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Bu derste hareket kontrol sistemlerinin bakim ve onarimini yapabilmesi, guincel kontrol
sistemlerinin ¢alisma prensiplerini 6grenilmesi hedeflenmektedir.

Dersin Ogrenme 1. Tasit dinamikleri ve kontrol sistemlerini agiklar.
Ciktilari 2. llgili sistemlerin bilesenlerini tanimlar.
3. Elektronik kontrol ve yardimci sistemlerin calisma prensiplerini aciklar.
4. Sistem arizalarini ve bakim yontemlerini tanimlar.
Dersin icerigi Bu ders, tasitlardaki hareket kontrol sistemlerinin temelleri, tasit dinamikleri, direksiyon,

frenleme, slispansiyon sistemleri ve ¢ekis kontrol sistemleri gibi konulari kapsar. Ayrica,
hiz ve konum sensdrleri, elektronik stabilite kontroll, adaptif hiz kontrol sistemleri, sasi
kontrol sistemleri, gelismis yardimci suiris sistemleri (ADAS) ve ariza teshisi ile bakim
konularini da igerir.

Genel Yeterlilikler

Tasitlarin dinamik davraniglarini kontrol etmek icin kullanilan sistemlerin prensiplerini ve
teknolojilerini 6grenir, bu sistemlerin bilesenlerini kullanma, ariza teshisi ve bakim
islemlerini gerceklestirme yetkinligi kazanir.

Kaynaklar
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Degerlendirme Sistemi

Ders ile ilgili degerlendirme sistemi donem basinda ders izlence formunda belirtilecektir.

Konular

Haftalar

Tasitlarda Hareket Kontrol Sistemlerine Giris ve Temel Kavramlar
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2 Tasit Dinamikleri ve Temel Prensipler

3 Mekanik, Hidrolik ve Elektrikli Direksiyon Sistemleri
4 Frenleme Sistemleri ve ABS Teknolojisi

5 Sispansiyon Sistemleri ve Kontrol Mekanizmalari
6 On Duizen Geometrileri

7 Cekis Kontrol Sistemleri: ASR ve ESP

8 Hiz ve Konum Sensorleri

9 Elektronik Stabilite Kontrolt (ESC) Sistemleri

10 Adaptif Hiz Kontrol ve Yavaslatma Sistemleri

11 Sasi Kontrol Sistemleri ve Aktuatorler

12 Geligsmis Yardimci Suris Sistemleri (ADAS)

13 Tasitlarda Hareket Kontrol Sistemlerinde Ariza Teshisi ve Bakim
14 Hareket Kontrol Sistemlerinde Guncel Calismalar ve Beklenen Yenilikler
Etkinlik Ad SayisI x Suresi (Saat) = Toplam Is Yk

Ders Siresi (hafta 14 x 4 = 56

saylisI* haftalik toplam

ders saati)

Odev 0x0=0

Arasinav Hazirlik 4x3=12

Sinif Digl Ders Calisma | 14y 3 =42

Sdresi (On Calisma,

Pekistirme)

Proje (Hazirhk ve varsa | gx 0 =0

sunum suresi dahil)

Sunum (Hazirlik stiresi | gy g =0

dahil)
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Arasinav 1x1=1
Final 1x1=1
Final Hazirhk 6x3=18

PROGRAM OGRENME CIKTILARI iLE

NEDC ACDENIM CIKTIL ADL L iCKici TARI NCI1
PCO1 | PCO2 | PCO3 | PCO4 | PCO5 | PCO6 | PCO7 | PCO8 | PCO9 | PC10 | PCl11 | PC12
oco1 4 0 5 0 5 3 0 5 0 0 5 0
0C02 4 0 5 0 5 3 0 5 0 0 5 0
0co3 5 0 5 0 5 3 0 5 0 0 5 0
OCco4 5 5 5 5 5 3 5 5 0 0 5 0
PC13 | PC14
Oco1 0 0
OCo2 0 0
OCco3 0 0
Oco4 0 0
OC: Ogrenme Ciktilari PC: Program Ciktilari
Katki Duzeyi 1 Cok Dusuk 2 Dusuk 3 Orta 4 Yiuksek 5 Cok Yuksek

Program Cktlar ve Igili Dersin likisi
Hareket Kontrol Sistemleri

PCO1 | PCO2 | PCO3 | PCO4 | PCO5 | PCO6 | PCO7 | PCO8 | PCO9 | PC10 | PC11 | PC12 | PC13
45 | 125 | 50 | 125 | 50 | 30 | 125 | 50 | 00 | 00 | 50 | 00 | 00

PC14
0.0




