 Marka-Model
LIDAR IBEO-LUX FUSION SET
IMU IMU-IMU440CA
BAZ, GEZICi SET GPS TRIMBLE-R8-3
MiCROAUTOBOX dSPACE-ACE_MABXII

MAGTROL DSP6001 HIGH SPEED PROGRAMMABLE

6 NM DINAMOMETRE KONTROL SISTEMI CONTROLLER

MAGTROL AHB SERIES COMPRESSED —AIR-

6 NM DINAMOMETRE FRENLEME SISTEMI COOLED HYSTERESIS BRAKES

GUC ANALizZORU MAGTROL Model 6510e/6530 POWER ANALYZERS

SERVO MOTOR KONTROL GUG KATI

GELISTIRME SISTEMI (SEMIKRON - SEMITEACH - IGBT)

MOTOR KONTROL ALGORITMASI TEXAS INSTRUMENTS HIGH VOLTAGE MOTOR
GELISTIRME SISTEMI CONTROL AND PFC DEVELOPER’S KIT
BLDC MOTOR BALDOR
PMSM MOTOR FEMSAN

FESTO KAYNAKLARI, OSiLOSKOPLAR,
MULTIMETERS, FONKSIYON
GENERATORLER
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Tablo 2. Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv sistemleri Uygulama ve Arastirma
Merkezi (UTAS) Yazilimlar

YAZILIMLAR
QUARC YAZILIMI SIMENS Nx
CARMAKER YAZILIMI nCODE
SOLID WORKS dSPACE ASM
TRUCK MAKER ADAS RP
MATLAB SIMULINK ANSYS
UTAS- Okanom Projesi-1 UTAS- Okanom Projesi-2

OKAN OTONOM
N\, ARAC PROJES\
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YENILIKGI VE SORDOROLEBILIR

ELEKTRIKLI VE HIBRID ARAG TEKNOLOJILERI
GELISTIRME VE KOMELENME MERKEZI

Yenilikci ve Siirdiiriilebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknoloji
Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi (e-Hike)

Okan Universitesi “Ulasim Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Arastirma ve Uygulama Merkezi
(UTAS)” istanbul Kalkinma Ajansindan aldigi destek, TESID, YASAD ortakhg ve TAYSAD istiraki ile
kurdugu “ Yenilikci ve Sirduarilebilir Elektrikli ve Hibrid Arag¢ Teknolojleri Gelistirme ve Kiimelenme
Merkezi (e-Hike)” basari ile 40’a yakin sirket, dGnemli bir alt yapi ve rekabet 6ncesi arastirma projeleri
ile kurulmus ve calismaya baslamistir. Proje Amaci ve Hedefleri; Kiresel rekabetci Grlnler ve
hizmetler gelistirmek, yenilik¢ci ve farkli bir Grin ile elektrikli ve hibrid ara¢ pazarinda yer almak,
surdirdlebilir bir elektrikli ara¢ ekosistemi ve teknolojilerine yonelik arastirmalar yapmak, yenilikgi
teknolojiler gelistirmek ,satislari ve ihracati arttirmaktir. Ayni ortaklarla ¢calismalar ISTKA'nin YNK-
2015 Mali Destek Programi kapsaminda kazandiklari yeni Proje “ Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Arag
Teknolojileri Gelistirme ve Kimelenme Merkezi “ projesi ile devam etmektedir. e-Hike’in ekipman
listesi Tablo 3’de verilmistir.

(e-Hike) Arastirma Alanlari:

e Yenilikgi Tasarim
Hafif ve Glivenli Az Maliyetli Govde
Enerji Yonetim Sistemi

AkU Yonetim Sistemi

Yenilikci Akl Hazirlama ve Hiicre Gelistirme
Yenilik¢i Elektrik Makinalari
Surdurulebilirlik ve Altyapi

(e-Hike) Bilgisayar Yazilimlari:

e Tasarim

e Sanal Gergeklik Analizleri

e  Statik ve Dinamik Analizler

e Carpma Analizleri

o Agirhik ve Sekil Optimizasyonu
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Tablo 3.Yenilikgi ve Siirdiiriilebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknoloji Gelistirme ve
Kiimelenme Merkezi (e-Hike)

Cihaz Adx Markasi-Model

ELEKTRIK MOTORU TEST DINAMOMETRE SiSTEMi BATURALP-TAYLAN Ltd. Sti

ELEKTRIKLi ARAGLAR iGCiN DONANIM SiMULASYON dSpace
SISTEMI SCALEXIO SYSTEM

Elektrikli Araclar i¢cin Donanim Simiilasyon Sistemi

Elektrikli Motor Test Bankosu
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YENILIKGI AKILLI VE HABERLESEN
 ARAG TEKNOLOJILERI
GELISTIRME VE KOMELENME MERKEZI

Yenilikci Akilli ve Haberlesen Arac¢ Teknolojileri Gelistirme ve
Kiimelenme Merkezi

KOBI’leri, Elektronik ve Yazilim Sanayi, Otomotiv Yan Sanayi ve Yenilik¢i Hizmet modelleri ve
Surdirilebilir Teknolojileri ile hazir olmak ve {lkemize ve istanbul’a katma deger saglamak icin
Okan Universitesi “ Ulasim Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Arastirma ve Uygulama Merkezi
(UTAS)” istanbul Kalkinma Ajansindan aldigi destek, TESID, YASAD ortakhgi ve TAYSAD istiraki ile
kurdugu Yenilikgi Akilli ve Haberlesen Arag Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi projesi
(e-Hikelink) baslamistir. Yenilikgi Akilli ve Haberlesen Arag¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kimelenme
Merkezinde bulunan cihazlarin listesi Tablo 4’de verilmistir.

360° Derece Tarayabilen Lidar Cihaz
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Tablo 4. Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Ara¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme

Merkezi Ekipman Listesi

Cihaz Ad1

Marka

Teknik Ozelikler ve Aciklamalar

SINYAL URETICi VE ANALizZOR

Rohde &
Schwarz

FSV7 Signal Analyzer

Tracking generator:

for R&S®FSV7/13/30/40 (100 kHz-7 GHz);

for R&S®ESR7 ( 9 kHz-7 GHz);

for R&S®FSV3 (100 kHz-3,6 GHz);

for R&S®ESR3 ( 9 kHz-3,6 GHz);

Extension to 40MHz signal analysis bandwidth
Audio analyzer DC to 250 kHz, 42.287,62
analyzer and generator with analog interfaces,
PC built-in.

GERGEK ZAMANLI iSLEMCI

dSPACE

Advanced Control Education Kit
MicroAutobox Il consisting of
MicroAutoBox with DS1401 PowerPC
750GL 900 MHz processor board,
Ethernet 1/0 interface, Lemo/RJ45
ethernet cable, and DS1513 1/0 board,
CDP Control Development Software
Package and Microtec C Cross

Compiler with USB dongle, crimping tool.

360° TARAYABILEN LiDAR

Velodyne

64 lasers/detectors

360 degree field of view (azimuth)

0.08 degree angular resolution (azimuth)

26.8 degree vertical field of view (elevation) - +2
up to - 24.8 down

with 64 equally spaced angular subdivisions
(approximately 0.4)

<2 cm distance accuracy

5-15 Hz field of view update (user selectable)

50 meter range for pavement (~0.10 reflectivity)
120 meter range for cars and foliage (~0.80
reflectivity)

>1.3 M points per second

Operating temperature - 10° to 50° C

Storage temperature - 10° to 80° C

STEREO KAMERA

Point Grey

RoHS 1280x960 Color 6.0mm Bumblebee XB3
Camera RoHS Bumblebee XB3 Development Kit

DONANIM SiMULASYON SiSTEMi

dSPACE

Vehicle Dynamics Consisting of Developer
Version Licenses of ASM Vehicle Dynamics
Library, ASM Environment Library, ModelDesk
Offline & Hardware Access Versions,
MotionDesk Offline & Hardware Access Versions
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GPS SENSORU

Graftek

440 Kanal Gift islemcili Trimble 360 izleme
Teknolojisi ; xFill™ Teknolojisi ile CORS
kesildiginde kesintisiz 6l¢li 2W Dahili
Alici/Verici/Tekrarlayici Radyo Modem (403 -
473 MHz) Trimtalk/Pacific Crest/SATEL destegi

RADAR

Autonomoustuff

Simultaneous mid- and long-range
measurement modes detect moving vehicles,
stationary vehicles, and pedestrians. Midrange:
100 meters and has a 90-degree field-of-view.
Long range:174 meters and provides a 20-
degree field-of-view. Packaging (including
mounting features): 173.7x 90.2 x 49.2
millimeters

GPS-INS SENSORU

XSENS

5g, 450°/s MTi-G-700 sensé6r

ELEKTRONIK KONTROL UNITESI

Faar Industry

Microprocessor:120 MHz MPC5642 (Flash) and
MPC5644 (Cal); Inputs: 50 ; Outputs :
39;Communications : 3 CAN,Operating Voltage :
8 - 32 VDC;Operating Temperature: -40° to 105°

TRAFiK SIMULASYON PROGRAMI

ISSD

Extension max 10 km x 10 km and 20 signalized
intersections Number of Zones 400, Number of
Nodes 2.000, Number of Links 5.000;

Modules included: Partial network generator,
VStrom-Fuzzy, Line Costing and Revenue
Calcultaion, Graphical Timetable Editor, Node
Editor, ICA, GIS Interface for Shapefile Export,
SVG Export, PTV Vissim Interface, Visem.

MODEM VE YOL UNITESI

Lear Corporation

POE Injector, Pole Mounting Kit,IP67rated RJ45
Cable Gland,DSRC 5.9 GHZ Antenna -12DBI
Omni-directional (Ntype),Quick Start Guide

DC 12V Power Adaptor,GPS Antenna (RP-SMA
connector),DSRC Antenna (SMA connector)
4GB USB Flash Drive, BT Dongle.

DOGRUSAL SURUCU (AKTUATOR)

Moog Animatics

300mm stroke, 6mm lead, including coupler
to NEMA23 motor.

AKILLI MOTOR

Moog Animatics

Servo-Positioner system 2330; i=20, backlash
<=10;

ILERi SURUS DESTEK UYARI SISTEMI

MobilEyeobilEye

Vision Sensor: Aptina MT9V024 (1/3”) RCC
Dynamic Range: >55dB linear; >100dB in HDR
mode Angle of view: 35° (horizontal) ;

Focus range: 5m to infinity; Input Voltage: 5VDC
Input Current: 500mA; Operating Temperature:
20°c to +80°c ; Storage Temperature: -40°c to
+100°c
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TAMAMLANAN VE GERCEKLESEN PROJELER

1.0ptiTruck “optimal fuel consumption with Predictive PowerTrain control and calibration for
intelligent Truck” (H2020-GV6-2015), Prof. Dr. Orhan Alankus (01.09.2016-31.08.2019)

2.Dinamik ve Modiiler Akilli Batarya Yonetim Sistemi ;(ARDEB 1003), Prof. Dr. Ramazan Nejat
Tuncay (15.10.2015-15.04.2017).

3‘. Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Arag¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi Projesi;
(ISTKA), Prof. Dr. Ramazan Nejat Tuncay (01.09.2015-31.08.2016).

4. Otomotiv Uriin gelistirme Siireci Analizi, Miihendislik Firmalar1 Secim Kriterleri ve
Fiyatlandirma Yontemleri Arastirma Calismalari;(Sanayi Projesi), Prof. Dr. Orhan Alankus
(12.02.2015-26.02.2015).

5.Yenilikgi ve Siirdiiriilebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknolojileri Gelistirme ve
Kiimelenme Merkezi Projesi ;(ISTKA), Prof. Dr. Orhan Alankus (01.09.2014-31.08.2015).

6.Agir Ticari Arac I¢in Siiriis Degerlendirme ve Tavsiye Sistemi ve GPS Tabanh Arac Kontrol
Sistemleri Gelistirilmesi ; (TEYDEB 1501), Prof. Dr. Levent Giiveng (01.04.2014-01.07.2015).

7.Agir Yiik Tasimaciigina Uygun, Diisiik/Yar1 Diisiik Havuzlu Modiiler Low Bed Semi
Treyler Ailesi ve Alt Sistemleri Gelistirme Projesi; (TEYDEB 1501), Yrd. Dog. Basar Ozkan
(01.03.2014-01.07.2015).

8.1leri Siiriicii Destek Sistemleri icin Degerlendirme ve Kabul Kriterlerinin Belirlenmesi, Sanal
Ortamda Testi ve Gelistirilmesi; (TEYDEB 1501), Prof. Dr. Levent Giiveng (15.06.2013-
15.12.2014).

9.Agir Ticari Ara¢ Simiilasyon Modeli Olusturulmasi; (TEYDEB 1501), Prof. Dr. Levent Giiveng
(01.06.2013-01.10.2014).

10.Elektronik Motor Destekli Elektro-Hidrolik Direksiyonlu Sistemin Gelistirilmesi Projesi;
(TEYDEB 1501), Prof. Dr. Orhan Alankus (24.04.2013-01.07.2015).

11.Genis Hiz Yelpazesinde Cahsan, Dogrudan Tahrikli, Pozisyon Sensorsiiz Kiiciik Giiclii bir
Siirekli Miknatish Senkron Generator Sisteminin Kontrolii ve Ger¢eklenmesi; (ARDEB 3501),
Yrd. Dog. Dr. S. Barig Oztiirk (01.04.2013-01.03.2016).

12.Semi-Treylerde Hidrolik Diimenleme Sistemi Tasarim Projesi Damismanhk Destegi;
(TEYDEB 1501), Yrd. Dog. Dr. Bagar Ozkan (15.04.2013-15.12.2013).

13. Metrobiislere Akilh Ulasim Sistemlerinin Entegrasyonuna iliskin Fizibilite Analizi; (ISTKA
DFD), Prof. Dr. Orhan Alankus (01.01.2013-31.03.2013).

14. Kiiciik Plastik Parcalarda Enjeksiyon Parametrelerinin Optimizasyonu i¢in Bir Algoritma
ve Yazilim Gelistirilmesi; (TEYDEB 1507), Prof. Dr. Orhan Alankus (01.07.2012- 31.12.2013)

15.Elektrikli Araclar icin Geri Kazanimh Frenleme Sistemi Yazilimi Gelistirme Projesi (EPT-
RBS); (TEYDEB 1501), Yrd. Dog. Dr. Salih Baris Oztiirk (15.05.2012-18.04.2014).

16.Elektrikli Tahrik Sistemi Siiriicii Kontrol Algoritmasi Gelistirme Projesi(EPT-SMS) Kisim 2
Simiilasyon Modeli Gelistirme; (TEYDEB 1501),Yrd. Dog. Dr. Salih Baris Oztiirk (15.05.2012-
18.04.2014).

17 Elektrikli Tahrik Sistemi Siiriicii Kontrol Algoritmasi Gelistirme Projesi(EPT-SMS) Kisim 2
- Kod Gelistirme;(TEYDEB 1501), Yrd. Dog. Burak Kelleci(15.05.2012-18.04.2014).
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