ANA SALON

PROF. DR. FERRUH ERTURK SALONU

KIRMIZI SALON

YESiL SALON

09:00

PROF. DR. NURETTIN UMURKAN, DEKAN, ELEKTRIK-ELEKTRONIK FAKULTESI, YILDIZ TEKNIK UNIVERSITESI

ACILIS TORENI
ISTIKLAL MARSI VE SAYGI DURUSU

YILDIZ TEKNIK UNIVERSITESI, SANAT VE TASARIM FAKULTESI, KLASIK TURK MUZiGi GRUBU

DOG. DR. SEREF NACI ENGIN, KONFERANS BASKANI
PROF. DR. iBRAHIM EKSIN, TOK BASKANI
PROF. DR. TALHA DINIBUTUN, TOK ONURSAL BASKANI

PROF. DR. BAHRI S$AHIN, REKTOR, YILDIZ TEKNIK UNIVERSITESI

10:00

CAY/KAHVE ARASI

10:20

DAVETLI KONUSMACI
PROF. DR. LORENZO MARCONI, University of Bologna, Italy
Nonlinear Robust Regulation: The Challenges of Multivariable Systems

11:20

CAY/KAHVE ARASI

11:40

NUSRETTIN GULEC - SAVUNMA SISTEM TEKNOLOJILERi SEKTOR SUNUMU: SAVUNMA SEKTORUNDE HAREKET KONTROL SiSTEMLERI
SAIT ERGUVEN - ULASIM, GUVENLIK, ENERJi VE OTOMASYON SiSTEMLERi SEKTOR SUNUMU: RAYLI SISTEMLERDE KONTROL VE SiNYALIZASYON TEKNOLOJILERi

ANA SPONSOR SUNUMU
ASELSAN

12:30

PER-14.1
GOKLU INSANSIZ HAVA ARAGLARI GOREVLERI igin
KONTROL, OPTIMiZASYON ve OGRENME
Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Nazim Kemal Ure (iTU),
Dr. Ramazan Yenigeri (iTU)

OGLE YEMEGI - AGA LOKANTASI, TEKNOPARK

PER-14.2
OPTiMiZASYON, MODELLEME ve KONTROL - |

Oturum Bagkani: Dog. Dr. Akin Delibasi (YTU)

PER-14.3

KONTROL TEORISi ve YONTEMLERI- |

Oturum Baskani: Prof. Dr. Serdar Ethem Hamamci
(inénii Universitesi)

PER-14.4
ROBOTIK SISTEMLER - |

Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Barkan Ugurlu (Ozyegin
Universitesi)

PER-17.1
OTONOM ARAG KONTROL SISTEMLERI
(Gzel Oturum)
Oturum Bagkani: Dr. Serkan impram (AVL)

PER-17.2
KONTROL UYGULAMALARI - |

Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Hakki Ulas Unal
(Anadolu Universitesi)

PER-17.3

AG TABANLI KONTROL SISTEMLERI

Otonom Quadrotor Siiriileri igin Orantisal Uyarlamali Optik Sistemler igin Durum Gecikmesine Sahip, Bilinen, Dogrusal ve iki Ayakli insansi Robotun Tasarimi ve Modellenmesi
Navigasyon Tabanl Merkezi Olmayan Toplu Hareket H_inf alt-Optimal Kontrolcii Gelistirilmesi Degismey lerde Cok Frekansh Ayrik
14:00 Algoritmasi Bozucularin Engellenmesi
OH Altintas, KG Marangalou, AE Turgut E Adali, B Erol, A Delibasi, B Altiner CT Yilmaz, Hi Bagtiirk K Cebeci, DM Kémiir, V Gegel, C Evren
Roketsan AS, ODTU, ODTU Y10 Bogazici U Kocaeli U
Dort Rotorlu Bir insansiz Hava Araci igin Kazang Degistirmeli Dogrusal Karesel Periyodik Sistemlerin Nyquist Kriteri ile Bir FBF-6 Robot Si in Tasarimi, Sil ve
Dogrusal Kontrolor Tasarim Yontemleri Gauss (LQG) Diizenleyici ile Kararlilik Analizi ve Kontrolii Hareket Kontrolii Uzerine Calisma
14:20 Kiire Uzerinde Dengede Duran Gévde Kontrolii
B Bayraktaroglu, M Giizelkaya, | Eksin A Erdogan, A Pazarbasi, E Bostan, M Demir, V Sezer E Kuzucu, Uyanik, [o] Morgil E Ates, F Coban, CF Berrio
ito ito Bilkent U Istanbul Gelisim U
Yeni bir iz Siirii iHA Si leri Radar Menzil Profilinden Oznitelik Gikarimi ile Deniz Yaklagik Merkezi Olmayan Sekil Hafizali Alagimli
E Sahin, KB Arikan, A Hacioglu, NK Ure, M Aslan, Hedefi Siniflandirma Sabit Modlarin Hesaplanmasi Katlanabilir Tekerlekli Mobil Robot Tasarimi
14:40 AE Turgut, A Erdener
0oDTU, Atilim U, Hava Kuv, iTU, Hava Kuv, MZ Kartal, O Karabayir, U Saynak HE Erol, H Demircan, A iftar OM Durgun, H Seving, C Onalan, M Acer
ODTU, ASELSAN TUBITAK Anadolu U iTo
Belirsiz Verici Giiciinde RF Sinyal Yayan Kaynaklarin Cok Ajanli Sistemlerde Elektrostatik Egirme Sisteminin Degisken Elektrik Alan Tepki Kuvveti Gozleyici Bazli Kuvvet Kontroliiniin
insansiz Hava Araglari ile iki Boyutlu Benzetim Programi: MUBEESIM Altindaki Kaotik Davranis dell i Yiiksek Ataletli Robot Eklemlerinde
15:00 Genis Olgekli Ortamda Konumunun Tespiti Deneysel Olarak Sinanmasi
M Hasanzade, O Herekoglu, Y Biger, NK Ure, E AY Yesilyurt, | Tung, MT Séylemez O Karatay, M Dogan MC Yildinim, O Ersoy, O Bebek, B Ugurlu
Koyuncu, R Yenigeri, G inalhan (UAV iTU) AVL, iTU, iTO ASELSAN, iTU Ozyegin U
Bolge Atama Agaciyla Wiener Sistemlerinin Arabali Ug Qubuklu Ters Sarkag Sisteminin
Bol ve Yonet Metodu Kullanilarak Gradyan Tabanh Tanimlamasi Modellenmesi ve Kontrolii
15:20 Siirii iHA’lar ile Coklu Hedef Arama ve Takibi
E Adamey, AE Oguz, U Ozgiiner i Aliskan T Yaren, S Kizir
Ohio State U, MSU Hava Harp Okulu, Ohio State U Biilent Ecevit U Kocaeli U
15:40 CAY/KAHVE ARASI
PANEL- OTONOM ARAC TEKNOLOJILERI
16:00 MODERATOR: Serkan T. impram (AVL Tiirkiye)
Dr. Umut Geng (Genel Miidiir, AVL Tiirkiye), ilker Sahin (Uriin Gelistirme Miidiirii, Ford Otosan),
Cem Ozdemir (Ar-Ge Yoneticisi, Mercedes Benz Tiirk), Dog. Dr. Klaus W. Schmidt (ODTU), Ali Sengiir (EE Sistemleri Miidiirii, TOFAS)
17:30 GAY/KAHVE ARASI

Oturum Baskani: Prof. Dr. Mehmet Akar (Bogazigi

Universitesi)

PER-17.4
ROBOTIK SISTEMLER - II

Oturum Bagkani: Prof. Dr. Mustafa Unel (Sabanci
Universitesi)

Uyarlamali Hiz Sabitleyici Sistemler i¢in Uyarlamali
Anahtarlama Yontemi

Analog Hindmarsh-Rose N6ron Devresinin Parametre
Tabanh Gergeklemesi

Hatali Aglarda Parametreden Bagimsiz

Dagitik Onaylasim

Kalp-Damar Sistemi
Elektrik Analog Devresinin Optimal Kontroli

17:40
K Haspalamutgil, E Adali K Ocel, i Erbas, HU Unal, $ Torun HY Oksiiz, M Akar KA Kadipagaoglu, G Balkan
AVL Anadolu U Bogazici U Y10
Dizel Motor Hava Yolundaki EGR ve VGT Eyleyicileri Dayanikli Geri Adimlamali Kontrolcii ile Manyetik Agirliklandirma Yontemlerinin PUMA-560 Robotunun
icin Yapay Zeka Yontemleri ile Ariza Tespiti ve Top Aski Sisteminin Kontrolii Dogrusal Denklemlerin Céziimii igin Kullanil Kontrolii ve Performans Analizi
18:00 Siniflandiriimasi Dagitik bir Algoritmanin Yakinsama Hizina Etkisi
C Esemen, F Kendir, MUr Yavas F Adigizel, T Turker OM Duru, O Cihan MT Kayaoglu, VE Omiirli
AVL istanbul Universitesi, YTU Marmara U YTU
Goklu Arag Takibi igin Veri iliskilendirme Aktif Stispansiyon Sistemi: OFDMA Tabanli Aglar igin Robot Gelistirme Yazilim Altyapilarinin
Yaklagimlarinin Karsilastirmal Calismasi Farkl Kontrol Yontemlerinin Uygulanmasi Tiimlesik Kaynak Atama Algoritmasi Yazilim Uriin Kalitesinin incelenmesi
18:20
H Buluttekin, E Aksu, A Bhanuprakash B Kagmaz, BE Durmaz, i Mutlu, MT Séylemez O Sevim, M Akar S Oztiirk
AVL AVL, iTU, iTU, ITO Bogazici U TUBITAK BILGEM
CB-MeMBer Filtresi ile Sensor Kontroliiniin GM ve Yinelemeli Ogrenme Temelli Kontrolcii ile Yonlii Bilgi Degisimine Sahip Cok Etmenli Aglarda Robotik Manipiilatorlerin Giirbiiz Yoriinge Takibi icin
SMC implementasyonlarinin Karsilastiriimasi FDAM Siiriiciilerde Dagitik Kapsama Denetimi ivme Tabanh Ogrenmeli Kontrolcii
18:40 Dalgal I "
A Giines T Turker, G Ozgelik, G Yanik, AF Bakan 0 Cihan, OF Erkan, Mt Akar SE Han, M Unel
Atihm U Y10 Marmara U, Bogazigi U, Bogazici U Sabanci U

TOK DEGERLENDIRME TOPLANTISI

ANA SALON
18:40-19:00

ACILIS KOKTEYLI
OTAG-1 HUMAYUN

19:00-21:00




- ANA SALON PROF. DR. FERRUH ERTURK SALONU m YESIL SALON

CUM-09.1
BiIYOMEKATRONIK SISTEMLER |
(Gzel Oturum)
Oturum Bagkani: Dog. Dr. Erhan Akdogan (YTU),

CUM-09.2
OTOMOTIV SISTEMLERI VE KONTROLU

Oturum Baskani: Dog. Dr. Selahattin Caglar Baslamisli

CUM-09.3
ROBOTIK SISTEMLER - IlI

Oturum Baskani: Yrd. Dog. Dr. Janset Dagdemir (YTU)

CUM-09.4
KONTROL TEORISi ve YONTEMLERI- Il

Oturum Baskani: Prof. Dr. Mehmet Turan Séylemez

CcumMmi14.1
BiYOMEKATRONIK SISTEMLER - Il
(6zel Oturum)
Oturum Bagkani: Dog. Dr. Erhan Akdogan (YTU),
Dog. Dr. Erkan Kaplanoglu (Marmara U.)

CUM-14.2
ULASIM TEKNOLOJILERI

Oturum Bagkani: Yrd.Dog.Dr.Semiha TURKAY
(Anadolu Universitesi)

Dog. Dr. Erkan Kaplanoglu (Marmara U.) (Hacettepe Universitesi) (iTO)
Biyonik Elin Tasarimi imalati ve Kontrolii Zaman Gecikmesi Gozleyicisinin Tagit Savrulma Coklu Robot Sistemlerinde Anahtarlamali Sistemlerde Kararhlk:

09:00 Dinamigi Kontroliine Uygulanmasi Danf ve Miizik Senkronizasyonu Moda Bagh Ortalamé. Bekleme Zamani Kosulu

A Kutlu, M Kapdikagti MT Emirler, BA Guveng, L Glveng F Ozen, D Tiikel, G Dimirovski T Erol, O Karabacak

Kocaeli U istanbul Okan U, Ohio State U, Ohio State U Halig U, Dogus U, Dogus U iTo
Giyilebilir Robotik Elin Tasarimi imalati ve Kontrolii Bir Binek Aracin Gii¢ Aktarma Birimindeki Surii Robotlari igin Goriinti Tabanh Zaman Gecikmeli Sistemler igin
Titresimlerin Aktif ve Pasif Yontemlerle Azaltiimasi Mesafe, Agi ve Yonelim Sistemi Tasarimi Parametre Uzay: Yaklagimini Kullanarak

09:20 T. Onder, SG Baslamsl, E Cigeroglu, Kararli Kilan P Kontrolérlerin Hesaplanmasi

A Kutlu, M Kapdikagti GO Ozgen, M Haddar, F Chaari HM Balanji, E Yilmaz, O Gakmak, AE Turgut N Bayhan, MT Soylemez

Kocaeli U Hacettepe U, Hacettepe U, ODTU, ODTU, ENIS, ENIS oDTU istanbul U, iTO
Akill T 1n Algilayici Verilerini K Optimal Kontrol Yontemleriyle Eksik Eyleyicili, Kararsiz iki Serbestlik Dereceli Robot Diizlemsel Konik Sistemlerde

Yapay Sinir Aglari ile Elektrikli/Hibrit Otobiisleri Enerji Yontemi Kolun Uyarlamali Tersini Alma Yontemi ile Kontroli Coziimlerin Varhigi ve Tekligi

09:40 insan Hareketlerinin Siniflandiriimasi Algoritmasi Tasarlanmasi: Ankara Ornegi
K Tural, E Akdogan A Amini, SC Baslamigli, B ince A Marangoz, AT Kutay G Sahan, V Eldem
Celal Bayar U, YTO Atatiirk U, Hacettepe U, Hacettepe U Roketsan A.S., ODTU iYTE, Okan U
Bir Ust Uzuv Rehabilitasyon Robotu Kullanarak Dogrusal Olmayan Model On Seri Elastik Eyleyiciler igin Kesirli Dereceli Zaman Gecikmeli Sistemler igin
EMG Sinyalleriyle Yapay Sinir Aglar Tabanh Kontrol Metodu ile Tasit Kararliiginin Artiriimasi Giirbiiz bir Tork Kontrolciisii: Analitik Bir Kararlilik Testi
10:00 Empedans Tahmini Model Ongoriimlii Kontrol ile Bozunum Gozleyici
OF Giiney, M iscan, E Akdogan MS Arslan, M Sever TK Tasooij, O Bebek, B Ugurlu MM Ozyetkin
Y10 Y10 Ozyegin U Dicle U
10:20 CAY/KAHVE ARASI
PANEL- ENDUSTRI 4.0: SANAYININ DUITALLESMESI
MODERATOR: Galip Cansever (YT!
10:30 Derya iren (Endiistri 4.0 Pazarlama Yoneti , Siemens)
ismail Giiler (Teknik Destek Yéneticisi, Beckhoff)
Giircan Karabulak (Bolge Satis Sorumlusu, Honeywell)
Yusuf Safran (Uriin Sorumlusu, OMRON)
Sedat Sami Omeroglu_(ENOSAD)

12:30 OGLE YEMEGI - AGA LOKANTASI, TEKNOPARK

CUM-14.3
MOBIL ROBOTLAR

Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Tufan Kumbasar (iTU)

CUM-14.4
KONTROL UYGULAMALARI - II

Oturum Bagkani: Prof. Dr. Leyla Goren Siimer (iTU)

MEKATRONIK SISTEMLERIN
GERGEK ZAMANLI UYGULAMALARI

Oturum Baskani: Dog. Dr. L. Cetin (iKGU), Yrd. Dog. Dr.

0. Baser (ikCU), Yrd. Doc. Dr. B. Bidikli (iKCU)

HAVACILIK SISTEMLERi ve KONTROLU - |

Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Hiiseyin Uvet (YTU)

El'Igin Robotik Ayna Terapi Sistemi Gglistirilmesi Trafikte Zaman Kisiti Altinda Kiiresel Robotlarla Tagit Aktif Stispansiyon Sistemleri igin
H Golmohammadzadeh, G Bayer, | Ceylan, Optimum Yol Giizergahinin Belirlenmesi Gergek Zamanl Kagma Kovalama Oyunu Bilinmeyen Bozucu Etkisi Altinda
14:00 Z Gunendi, M Zinnuroglu, B Cengiz, Uyarlamali Kontrolcii Tasarimi
B AE Turgut, K_B A”kaﬂ . G Giner, YS Gakir, L Ucun A Ardig, D Erdem, A Beke, T Kumbasar G Kararsiz, Hi Bagtiirk
Atilim U, Hacettepe U, ODTU, Gazi U, YTU iTo YTU, Bogazigi U
Gazi U, Gazi U, ODTU, Atilim U
Laparoskopik Siirekli Cerrahi Zimbalama Cihazi Rayh Arag Cekis Kontrol Sistemlerinde Kayma Mobil Robotlarda Engelden Kaginma Algoritmalari ve SEPIC Déniistiiriicti Performansinin LQR ve PID
14:20 Kuzaklgma Giderme Algoritmasi Tasarimi Gelistirmesi Optimal Rota Planlamasi igin Karsilastirmali Analizi
H Senuysal, M Elitas, T Tansug B ince, SC Baslamisli, B Cetinkaya, MN Tanyeri C Zoroglu, E Avsar, F Oynak, B Erol, A Delibasi A Sel, U Giines, O Elbir, C Kasnakoglu
Sabanci U, Sabanci U, Tansug Genel Cer. Klinigi Hacettepe U, Hacettepe U, ASELSAN, ASELSAN YTU TOBB U
Cok Fonksiyonlu Laparoskopik Apendektomi Cihazi Bir Demiryolu Araci i¢in H_inf Kontrolcii Tasarimi Reaksiyon Tekerleri ile Kendini iki Eksende Hidrolik Test Sistemi icin
14:40 ) . o Dengeleyebilen Ters Sarkag Tasarimi, Uretimi ve Kont. Model Ongériilii Kontrouliir jl'a“saru:nl
E Taskin, E Kurt, M Elitas, T Tansug AS Leblebici, S Turkay A Tirkmen, MY Korkut, M Erdem, O Géndil, V Sezer U Dursun, FY Tasgikaraoglu, I Ustoglu
Sabanci U Anadolu U iTo Y10
Elektrostimiilasyon ile Kas Uyarimli Bacak Ortezi Elektrikli Araglarin Goriintii Tabanh Nesne Takibi ile Diferansiyel Siiriislii Yiiksek Mertebeli Siniizoidal Giris Tanimlama
Dinamik ve Parametrik Modellenmesi, botlarda Yoriinge P Fonksiyonlari Kullanilarak Cift Tank Seviye Kontrol
15:00 Kiitle ve Siirtiinme Katsayisi Tahmini Sistemi igin ileri beslemeli Kontrolor Tasarimi
S Seyhan, A Cakir C Ozyurtlu, O Alankug B Kaya, M Ocal, CU Ertenli, K Erglin AS Sendz, L Ucun
Siileyman Demirel U Okan U oDTU Y10
Mikro-Akiskan Kanal icerisindeki Mikrorobotun Tam Otonom Araglarda Zaman Gecikmeli Geri Yangin Sondiiren HIDT Denetleyici Kullanarak
15:20 Kontrolii . Besleme ve Karalilik Analizi Otonom Robot 'I_'gsanmn ve Gergeklemesi Manyetik Kaldirma Sisteminin Denetimi
AA Demirgali, H Uvet AKirlt DE Canbay, E Yolal, OF $ahan, | Terzioglu, V Sezer S Karagam, A Bayrak
Y10 YTU iT0 Abant izzet Baysal U
15:40 CAY/KAHVE ARASI
CUM-16.1 CUM-16.2 CUM-16.3 CUM-16.4

OPTiIMIZASYON, MODELLEME ve KONTROL - Il

Oturum Baskani: Prof. Dr. Veysel Gazi (Marmara
Universitesi)

OTOMASYON ve ENERJi SISTEMLERi

Oturum Baskani: Dog. Dr. Aydin Yesildirek (YTU)

Kardan Platformu icin Kayan Kipli Kontrol Sistemi Genel Havacilik Ugaginin (Navion) Yiiksek Mertebeli Sistemler icin Giines Eneriji Santralleri icin Bir Dizi
Tasarimi ve Uygulamasi Kararlilik Tiirevlerinin Elde Edilmesi ve Yapay Ari Kolonisi Algoritmasi Kullanarak ve Enerji izleme Sistemi Tasarimi
16:10 Yunuslama Hareketi Kontrolii Kesir Dereceli PID Denetleyici Tasarimi
MT Korkmaz, K Demir, BO Kandemir Gi Tagdoseyenler, F Galiskan H Senberber, A Bagis E Irmak, N Guler, M Ersan
TUBITAK SAGE iTU Erciyes U Gazi U, Gazi U, Konelsis Elektrik ve Otomasyon
Arabali Ters Sarkagin Dinamik Sistem Tanimlama Kampiis iHA: 4G Sebeke Destekli Dogrudan Siralamali Yoriinge Optimizasyonu ile Pusula Gergek Zamanlh FLYBACK Déniistiiriicii
Yéntemleriyle Modellenmesi Kampiis Giivenligi Artirma Projesi Yiiriiyiis Modelinin Kontroli Tasarimi ve Kontroli
16:30 FA Tarhan, M Hasanzade, A Cetin, Y Biger,
B Bidikli, M Karabulut, E Tatlicioglu NK Ure, E Koyuncu, R Yenigeri, G inalhan E Selim, M Alici T Yaren, V Siiel, F Firat
iKGU, IYTE, IiYTE iTo Ege U Kocaeli U, Akim Metal AS, Protag Ar-Ge
Farkli Kinematige ve Dinamige Sahip Kapal Bir Alanda Kararliligi Saglayan PID Kontrolor Parametrelerini ve En Endiistri 4. 0 igin Nesnelerin interneti Sistemi ile
Robotlar Arasi Gergek Zamanh Basit Bir iHA ile Kesif Metodu Tasarimi iyi PID Kontroloriinii Bulan Arag Kutusu: PIDBOX Fabrika Uretim Analizi
16:50 Dokunsal Geri Bildirimli Tele Operasyon
A Soyyigit, E Zergeroglu EB Kiigiiktabak, MM Pelit, ZO Orhan, AE Turgut U Kiriz, B Kog, MT S6ylemez S Aybek, DS Demircan, O Akin
Gebze Teknik U oDTU it Ege U
Elektromiknatis Akiminin Planér Tipi Katlanabilir insansiz Hava Araci Balina Eniyileme Yontemi ile Tek Fazh Birim Giig Faktor Dogrultucunun
Geri Besleme Tabanl Kontrolii Kimyasal Gaz Sizinti Kaynaginin Tespit Edilmesi Dogrusal Olmayan Denetimi:
17:10 Dogrudan Olmayan Geri-Adimlamali Yaklasim
L Getin, N Akgura, AK Alasli, Or Tamer AA Demirgali, H Uvet A Merzi, V Gazi N Unan, M Seker
iKGU, Dokuz Eyliil U,Dokuz Eyliil U,Dokuz Eylil U Y10 istanbul Altinbas U, Marmara U Gebze Teknik U
4x4 Agir Hizmet Araglari igin Bilgisayar Kontrollii iHA Tasarlanmasi, Gelistirilmesi | Dalgacik-Yapay Sinir Ag Modeli Yaklagimi Kullanilarak |Asenkron Motorlarin Hiz-Algilayicili Dogrudan Vektdr
Pnomatik Fren Sistemi Modellemesi, ve Gozetleme Sistemi Olusturulmasi Giinliik Debi Tahmini Kontrolii igin indirgenmis Dereceli Geniletilmig
17:30 Analizi ve Deneysel Dogrulamasi Kalman Fitresi Tabanli Parametre
iC Giileryiiz, O Bager ME Akarsu O Giirsoy, SN Engin R Demir, M Barut, R Yildiz
ikgU Fatih Sultan Mehmet Vakif U YTU Nigde Omer Halisdemir U
Garpimsal Giris Bozunumu Etkisinde iki Serbestlik Yiiriiyiis Analizi gilayici Kayma
Dereceli Robot Kolu Eklem Uzayi Denetimi Azaltilmast igin Etkin Yontem
17:50 B Bidikli, E Tatlicioglu S ikizoglu, K Sahin, A Atas,
iKGU, iYTE T Gakar, E Kara, S Heydarov
iTU, iTU, istanbul U, iTU,istanbul U, ITU
GALA YEMEGI
YAT iLE ISTANBUL BOGAZI GEZiSi
KABATAS 19:00-23:00




- ANA SALON PROF. DR. FERRUH ERTURK SALONU KIRMIZI SALON YESIL SALON

CTs-09.1
BULANIK MANTIK TABANLI KONTROL

Oturum Bagkani: Yrd. Dog. Dr. Ali Fuat Ergeng (iTU)

CTs-09.2
HAVACILIK SISTEMLERi ve KONTROLU - Il

Oturum Bagkani: Dog. Dr. Seref Naci Engin (YTU)

CTs-09.3
OPTiMiZASYON, MODELLEME ve KONTROL - IiI

Oturum Bagkani: Dog. Dr. Serhat ikizoglu (iTU)

CTs-09.4
KONTROL UYGULAMALARI - 11l

Oturum Bagkani: Prof. Dr. Alpaslan Parlakgi (Bilgi
Universitesi)

Oturum Baskan:: Yrd. Dog. Dr. Banu Ataslar-Ayyildiz
(Kocaeli Universitesi)

Oturum Baskani: Yrd. Dog. Dr. Omer Faruk Ozgiiven
(inénii Universitesi)

Pargacik Siiriisii Optimizasyonu Kullanilarak LabVIEW Ortami Kullanilarak Bir Bina Modelinin ikili Tank Sivi Seviye Sisteminin
Donel Ters Sarkag Sisteminin Stewart Platform’un Modellenmesi ve Benzetimi Ayrik Durum Geri Beslemeli Hoo Kontrolii Kesir Dereceli Pl Kontrolcii ile
09:00 Bulanik Mantik Tabanh PID Kontrolii Kontrolii ve Performans Analizi
G Bayatli, O Karahan, B Ataslar-Ayyildiz Y Gengay, A Denker AO Ahan, H Agglimis, H Yazici, R Gigli HT Sekban, K Can, A Basgi
Kocaeli U istanbul Bilgi U Y10 Atatiirk U
TORCS Oyun Ortaminda Bulanik Mantik Tabanh Statik Cikis Geri-Beslemeli Denetleyici ile Ugak inis Garanti Maliyetli LQ Tipi Statik Cikis Kalici Miknatish Senkron Motorlar igin
Otonom Arag Kontrol Sistemi Tasarimi Takiminin Aktif Titresim Denetimi Geri Beslemeli Model Esleme Kontrolorii ile Kazang Tablolamali Sensérsiiz Pl Kontrol
09:20 Eklemli Tasitin Yanal Kontrolii
E Armagan, T Kumbasar E Oziilkdi, H Yazici HS Sendur, M Sever, MS Arslan MO Girgin, A Sel, ¢ Kasnakoglu
iTo Y10 Y10 TOBB U
Bagil Hatayi Kullanan Oz Ayarlama Yéntemine Sahip Dort Rotorlu Helikopterin Konum Kontrolii igin Aktif Kiime Yontemi Tabanli Model Ongériilii Kontrolér Siddetli Yer hareketi Yiikleri altinda
PID Tipi Bulanik Kontrolor Dogrusal Olmayan Kontrolcii Tasarimi Tasarimi ve Benzetim Calismalari Viskoz Amortisor Soniimleyici ile
09:40 Yapisal Sistemler Yanit Kontrolii
S Kogak, AF Ergeng E Subasi, O Akgiin, T Turker E Yumuk, H Nak, $ Akkaya A Etemadi, CF Castillo-Berrio, E Ates
it Y10 ito istanbul Gelisim U
FPGA icin Bulanik Mantik Kontrolciisii Tasarimi, Sabit Kanath bir Ugagin ivme Geribeslemeli Surekli Miknatisli Senkron Motor Siiri
ikinci ve Ugiincii D den Dogrusal Si ile D yici K ak Y i Diusiik Cozundrlikla Artimh Kodlayici ile
10:00 Donanim Tabanlh Benzetim Calismalari Mikrodenetleyici Kontrollii Hiz Ol¢iim Teknikleri
$ Akkaya, HD Uzgiin, O Akbati S Unsal, SN Engin, M Unel Y ULU, F PARLAK
iTy, iT0, YTU TUBITAK BILGEM, YTU, Sabanci U Kocaeli U, Akim Metal A.S.
10:20 CAY/KAHVE ARASI
DAVETLI KONUSMACI
10:40 PROF. DR. FRANK ALLGOWER, University of Stuttgart, Germany
Networked and Optimization-based Control for the Smart Manufacturing of the Future
11:40 YEMEK ARASI
CTs-12.1 CTs-12.2 CTs-12.3 CTs-12.4
KONTROL TEORISi ve YONTEMLERI - 1l BiYOMEDIKAL UYGULAMALARI ve DAGITIK SISTEMLERI iCiN KONTROLCU TASARIMI KONTROL UYGULAMALARI - IV
ALGILAMA ALGORITMALARI

Oturum Baskani: Yrd. Dog. Dr. ilker Ustoglu (YTU)

Oturum Baskani: Prof. Dr. M. Kemal Leblebicioglu
(oDTU)

iki Serbestlik Dereceli Esnek Robot igin Yaygin Ug Tip-1 Diyabet Benzetim Modelinin Hata Agaci Ve Markov Modeli Kullanarak Elektrikli Dizel Motor Havayolu Kontrolii igin
Temas Belirlemesi Karsilagtiriimasi Araglara Yonelik Fonksiyonel Giivenlik Analizi iki Serbestlik Dereceli Giirbiiz Kontrolcii
12:30 CF Castillo Berrio, VF Battle S Soylu, K Danigman D Kaptan, | Ustoglu, G Cansever V Aran, M Unel
istanbul Gelisim U Erciyes U YTU Ford Otosan, Sabanci U
Kalman Filtresi ile PID Denetleyicinin Gozetleyici Temelli ANSYS SCADE ile Bir insansiz Sualti Gézlem Araci (SAGA)’nin Sapma
Yiiz Takibi Sistemine Uygulanmasi Beyin Korteks Model Durum Tahmini N-Versiyon PID Kontrolr Tasarimi Hareketi icin Gériintii Temelli Yer Tespitinin
12:50 Deneysel Testi ve Sistem Tanilamasi
M Ambarkitik, O Karahan, B Ataslar-Ayyildiz M Cetin, SBeyhan KK Gandir, N Subagi, i Ustoglu SK Kartal, MK Leblebicioglu, E Ege
Kocaeli U Pamukkale U YTU Biilent Ecevit U, ODTU, ODTU
Gemilerin Ag Tabanh Senkronizasyonu insan Kafa Hareketlerini Taklit Eden Model indirgeme Yontemlerinin Sonsuz Boyutlu Ayrik Zamanh Oz-Uyarlamali Geri-Adimlamali
ve Yoriinge Takip Denetimi Stereo Goriintiileme Sistemi Sistemlere Uygulanmasi ve Diigiik Dereceden Sistem Kontrolcii ile SMSM Hiz Kontrolii
13:10 Kontrolcii Tasarimlarinin Kargilagtiriimasi
E Cicek, J Dasdemir K Giiven, AC Giineri, A Onal, AT Samiloglu 0 Yilmaz, MA Mungan, A Delibasi, B Erol A Girginer, T Turker
YTU Baskent U, Kuklabot, Baskent U, Bagkent U YTU Y10
Kaos Kontrolii ve Kaos Senkronizasyonu RRP Robotunun Minyatiir Boyutlu
Arasinda Rekabet PSO Tabanl Kesir Dereceli PID Kontrolii Bir Elektromekanik Kontrol Tahrik Sisteminin Analizi
13:30 ve Giirbiiz Konum Kontrolii
O Aktekin, Y Denizhan T Tosun, O Karahan, S Oztiirk E Das, ii Delice, M Keles
Bogazici U Kocaeli U TUBITAK SAGE




