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Yonetici Sunusu

Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi
(UTAS), 2009 yilinda OKAN UNIVERSITESI MUHENDISLIK FAKULTESI biinyesinde
kurulmustur. Kurulusunda Ohio State Universitesi 6gretim iiyesi Prof. Dr. Umit Ozgiiner ve o
tarihlerde Ko¢ Holding ArGe Koordinatorii olan Prof. Dr. Orhan Alankus’un katkilari olmustur.
Kuruldugu yillarda otomotiv alanindaki degisim goz oniine alinarak, 6zellikle elektrikli ve akilli
ara¢ ve ulagim sistemlerindeki gelismeleri kapsayacak hedefler konmustur. Bu 6zelligi ile UTAS,
akill1 ulagim sistemleri alaninda Tiirkiye’de kurulmus ilk iiniversite arastima ve uygulama
(UYGAR) merkezi niteligindedir. Nitekim ayni yillarda siiriiclisiiz ara¢ gelistirmek {izere
OKANOM projesi baslatilmig ve Tirkiye’nin ilk stirliciisiiz yerli binek araci, 2010 yilinda
gelistirilmis ve 2011 yilinda basin mensuplar1 éniinde Okan Universitesi kampiisiinde basariyla
denenmigtir. Bilgisayar Miihendisligi Boliimii Baskan1 Prof. Dr. Tevfik Akgiin’iin OKANOM
projesinin bagarilmasinda dnemli katkilar1 olmustur. OKANOM Projesinin finansmani tiimiiyle
Okan Universitesi tarafindan saglanmustir.

2011 yilinda Prof. Dr. Orhan Alankus Okan Universitesi kadrosuna katilmis, Arastirma ve
Gelistirme Direktorliigi  ARPROGED’1, {iniversitenin tiim birimlerinin proje gelistirme
yeteneklerini gelistirmek ve bunu is diinyasina tagimak tizere dogrudan rektorliige bagl olarak,
Teknoloji Transfer Ofisi niteliginde olusturmustur. Miihendislik Fakiiltesi 6gretim elemanlar
UTAS projelerinde yer almislar ve Miihendislik Fakiiltesi laboratuvarlari UTAS’in ArGe
caligmalarinda kullanilmistir. Prof. Dr. Semih Bilgen 2016 yilinda Miihendislik Fakiiltesi
dekanligina baslamig ve UTAS Yonetim Kurulunda yer almistir. Bu faaliyet raporunda yer alan
ArGe calismalart ve projeler ile, alet-techizat ve laboratuvar imkanlar1 ayni zamanda
MUHENDISLIK FAKULTESI igersinde de telakki edilmelidir. Béylece projelerin olusturulmasi,
baslatilmas1 ve uygulanmasinda esgiidiim saglanmis, gereksiz zaman ve isgiicii kaybina engel

olunmustur.
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2020 yili iginde Ingaat Miihendisligi Boliimii’nun ulastirma, akilli ve temiz kent uygulamalari
caligmalar1 da UTAS kapsamina alinmis, yonetmelik buna uygun olarak degistirilmis ve Yonetim
Kurulu'na Insaat Miih. BSliimii Baskan1 Do¢. Dr. Selim Diindar ve Elektrik-Elektronik Miih.
Béliimii Bagkan1 Dog. Dr. Omer Cihan Kivang alinarak iiye sayisi1 7 ye ¢ikartilmistir.
2022 yili Haziran aymda Prof Dr. Orhan Alankus iiniversitenin akademik kadrosundan ve
ARPROGED bagkanligindan ayrilmistir. Benzer bi¢imde Prof. Dr. Tevfik Akgiin 2022 yili
sonunda Yeditepe Universitesine Dekan olarak atanmis ve iiniversitemizden ayrilmistir. 2024 yili
icersinde OPINA projesinin is modeli {izerinde caligmalar yapilmis ve Otonom Araclar Arge ve
Siirdiirim Dernegi kurularak Yonetim Kurulu baskanlhigina Dr. Ogretim Uyesi Can Gokce
getirilmis ve UTAS YK’ya dahil edilmistir. 2024 y1l1 Ekim ay1 itibariyle UTAS Y6netim Kurulu
asagidaki gibidir :

= Prof. Dr. R. Nejat TUNCAY (Miidiir)

= Prof. Dr. Semih BILGEN

* Dog. Dr. Omer Cihan KIVANC

* Dog. Dr. Selim DUNDAR

* Dr. Ogr. Uyesi Can GOKCE

* Dr. Ogr. Uyesi Sirin KOC

* Dr. Ogr. Uyesi Sina ALP

Saygilarimla,

Prof.Dr. R. Nejat TUNCAY,
UTAS UYGAR Merkezi Md.
UTAS, Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi
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1. Genel Bilgiler
1.1. Misyon ve Vizyon

Misyon: Gelecegin ulagtirma teknolojileri lizerine 6ngérii ¢alismalari yapmak, temiz enerji
kullanan araglar, akilli tasitlar, akilli ulastirma sistemleri, insansiz araglar, robotlar ve robot
gruplart ile bunlarin modellenmesi, simiilasyonu, tasarimi ve gerg¢eklesmesi i¢in arastirma
gelistirme ¢aligsmalar1 yaparak, otomotiv ve diger sanayi kesimleri ile kamu kurumlarinin ihtiyaci

olan akademik ve teknolojik bilgiyi iiretmek ve yaymaktir.
Vizyon : Baglantili, Otonom Cevre Dostu Araglar ve Hareketlilik (Mobilite) Alaninda Teknoloji
Ureten ve Uygulayan, Uluslarasi Olgekte Bir Miikemmeliyet Merkezi Olmaktir.

1.2. Yetki, Gorev ve Sorumluluklar

1.2.1.Merkezin Kurulus Mevzuati
UTAS Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezinin
yonetmeligi 18 Ekim 2009 Giinlii 27380 Sayili Resmi Gazete’de yayimlanmistir. Onsdzde
aciklandigi lizere yonetmelikte bazi degisiklikler yapilmis ve bu degisiklikler 22/11/2020 tarihli

31312 sayili Resmi Gazete'de yayimlanmustir.
1.2.2. Merkezin Gorevleri

a) Giiniimiiz ulasim teknolojilerinin uygulanmasinda, yiiriitilmesinde ve denetiminde ilgili
mevzuat hiikiimleri kapsaminda kurum/kuruluglara danigsmanlik ve miisavirlik hizmeti vermek.

b) Merkezin ilgi alanina giren akilli kara, deniz ve hava tasitlari, akilli ulastirma sistemleri,
baglantili ve otonom araglar, robotlar, robot gruplari, ileri otomotiv teknolojileri, elektrikli tasit
teknolojileri, yakit pili, giines gozesi ve benzeri temiz ve yenilenebilir enerji kullanan tasit
teknolojileri, karmasik simiilasyon, sanal ortamlarin ve yazilimlarin gelistirilmesi veya
uygulanmasi alanlarinda arastirma-gelistirme (Ar-Ge) g¢alismalar1 yapmak veya bu ¢alismalara
katilmak.

c¢) Merkezin ilgi alanina giren konularda gelecegin teknolojilerini tespit etmeye yonelik akademik

ve teknolojik faaliyetleri izlemek, yonelimleri inceleyip 6ngorii ¢alismalar1 yapmak.
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¢) Ilgili mevzuat hiikiimleri kapsaminda Merkezin ilgi alanina giren konularda faaliyette bulunan
ulusal ve uluslararast kamu ve 6zel kurum ve kuruluslar ile Merkezin amaci1 dogrultusunda is
birliginde bulunmak, kiimeler olusturmak, ortak calismalar diizenlemek, uygulama ve arastirma
projeleri hazirlamak, bu projelere kaynak yaratmak ve projeleri uygulamak ve/veya uygulamanin
takibini yapmak.

d) Hizla degismekte ve yenilenmekte olan ulastirma teknolojileri ve akillt sistemlerle ilgili olarak
mesleki egitim programlari diizenlemek, bu baglamda otomotiv sanayi ve tedarik sanayii ile kamu
kurum ve kuruluslar calisanlarinin yeni bilgilerle donatilmalarini saglamak.

e) Yapilacak cevresel etki degerlendirmeleri ile ulasim yatirimlarimin insaat ve isletme
asamasindaki cevresel etkilerini belirlemek, ekolojik ve siirdiiriilebilir kentler ve ulastirma
sistemleri i¢in proje etiitleri yapmak, gerektiginde yapilan bu planlama c¢aligmalarinin
kontrolorliiglinii ve danismanligini yapmak.

f) Merkezin ilgi alanina giren konularda arastirma yapmaya miisait bir kiitiiphane, elektronik bilgi
bankas1 ve arsiv olusturmak, ulusal ve uluslararasi iletisim aglarina katilmak veya ihtiyag
oldugunda yeni bir ag olusturmak, Merkeze ait, siireli ve siiresiz yayinlar hazirlamak.

g) Merkezin ilgi alanina giren konularda yiiksek lisans ve doktora ¢alismalarini tesvik etmek ve

Universitenin Lisansiistii Egitim Dekanlig1 ile is birligi yapmak.”

1.2.3. Merkezin Sorumluluklari

UTAS yukarida ifade edilen gorevleri yerine getirme sorumlulugunu tistlenmistir.. Bunun yaninda
Avrupa Birligi IPA projesi kapsaminda saglanan 5.5 Milyon Avro ile gergeklestirilen OPINA
“Open Innovation Autonomous Vehicle Development and Testing Platform * projesinde 6ngoriilen

hedeflerin saglanmasinin sorumlulugunu tagimaktadir.

2. UTAS’in Yapisi

2.1. Fiziksel Yap1

Bilindigi gibi otomotiv sanayii Tiirkiyenin en 6nemli liretim ve ihracaat alaninini olugturmaktadir.

Tiirkiye tiretimde Avrupa’nin 6¢1 en biiyiik lilkesi konumundadir. Asagidaki sekilden gorildigii
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gibi Istanbul Okan Universitesin Tuzla yerleskesi, otomotiv ana sanayi ve otomotiv yan sanayi

sirketlerine ¢ok yakin bir mesafededir.

HATTAT

T i ST M LA AR

HONDA «—

Qe

TS TURK DIOHOBIL FABCHASI A5

Bu yakinlik, Istanbul Okan Universitesine lojistik olarak bir iistiinliik saglamaktadir. Diger yondan
elektrikli ara¢ teknolojisi ve akilli araglar alaninda kiiresel bir degisim s6z konusudur. Tiirkiye’de
yerlesik ¢ogu cok uluslu sirket bu degisime hizla ayak uydurmak ve hatta oncii rolii almak i¢in
calismaktadir.istanbul Okan Universitesi bu degisimi ¢ok erkenden 6ngdrmiis ve “Ulastirma

Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezini (UTAS) kurmustur.

Yukarida belirtildigi iizere UTAS UYGAR Merkezi Okan Universitesi biinyesinde 2009 yilinda
kurulmustur. UTAS’1in ilk projesi iiniversitenin kendi mkanlariyla finanse ettifi OKANOM

Siiriiciisiiz Arag projesidir. 2010 yilinda Tiirkiye’nin ilk yerli otonom arac1 Okan Universitesi’nde
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tanimli bir yolda tamamen siiriiciisiiz olarak engellerden kaginarak yolunu bulabilmekte, gaz, fren
ve direksiyon kontrolunu tiimiiyle bilgisayar denetimli olarak yapabilmekte ve gerektiginde de
giivenli bir bi¢imde kendi kendine durabilmekteydi. UTAS’1in katildig: ilk ulusal proje, 2011
yilindaki KogSistem A.S. liderliginde Tofas ve Ford Otosan’la birlikte yiiriitiilen “Giivenli Trafik
icin Araglar Aras1 Haberlesme Teknolojileri” baslikli TUBITAK projesidir.

UTAS kurulusundan itibaren Akilli Araglar {lizerine birgok ulusal ve uluslararasi calistay
diizenlemis, Otomotiv Teknoloji Platformu (OTEP) ile isbirligi yaparak iilkemizin ilk “Akilli
Ulasim ve Akilli Araglar Strateji Plani1”isimli kitabr ¢ikartmistir. 2024 itibariye OPINA projesi
cercevesinde karayoluna ¢ikabilecek siirlicilisiiz araglarin donanim ve yazilimi {izerinde
calisilmakta olup, bu konu asagidaki boliimlerde aciklanmaktadir.

Yukarida isaret edildigi lizere, UTAS Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri
Uygulama ve Arastirma Merkezi, Mihendislik ve Doga Bilimleri Fakiiltesi biinyesinde
bulunmaktadir. Fakiiltede Bilgisayar, Elektrik-Elektronik, Endiistri, Enerji Sistemleri, Geomatik,
Gida, Insaat, Makine, Mekatronik, Otomotiv, Genetik ve Biyo Miihendislik, Miihendislik Temel
Bilimleri ve Yazilim Miihendisligi olmak iizere 13 bdliim bulunmaktadir. UTAS’1n ¢alisma alani
ile ilgili Lisans programlart Otomotiv Miihendisligi, Mekatronik Miihendisligi, Yazilim
Miihendisligi, Bilgisayar Miihendisligi, Elektrik-Elektronik Miihendisligi, Makine Miihendisligi
ve Insaat Miihendisligi programlaridir. Bu programlara ek olarak “Automotive Mechatronics and
Intelligent Vehicle Technologies”, “Power Electronics and Clean Energy Technologies”,

“Advanced Electronics & Communications”, “Bilgisayar Miihendisligi” Yiiksek Lisans

programlari ile Mechatronics ve Bilgisayar doktora programlari bulunmaktadir. Bu programlarda

bulunan 6grenciler hem fakiiltenin hem de UTAS 1n aragtirma ¢aligmalarinda yer almaktadir.

Istanbul Okan Universitesi UTAS iizerinden, ERTICO “Avrupa Akill1 Ulasim Ag1” ve EGVIA
“Avrupa Yesil Arag¢ Girisimi” gibi kurulusglara iiye olan tek Tiirkiye tiniversitesidir. Bu gercevede
UTAS’mn Avrupa bilim ve teknoloji gevreleri nezdinde saygin bir konumu olusmustur. ileride
aciklanacagi iizere, UFUK 2020 projeleri kazanilmis ve yenileri i¢in kuvvetli konsorsiyomlarin
icersinde yer alinmistir. Okan Universitesi AUS Tiirkiye Akilli Ulasim Sistemleri derneginin

kurucu tiyesi olmus ve Tiirkiye iiniversitelerini temsilen AUS Y6netim Kurulu iiyeligini yapmustir.
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o ERTICO-ITS. Intelligent Transport Systems and Services for
L_J Europe

_ v EGVIA, European Green Vehicle Initiative Association

E OTEP, Otomotiv Teknolojileri Platformu

AUSDER, Akilli Ulasum Sistemler: Dernegi

A2

e CCAM, European Partnership on Cooperative Connected and

Automated Mobility

BE A

lrl.llhus Exrmpean

Felumiby e BEPA, Batteries European Partnership Association

2013-2014 ve 2014-2015 yillarinda Istanbul Kalkinma Ajansi destegi ile UTAS ¢ercevesinde E-
HIKE “Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Kiimelenmesi” ve E-HIKELINK “Yenilik¢i, Akilli ve
Haberlesen Ara¢ Teknolojileri Kiimelenme* Merkezleri olusturulmus ve bu ¢ercevede yaklasik 70
firma, bu kiimeler icersinde bir araya getirilmistir. Bu ¢alismalar ile bir yonden hizla degisen
otomotiv alaninda “Tiirkiye’nin Kendi teknolojisinin” olugmasi icin ¢aba sarf edilirken, diger
yonden TUBITAK Ufuk 2020 ofisi ile koordineli olarak, kiimeye ortak firmalarn Avrupa Birligi
cagrilar ¢ergevesinde Ufuk 2020 projeleri alabilmeleri i¢in calisilmistir. E-Hike ve E-Hikelink
kiimeleri, Avrpa Birligi igersinde bulunan kiimeler ile igbirligi baglantilar1 gergeklestirmis ve

Avrupa kiimeler ag1 igersinde yer almislardir.

“ISTKA, Yenilik¢i Istanbul Mali Destek Programi” destekleri kapsaminda, 2018- 2022°deki
- Yenilik¢i Ara Yiiz Yapilari (YAY) Platformu Projesi ‘nin devami olarak,

Yenilik¢i Arayiiz Yapilar1 Yenilik¢i Uretim ile Katma Deger Platformu-2021-2023- YAY
YUKA projesinde ortak olarak faaliyetlerimiz, basarili bir sekilde siirdii, tamamland1. Bu projede
Istanbul Okan Universitesi tematik alan kapsaminda, Haberlesen Otonom Araglar (CAV), Gelismis
Siiriicii Destek Sistemleri (ADAS) ve Isbirlik¢i Baglantili Otonom Mobilite (CCAM) teknolojisi

alaninda calisan firmalar ile eslesti ve “Sanayi Temsilcisi” olarak, firmalara destek oldu.
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UTAS Avrupa iilkelerinde Transport Technologies and Intelligent Automotive Systems
Application and Research Center (TTIS) olarak bilinmektedir.

2020 — 2024 araliginda UTAS biinyesinde bir ¢ok c¢alistay diizenlemis, ulusal ve uluslararasi
projelere basvurulmus ve bunlarin bir kismi1 kazanmistir. Bunlara ek olarak daha 6nceki yillarda
alinmis projeler devam ettirilmistir. Bu donem igersinde UTAS’in faaliyetlerinin 6nemli bir
kismini1 2020 yilinda baglayan ve Avrupa Birligi tarafindan IPA II Programi ¢ergevesinde fonlanan,
T.C. Sanayi ve Teknoloji Bakanlig: ile birlikte yiriitiilen IPA “OPINA Open Innovation
Autonomous Vehicle Development and Testing Platform “ projesi olusturmustur. Yaklasik 5
Milyon Avro biitceli bu projede 2020-24 doneminde 6nemli ilerlemeler saglanmistir. Siiriiclistiz
bir aracin sanal ikizini laboratuvarda her tiirlii gercek donanimla (kamera, radar, lidar vs) denemek
iizere, Dongiide Donanim (Hardware in the Loop) ve Dongtide Siiriicii (Driver in the Loop ) deney
diizenekleri  kurulmus, sunucularin devreye alinmasiyla UTAS-OPINA laboratuvari
tamamlanmigtir. Bunlara ek olarak “Acik Platform yazilim” altyapisi tamamlanmus, birisi benzinli
digeri hibrit Seat Cupra marka iki ara¢ tlimiiyle “Drive by Wire” 0zelligi ile donatilarak saha
deneylerine hazir hale getirilmistir. Bu proje hakkinda EK-1. de ayrintili bilgi verilmektedir.

Bilindigi gibi daha 6nceki raporlarda, Avrupa Birligi Komisyonuna sunulan ‘“2Zero SRIA
Strategic Research and Inovation Agenda” Sifir Emisyon Stratejik Arastirma ve Inovation
caligmasina, a) Sifir Emisyon Ulastirma raporu, b) Batarya Avrupa‘“Batteries Europa” raporu ve c)
CAEV “Connected Autonomous Electric Vehicle” Baglantili, Otonom Elektrikli Araglar raporu
nun hazirlanmasinda UTAS ekibinin katkilar1 belirtilmis ve bu olusumun daha sonra CCAM
“European Partnership on Cooperative Connected and Automated Mobilty yapisina
doniistiigii bilgisi verilmisti. Istanbul Okan Universitesi ve UTAS bu ger¢cevede CCAM iginde yer
almistir. Bunlara paralel olarak, batarya {izerine yapilan ¢alismalar Avrupa’da Battery Europa
BEPA catisinda érgiitlenmis ve Okan Universitesi bu yap1 icersinde de yer almistir. Bu calismalara
bu rapor déneminde de devam edilmistir. Bunun yaninda Okan Universitesi ASAM ( Association

of Standards of Automation and Measuring Systems) ve AUTOSAR’ a {iyedir.
2009 yilindan bu giine UTAS faaliyetleri, 2024 Haziran ayinda yapilan OPINA Projesi agilis

toplantisi ve 6. Calistay icin hazirlanan raporda asagidaki gibi sunulmustur.
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(UTAS), Ulastirma Teknolojileri ve Akillh Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma
Merkezi
(TTIS), Transport Technologies and Intelligent Automotive Systems Development and

Research Center

GECMISTEN BUGUNE UTAS FAALIYETLERI

OPINA Road Map

Akl Ulagm
Stratefisi 2011

----

-
-

Batarya Yonetim
Sistemi, ARDEB
2015-2017

OTOKAR ile Otonom ) AUSDER Kurucu
Otobiis TEYDEB 1505 Dyeligi 2016
2018-2020 - ‘ T HORIZON Projeleri
optiTruck, MODALES, EESiEee
RECIPROCITY, IN2CCAM

20 Patent

FRETEFERD * O,
CIFIBA cin vy - &y Mg Basvurusu, 8 Tescil

Analizi ve Bagvuru Fa,
2017-2018 B
<o

Yukaridaki sekilde UTAS’1n kurulusu olan 2009 yilindan itibaren bu giline kadar yapmis oldugu
eylemler tarih sirasina gore sunulmaktadir. Aslinda yukaridaki knolojik eylem tablosunu 20.
yiizyilin sonlarindan baslatmak gerekmektedir. O yillarda ITU biinyesinde elektrikli araglarda
kullanilan elektrik makinalar1 ve gii¢ elektronigi siiriis sistemleri iizerine ¢aligmalar yapilmig (N
Tuncay ve digerleri), benzeri tarihlerde TOFAS icersinde ArGe merkezi yapilanmasina gidilmistir
(O.Alankus). Nitekim 2001 yilinda TUBITAK Marmara Arastirma Merkezi Enerji Enstitiisii ile
TOFAS ARGE Boliimii isbirligi ile Tiirkiye’nin ilk elektrikli aract bir Doblo model iizerinde
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gerceklestirilmistir. Bu birikim daha sonra UTAS igersindeki akilli ve ¢evreci arag¢ ¢aligmalarina

yol agmistir. 2024 itibariyle son durum OPINA projesi cercevesinde en ileri asamasina ulasmistir.

UTAS’IN KULLANDIGI MUHENDISLIK VE DOGA BILIMLERI FAKULTESI
LABORATUVARLARI :

Yukarida belirtildigi iizere Miihendislik ve Doga Bilimleri Fakiiltesi’nin bir ¢cok laboratuvari ayni
zamanda UTAS arastirma ve gelistirme faaliyetlerinde de kullanilmaktadir. Eger baslangicta Okan
Universitesi iist yonetiminin mali destegi olmasaydi ve Miihendislik ve Doga Bilimleri
Fakiiltesinin laboratuvarlar olanaklarindan yararlanilamasaydi, ge¢misteki basarilarin bir ¢cogu
gerceklesemeyebilirdi.

UTAS ‘“in kullandig1 laboratuvarlar asagidaki gibidir.

= Otomotiv Prototip Arastirma Laboratuvar (Garay)

= 150 kW Elektrik Makine Deney Laboratuvari(Garaj)

= OPINA Otonom Arag¢ A¢ik inovasyon Platform Laboratuvari (Miih. Fakiiltesinde)
= OPINA DIL Déngiide Siiriicti Laboratuvari (Miih. Fakiiltesinde)

» Giig Elektronigi ve Enerji Donilisim Laboratuvari (Miih. Fakiiltesinde)

= Yazilim Gelistirme Laboratuvart (Miih. Fakiiltesinde)

= Mekanik Laboratuvari (Miih. Fakiiltesinde)

= Mekatronik ve Sensor Laboratuvar1 (Miih. Fakiiltesinde)

» Bilgisayar Destekli Tasarim ve imalat (CAD-CAM) Laboratuvar (Miih. Fakiiltesinde)
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Otomotiv Prototip Arastirma Laboratuvar (Garaj)
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UTAS OPINA OTONOM ARAC LABORATUVARI

—— STANSUL —
OKAN UNIVERSITY

03/07/2025

OPINA Laboratuvarina ait tam donanimh 2 otonom arag¢
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SURUCU SIMULATORU (Driver in the Loop ) LABORATUVARI

n Partne’ 2

your Simulatio
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UTAS LABORATUVAR OLANAKILARI

UTAS LABARATUVAR OLANAKLARI UTAS YAZILIMLARI
AKILLI VE OTONOM ARAG GELISTIRME LABORATUVARI
¥ Otomotiv Prototip Aragtirma == + MATLABISIMULINK (tiim toolbosar ile biriikte sinirsiz
Laboratu . Velodyne 360 T: Lidar sayida kullan
v oratuvart . . +  Gelismis Siris E::ii Uyari Sistemi Mabil Géz 2 )
150 kW Elektrik Makine Deney . NVIDIA Siiriich PX2 { E2378-C02-50824 +  ANSYS FEM Modelleme ve Similasyon (mekanik ve
+  Radar elekiromanyetik
Laboratuvar : . e b S ] nyetik) -
¥ MIL-SIL-HIL Sistemleri Laboratuvan . MICROAUTOBOX Dspace-ACE_MABXII «  PTVVISSIM- TRAFIK SIMULASYOMN PROGRAMI- 1SSD
¥ Giig Elektronigi Laboratuvan £ Doekbeecenoa
* Lidar Ibeo-Lux Fizyon Sati . SOLIDWORKS
v Enerii Déniisii : P
E l'le.i']l Donu5.um Laboratuvan : Nokta \emnm Umlﬁmmmm_ e
v [leri Elektronik Laboratuvan Yazilim . SRR
oo lo AL Donamuy «  dSPACE ASM
Gelistirme Laboratuvan : ma‘kmﬂ -
¥ Mekanik Laboratuvari AE Dspn:ueSmLEXlOSi!ﬂhsyan Sistami A A
5 1 Sensorer .
¥ AKILLI VE OTONOM ARAG | % e oPs Kanm ADAS RP
GELISTIRME ve Tasarim . HIL Dspaca Fil Emililatéri +«  SIEMENS Nx
i o . Iguu:, Gelismig Olptim Cihazian S
ratuva . s ot -
¥ Mekatronik ve Sensor Laboratuvan . &9"""’“(5“ Frekans Analizori ve Sinyal Ureteci Rohde +  QUARC
¥ Bilgisayar Destekli Tasanm Dofrusal Srich (Aktlatsr) Moog Animatics e
Laboratuvari (CAD) )
¥ Mikroislemci ve Dijital Sinyal isleme w han
Sistemleri Laboratuvar

Giig elektronigive  Mekatronik ve Sensdr

Bilgisayar Destekli
Tasanm Lab. Enerji Déniigiim Lab. Lab.

Otomotiv Lab. insaat Miihendisligi lleri Elektronik ve
Lab. Haberlesme Lab.

e

Genetikue
Malzeme Lab. Guda Miih Lab. Biyomiihendislik Lab.

2.2. Teknoloji ve Bilisim Altyapisi
17
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UTAS Miikemmeliyet Merkezi ve Kiimelenme Merkezi
Calismalani

Oncelikli Alan
Belirleme
1-Elektrikii ve
Hibrid Arag
Teknolajileri
2-Akally,
haberlegen ve
Otonom Arag

«  Arastirma Bilgi Birikimi

Patent/Enddstriyel Tasanim

Tescilleri

+  Arastirma Bilgi Birikimi
+  Patent/Endistriyel Tasanim

—

Arastirma
Calismalan

|

Merkez
Altyapisi

Kurulmasi

Tescilleri

Fl'q-' ighl i

Ulusal/Uluslararasi ilgili Organizasyonlar iginde Yer Alma

Surdirulebilirlik

istanbul Okan Universitesi'nin ulusal ve uluslararasi mitkemmeliyet seviyesinde,
bilim ve teknolojinin Gretimi ve transferi konusunda yiiksek tarinirhig.
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UTAS kapsaminda Tematik Kiiresel Miikemmeliyet Merkezi ve @
Kimelenme Merkezi Calismalari

Cahstay/Konferans

13 Calistay/Workshop
S Merkez Altyapi Ulusal Projeler CAEVS Yol Haritasi CAEVS Yol Haritasi
Oncelikli Kurulmasi
Alanlar 2 Fuar Katihmlari/Yil 21 Tematik Patent
s tzos o [ e

AUSDER, ISIF, USIMP,

1- Elektrikli ve RECIPROCITY

ISTKA-Kalkinma

Hibrid A TSASUML SANTEK, TeknoFEST..)
T'k’ i : f_:"’F ) Ajansi Destekleri R A, S| Yeniliksi Uriinler
exnolojiieri 2 Proje Pazan Etkinligi Ticarilestirme
b g EHKE Rekabetgi Sektérlerl o 1= ||
2- Akall et s i) HUB- IBATT— Egitimler- 12 )
4 e IPA 1l {1.A5m.) Ulusal/uluslarasi fon ve e
Haberlesen ve EEE hibe programlan, acik
Otonom Arag ‘2"1:62:’1‘5} cagnlar bilgilendirme,
Teknolojileri o EIEye aama

40+ Sanayi Ziyaretleri b /s

| Ulusal/Uluslararasi Organizasyonlar ile iletisim Agi ERTICO, EGVIA2ZERO, ASAM, CCM, BATERIES EUROPE, AUTOSAR, AUSDER >

¥ B » .ol © @ o

ileri Arastirma, Yenilikci Uriinler, Sanayi Teknoloji Coziimleri, Patentler, Lisans, Girisimci Sirketler

Sonug olarak UTAS; icinde yasadigimiz Bilisim Devrimi cercevesinde akilli ulasim ve akilli otomotiv
sistemleri alaninda bir “Miikemmeliyet Merkezi” diizeyine ulasmis ve iilkemizin bu stratejik alanda
rekabet¢iliginin artmasi ve katma deger iiretebilmesi yoniinde, ArGe faaliyetlerinde bulunmus, ¢esitli ulusal
ve uluslararas1 projelerde yer almis, uluslararasi bilimsel-teknolojik isbirlikleri olusturmus ve bilginin

yayginlastirilmasi i¢in basarili ¢galismalar yapmis bir Uygulama ve Arastirma Merkezidir.

2.3. Organizasyon Yapisi
UTAS Uyg. ve Aras. Merkezi Organizasyon olarak Baskan ve Yonetim Kurulu tarafindan yonetili

Merkez Miidiirii; Universitede tam giin ¢alisan dgretim elemanlari, dgretim iiyeleri ve/veya idar
personel arasindan {i¢ y1l i¢in Rektor tarafindan gorevlendirilir. Siiresi biten Merkez Miidiirii tekras

gorevlendirilebilir.
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Merkez Yonetim Kurulu (MYK); Merkez Miidiirii dahil yedi kisiden olusur. Merkez Miidiirii disindak
iiyeler, Universitede tam giin ¢alisan dgretim elemanlar1, 6gretim iiyeleri ve/veya idari persone
arasindan ii¢ yil i¢in Senato tarafindan gorevlendirilir. Siireleri dolan MYK iiyeleri yenider
gorevlendirilebilir. Siiresi bitmeden ayrilan veya alt1 aydan fazla Universite disinda gorevlendiriler

MYK iiyelerinin yerine, kalan siireyi doldurmak iizere yenileri gorevlendirilir.

Merkez Yonetim Kurulu, Midiiriin ¢agrisi ile en az yilda iki kez Miidiir bagskanliginda toplani
Gerektiginde Miidiiriin daveti iizerine olaganiistii olarak da toplanabilir. Yonetim Kurulu, iiye tan
sayisinin salt cogunlugu ile toplanir ve kararlar toplantiya katilanlarin salt cogunlugu ile alinir. Oylarir

esitligi durumunda Miidiirtin kullandig1 oy yoniinde cogunluk saglanmis kabul edilir.

Yénetmelikte Merkez Danisma Kurulunun; Merkez Miidiirii tarafindan Universitenin iginden vey:
istekleri halinde Universite disindan onerilen kisiler arasindan Rektér tarafindan gérevlendirilen er
cok on kisiden olusur denmesine ragmen UTAS Merkez Danisma Kurulu Fakiilte biinyesindc
olusturulmustur. Bu yanlishk bir sonraki donemde diizeltilecektir. Danisma Kurulu, Merkezir
faaliyetleriyle ilgili stratejik planlarin hazirlanmasinda ve uygulanmasinda Merkez Miidiirii ve Merke:
Yonetim Kuruluna katkilarda bulunur. Danigma Kurulu iiyelerinin  gorev siiresi e
gorevlendirilmelerine iligkin usul ve esaslar, YoOnetim Kurulu iyelerinin goérev siiresi ve
gorevlendirilmelerine iliskin usul ve esaslar ile aynidir. Damisma Kurulu asagidaki tiyelerder
olusmustur.

Prof. Dr. Orhan Alankus (Innadore Imt.)

Prof. Dr. Tevfik Akgiin (Yeditepe Universitesi)

Suat Baysan (Acmena ltd)

Tahir Eran Mungan (AVL)

Berkin Atila (Pavo)

Suat Baysan (Tesid).

Insan Kaynaklar

Prof. Dr. R. Nejat Tuncay, Elektrik Elektronik Miihendisligi Boliimii, UTAS Miidiiri, Lisans+Y.Lisans

Istanbul Teknik Universitesi, 1972.Doktora: University of Manchester, 1977.Arastirma alanlar: Giig
20
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elektronigi, akilli hareket kontrolii, elektrikli araglar, gii¢ kalitesi ve yenilenebilir enerji tiretimi, elektrik motoru
kontrolii Tecriibe: ARCELIK ARGE, EKA ARGE, TUBITAK-MAM, TOFAS Elektrikli DOBLO,
MEKATRO Hub MOTOR,

Prof. Dr. Semih Bilgen, Bilgisayar Miihendisligi Boliimii, Miihendislik Fakiiltesi Dekani, Lisans: Orta Dogu
Teknik Universitesi,1973. Doktora: University of Manitoba, Canada,1982. Arastirma alanlari: Yazilin
mihendisligi, yazilim yonetimi, yazilim {irlin hatlari, bilgi sistemleri etkililigi, akilli sistemler

Prof. Dr. Orhan B. Alankus, Makina Miihendisligi Béliimii Lisans+Y.Lisans: Orta Dogu Teknik Universites
1978, 1979 Doktora: Imperial College of Science and Technology, 1982. Arastirma alanlari: Bilgisayai
kontrollii tasarim ve iiretim, otomotiv tasarimi teknikleri, teknoloji ve inovasyon yonetimi.Tecriibe: 23 Y
TOFAS, 12 Y1l TOFAS ARGE Direktorliigii, 1,5 Yil TOFAS ARGE Sirketi Genel Miidiirii, 4 Y1l Kog¢ Holding
Teknoloji ve Cevre Koordinatori, Palio, Albea, Siena, Linea, Doblo, Fiorino ara¢ gelistirme projeleri

Dr. Ogretim Uyesi Didem Kivang Tiireli, Elektrik Elektronik Miihendisligi Lisans: Bogazi¢i Universites
Elektrik Elektronik Miih,1994.Yiiksek Lisans: University of Surrey,1995. Doktora: University o
Washington,2005.Arastirma alanlar:1 :Haberlesme i¢in sinyal isleme, telsiz aglari, algilayici aglari, heterojer
hiicresel haberlesme sistemleri.

Doc. Dr. Omer Cihan Kivang, Elektrik Elektronik Miihendisligi Lisans: ITU, Elektrik Miihendisligi, 2011
Doktora : Okan Universitesi, Elektrik Elektronik Miihendisligi, 2015. Arastirma alanlari: Elektrik makineler
ve akiiator kontrolil, gii¢ elektronigi sistem tasarimi, DSP tabanli yazilim gelistirme, elektrikli ve hibrit aracla
insansiz araglar ve mekatronik sistemler., Elektrik Elektronik Miihendisligi, Tecriibe MEKATRO ARGE
Arastirici,

Dr. Sirin Kog, Department of Electrical and Electronics Engineering, Lisans 2011, Yiiksek Lisans 2013
Doktora 2018 University of Tabriz, iran. Arastirma Alanlan: Giic elektronigi devrelerinin tasarimi
modellenmesi, analizi ve uygulanmasi, yenilenebilir enerji sistemleri ve Esnek AA lletim sistemleri (FACTS)
Dog¢.Dr. Selim Diindar, Insaat Miihendisligi Lisans: Y1ldiz Teknik Universitesi, Insaat Miihendisligi, 2000
Anadolu Universitesi, Isletme 2010. Yiiksek Lisans: Yildiz Teknik Universitesi, Insaat Miithendisligi, 2003
Istanbul Okan Universitesi, Yapay Zeka Miihendisligi, 2025. Doktora Yildiz Teknik Universitesi, Ingaa
Miihendisligi, 2010. Arastirma alanlari: Ulagim planlamasi, Trafik Miithendisligi, Akilli Ulagim Sistemleri
Siirticiisiiz ~ Araglar, Mikromobilite, Aktif Mobilite, Yapay Zeka, Hava Ulasimi, Deniz Ulasimu,

Karbonsuzlastirma, Siirdiiriilebilirlik.
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Dr. Ogretim Uyesi Can Gokgce, Lisans: ITU Elektrik Miihendisligi Boliimii 2002, Yiiksek Lisans : ITU Fer
Bilimleri Enstitiisii Elektrik Miihendisligi 2005, Doktora ITU Fen Bilimleri Enstitiisii Elektrik Miihendislig
Arastirma alanlari: Elektrikli ve hibrit araglarin modellenmesi, tasarimi ve kontrolu, elektrikli siirii
sistemlerinin kontrolu, tasit dinamigi, otonom tasitlar, batarya teknolojileri,Tecriibe: TOFAS ARGE, FiAT
Stratejik Planlama Torino, BD OTOMOTIV (CTO)

Dr. Ogr. Uyesi Sina Alp, Lisans: Tabriz Universitesi, Elektrik Elektronik Miihendisligi, 2001-2006 Yiiksel
Lisans: Orta Dogu Teknik Universitesi (ODTU), Biyomedikal Miihendisligi, 2010-2013 Doktora: Ko
Universitesi, Biyomedikal Miihendisligi, 2014-2020 Faaliyet Alanlar: Biiyiik veri analitigi, matematikse
modelleme, sinyal, goriintii ve veri isleme uygulamalarinda makine Ogrenimi ve yapay zeka (ML/AI)
biyomedikal sistemler

Proje Uzmam Youceff Boukenna, Mekatronik Miihendisligi Lisans: Istanbul Okan Universitesi, Mekatronik
Miihendisligi, 2024. Yiiksek Lisans: istanbul Okan Universitesi, Otomotiv Mekatronigi ve Akilli Aracla
(devam ediyor). Arastirma alanlari: Elektrikli ve hibrit araglar, otonom araglar, otomotiv teknolojileri, ve
mekatronik sistemler.

Proje Miihendisi Ezgi Uzun, Bilgisayar Miihendisligi — Endiistri Miihendisligi Lisans: Istanbul Okar
Universitesi, Bilgisayar Miihendisligi, 2024, Endiistri Miihendisligi, 2025. Tecriibe: Murat Ticaret — a Vole>
Company, Bilgi Islem departman, Is Analisti. Calisma alanlar1: Ar-Ge ve proje yonetimi, dijital doiiniisiim, siirec

optimizasyonu, otomotiv teknolojileri, big data ve is analizi.

m
TTIS

TRASPORTATION TECHNOLDGIES AND INTELLIGENT AUTOMOTIVE SYSTEMS
APPLICATION AND RESEARCH CENTER

3.Sunulan Hizmetler

Bilindigi gibi Okan Universitesi’nin kuruldugu yillardan itibaren mottosu “IS YASAMINA EN
YAKIN UNIVERSITE” dir. UTAS kuruldugu 2009 yilindan itibaren ¢alismalarim1 Miihendislik

Fakiiltesi 6gretim elemanlart ile birlikte bu dogrultuda yiirtitmistiir. Nitekim ilk projeler giris
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boliimiinde ifade edilen “OKANOM siiriiciisiiz ara¢” ve “Giivenli Trafik i¢in Araclar Arasi
Haberlesme Teknolojileri” dir. OKANOM projesi tiimiiyle {niversitenin i¢ kaynaklariyla
desteklenmis, diger proje ise Kog¢ Sistem, Tofas ve Ford Otosan ile birlikte yiiriitiilmiis ve Tiibitak

tarafindan fonlanmistir. Asagida kurulusundan itibaren yiiriitiilen ulusal ve uluslararasi projeler

tablolar halinde sunulmaktadir.

Tablo 1.
Proje Ad1 UTAS'n Rolii / Destek Alinan Biitcesi
Yiiriitiicii / Ortak Program// Ortak
Arastirmaci, Tarih Calisilan Kurulus
Utonom araglari¢in | Yirtiicl OTOKAR 1.150.000 TL
UTAS-OPINA Lab.
Orhan A
HIL Sistemi than Alankus
Uygulamasi Ortak SB, OCK, CG
Cahsma 2024-2026
Elektrikli Skuterlarin
Istanbul Trafigineve | -
Cevreye Olan Yiiriitiicii 1001 - B'1'11msel ve 1.740.938,67 TL
Etkilerini ) Teknolojik
lerinin Selim Diindar Arast Proielerini
Belirlenmesi, En fastita Frojelerint
Uygun isletme 2024-2026 Destekleme
Ortami, Kosullar1 ve Programi
Kurallarmin
Saptanmasi
5220160 Hafif Ticari
Arag Segmenti i¢in
ECE R10 ve ECE Yirtitiicli TEYDEB 1505 - 314.044 TL
R107 Regiilasyonuna N " Universite-Sanayi
Uygun, Lineer Motor Omer Cihan Kivang Isbirligi Destek
Mekanizmasi ve
Elektronik Kontrol AROBUS Lmt. $ti.
Sistemi Gelistirilmesi

ULASTIRMA TEKNOLOJILER] VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLER
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Otonom araglaricin | Proje Yiiriitiiciisii PROVEN 8000 Avro+ %18
UTAS-OPINA o KDV
Laboratuvarindaki Semih Bilgen

HIL sistemi 2023-2024

uygulamasi ortak

calisma

Direct Drive

Teknolojisi Kullanan .

Riizgar Tribiinlerinde Proje Ortag1 TEYDEB 1711 - 134.600 TL
Kestirimei Bakim Omer Cihan Kivang Yapa;‘/ Zeka

Faaliyetleri I¢in Ekosistem Cagris1

Yardime1 Yapay 2023-24

Ogrenme Tabanli

Karar Destek Sistemi

Otonom Araglar Igin | Proje Ortag TUBITAK 1005 - 282.437 TL
Akall1 Direksiyon . ] Ulusal Yeni Fikirler

Tahrik Sistemi Omer CihanKivang | oo ¢yinter Arastirma

Gelistirilmesi 2023-24 Destek Programi

Stiper Kapasitor ve TEYDEB 1505 -

Lityum Pil Beslemeli o Universite-Sanayi

Bir Forklift icin Yiriiticd isbirligi Destek 717.966 TL
Enerji Yonetim R Nejat Tuncay Programi

Sistemi .

Gelistirilmesi 2022-2024 MUTLU AKU

Yiiksek Verimli, Iki TEYDEB 1505 196.227,12
Farkl1 Giigte Cikis o Universite-Sanayi

Gerilimi Yiritiict Isbirligi Programi
lngillsélrLﬂélglgzmcu Burak Kelleci ERA .Elektronik San.

Tasarimi1 ve 2017-2018 Ve Tic. A.S.

Gergeklenmesi

Siirticiisiiz Karayolu

Tagitlarinin Karma

Trafige Olast Yritiicti 3501 — Kariyer 327.844,93TL
Etkilerinin Gelistirme Programi

ULASTIRMA TEKNOLOJILER] VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLER
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Arastirilmas1 Ve Selim Diindar
Kesintisiz Akim
Kosullar1 Altinda 2018-2020
Trafik Degiskenlerini
En lyileyecek Sekilde
Isletilmesinin
Saglanmasi
5170067 Ileri Yiiriitiicti TEYDEB 1505 - 1 000.000 TL
Seviyede Otonom Universite-Sanayi
Otobiis Gelistirme Orhan Alankus Isbirligi Destek
Projesi 2018-2019 Programl, OTOKAR
115E100 Moduler ve | Yiiriitiicii 1003 Oncelikli Alan | 228.209 TL
Akilli Batarya . Destekleme
Y o6netim Sistemi R. Nejat Tuncay Programi
2015-2017
OKANOM FAZ 2 Yiiriitiict Okan Universitesi I¢ | Yaklasik
Stiriiciistiz Arag . Proje
Projesi R. Nejat Tuncay 100.000 TL
2011-2015
Ileri Siiriicii Destek | Proje Yiiriitiiciisii 1511 TUBITAK
Sistemleri i¢in Guidiimlii Proje
< . Levent Giiveng
Degerlendirme ve
Kabul Kriterlerinin 15.06.2013-
Belirlenmesi, Sanal 15.12.2014 (18 ay)
Ortamda Testi ve
Gelistirilmesi
Elektronik Motor R. Nejat Tuncay Proje Sozlesmesi 175.000 + KDV
Destekli Elektro-
Orhan Alank niversitesi
Hidrolik Direksiyon | =~ o Aankus OKAN Universitesi
Sisteminin Baris Oztiirk ile
Geligtirilmesi Basar Ozkan HEMA Endiistri A.S.
Burak Kelleci
2012-2015

ULASTIRMA TEKNOLOJILER] VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLER
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Semi-Treylerde TUBITAK 1501 46.750 TL
Hidrolik Diimenleme )
. . Projede Danigsmanlik | TIRSAN
Sistemi Tasarimi
Projesi Basar Ozkan
Metrobus Line Yiiriitticl KARSAN 115.000 TL
Improvement Project Orhan Alankus
01.10.2011-01.12.2011
Automatic Dingil Proje Ortagi SANTEZ 250.000 TL
Indirme Sistemi
Levent Giiveng FORD OTOSAN
1.10.2011-1.12.2013
Giivenli Trafik i¢in Proje Ortag1 TUBITAK TEYDEB | 220.000 TL +
Araclar Arasi e )
Burak Kelleci-Umit | Kog. Sistem — Ford - | 28.000 TL
Haberlesme .
Teknolojileri Ozgiiner-Orhan Tofas o )
Alankus Ayni isimde 2 proje
var
01.01.2010 - 23.08.2012
OKANOM FAZ 1 Yiiriitiict Okan Universitesi ¢ | Yaklasik
Stiriiciisiiz Arag ) Proje
Projesi R. Nejat Tuncay 100.000 TL
2009-2011
ULUSLARARASI PROJELER
Tablo 2.
Proje Ad1 Cagri Adi Sonucu Biitcesi UTAS’1n Rolii
Enhancing HORIZON-
Integration and CL5-2022-D6- ) ) 5
Interoperability of 01-04 Devam Ediyor | 140 875 € Proje Ortag1
01.01.2024
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CCAM eco-system
(IN2CCAM)

Replication of
innovative concepts
for peri-urban, rural
or inner-citymobility
(RECIPROCITY)

H2020-MG-

Tamamlandi

2018-2019-
2020

102.125 €

Proje Ortagi

MOdify Drivers’
behaviour to Adapt
for Lower EmissionS
(MODALES)

H2020-LC-
MG-1-1-2018

2020-2022

Tamamlandi

169.000 €

Proje Ortagi

Optimal Fuel
Consumption With
Predictive
Powertrain Control
And Calibration For
Intelligent Truck
(OPTITRUCK)

H2020-GV-6

Tamamlandi

372.500 €

Proje Ortag1

Open Innovation
Autonomous Vehicle
Development and
Testing Platform

(OPINA)

IPA IT

Devam Ediyor

2020-2024

4.962.585 €

Yrttuct

Baglantili ve
Otonom Araglar
Kiime Basvurusu

Sanayi ve
Teknoloji
Bakanlig

1 Eyliil 2025

125 mTL

Yrttuct

27

[KAN UNIVERSITES

UTAS

ULASTIRMA TEKNOLOJILER] VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLER
U¥G. VE ARST. MERKEZI




2021 yilinin ikinci yarisinda da, ilk 6 aylik raporda bahsedilen iki Avrupa Birligi Ufuk projesi
MODALES “Modify Drivers’ Behaviour to Adapt for Lower Emissions” ve RECIPROCITY
“Replication of Innovative Concepts for Peri-urban, Rural or Inner-city Mobility” projeleri 2024
itibariyle tamamlanmig durumdadir.

Tiim bunlara ek olarak 1 Haziran 2020 tarihinde baslamis olan Avrupa IPA II programi
cercevesinde desteklenen, Open Innovation Autonomous Vehicle Development and Testing
Platform (OPINA) projesinde donem igersinde onemli ilerlemeler saglamistir. Kiiresel 6lcekte
otonom ara¢ yazilimi gelistirmekte olan sirketler, bu merkezde gelistirdikleri yazilimlart 6ncelikle
(MIL, Model in the Loop ve SIL, Software in the Loop) sanal modeller iizerinde, daha sonra da
yar1 sanal moeller iizerinde (HIL, Hardware in the Loop) daha sonra yar1 sanal ara¢ (Driver in the
Loop) lizerinde deneyerek yazilimini milkemmellestiridikten sonra, gergek bir arag iizerinde yol
testleriyle deneyebilecektir. Benzer bicimde gelistirdigi donanimi denemek isteyen firmalar da
iirlinlerini hem sanal ortamda hem de ger¢ek ara¢ iizerinde deneme imkanina imkanina sahip
olabileceklerdir. Laboratuvar tamamiyle kurulmus, sistem i¢ kullanicilarin ve sinirli sayida dig
kullanicilarin hizmetine agilmistir. OPINA projesinin 2024 yili sonunda tamamlanacak ve tiim
kullanicilarin hizmetine sunulacaktir. Su anda yiiriitiilmekte olan bir diger Avrupa Birligi destekli
proje IN2CCAM isimli projedir. OPINA ve IN2CCAM projeleriyle ilgili ayrintili bilgiler EK-1-

de sunulmaktadir..

Kiimelenme Faaliyetleri

Giliniimlizde firmalarin  yenilik¢i  bir yapiya kavusmalari, gelecegin teknolojilerine
yonlendirilmesinin 6nemli anahtarlarindan birisinin kiimelenme oldugu kabul edilmis bir olgudur.
Buna paralel olarak UTAS kurulusundan bu yana otomotiv alanindaki “Teknoloji Ongdriisii” bilgi
birikimini gelistirmeyi ve bunu paylagsmay1 kendisine bir gorev olarak kabul etmistir. Nitekim
Tiirkiye’de otomotiv alaninda kurulmus ilk kiimelenme faaliyetleri UTAS tarafindan olusturulmus
ve hatta bu ¢aligmalar uluslararasi alana tasiarak 4/11/2015 tarithinde UTAS e-Hike ile Almanya
Regensburg Elektrikli Araglar kiimesi ile ikili igbirligine gidilmistir. Bu isbirligi ¢ercevesinde
Regensburg kiime yoneticileri Istanbul’ a gelerek Calistaylara katilmiglardir. Daha sonraUTAS
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kiimelenme faaliyetleri 2024 yilinda Tiibitak destegi i¢in hazirlanan BOA kiime projesiyle devam

etmistir. Bu proje ilk elemeyi agmis ve degerlendirme asamasina gelmistir.
Gec¢misteki Kiimelenme Faaliyetleri

UTAS 2014 yilinda Istanbul kalkinma Ajansina e-Hike baslikl1 bir proje vermis ve bu proje ISTKa
tarafindan desteklenmeye deger bulunmustur. Bu destek ¢ercevesinde 150 kW giice kadar deney
yapabilen bir elektrik makina test laboratuvari kurulmus, bunun yaninda elektrikli arag
teknolojisinin yayginlastirilmasi amaciyla e-Hike isimli bir kiime olusturulmustur. Bu kiimeye
yaklagik 70 kadar firma iiye olmustur. O tarihten bu yana diizenlenen ¢esitli kiime ¢alistaylarinda,
bir¢ok teknik konu ele alinmis, yurt i¢i ve disindan gelen uzmanlar ile kiime firmalarinin elektrikli
ara¢ konusundaki giincel ve geligmekte olan teknolojiler hakkinda yetkinliklerinin artirilmasina

gayret edilmistir..
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Yenilikg¢i ve Siirdiiriilebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknoloji Gelistirme ve

Kiimelenme Merkezi (e-Hike)

Okan Universitesi “Ulagim Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Arastirma ve Uygulama
Merkezi (UTAS)” Istanbul Kalkinma Ajansindan aldig1 destek, TESID, YASAD ve TAYSAD
istiraki ile* Yenilik¢i ve Siirdiriilebilir Elektrikli ve Hibrid Ara¢ Teknolojleri Gelistirme ve
Kiimelenme Merkezini (e-Hike)” 2014 yilinda kurmustur. Bu kiime, yaklasik 70 sirket ile rekabet

oncesi arastirma projeleri lizerinde ¢alismalar yapmis bilgi paylasiminda bulunmus ve bilginin
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yayginlastirilmasini saglamistir. E-Hike projesinin amact; elektrikli ve hibrid ara¢ alaninda ArGe
caligmalar1 yapmak, kiiresel rekabet¢i iiriinler ve hizmetler gelistirmek, sanayi ortaklariyla
yenilik¢i ve farklr dirtinler gelistirmek, stirdiiriilebilir bir elektrikli ara¢ ekosistemi olusturmak ve

yenilik¢i teknolojiler gelistirerek bu alandaki firmalarin rekabetgiliklerini desteklemektir.

Ayni ortaklarla yapilan c¢alismalar, ISTKA nin YNK-2015 Mali Destek Programi kapsaminda
kazanilan yeni Proje “Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Arac¢ Teknolojileri Gelistirme ve
Kiimelenme Merkezi” e-Hikelink projesi ile devam etmistir. Bu kez caligmalar akilli ve

haberlesen araglar {izerine yogunlagmistir.
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YENILIKG] AKILLI VE HABERLESEN
ARAG TEKNOLOJILERI
GELISTIRME VE KOMELENME MERKEZI

Yenilik¢i Akilh ve Haberlesen Ara¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi

Bu merkez, Istanbul Kalkinma Ajans1 (ISTKA) destegi ile Elektronik, Yazilim ve Otomotiv Yan
Sanayi sirketlerini bir araya getirmek, hizla degisen teknolojide sanayi ortaklariyla birlikte
arastirmalar1 baslatmak, iilkemize ve Istanbul’a katma deger saglamak igin, baslatilmistir. Okan
Universitesi “Ulasim Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Arastirma ve Uygulama Merkezi
(UTAS), TESID, YASAD ve TAYSAD istiraki ile Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Arag
Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi (e-Hikelink) projesini 2016 yilinda
tamamlamistir. Bu projede, Okan Universitesinde 2009 yilindan beri siirdiiriilmekte olan Okanom,
siiriiciisiiz ara¢ teknolojisinin 50 kadar kiime ortag: sirkete yayginlastirilmasi i¢in ¢esitli calistaylar
diizenlenmistir. Bu calistaylarda, yalnizca Okan Universitesinden degil, Tiirkiye’de bu alanda
calisan cesitli liniversitelerden uzmanlar ¢agrilmis ve yurt dist kiimeler ile isbirligi yapilmustir.
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Asagidaki sekilde, 3 boyutlu Lazerli Radar (Lidar) sisteminin kullanilmasina iligkin seminer

calismasindan bir kare sunulmaktadir.

360° Derece Tarayabilen Lidar Cihazi ve GPS cihazlan

Resimde, Yenilik¢i Akilli ve Haberlesen Ara¢ Teknolojileri Gelistirme ve Kiimelenme Merkezi
cercevesinde Okan Universitesi Miihendislik Fakiiltesi UTAS laboratuvarlarinda bulunan 3D Lidar

iizerine yapilan bir ¢aligma goriilmektedir.
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BAGLANTILI VE OTONOM ARACLAR KUMELENME PROJESI

Baglantih ve Otonom Araclar (BOA) Kiimesi (OPINA Kiimesi)

OPINA Dernegi koordinasyonu ile “Baglantili ve Otonom Araglar” (BOA) Kiimesi kurulmus ve
Tirkiye Cumhuriyeti Sanayi ve Teknoloji Bakanligi Ar-Ge Tesvikleri Genel Miidiirliiglince acilan
Kiimelenme Destek Programi’na 18.12.2023 tarihinde bagvuru yapilmistir. Buna gore kiimelenme
birlikteligine toplamda 6 arag iireticisi (OEM), 3 biiyiik dlcekli, 17 KOBI statiisiinde firma ile birer

tane dernek, iiniversite, patent ofisi ve teknopark olmak iizere toplam 30 iiye bulunmaktadir. Bu

kuruluslar ve kurulus tipleri asagida listelenmistir:

NownkEwWw

10.

11

16

18.
19.
20.

21

. Actuate Inovasyon ve Bilisim Teknolojileri Ticaret Anonim Sirketi — Kii¢iik ya da Orta

Biiyiikliikte Isletme (KOBI)
Acartec Akillt Arag¢ Teknolojileri Yazilim Bilisim Arge Danismanlik Sanayi ve Ticaret
Anonim Sirketi — KOBI

Anadolu Isuzu Otomotiv Sanayii ve Ticaret Anonim Sirketi — Arag¢ Ureticisi (OEM)
Bias Miihendislik Limited Sirketi — KOBI

Bilisim Vadisi Teknopark Yonetici Anonim Sirketi — Teknopark

Bmc Otomotiv Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — OEM

Berrin Erden Neo Miihendislik Danismanlik Gida Sanayi ve Ticaret Limited Sirketi —
KOBI

Biiyiitech Teknoloji Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — KOBI

C Tech Bilisim Teknolojileri Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — KOBI

Comodif Teknoloji Hizmetleri Anonim Sirketi — KOBI

. Erdem Kaya Patent ve Danigmanlik Anonim Sirketi — Patent Ofisi
12.
13.
14.
15.

Eteration Bilisim Coziimleri Ticaret Anonim Sirketi — KOBI

Imecar Elektronik Sanayi ve Ticaret Limited Sirketi — KOBI

Istanbul Okan Universitesi — Universite

Kuartis Teknoloji Bilisim Miihendislik Aragtirma Gelistirme ve Danismanlik Ticaret
Anonim Sirketi — KOBI

. Leo Drive Teknoloji Anonim Sirketi — KOBI
17.

Nursan Kablo Donanimlari Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — Biiyiik Olgekli Firma
(BO)

OPINA Otonom Araglar Ar-Ge ve Siirdiiriim Dernegi — Dernek

Otokar Otomotiv ve Savunma Sanayi Anonim Sirketi — OEM

Oyak Renault Otomobil Fabrikalar1 Anonim Sirketi — OEM

. Proven Bilisim Teknolojileri Anonim Sirketi — KOBI
22.
23.
24,
25.

Rekrom Optoelektronik Miihendislik Sistem Teknolojileri Anonim Sirketi — KOBI
Rollmech Automotive Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — KOBI

Sanlab Simiilasyon Arastirma Gelistirme Sanayi Ticaret Anonim Sirketi — KOBI
Tasit Dinamigi Kontrol Teknolojileri Anonim Sirketi — KOBI
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26. Teknopar Endiistriyel Otomasyon Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — KOBI
27. Tiirk Traktor ve Ziraat Makineleri Anonim Sirketi — OEM

28. Tirkiye'nin Otomobili Girisim Grubu Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — OEM
29. Vestel Elektronik Sanayi ve Ticaret Anonim Sirketi — BO

30. Yildirim Elektronik Ticaret ve Sanayi Anonim Sirketi — BO

BOA Kiimesi’nin stratejisi su sekilde belirlenmistir:

Marmara Bolgesinde, mobilite, yazilim ve elektronik sektorlerindeki baglantili ve otonom araglar

alaninda olmak tzere;

1.

BOA Kiimelenme Birlikteligine katilan tiim kiime {iyeleri arasinda, uzun vadeli yapisal is
birligine dayali bir kiimelenme tesebbiisii olusturmak ve kapsayici bir ¢alisma modeli
gelistirmek; BOA Kiimesinin farkindaligini arttirmak ve kamu sektorii ile ¢alisarak altyapi,
diizenleme, vb. hazirliklar arttirmak.

Isgiicii piyasasinin taleplerine uygun nitelikli isgiicii mevcudiyeti sunmak ve beceri
gelistirmeyi desteklemek.

Katilan tiim firmalarin firma deger zinciri unsurlarini igeren firma deger zincirleri havuzu
olusturmak; deger zincirleri modeli gelistirmek ve {iniversite-sanayi ig birligini artirmak;
firma ve sanayi diizeyinde deger zincirlerini gosteren baglantilar1 ve aglar1 dijital sekilde
haritalamak.

Agirlikli olarak yiiksek/ileri teknolojili ve S-Egrisinin baslangicinda olan iiriinlerin
gelistirilmesini ve iretilmesini saglamak; agirlikli imalat sanayinde faaliyet gosteren
isletmeleri ve girisimcileri desteklemek, ulusal ve uluslararas: diizeydeki rekabet gii¢lerini
artirmak, igletme verimliliklerini ylikseltmek ve siirdiiriilebilirlik odakli biiyiimelerini
saglamak; cevreye ve topluma duyarli olan siirdiiriilebilir ve mobiliteye destek veren bir
sanayi yapisina doniisiimii hizlandirarak, Marmara Bolgesinin ve Tiirkiye’nin diinya

ithracatindan alacagi pazar paymi artirmak ve bu ihracati siirekli kilmak.

Bu strateji kapsaminda yapilmasi planlanan ¢aligmalar ise asagidaki tabloda goriilebilir:
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BOA Kiimelenmesi Ongoriilen Faaliyet Tablosu

Sira  Ana Faaliyet Ana Destek Alani

Ana Faaliyet 1
1 BOA Kiimelenme Birlikteligi Tesebbiisii
Olusturma ve Kiime Markasi Gelistirme

Kiime Koordinasyonunu,

Gelistirme Ana Destek Alani

Ana Faaliyet 2
Baglantili ve Otonom Araglar Alani igin
Faktér Kosullar, Nitelikli isgiicii Piyasasi ve
Beceri Gelistirme

Faktor Kosullarini veya
Piyasalarim Gelistirme Ana
Destek Alani

Ana Faaliyet 3
3 Marmara Bolgesi Baglantili ve Otonom
Araglar Deger Zincirleri Modeli Gelistirme

Verimlilik Ana Destek Alam

Ana Faaliyet 4
Baglantili ve Otonom Araglar Deger
Zincirleri icinde Yenilik¢i Teknoloji ve Uriin
Gelistirme

Yenilik Ana Destek Alan

Farkindaligini veya Etkinligini

Ana Faaliyet Sonucu Hedeflenen Cikti

* Kiime birlikteligi olusturma

* Sektorel katihmeailigl saglama

* Kiime markasinin gelisimi

* Kiimelenme birlikteliginin ECEI ALTIN Etiketi almasi

* Kiimelenme birlikteliginin yatinmao ¢cekmesi ve uluslararasi is aglarina erisimi

* Nitelikli isglict piyasasi olusumu ve beceri havuzu gelistirme

* |5 istihbarati ile hammadde ve ara mali kalitesinin giiclenmesi ve maliyetinin
dismesi

* Kiimelenme birlikteliginin stratejik bilgi kaynaklarina ve test merkezlerine dijital
erigim saglama

* Tedarikei ag olusturma

* Enerji verimliligi ve yenilenebilir enerji ve emisyon azaltma uygulamalarim
yayginlastirma

* Baglantil ve otonom araclar alaninda en iyi uygulamalann yayginlasmasi

* Deger zincirlerinin tasarnm ve yenilik kapasitelerinin artmasi

* Deger zincirlerine yonelik baglantilarin ve aglanin dijital haritalar ile erigilebilir
olmasi

*Yenilikci teknoloji ve Griinler gelistirilmesi

* Girisimci ekosistemni olusturma ve en az bir unicorn aday gikartma

Kiimelenme destegi bagvurusunda bu c¢aligsmalar i¢in 60 ay 6ngoriilmiis, biit¢e olarak ise yaklasik

340.000.000b 6ngoriilmiis, ancak Ar-Ge Tesvikleri Gn. Midiirligl ile yapilan goriismeler ve

cesitli iterasyonlar sonrasinda 150.000.000% olarak giincellenmistir. Haziran 2025 itibariyle proje

125.000.000 TL olarak onaylanmustir.

Yukarida bahsi gecen Kiimelenme Destek Programi kapsaminda Bilisim Vadisi Teknoloji

Gelistirme Bolgesi koordinatorliiglinde olusturulan “Mobilite Kiimesi” kiime birlikteligine de

Istanbul Okan Universitei UTAS ve OPINA Dernegi olarak katilim saglanmistir. Bu kiimelenme

birlikteliginde de amag¢ mobilite uygulamalar1 iizerine yogunlagsmaktir. BOA kiimesinde araglar

tizerinde gelistirilen otonom ara¢ teknolojilerin uygulamasi alaninda Mobilite Kiimesi'nin

caligmalarina katilim ve teknoloji tedarigi hedeflenmistir.

Bu iki kiimenin isbirligi ile ¢ogu miisterek olan kiime {iyelerinin teknolojik yetkinliklerinin ve

Tirkiye’nin rekabet¢iliginin artirilmasi beklenmektedir.

4. Amacg ve Hedefler
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4.1. 2024-2025 Egitim Ogretim Yili Amaclar ve Hedefler

Okan Universitesi Miihendislik ve Doga Bilimleri Fakiiltesinde otomotiv baglantil1 olan bir ¢ok

Lisans ve Lisans Ustii program bulunmaktadir.
LiSANS, YUKSEK LiSANS VE DOKTORA PROGRAMLARI

Lisans programlari

e Automotive Engineering

e FElectric and Electronic Engineering
e Mechanical Engineering

e Mechatronics Engineering

e Computer Engineering

e Software Engineering

Yiiksek Lisans Programlari

e Automotive Mechatronics and Inttelligent Vehicles
e Power Electronics and Clean Energy Technologies.
e Advanced Electronics and Communications

e Bilgisayar

Doktora Programlari

e Mechatronics

e Bilgisayar

Bu programlar ve icindeki derslerle ilgili bilgi, istanbul Okan Universitesi Web sayfasinda
incelenebilir.

OPINA Projesi ¢ergevesinde, Automotive Mechatronics and Intelligent Vehicles YL programinin
icersinde bir paket Yiiksek Lisans programi agilmistir.Bu program ozellikle otonom arag

konusunda calisacak gen¢ miihendisler i¢in agilmistir. Bu program

“OPEN INNOVATION AUTONOMOUS VEHICLE DEVELOPMENT AND TESTING
PLATFORM (OPINA)”’ isbirligiyle

35

UTAS

ULASTIRMA TEXNOLOJILERI VE AKILLI OTOMOTIV SISTEMLERI
LS. VE ARST. MERKEZI



“OTOMOTIV MEKATRONIGI VE AKILLI ARACLAR YUKSEK LiSANS PROGRAMI”’
ismiyle sunulmustur. Bu paket program igersinde Otonom Siiriis ve Hareketlilik konularini
kapsayan dersler yer almistir.

KURSLAR

Sanayi Firmalarina Verilen Kurslar

e Elektrikli Ara¢ Mimarisi ve Itki Sistemleri, AROBUS Lmt. Sti. 2021
e FElektrikli Araglarda Batarya ve Batarya Yonetim Sistemleri, AROBUS Lmt. S$ti. 2021

Opina Projesi Cercevesinde Verilen Veva Planlanan Kurslar

e Basic Level Training for High Voltage Electric and Hybrid Vehicles (Level 1E), TUV-
SUD, verildi 2023.

e IS0 26262 Functional Safety Standard Basic Level Training, TUV-SUD , heniiz verilmedi.

e ISO/SAE 21434 Automotive Cybersecurity Training, TUV-SUD, heniiz verilmedi

e Technology Analysis and Technology Forecasting, Opina Team, Heniiz verilmedi.

e Model-in-Loop (MIL) / Software-in-Loop (SIL) / Hardware-in-Loop (HIL) / Driver-in-
Loop (DIL) simulation and testing environment

e Vehicle Dynamic Modelling

e Collaborative, Communicating and Autonomous Vehicle (CCAV) Modelling

e (CCAYV Control Methodologies

e (CCAYV Sensor Technology

e CCAV Software Technology and Architecture

e (CCAYV Programming

e (CCAYV Functional Safety Requirements

e CCAV Software Security

e (CCAV Sensor Fusion Technology

e CCAV Computer Vision

e CCAV Deep Learning

e (CCAV Attificial Intelligence and Machine Learning
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e CCAV Software Development Tools
e CCAV Computing Units
e (CCAV Vehicle Testing

TAMAMLANAN TEZLER

Doktora Tezleri

¢ Reza Ghahremaninejad Mianji (Supervised by Prof.Dr. Semih Bilgen) “Distributed and
Collaborative Decision Making Mechanism for Connected and Automated Vehicles”
Istanbul Okan University, Mechatronics Engineering Ph.D. Programme, November 2024.

e Hayder Osamah Dawood AlLKhalidi (Supervised by Prof.Dr. Semih Bilgen) *
Drowsiness Detection Using Brain Signal Recognition Deep Neural Network” Istanbul
Okan University, Mechatronics Engineering Ph.D. Programme, October 2024.

e Mustafa Karamuk (Supervised by Prof. Dr. Orhan Alankus) “Tilting Control Systems
for 3-Wheeler City Vehicle” Istanbul Okan University, Mechatronics Engineering Ph.D.
Programme, March 2023.

e Murat Gézii (Supervised by Dr. Basar Ozkan) “ Estimation of the Tire-Road Friction
Coefficient and Stability Control of the Vehicle by Steering Right and the Left Tires
Independantly” Istanbul Okan University, Mechatronics Engineering Ph.D. Programme,
December 2021.

e Omar Abdulselam (Supervised by Dr. Basar Ozkan) “Using of Fuzzy PID Controller to
Improve Vehicle Stability for Planar and Full Vehicle Models.” Istanbul Okan
University, Mechatronics Engineering Ph.D. Programme, October 2017.

e Omer Cihan Kivanc, (Supervised by Dr. Salih Baris Oztiirk) “Sensorless Permanent
Magnet Synchronous Machine Control Based on Stator Feedforward Voltage
Estimation”, Istanbul Okan University, Mechatronics Engineering Ph.D. Programme,

2016.
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Yiiksek Lisans Tezleri

e Diindar Selim, (2025) (Supervised by Alp S.) Modeling E-Scooter User Preferences
Using Machine Learning Methods, Yapay Zeka Muhendisligi YUksek Lisans Programl,
2025.

e Abdelmouanim Bensabeur, (2024) (Supervised by Tuncay R.N.) Predicting Battery
State of Health: The Machine Learning Approach, Otomotiv Mekatronigi ve Akilli
Araglar YUksek Lisans Programi, 2024.

e Buraq Mohammed Saeed, (2024) (Supervised by Kivang O. C.) Optimal Sizing of a Li-
ion Battery/Supercapacitor Hybrid Energy Storage System for a Forklift Under Real-
Time Constraints, Gii¢ Elektronigi ve Temiz Enerji Sistemleri Yiiksek Lisans Programi.
2024.

e Ali Seif El Din, (2023) (Supervied by Bilgen, S.) Safe Overtaking Maneuver Design for
Autonomous Vehicles, Otomotiv Mekatronigi ve Akilli Araglar YUksek Lisans Programi,
2023.

e Mohammed Jabal Mohammed, (2023).(Supervised by Tuncay R. N.), Design of
Permanent Magnet-Assisted Synchronous Reluctance Motor for air-conditioning
applications, Gii¢ Elektronigi ve Temiz Enerji Sistemleri Yiiksek Lisans Programi. 2023.

e Shamsi Shariq Ahmed, (2023). (Supervised by Kivang O. C.) Smart (V2G) Power
Transfer on Scenario Based Strategies Trained Through ANN for Maximum Tarif
Saving and Energy Management in MATLAB/SIMULINK, istanbul Okan Universitesi-
>Fen Bilimleri Enstitlisii->Elektrik Miihendisligi Ana Bilim Dal1 2023.

e Bartu Tuna, (2023). (Supervised by Tuncay R.N.) The Evaluation of Battery Electric
Vehicle and Its Impact on Climate Change. Istanbul Okan Universitesi->Lisansiistii
Egitim Enstitiisii->Makine Miihendisligi Ana Bilim Dal1,2023.

e Dumlu Hani, (2023). (Supervised by Kivang O. C.) Design and implementation of
residual current sensor for electric vehicle charging systems, Istanbul Okan

Universitesi->Lisansiistii Egitim Enstitiisii->Makine Miihendisligi Ana Bilim Dali
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Sadikoglu Semih, (2023). (Supervised by Kivang O. C.) Permanent Magnet
Synchronous Motor Design and Implementation for Steer-by-Wire System, Istanbul
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4.1.2.2025-2026 Egitim Ogretim Yili Amaclar ve Hedefler

Yukarida ifade edildigi tizere UTAS Uyg. Aras. Merkezi ge¢miste Baglantili Akilli Ulagim
Sistemleri alaninda prototipler iiretmis, patentler almis, uluslararasi ve ulusal projeleri basariyla
tamamlamis, olusturdugu kiimeler ile edindigi bilgileri kamu ve 6zel kesim ile paylagmuistir.

2025-2026 akademik donemde asagidaki ¢alismalar planlanmistir:

1.

Uluslarars1 ¢aligmalari yakinen takip ederek teknoloji yonelimleri ve kirilmalar tizerine
Ongorii ¢alismalart yapmak, kamu ve 6zel kesim kurum ve kuruluglarini bilgilendirmek.
Baglantili ve Otonom Araglar Kiimesinin yiiriitiiciisii olarak kiime iiyesi firmalara
yonelik calistaylar ve kurslar diizenlemek, onlari bilimsel ve teknolojik yonden
desteklemek. (Projede vadedilenleri gergeklestirmek)

OPINA laboratuvarinin tiim olanaklarinin Tiirk ve Avrupa firmalarinin kullamina
sunulmasini, sistemin mali ve teknik olarak siirdiiriilebilir yapiya kavusturulmasini
saglamak. (Projede vadedilenleri gerceklestirmek)
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4. Avrupa birligi HORIZON projerinden birkag¢ tanesinde yer almak, olabilirse bir
tanesinde koordinator olabilmek. Uluslarasi diger kaynaklardan projeler almak,

5. Uluslararasi Arastirma Gelistirme Merkezleriyle isbirliklerine girmek.

6. TUBITAK basta olmak iizere otomotiv ve ulasim teknolojileri alanindaki yerli projelere
katilmak, yerli sanayimizin rekabetciligine katkida bulunmak

7. Doktora, Yiiksek Lisans ve Lisans diizeyinde egitim ve 6gretime katki vermek, nitelikli
tezlerin ortaya ¢ikmasini saglamak.

8. Bilimsel dergilerde ve konferanslarda nitelikli yayinlar yapmak, konuyla ilgili patentler
almak.

5. Faaliyetlere iliskin Bilgi ve Degerlendirmeler

UTAS Uygulama ve Arastirma. Merkezi, Avrupa Birligi igcersinde faaliyet gosteren ERTICO,
EGVIAfor2Zero, BEPA, ASAM, CCAM birlikteliklerinin iiyesidir. Bu birimlerin y1l boyu,
online ve ylizyiize toplantilar1 olmakta ve bu toplantilarda Avrupa Birligi stratejik ArGe planlari

ile HORIZON Europe projeleri hazirlanmaktadur.

5.1. Faaliyet Bilgileri (Diizenlenen Bilimsel Toplantilar, Ekinlikler)
ERTICO: Cok sayida toplantiya online olarak katilinmistir. Bir konferansa yiizyiize

katilim saglanmustir.

EGVIAfor2Zero: Cok sayida toplantiya online olarak katilinmustir.

BEPA: Bir yiizylize toplanttya ve yaklasik 20 kadar toplantiya online olarak
katilinmastir.

CCAM: Online toplantilara katilimmustir.

OPINA Projesinin gelisimi amaciyla ulusal ve uluslararasi 6lgekte yaklasik her hafta bir
toplant1 yapilmustir. Siireg igersinde YASAD, TESID ve TAYSAD ile her ay bir toplanti
yapilmistir.

5.2. Proje Bilgileri

LLI OTOMOTIV SISTEMLER
MERKEZ

K

ULASTIRMA TEKNOLDJILERI VE A
I

DuIL
IWG. VE ARS



OPINA “Open Innovation Autonomous Vehicle Development and Testing
Platform (2020-2024)” Projesi

Yurutliculer: Prof. Dr. Orhan Alankus (OCUD, Operations Coordination Unit
Director) , Prof. Dr. Semih Bilgen (SRER, Senior Representative of the End

Recipient) ve,

Prof.Dr. R. Nejat Tuncay, Prof. Dr. Tevfik Akgiin, Dog. Dr. Omer Cihan Kivang, Dr.
Can Gokce, Dr. Sina Alp

Finansmani Avrupa Birligi IPA programi tarafindan tarafindan saglanan yaklasik 5 Milyon
Avro biitceli “A¢ik Inovasyon Otonom Ara¢ Gelistirme ve Test Platformu” isimli proje,
Istanbul Okan Universitesi Miihendislik Fakiiltesi ve UTAS Uygulama ve Arastirma
merkezinde TAYSAD, YASAD, TESID ve MARKA ortakliginda yiiriitiilmekte, Sanayi ve

Teknoloji Bakanligi tarafindan koordine edilmektedir.

‘This project s co-financed by
the European Union and the Republic of Turkey

—
ZPINA

Bu proje, siiriiciisiiz ara¢ i¢in yazilim gelistirmek isteyen tiim arastirmacilara, yazilimlarini
gelistirme ve deneme imkani getiren bir platform sunmaktadir. Kurulan sistem, geligsmis bir
bilgisayar sistemi ve igersine yliklenmis yazilimlar ile, araglarin dinamik davraniglarini
modelleyerek bir sanal arag liretmekte, bu sanal aracin lizerine radarlar, kameralar ve Lidarlar
(lazerli radar) ile uydudan gelen bilgi ile aracin konumunu belirleyen GNSS

yerlestirilebilmektedir. Bu sensorler ileri haberlesme hatlar1 ile sanal araci idare eden
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bilgisayara baglanmakta, boylece sanal sistemler ile gercek sensorler biribirleriyle etkileserek
miisterek calisabilmektedir. Dongiide donanim (HIL) olarak adlandirilan bu sistem tiimiiyle
gergeklestirildikten sonra, arag icin bir yol profili tanimlanmakta, aracin kendi cografi konumu
ile yol bilgilerini ortlistiirmesi ve verilen yol glizergahi iginde gilivenli bir bigimde gitmesi i¢in,
gaz, fren, direksiyon kontrolii yapilabilmektedir. Siiriiciisiiz giden bu yar1 sanal ara¢ dogal
olarak, trafik isaretlerine uyacak, oniindeki ve karsidan gelen araclarla uyumlu bir bigimde
sollama yapabilecek, kavsaklarda dnceligi uygulayacak, ana yoldan tali yola ¢ikabilecek veya
tersini yapabilecek, hava ve yol kosullarina goére hizin1 ayarlayabilecek, Ozetle usta bir

stirliciiniin yapmakta oldugu tiim eylemleri laboratuvar ortaminda yerine getirebilecektir.

Bu sistem bir platform olarak siirliciisiiz ara¢ ile ilgili ¢alisan tim yazilim gelistiricilerin
hizmetine a¢ilmaktadir. Bu nedenle projenin ismi “Open Innovation Autonomous Vehicle
Development and Testing Platform” dur . Yazilim ve donanim firmalari, birbirinden
tamamen bagimsiz ve gizli kalmak kaydiyla gelistirdikleri yazilimlar1 bu sistem iizerinde
deneyebilecekler, yazilim hatalarin1 diizelterek gelistirip miikemmel hale getirebileceklerdir.
Daha sonra bu yazilimlarini Dongilide Siiriicii (Driver in the Loop) simiilatoriinde

deneyebileceklerdir.

Bu projenin son asamasi, gelistirilen ve yar1 sanal ortamda basariyla denenen yazilimlarin,
gercek araclar iizerinde denenmesiyle ilgilidir. Proje kapsaminda alinan birisi benzinli digeri
karma-elektrikli iki arag tizerine; lidar, radar, kamera, imu, gnss gibi tiim algilayicilar konmusg
ve bu araglar tamamen siiriiclistiz gidebilecek hale getirilmistir. Yazilimlarin1 adim adim yar1
sanal arag tizerinde deneyerek gelistirip miikemmellestiren firmalar daha sonra bu yazilimlar
gercek araglar lizerinde deneyebileceklerdir. Eger yol testlerini her tiirlii olumsuz senaryo
karsisinda basarirlarsa bu firmalar bu yazilimlarini sertifikalandirarak satisa hazirlayacaklardir.

Projede uygulanan yontem asagidaki sekilde 6zetlenmektedir.
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MI: Modeling in the Loop, (Ddngilide Model)
SI : Software in the Loop, (Dongiide Yazilim)
HI : Hardware in the Loop, (Dongiide Donanim)

DI : Driver in the Loop, (Dongiide Siiriicii)
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OPINA’nin sunmus oldugu alt yapi ve hizmetler asagida verilmektedir;

Yaizhim Platformunun Kullanimi

OPINA kullanicilarina kendi yenilik¢i haberlesen ve otonom mobilite uygulamalari i¢in yazilim
bilesenleri gelistirmek, laboratuvar tabanli dogrulama siirecinde ve saha testlerinde test etmek

ve bunlar1 platforma entegre etmek icin kapsamli olanaklar sunmaktadir. Kullanicilarin bu

platforma ister ¢evrimigi ister sahsen erigebilme imkanlar1 mevcuttur.

Testler

OPINA gelistirilen yazilimin MIL/SIL (Model In the Loop/Software In the Loop) test
ortaminda, genel uygulama olarak da HIL (Hardware In the Loop) ortaminda test edilebilecegi
ve otonom siiriisteki insan/siirticti faktoriiniin gelismis DIL (Driver In the Loop) imkanlari
kullanilarak hesaplanabilecegi bir test ortami olarak islev gormektedir, Bu sayede platform,

donanim ve sensor gelistirme kapasiteleri ile sirketleri desteklemek icin gelistirilen donanimin

Compamef

V Model Project
development with
Siemens Polarion
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dogru islevselligini test etmeyi de saglamaktadir. Bu alt yap1 su anda kullanima hazirdir. HIL
otonom araglara yonelik 6zel bir sistemdir. Daha sonra deneyler asagida resmi gosterilen

dongiide siiriicii (DIL) simiilatorii ile denenmektedir.

Dongiide Siiriicii (Driver in the Loop) Simiilatorii

Sertifikasyon

OPINA otonom ara¢ yazilim ve donanim prototiplerinin {riinlestirmesinde kullanicilarina
performans degerlendirme, otomotiv standartlarina uygunluk ve 6n sertifikasyon hizmetleri
sunmaktadir. Bununla beraber OPINA 'nin nihai amaci sertifikasyon konusunda uluslararasi
akreditasyonu olan bir test merkezi olmaktir. Bu konuda regiilasyonlara yonelik senaryolarin

tamamlanmasi icin ¢aligilmaktadir.
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Kullanim Senaryolarina Erisim (access to use case scenarios)

OPINA kullanicilarina kendi yenilikgi CCAM uygulamalari igin yazilim bilesenleri
gelistirmek, laboratuvar tabanli dogrulama stirecinde ve saha testlerinde test etmek ve bunlari
platforma entegre etmek i¢in kapsamli olanaklar sunmaktadir. Bu amagla kullanicilar OPINA
tarafindan gelistirilmis ve kiitiiphanesinde bulunan kullanim senaryolarina erigim saglayarak
kendi siireclerinde hem zaman hem de maliyet bakimindan verimliliklerini arttirabilirler.
Regiilasyonlarin 6ngordiigiiniin  disinda, ilave =zorlayict senaryo hazirlama ¢alismalari

stirmektedir.
Aragclar ile yol testleri ve Veri Kiimelerine Erisim (acess to data sets)

Iki adet arag tiim gerekli sensorler ile hazirlanmistir. Bu araglar ile simiilasyon testleri sonrasi
yolda da test yapma imkani olacaktir. Boylece otonom siiriis yazilimi gelistirenler, bunlari
gercek yol testleriyle deneme olanagina kavusacaklardir. Bunun yaninda, OPINA"da uygulanan
testler ve simiilasyonlar sonucunda veri olarak toplanan yol, siiriis, arag, siiriicli ve ¢evresel
faktorlerle ilgili verilerin kullanilabilir hale getirilerek CCAM alaninda ¢alisan firma, kurum ve

arastirmacilara da sunulabilecektir.

Tam Otonom Test Araci
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HD Harita, ISO 26262 ve Giivenlik destegi

Ileri seviyede baglantili ve otonom mobilite i¢in yiiksek ¢oziiniirliiklii haritaya da gerek vardur.
OPINA iistiinde bu alt yap1 da kurulmustur. Ayrica ISO 26262 uyumlu proje gelistirme ve
yonetim alt yapisi1 da kurulmustur. AUTOSAR gibi otomotiv standartlarinda gelistirilen yazilim

alt yapisina da ulasma imkan1 olacaktir.
Egitim

OPINA Platformunda baglantili ve otonom araglar ile ilgili farkindalik seviyesinden ileri

yazilim ve donanim gelistirme seviyesine bir egitim alt yapis1 mevcuttur.
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Girisimcilik Destegi ve Mentorliik

OPINA Platformu kapsami i¢inde girisimcilere yonelik 6zel egitimler de hazirlanmaktadir ve
baglantili ve otonom mobilite iistiinde ¢alisan girisimcilere mentorliik verilecektir. Diizenlenen

kurslar hakkinda B6liim 4 de ayrintil1 bilgi verildigi i¢in burada tekrar edilmemistir.

OPINA Projesinin MOBILITE Yol Haritas1 Evlem Planlarina Katkilari

Ulastirma ve Altyap: Bakanlig tarafindan koorsine edilen MOBILITE Eylem planina, UTAS-
OPINA olarak asagidaki katkilar sunulmustur :

MO.1 Belirlenen iiriin ve teknoloji hedefler dogrultusunda ekosistem olusturularak ayni alanda
calisanlar1 ve mevcut yapilar ortak bir hedefle bulusturan bir merkez kurulmasi. (Merkez’in
yapilanmas1 ve hedefleri, kritik proje olarak “3. Mobilite Yazilim ve Donanim Gelistirme
Merkezi Kurulmasi” baghgr altinda tanimlanmistir.); Merkezin, yazilim ve donanim
gelistirilecek modiiler ve sanal bir yapida, kurumlar arasi ¢alisabilirlik saglanarak

yapilandirilmast; Ihtiyag duyulan alanlarda fiziksel kurulum yapilmasi;

OPINA Projesi Yazilim Gelistirme Platformu Mayis 2024 de devreye girmistir.. Bu ¢ercevede
kurulan BOA (Baglantili ve Otonom Araclar) kiimesi ile de ekosistemdeki kuruluslar bir araya
getirilecektir. Ayrica OPINA dernegi de bu caligmalarin siirdiiriilebilir bir yap1 altinda
yiiriitiilmesine destek olacaktir. Platform ve BOA kiimesi ile OPINA projesi bu eylem planina

onemli katkida bulunacaktir.

M9.5 Otonom arag test simiilatorii gelistirilmesi ve kurulmasi i¢in ilgili kurumlarin bir araya
getirilmesi; Donanim Dongiide Test (HIL) ve Yazilim Dongiisii Testleri (SIL) platformlarinin
gelistirilebilmesi icin calisma baslatilmasi; “Otomotiv ve Makina Sektorlerinde Gomiili
Sistemleri Teknoloji Yol Haritasi”’ndan da faydalanarak hazirlanacak program dahilinde bu
platformlarin olusturulmasina destek verilmesi. Yukarida belirtildigi gibi OPINA Projesi ile
SIL/HIL/DIL sistemleri kurulmustur. Yazilim Gelistirme Platformu da Mayis 2024 de devreye
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girmistir. Bu ¢ercevede kurulan BOA (Baglantili ve Otonom Araglar) kiimesi ile de

ekosistemdeki kuruluslar1 bir araya getirecektir.

"M10.1 Akilli tasit ve yol sistemleri gelistirme, ara¢ haberlesme sistemleri, akilli ulasim
sistemleri ve otonom ara¢ sistemleri gibi gelecegin akilli ara¢ ve ulasim/yol sistemlerinin
kurgulanacagi, uygulanacagi ve test edilebilecegi gelistirme merkezi/leri kurulmasi igin kritik

proje baslatilmasi.

.M15.3 Donanimlarin giivenilirli§ini ve yazilim sistem entegrasyonunu saglayan simiilasyon
yaklagimlarinin kullanilmasi (SIL, HIL emulator, VIL, DIL, gibi).OPINA Alt yapisindaki SIL,
HIL, DIL ve VIL sistemleri bu eylem plani i¢in destek verecektir.

TOPLAM PROJE DONEMI (2020-2024) iCERSINDEKI OPINA FAALIYETLERI :

2021 yilin 2 ci 6 aylik diliminde, laboratuvar altyapisinin kurulumu tamamlanmistir. HIL
baglaminda dSPACE donanimi ve yazilimi kurulmus, daha sonra sistemi besleyen Server’ler
tiniversitenin bilgi islem merkezine yerlestirlmis, kamera, Lidar, radar gibi cihazlar satin
almmuastir. 2022 yili ve sonraki yillar kurulan sistemlerin ¢alistirilmasi i¢in ugrasilmistir. Open
Platform laboratuvarinin dis kullanicilara acgilabilmesi i¢in gereken yazilim gelistirme
caligmalar1 devam etmektedir. dSPACE HIL sistemi i¢in egitim alinmistir. Malzemelerin
teslimatinda, kurulumunda ve denenmesinde TAT ekibi iiyeler disinda Okan Universinden
Prof. Dr. Semih Bilgen, Prof. Dr. Orhan Alankus, Prof. Dr. Tevfik Akgiin ve Dog. Dr. Omer
Cihan Kivang ¢aligmiglardir. Benzer tarihlerde Driver in Loop sistemi kurulmus ve kullanima
acilmistir. Otonom siiriisiin denenmesine olanak verecek “drive by wire “ 6zellikleri bulunan
2 arag, satin alinmis, her tiir sensor (lidar, kamera, radar yakin, radar, uzak radar, ultrasonik
sensor) ile donatilmistir. Bunun yaninda TOFAS firmasi, arastirmalarda kullanilmak {izere
Egea marka bir otoyu UTAS’a hibe etmistir.

Yazilimcilarin kullanbilecekleri platform alt yapist iic asamada tamamlanmaktadir. MVP1 ve
MVP2 fazlar1 tamamlanmig ve platformun kabiliyetleri MIL,SIL, HIL ve DIL ortamlrinda ve
gercek araglarda basariyla denenmistir. 9 Mayis 2024 giinii yapilan OPINA Agilis toplantisinda
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ve Calistay’inda otonom siiriis 6zelligi gercek arag tizerinde , Sanayi ve Teknoloji Bakani’nin
katilimiyla basariyla denenmistir. TAT ekibinden Prof.Dr. Klaus Schmit’in bu alanda énemli
katkis1 olmustur. Su anda bir yandan MVL3 fazi iizerinde ¢alisilmakta, bir yandan da siiriis
senaryolarinin hazirlanmasiyla ugrasilmaktadir. 31 Aralik 2024 itibariyle OPINA platformun

tiimiiyle hazir hale gelip, kullanicilarin hizmetine sunulmasi hedeflenmektedir.

e Tiim proje partnerleri olan SAN. ve TEKN. BAKANLIGI, AVRUPA BIRLIGI
TEMSILCISI, MARKA, YASAD, TAYSAD, TESID, TAT (Technical Asistance
Team) ve ERA (Universite) ile birlikte 9 adet Steering Committee Meeting
yapilmis ve raporlanmistir

e TAT Ekibi ve bakanlik yetkilileri ile ile 30 adet Montly Meeting yapilmis ve
projedeki ilerlemeler yogun bir bigimde gdzden geg¢irilerek raporlanmistir.

e Yine TAT Ekibi ve bakanlik yetkilileriyle 61 adet Teknik Toplanti yapilmis,
gelismeler degerlendirilmis, sorunlar ve ¢O0ziim yontemleri tartigilarak
raporlanmustir.

e 5 adet OPINA CAEVS Horizon Europe Bilgilendirme ve Proje Gelistirme
Calistayr yapilmistir.

e s Gelistirme amaciyla USAMP ve Sabanct SUNUM temsilcileriye 2 adet yiizyiize,
6 adet cevrim igi toplant: yapilmis ve Is Plan1 hazirlanmistir.

e “OPINA Test Track Report” hazirlanmis ve yayimlanmistir.(2022)

e “OPINA Project Progress Tracker Detailed Plan” raporu hazirlanmistir. (2024)

e Proje siiresince yaklasik her hafta ERA (Universite) ve TAT (Technical Assistance
Team) arasinda proje gelisme ve degerlendirme toplantisi yapilmigtir. Ortalama 3
saat sliren bu toplantilarin sayis1 yaklasik olarak 200 diir. Her toplantiya ortalama
5 6gretim {iyesinin katildig1 goz dniine alindiginda, Okan Universitesinin OPINA
projesine katkisi1 en az 3000 adam-saat dir.

e Bu merkez yalmzca Tiirkiye’de degil Avrupa’daki firmalara da hizmet
verebilecektir. Istanbul Okan Universitesi ve UTAS siiriiciisiiz ara¢ gelistirmek

isteyenler i¢in uluslararasi bir Miikemmeliyet Merkezi haline gelecektir.
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OPINA Platformu’nun yetenekleri maddeler halinde agagidaki gibi 6zetlenebilir :

1. Acik kaynak yazilim gelistirme platformu Open Source; ROS, AUTOSAR destegi
ve gizliligi saglanan yazilim gelistirme olanagi

2. Simulasyon ve Test:

Model-in-the-Loop: CARLA open-source simulator / IPG
Truckmaker/dSpace ASM

Software-in-the-Loop: IPG Truckmaker / dSpace ASM
Hardware-in-the-Loop: dSPACE

Driver-in-the-Loop: SANLAB (6 Axis, Realistic Simulation)

Tlm sensorler ile iki baglantili ve otonom arag platformu

(Biri plug-in hybrid )

Standart ve regiilasyon destegi

Igili yol testleri hazirlig1 ve bazi senaryolar igin yol testleri

3. Senaryolar ve ornekler: Senaryo veri bankasina ulagim

4. Arastirma ve Gelistirme:

Uriin gelistirme destegi

Stratejik Plan ve Teknoloji yonetimi destegi

Fon imkanlarina yonelik, rekabet dncesi proje hazirligi

Teknik danigmanlik

Karsilastirma ve performans degerlendirmesi

Standartlar ile uyumlu gelistirme destegi ( Otomotiv giivenlik
standartlar1 -ASAM, ODD, AUTOSAR, ISO 26262- and road
vehicles cybersecurity standards SOTIF, ISO21434)

5. Veri setleri: veri setlerine ulasim

6. Sertifikasyon

7. Egitim ve mentorliik

8. Kiimelenme ve isbirligi ag1 olusturma

OPINA IS MODELI :

UTAS-OPINA laboratuvarinin ana hedefi, otonom arag sistemi gelistirmek isteyen orta ve

kiigiik 6lcekli firmalara, start-up lara, hertiirlii donanim ve yazilim imkanini1 sunmak, biitgeleri
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itibariyle caligmalar1 istenen dilizeye ulasamayacak firmalar1 yiiksek teknik olanaklara
kavusturarak rekabetci hale getirmektir. Bilindigi gibi IPA projelerinin hedefi, Avrupa Birligine
(AB) katilma stirecindeki iilkelerin teknolojik altyapilarini kuvvetlendirerek onlar1 katilima
hazir hale getirmektir.

Opina projesi 2023 yili sonuna geldiginde, pandemi kosullari, uluslararasi yonga ( chip) krizi
nedeniyle 1 yillik uzatma almistir. Bu siire igersinde UTAS- OPINA laboratuvarmin isletilmesi
ve en azindan kendi kendisini finanse edebilmesi i¢in yogun caligmalar yapilmistir. Sabanci
Universitesi SUNUM Modeli ile USAMP modelleri iizerinde uzman 6gretim {iiyeleriyle
toplantilar yapilmis, Sanayi ve Teknoloji Bakanhigi yetkilileri ile ve Bilisim Vadisi
yoneticileriyle calisilmistir. Bu amagla yapilan ¢alismalar sonunda sistemin kendi kendisini
cevirebilecek yapiya ulagsmasinin sart oldugu goriilmiis, bunun ise bir dernek ile basarilabilecegi

anlagilmistir.

Sonug olarak Sanayi ve Teknoloji Bakanlig1 telkini ve Istanbul Okan Universitesi Miitevelli
Heyet Bagkanligi’nin uygun bulmasi ile proje partnerleri olan YASAD, TESID ve TAYSAD

temsilcilerinin de oldugu bir dernek kurulmustur.

OPINA Is Modeli Sematik Gosterim

OPINA Sirdurdlebilir yapi

Danigma Kurulu
* MARKA
* Akademisyenler
* Sirket
Dernek ve lktisadi Isletme gy Yoneticileri

ARGE ve ZiHn i
: Teknoloji Uygulama
Inovasyon AR
Gelistirme
hiss “ﬂanbm JHR Uni“'-) “

Kiiresel «CCAM» Ekosistemi

mHA»< 022"

[INTEGRATE |
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Demek Yonetim Kuruly (STKPLATFORM?)

P N

MERKEZ DERNEK ( SIRKET

Okan Kurucu Oye: 5 5 Hissedar: 5
Universitesi ortak+2 Ortak

OPINA Min: 16 Oye Ticarl Faalivet,

Info Comms Hub

sahibi \ /

L
l =

-Kime
Fonks iyonu:
Kullanicilar Gye

-3. sahislara
baslangi ticari
hizmeti

Otonom Araclar ArGe ve Siirdiirim Dernegi’nin tiziigi UTAS tarafindan
hazirlanarak 13/12/2023 tarihinde Istanbul Valiligi'ne sunulmustur. Bu tiiziik Istanbul
Valiligi’nin 28/12/2023 giinlii ve E-87385697-450-565375 sayil1 yazisi uyarinca kabul edilmis
ve dernek kurulmustur.
Halen Uzerinde Calisilan DERNEK — UNIVERSITE Protokolii’niin Ana Hatlar
(TC Sanayi ve Teknoloji Bakanlig1 ile UNIVERSITE arasindaki Proje Anlasmas1 Uyarinca):
> OPINA Altyapis1t UNIVERSITE nin malidr.
> UNIVERSITE bu altyapinin, Proje hedefleri dogrultusunda ulusal ve uluslararasi
kullanicilar tarafindan kullanimini saglamakla yiikiimliidiir.
» OPINA altyapisinin isletilmesi ve stirdiiriilebilirligi i¢in gerekli kurumsal yapilanma,
Proje bitiminden 6nce gergeklestirilmek zorundadir.
> OPINA altyapisinin isletilmesinde, Proje ortaklar1 (TAYSAD, TESID, YASAD,
MARKA) ile birlikte ulusal ve uluslararast paydaglarin (sektor temsilcileri ve

kullanicilar) da s6z sahibi olmalar1 zorunludur. Bunu saglamak iizere OPINA
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DERNEGI ve o dernegin iktisadi isletmesi (DEI) tarafindan iiyelik islemlerinin
yiiriitiilecegi OPINA  Kiimelenmesi kurulmaktadir. DEI, {iyelik aidatlarinin
toplanmasini, OPINA altyapisinin isletim ve bakimini, bunun icin UNIVERSITE ye

gerekli tim 6demelerin yapilmasini saglayacaktir.

IN2CCAM “Enhancing Integration and Interoperability of CCAM ECO-System (2023-
2025)” Projesi

Proje Yiiriitiiciisii Do¢. Dr. Selim Diindar

IN2CCAM projesi, yolcular1 ve yiikleri tasimak iizere bagli ve otonom araglar da dahil olmak
tizere altyapilar ve kullanicilar icin yenilik¢i teknolojiler ve hizmetler gelistirmeyi, uygulamay1

ve gostermeyi amaclamaktadir.
AMAC:

Bu proje, ulasimi daha giivenli, daha siirdiiriilebilir ve daha kapsayici hale getirmeyi

amaclamaktadir:

e (CCAM ekosisteminde yolcu ve yiiklerin kesintisiz hareketliligi i¢in en uygun filo ve
trafik yonetimi kavramlarini tanimlamak.

e Fiziksel ve dijital diizeylerde elde edilen sonuglara gore tiirler arasi biitiinlesmeyi
destekleyen bir yap1 tasarlamak, sinamak ve uygulamak.

e Yeni trafik yonetimi stratejileri icin gelismis benzetimler ve dijital ikiz modelleri
tasarlamak, sinamak ve uygulamak.

e Gergek zamanli trafik durumlarina dayali olarak ve yakin gelecekteki trafik kosullarini
tahmin ederek trafik en iyilemesi icin uygun stratejiler gelistirmek. Trafik akisini

hizlandirmak i¢in yesil 151k ayarlamalar1 yapmak.
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e CCAM hizmetlerinin ve teknolojilerinin trafik yonetiminde etkili bir sekilde
biitiinlesmesine olanak saglayan yeni isbirligi, yonetisim ve is modellerini kesfetmek ve

desteklemek.

IN2CCAM’1n hedefi, CCAM (Connected, Cooperative and Automated Mobility — Baglantil,
Kooperatif ve Otonom Hareketlilik) hizmetlerinin ulagim sistemine tam entegrasyonunu
saglayarak tlim vatandaslarin faydasina sunmaktir. Yapay zeka teknikleri ve dijital ikizlere
dayali gelecegin araclar1 sayesinde siiriiciisiiz otomobiller, otobiisler ve kamyonlar insan
hatalarin1 telafi ederek giivenlik (insan hatasindan kaynaklanan trafik kazalarmnin sayisini
azaltma), ¢evre (trafik akisini iyilestirip gereksiz yolculuklar1 6nleyerek ulagim emisyonlarini
ve tikaniklig1 azaltma) ve kapsayicilik (yashlar veya fiziksel engelleri bulunan kisiler gibi
herkes icin kapsayict hareketlilik ve erisilebilirlik saglama) iizerinde biiyiik etki
yaratabilecektir. Bu yaklasim, CCAM hizmetlerini zenginlestirmek ve giivenligi ile trafik
verimliligini artirmak amaciyla gelistirilmis Fiziksel, Dijital ve Operasyonel Altyapilarin

uygulanmasi ve entegrasyonuna dayanmaktadir.
ETKILER :
Giivenlik

Otomasyon alanindaki yenilikler sayesinde, IN2CCAM hizmetleri ve teknolojileri insan

hatalarindan kaynaklanan yol kazalarinin sayisini azaltmaya katki saglayacaktir.

Cevre

Isbirlik¢i, Baglantili ve Otomatik Hareketlilik tarafindan desteklenen gelismis trafik ydnetimi,
cevresel etkileri iyilestirir, trafik sikisikligin1 ve zararli gaz salimlarimi azaltirken gereksiz

yolculuklar1 6nler.

Kapsayicihk




IN2CCAM, hareketliligi yeniden sekillendirmeyi ve herkes icin kapsayict ve erisilebilir

olmasin1 saglar.

IN2CCAM Projesi bir Kkonsorsiyum olarak asagidaki Avrupa sehirlerinde

uygulanmaktadir.
TAMPERE, Finlandiya
Senaryo: Trafik ve CCAM filosunun biitiinlesmesi

Tampere Living Lab, insanlarin son kilometrelik ulagimi i¢in bes adet tam donanimli ¢evre

algilama sensorleriyle donatilmis SAE seviye 4 otonom aragla ¢calismaktadir.
Bu araclar, manevra yapmak veya sapmak i¢in ITS mesajlarini iletebilmektedir.

LL, toplu tagima i¢in, bagh filo CCAV'lar1, mikro-mobilite araglarini, bisikletcileri ve yayalari

igeren bir Yeni Ulasim Merkezi uygulamaktadir.

TRIKALA, Yunanistan

Senaryo: Otonom arac filosunun giivenli ve verimli calismasi icin ve araclar ile altyapi
arasinda gercek zamanl iletisim saglamak icin uzaktan izleme ve denetim

Trikala LL, bir banliyo bolgesini sehir merkeziyle baglayan talep iizerine ulasim (DRT)
hizmetinin otomatik servis araclari filosunun isleyisini sergilemektedir. Bu uygulama, bu

bolgede yasayan is¢ilerin ve diger savunmasiz gruplarin hareketliligini kolaylastirmaktadir
TORINO, italya
Senaryo: Dinamik Trafik Yonetimi

Bu LL, farkl aktorlerle (arag iireticileri, telekomiinikasyon sirketleri, arastirma kurumlari, vb.)
isbirligi yaparak ve C-ITS hizmetlerini uygulayarak CCAM'1 karma trafige dahil etmektedir.
Bu kullamm durumu, Sehir I¢i Ara¢ Erisim Kisitlama Alanlari (UVAR) varhgiyla ilgili
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uyarilari, en iyilenmis rotalari, park yeri bulunabilirligini, trafik sikisikligindan kagmak i¢in en

uygun hizi ve toplu ve 6zel CCAM trafigi i¢in ayrilan seritleri ele almaktadir.
VIGO, Ispanya

Senaryo: 1. CCAM filo-altyap: (trafik ve isletme)-diger kullanicilar (CCAM veya degil)

arasinda karsihkh farkindahk

LL, araclar, altyapr ve yaya veya bisikletciler arasindaki veri aligverigini artirarak, tim bagl

kullanicilar arasinda paylasilan hassas bir sanal harita olusturmaktadir.
2. Aracgtan altyapiya (V2I) etkilesime dayali olarak CCAM'a uygun yonetim stratejisi.

Bu kullanim durumu, Onerilen hizmetler aracilifiyla CCAV filolarinin daha verimli
performansini saglayarak kentsel agin kapasitesini artirmak ig¢in trafik 15181 agindaki

diizenlemeleri saglayamaktadir.
BARI, italya
Senaryo: 1. Bir Rota Planlayici gelistirme ve benzetim

Bari LL, farkli sosyal gruplardan kullanicilarin CCAV kullaniminit kolaylastirmak ve
kapsayiciligr artirmak i¢in bir rota planlayici gergeklestirmektedir. Planlar, kullanicinin

tercihlerine uygun gergek zamanl trafik bilgilerine dayalr alternatifleri sergilemektedir.
2. Yenilikg¢i kentsel yiik tasimacihigi ve lojistik

Bu senaryo, kentsel bolgelerde ara¢ dolasimini azaltmak i¢in yeni kentsel yiik tagimaciligl ve

son kilometre lojistigi i¢in bir dijital ikiz benzetimi gergeklestirecek ve uygulamaktadir.

QUADRILATERO, Portekiz
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Senaryo: Kentsel ve kent c¢eperi boélgelerindeki trafik ve olasi tikamikhik iizerinde

CCAM'1n etkisini benzetmek.

Quadrilateral Living Lab, trafik akisi ve sikisikligin ¢cevresel ve demografik etkisini inceleyen

benzetimler gerceklestirmektedir.

Toplanan veriler, benzetim i¢in tarihsel yolculuk giizergahi 6rnekleri, yol altyap1 verileri, cok

tiirlii tasima biitiinlesmesi i¢in toplu tasima saatleri gibi bilgileri igermektedir.

IN2CCAM, bu Ekim aymnda 36 ayhk calisjmanin ardindan nihai doniim noktasina
yaklasiyor ve gergek trafik yonetimine entegre edilen CCAM teknolojilerindeki ilerlemelerini
tamamliyor. Trafik sikisikligin1 azaltmaktan yol giivenligini ve kapsayiciligr artirmaya kadar
gecen bu yolculuk, daha akilli ve erisilebilir bir hareketlilik gelecegine dogru 6nemli bir adim

oldu.

Proje, Avrupa genelinde farkli kurumlar ve paydaslarin ortak vizyonu ile hayata gecirildi:
yenilik ve otomasyonu kullanarak tiim vatandaslar i¢in daha akilli, daha giivenli ve daha

stirdiiriilebilir ulagim sistemleri inga etmek.

6. Kurumsal Kabiliyet ve Kapasitenin Degerlendirilmesi

Bilindigi gibi otonom siiriis, bir ¢ok firmanin 6nemli ArGe konularindan birisi durumundadir. Acil fren,
otomatik park, serit takip uyarisi, trafik ile uyumlu arag takibi, uyuklayan siiriicii uyarisi, adaptif seyir
gibi bir¢ok siiriicli destek sistemi ticarilesmis ve uygulamaya almmis bulunmaktadir. Bu yonelimin
devam edecegi ve 2030 yilinda diinyada otonom arac¢ satislarimin %12, 2035 de ise %37 seviyesin

ulasacagi ongoriilmektedir.

Diinyada otonom ara¢ teknolojilerinin Pazar biyiikligii 2023 yilinda 2 Trilyon ABD dolar
biiylikliiglindeydi; 2018-2023 arasindaki gerceklesmelerden yola ¢ikildiginda, bu pazarin 2024’ten
2032’ye kadar yillik birlesik biiylime oraninin %13,5 diizeyinde gerceklesecegi ongoriiliiyor. Bu
rakamlarda yalniz arag satiglar1 degil, otonom ara¢ bilesenlerine ve sistemlerine yonelik teknoloji

gelistirme faaliyetleri de dahildir.
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Bir yandan da ulagim sektdriiniin hava kirliligine katkisini azaltma, buna yo6nelik olarak “temiz ulagim”
stratejilerini uygulamaya koyarak 2050 yilinda kadar bu katkiy1 sifira indirme hedefi, AB tarafindan
2022 yilinda benimsenmistir. Uluslararas1 Enerji Ajansinin 2023 yili sonunda yayimladig: rapora gore,
2030 yili sonuna kadar diinyadaki elektrikli otomobil sayis1 10 kat artacak. 2030 yilina gelindiginde

diinyada satilan araglarin yiizde 60’ 1indan fazlasi elektrikli olacaktir.

Arastirma kuruluglari, 2024 yilinda diinyada 17 milyon diizeyinde elektrikli ara¢ satilacagim
Ongoriiliiyor. Bu say1 bir yi1lda %21 artig anlamina geliyor. Satig oranlar1 2022°de %60, 2023te ise %31
diizeyinde artmigti. 2024 i¢in 6ngoériillen Pazar biiyiikliigli ise yaklagik 625 Milyar ABD Dolari
diizeyinde gergeklesek gibi goriiniiyor.

Ozetle akilli ve temiz ulasim, bir yandan siiriicii hatalarina bagl yol kazalarmm, diger yandan da hava
kirliligini ortadan kaldirmanin ana unsurlar1 olarak diinya ¢apinda benimsenmis bulunuyor. Otomotiv
sektori, bu dogrultuda yogun teknolojik atilimlari birbiri ardina gelistirmekle mesguldiir. UTAS,

Elektrikli arag teknolojisi ile ilgili bilgi birikimi ile bu gelistirmelere katki yapmaya devam edecektir.

Tiim tilkeler bu yeni pazarda oncii olmak i¢in uzun yillardir strateji gelistiriyor. Avrupa Birligi 2011
yilinda Ulasim Strateji plani ile araglardan kaynaklanan emisyonu azaltma yoniinde énemli hedefler
belirledi, diger yandan ayn1 y1l Vizyon Sifir ile 2050 yilinda sifir 6liimlii kaza vizyonunu duyurdu. Sifir
olumli kaza ve trafik giivenligi agirlikli olarak akilli, haberlesen ve otonom ara¢ teknolojilerinden
gecmekte idi. Bu hedeflere ulagsmak i¢in teknoloji yol haritalar1 hazirlandi ve ¢esitli ARGE projeleri igin
konular belirlendi ve ¢agrilara ¢ikildi. AB bu dogrultuda 2015 yilindan beri 50’nin iistiinde projeye 500

milyon Euro istiinde destek verdi.

Ulkemizde de 2011 yilinda Ulastirma ve Alt Yap: Bakanligi, Istanbul Okan Universitesinin de
organizasyonu ile Akilli Ulasim Stratejisi icin bir yol haritasi olusturma ¢aligmasi yapildi ve raporlandi.
[lk plan 2014 y1linda hazirlandi. Sanayi ve Teknoloji Bakanlig1 da 2016 yilindan beri Otomotiv Sektorii
Strateji Raporu’nu hazirlamaktadir. Sektordeki degisime paralel olarak 2022 yilinda yine Sanayi ve
Teknoloji Bakanlig1 onciiliigiinde “Mobilite Arag¢ ve Teknolojileri Eylem Plani* hazirlanmistir. 12nci
Kalkinma Planimizda da “Otonom Araglar” i 6nemine vurgu yapilmis ve bu alanda Universitelerin
birlikte calismasi, sinerji saglamasi, ilgili alanlarda ARGE projeleri gelistirilmesi konular1 6zellikle
belirtilmistir. Mobilite Ara¢ ve Teknolojileri Eylem Planinda otonom araglar ile ilgili somut hedefler

belirlenmistir. OPINA projesi bu hedeflere 6nemli katkilar yapmaktadir.
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Daha 6nce deginildigi gibi, Avrupa’da 2021 yilinda Baglantili, Yardimlasan Otonom Mobilite
(CCAM) bashg ile yeni bir girisim baslamustir. Istanbul Okan Universitesi de bu girisime ve
Avrupa’daki diger birgok ileri teknoloji girisimlerine liye olmustur. CCAM’in kurulus nedenlerinden
birisi olarak bu konuda yapilan ARGE ¢alismalarinin birbirinden kopuk olarak yiirlimesi ve bu nedenle

de yeterli hiza ulasamamas1 gosterilmistir.

UTAS-OPINA laboratuvarlar: bu konuda iilkemiz adina 6nemli bir katki yapacaktir. A¢ik yazilim
platform ile, baglantili ve otonom arag¢ gelistirmesini hizlandiracak, test sistemleri ve sensorler ile
donanmig iki araci ile de gelistirilen sistemlerin ulusal ve uluslararasi regiilasyonlara uyumu yol

deneyleri ile dogrulanabilecektir.

OPINA laboratuvarimizin regiilasyon testleri i¢in de uluslararas1 akreditasyon almasini ve bu testlerin

iilkemizde yapilmasi i¢in gerekli ¢aligmalari hizla gergeklestirmeyi umuyoruz.

Ulkemizde heniiz arag testlerine yonelik, Avrupa’daki IDIADA, UTAC, Balocco, MIRA veya Zalazone
gibi akill1 test pisti mevcut degil. OPINA bu asamada yol deneylerini, istanbul Park, Bilisim Vadisi,
TOSB (Tuzla Organize Sanayi Bolgesi) gibi alanlarda yapmayi planliyor. Halen lilkemizde bu yonde de
hem farkli tiniversitelerimizde, hem de Bilisim Vadisi gibi teknoloji gelistirme bdlgelerimizde gesitli
caligmalar yapilmaktadir. Umariz Tiirkiye de en kisa siirede akilli araglar icin bir akilli test pistine

kavusacaktir.

Baglantili ve Otonom Araglara yonelik Ag¢ik yazilim alaninda OPINA laboratuvar1 Avrupa’da tek
sayilabilir. Benzer bir agik platform Japonya’da AUTOWARE, Cin’de ise APOLLO platformlaridir.
ABD’de Berkeley ve Duke Universitelerinde bazi platformlar var, fakat higbirisi OPINA gibi agik

platformdan yazilim gelistirme anlaminda, simiilasyondan testlere komple bir sistem sunmuyor.

Ayrica birgok benzer altyapi, yalnizea tek bir firmaya hizmet ediyor. UTAS-OPINA’nin en 6nemli
yonii ve benzerlerinden en dnemli fark, irili ufakli tiim sektdr temsilcilerine ihtiyag¢ duyduklar
diizeyde hizmet verilebilmesidir. “A¢ik inovasyon” adi verilen bu yaklasim, tek bir firmanin degil,
iilkemizin ve Avrupa’nmin dileyen tiim kuruluslarinin bu ortak altyapidan paylasimh olarak
yararlanabilmesini saghiyor. UTAS- OPINA su anda Diinya’nin da en iddial sistemlerinden birisi

durumundadir.
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Ulkemizde bu alanda ¢alismalar1 devam eden birgok iiniversite ve kurulusun da bu imkanlardan azami
derecede faydalanmalarini ve bu sistemi en iyi sekilde kullanarak, ¢ag atlatici yeni uygulamalar1 hep

birlikte gelistirmelerini umuyoruz.

Son olarak belirtmek gerekir ki, bu rapor 2022-23 ve 24 yilinin Ekim ayina kadar yapilan ¢aligmalar
sunmakla birlikte, UTAS’mn kurulusu olan 2009 yilindan bu yana yapilan ¢alismalar1 da icermektedir.
UTAS Ulastirma Teknolojileri ve Akilli Otomotiv Sistemleri Uygulama ve Arastirma Merkezi yurt
disindaki TTIS,Transport Technologies and Intelligent Transport Technologies Application and
reseach Center olarak bilinmektedir. Mutlulukla ifade etmek isteriz ki ;UTAS, yapmis oldugu
calismalar ve kurdugu isbirlikler ile, Avrupa basta olmak {izere uluslararasi olgekte kendisini kabul

ettirmis bir Miikkemmeliyet Merkezi (Center of Excelence) konumuna ulagmaistir..

6.1. Giiclii Yanlar

a. Uluslararasi ve ulusal 6l¢ekte olusmus bir marka degeri

b. Yonetici ve Arastirici kadronun niteligi, birikimi, c¢esitliligi ve
uyumu.

c. Laboratuvarlardaki ileri donanim ve yazilimin varligi, ozellikle
2020-2025 arasinda OPINA projesi kapsaminda kurulmus donanim
ve yazilim birimleri

d. Uluslararasi aglara ve kiimelere {iyelik ile igbirligi

e. Yerel sanayi kuruluslar1 ve dernekleriyle yakin iligki

f. Bakanliklar ve Kamu Kurumlar ile yakin ¢aligsma ortami

g. Universite iist ydnetiminin giiveni ve destegi

6.2. Gelistirilmesi Gereken Yanlar
a. Kurulan zengin ve giicli altyapmin isletilmesi icin gereken
harcamalar1 karsilayacak mali imkanlar
b. Geng arastiricilar1 ¢geken mali kosullarin olusturulmasi
c. Yiiksek Lisans ve Doktora 6grencilerine uluslararas1 olgekte mali
imkan saglamak
d. Laboratuvarlardaki yiliksek nitelikli alet ve teghizatin bakim onarim ve
giincellenmeleri
e. Projelerde gorevli 6gretim liyelerinin ders yliklerinin azaltilmasi
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6.3. Oneri ve Tedbirler

Yukarida ifade edilmistir.

EK -1-
TAMAMLANAN BAZI PROJE ORNEKLERI

OKANOM Faz 1, Faz 2, Faz 3 Projeleri

Yurutiicu Prof. Dr. Nejat Tuncay

UTAS-Okanom Projesi Faz-1.Yukarida aciklandig1 iizere 2009 yilindan itibaren Okan
Universitesinde siiriiciisiiz ara¢ gelistirilmesi iizerinde ¢alisilmaktadir. ilk olarak asagida resmi
goriilen FIAT-TOFAS Linea model arag, otonom hale getirilmistir. Bunun igin direksiyon miline
bir disli lizerinden elektrik motoru konmus ve bu motorun doniisii bir bilgisayar iizerinden kontrol
edilmeye baslanmistir. Buna paralel olarak, fren pedalina 6teleme hareketi yapan bir lineer motor
eklenmis ve bu motorun da basma kuvveti ile basma konumu aym bilgisayar iizerinden
denetlenebilir hale getirilmistir. Son olarak gaz pedalina gelen sinyal, gelistirilen bir elektronik kart
iizerinden aracin i¢ten yanmali motorunu kontrol eden bilgisayara baglanmis ve bdylece gaz
kontroliiniin de bilgisayar iizerinden beslenmesi saglanmistir. Daha sonra aracin dniine bir LIDAR
(Lazerli Radar) konmus ve bu sayede aracin Oniindeki nesnelerin algilanmasi saglanmistir.
Universite Bilgisayar Boliimii Baskani1 Prof. Dr. Tevfik Akgiin tarafindan gelistirilen engelden
kaginma programu ile aracin siiriiciisiiz olarak Okan Universitesi kampiisiinde denenmesi
basarilmistir. UTAS-Okanom Projesi Faz-1 olarak tanimlanan projede ilk deneyler 2010 yilinda
yapilmis, daha sonra 2011 yilinda basin lansmani1 yapilmistir. Bu arag o tarihte yalnizca engeller
arasinda kendi yolunu bulup siiriiciisiiz olarak seyahat edebiliyordu. Elbette karayoluna ¢ikmaya

hazir degildi.
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UTAS-Okanom projesi Faz-2. ise, sistemin tiimiiyle dSSPACE-Matlab ortaminda modellenmesi
ve bir Autobox {izerinden sistemin kontrolii esasina dayanir. Projenin bu evresinde, yol bilgileri,
aracin GPS {izerinden aldig1 konum bilgileriyle Ortlistiiriilmiis ve kampils icerisinde belirli
giizergahlarda siirliciisiiz ¢alisma tamamen bilgisayar denetimli olarak 2015 yili itibariyle

gerceklestirilmistir.

UTAS-Okanom Projesi Faz-3. ana projenin su anda iizerinde ¢alisilan evresini yansitmaktadir.
Projede yiiksek rezoliisyonlu 3 boyutlu bir Lidar ile radar kullanilmakta, tiim kontrol sisteminin
yiiksek hesaplama hizina ve bellegine sahip bir Nvidia bilgisayar1 iizerinden gelistirilmesine
calisilmaktadir. Aracin kara yoluna ¢ikabilmesi i¢in, diger araclarla haberleserek kavsaklarda
oncelik tercihlerini becerebilmesi, trafik 1siklarina ve levhalarina uyabilmesi, acil durumlarda tipki
usta bir siiriicii gibi gerekli manevralar1 yapabilmesi gerekmektedir. Bunun i¢in yogun bir yazilim
gelistirme calismast gerekmektedir. Bunun yaninda, kamera ile aracin etrafindaki nesnelerin
taninmasi, karar verici bilgisayara bilgilerin saglikli bir hassasiyet ve hiz igeresinde

gonderilebilmesi gerekmektedir. Halen bu konuda ¢alismalar devam etmektedir.

UTAS- Okanom Projesi Faz-1 UTAS- Okanom Projesi Faz-2

OKAN OTONOM
N\, ARAG PROJES

UTAS- Okanom Projesi Faz-3
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Sick LMS 221
Lidar

Ibeo Lux

M

Wireless Modem

IEEE B02.11p
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TUBITAK Tevdeb 1505 projesi No: 5170067 ileri Sevivede Otonom Otobiis
Sistemi Gelistirilmesi, (OTOKAR)

Yurutucii Prof. Dr. Orhan Alankus

OTOKAR i¢in yapilan bu proje 24 ay siirmiis ve 2020 yili Temmuz ayinda tamamlanmistir. Prof.
Dr. Orhan Alankus yonetiminde TEYDEB 1505 destek programi ile Istanbul Okan Universitesi
Makine, Elektrik/Elektronik, Bilgisayar, Mekatronik ve Yazilim Miihendisligi boliimlerinden 8
Akademisyen ile Doktora ve Y.Lisans 6grencilerinin katilimi ile gerceklestirilmigtir.

Bu projede amag belirli bir parkurda otobiisiin otonom bir sekilde ilerleyerek, duraklarda
durmasi, yolculart aldiktan sonra hareket etmesi, 6nlinde daha agir giden bir ara¢ oldugunda aktif
olarak onu takip edebilmesi, 6ndeki aracin ani durusunda veya bir yaya ¢iktiginda acil fren

yapabilmesi, sollama algoritmasinin gelistirilmesi hedeflenmekte idi. Proje sonunda, gelistirilen

OTOKAR Otonom otobiisii, test pistinde yapilan deneyleri basar1 ile tamamlamustir.

Bu projede TURKIYE’de sadece Istanbul Okan Universitesi’nde olan 64 kanall1, saniyede 2,2

milyon nokta verebilen ger¢ek zamanli bir lidar ile haritalandirma ¢alismas1 yapilmis, hem harita
hem de hassas GPS ile yoriinge takibi hassas bir sekilde saglanmistir. Yukaridaki sekilde solda

Lidar yol goriintiisii, sagda ise radarlarin kapsadigi alanlar gosterilmistir. Arag lizerinde 4 lidar ve
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6 kamera da dahil olmak iizere 20 ye yakin sensor vardir, bu sensorler vasitasi ile deney otobiisii
cevresini hassas bir sekilde algilayabilmektedir.

Istanbul Okan Universitesi UTAS laboratuvarlarinda bulunan ileri yazilim ve donanim sistemleri
ile gelistirilen OTOKAR Otobiisti, artik belirli giizergahlarda otonom siiriis ile yolcularini en

konforlu ve giivenli sekilde tasimaya hazirdir. Asagidaki fonksyonlar ger¢eklenmistir.
*  OTOKAR Kampiisiinde belirlenen duraklarda durarak gilizergah takibi
* Diisiik hizda dahil olmak iizere adaptif arag takibi (ACC)
Onde agir giden veya duran bir ara¢ oldugunda sollama karar1 alinmasi ve giizergah tespiti
* Trafik isaretleri takibi
* Acil frenleme
* Benzetim sistemleri kullanim1 ve yolda testler

UTAS, yeni projesi OPINA (Acik Inovasyon Otonom Arag Gelistirme ve Test Platformu) projesi
altyapisini da kullanarak akademisyenleri, aragtirmacilar1 ve 6grencileri ile otonom ve haberlesen
ara¢ alanlarinda diinyada oncii iiniversitelerden birisi olarak ve sanayimize destek vermeye devam

edecektir.

Bu calisma ve UTAS destegi ile OTOKAR firmas1 TUBITAK dan bir Hamle projesi kazanmistr.
Bilindigi gibi Hamle projeleri ilgili alanda ilerlemis firmalara, kiiresel Glgekte rekabetcilik
kazandirmak {izere 6nemli miktarda maddi destestek saglamaktadir. Bu ¢ercevede 2023 ve 2024
yillarinda OTOKAR’da kuvvetli bir Otonom ara¢ ArGe grubu olusturulmus ve otonom otobiir
projesini devam ettirilmistir. Bu giin itibariyle bir otobiis tam otonom olarak OTOKAR
kampiisiinde dolagmaktadir. OTOKAR ArGe biriminin UTAS OPINA laboratuvarindaki HIL

sistemnden yararlanabilecegi anlagilmaktadir.




H2020 MODALES — “Modify Drivers’ Behaviour to Adapt for Lower

Emissions” Projesi

Yiiriitiicii Prof. Dr. Orhan Alankus

Bu proje, biiyiik bir konsorsiyum cercevesine pek ¢ok Avrupa illkesinden ortaklar ile
olusturulmustur. Bu projede siiriicii davraniglariin ve siiriis bi¢iminin tasitlardaki petrol sarfiyatina
ve COz salimina olan etkisi incelenmektedir. Siirticiiniin ara¢ kullanis bi¢cimi sensdrler ve kameralar
ile kaydedilmekte ve bunun enerji sarfiyatina olan etkisi incelenmektedir. Bunun yaninda daha
once kaydedilmis olan veriler (Big data) degerlendirilmektedir. Bu veriler uluslar arasi ve ulusal
kaynaklardan temin edilmektedir.

MODALES projesi bir inovasyon projesidir ve 15 Is Ortag, diisiik emisyonlu siiriicii davranisini
ve uygun bakim sistematigini tesvik ederek aragla ilgili emisyonlar1 azaltmanin yeni yollarini
aramaktadir. Proje Ortag1 olarak Istanbul Okan Universitesi, Ulastirma Teknolojisi ve Akilli

Otomotiv Sistemleri Arastirma Merkezi(UTAS) ile inovasyon yonetimi ve bir dizi Inovasyon
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¢coziimiine katki sunarak MODALES’in Temiz Mobilite alanindaki hedeflerine ulagmasinda

destek olmaktadir.

"MODALES proje ortaklar1 olarak MODALES'te siirticli davranislari, retrofitleme sistemleri,
Elektronik Tani Sistemi (EOBD) ve denetim, muayene gibi dort alanda toplam 13 inovasyon
eylemi dngoriilmistiir. Siirlicii s6z konusu oldugunda, diisiik emisyonlu bir siiriis tarzi ve egitimi
tanimlayan, diizenli ara¢ bakimi1 ve proaktif navigasyon ve trafik kosullarina adaptasyon i¢in
yonlendirmeler saglayan, kampanyalarla paydaslar ve siiriiciiler arasinda farkindalik yaratan ve

emisyonlar1 ger¢ek zamanli olarak gdsteren bes inovasyon ¢dziimiine sahibiz.

Okan Universitesi, muayene ile ilgili olarak biiyiik veri analizi ¢alismalar1 yaparak, &zellikle
etkin muayene sistemlerine yonelik Oneriler gelistirmektedir. Diger konsorsiyum iiyeleri yol
kenarindaki emisyon testi ve emisyon kontrol sistemlerine miidahale tespiti ¢ergevesinde
yenilik¢i ¢éziimler lizerinde ¢alismaktadir. Bu inovasyon ¢oziimlerinden bazilart MODALES
bilinyesinde yenilike¢i iiriinler olarak gelistirilmis olup, gelecekte bunlar etkili bir sekilde

yayginlastirma icin bir teknoloji pazarlama siireci diizenlenecektir.."

"MODALES diger bir¢ok projeden farklidir. Fren ve lastiklerden kaynaklanan partikiil madde
(PM) de dahil olmak {izere her tiirlii aractan kaynaklanan toplam emisyon miktarini azaltmak igin
siiriiciiniin davranisini her yonden degistirmeyi amaclayan kapsamli bir projedir. Bu
gereksinimler, ayni siirlis kosullarinda GHG (Green House Gases) ile ilgili karsit emisyon
egilimlerinin bulunmasi veya yakit tiikketimi ile NOx gibi GHG gazlar1 arasindaki ters iligki ile

ilgili gesitli arastirma sorular1 ortaya ¢ikarmistir.

Arastirma gerektiren bir diger 6nemli zorluk, yakit tiiketimiyle ilgili ayn1 egilimi takip etmeyen
genel emisyonlar i¢in ger¢ek zamanli bir puanlama metodolojisi bulmak veya araglar tizerinde
dikkatli bir biiytlik veri analizi ve 6zel testler gerektiren uygun incelemenin emisyonlar

uzerindeki etkisini bulmaktir.

Bu arastirma sonuglarinin otonom araglar siiriis tarzina da hizmet edeceginin, gerek yakit
ekonomisine gerekse aracin bakim ekonomisine katki saglayacagi ve genel hava kalitesinin daha

da iyilestirilmesine yardimc1 olacaginin altin1 ¢gizmek onemlidir.
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Projenin etki degerlendirmesi fazi icin Okan Universitesinde cesitli araclar
bulunmaktadir.Bunlardan ilki agir kamyonlarin ¢ok hassas gercek zamanli yakit tiiketimini ve
emisyonlarini hesaplayan bir simiilasyon sistemdir. Bu sistem ERTICO tarafindan koordine
edilen optiTruck projesi sirasinda Istanbul Okan Universitesi, Ford OTOSAN ve IAV tarafindan
gelistirildi. Bu simiilasyon sistemi gercek zamanli bir harita sistemine baglanabiliyor ve herhangi

bir yol topografyasi, hava ve trafik kosullar1 sisteme girdi olarak tanimlanabiliyor.

OptiTruck sisteminin yani sira, 3 ayr1 ara¢ simiilasyon sistemi daha mevcuttur. Gerek bu
sistemlerden alinacak farkl: tip araclara yonelik veriler gerekse de VTT tarafindan yapilan testler
sonucunda Olctilen veriler iligkilendirilerek bir puanlama metodolojisi olusturulmaktadir. Bu
amagla Istanbul Okan Universitesi, siiriis tarz1 ile emisyonlar arasindaki iliskiyi belirlemek,
stirticiiyii daha etkin bir sekilde yonlendirmek icin yapay zeka tekniklerini kullanarak gergek
zamanli bir puanlama algoritmasi gelistiriyor. Puanlama algoritmasindaki zorluklardan biri, ayn1
stiriis stili icin olabilecek farkli emisyon gazi salim egilimleridir ve bu nedenle her emisyon
tipinin saglik faktoriine etkisine uygun bir agirliklandirma metodolojisi ile cok hedefli

optimizasyon sistematigi kullanilacaktir.

HORIZON 2020 RECIPROCITY -Replication of innovative concepts for peri-
urban, rural or inner-city mobility (LC-MG-1-12-2020) Projesi

Yiiriitiicii Prof. Dr. Semih Bilgen

Projenin Hedefi : Almanya’dan R-TECH GMBH firmasinin liderligindeki bu projede 9 iilkeden
ortaklar bulunmaktadir. Biiyiik bir konsorsiyumdan olusan bu projede Istanbul Okan Universitesi,
Tuzla ve Pendik Belediyeleriyle isbirligi yaparak bu belediye bolgelerinde, elektrikli ve otonom
araclar ile trafigin modellenmesi ve uygulamasini yaparak enerjide tasarruf, emisyonda azaltim

saglayacaktir. Benzer ¢calismalar Avrupa’nin g¢esitli sehirlerinde yapilacaktir.
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3 Kasim 2020°de AB Komisyonu tarafindan yetkilendirilen Innovation and Networks Executive
Agency (INEA) ile aralarinda Istanbul Okan Universitesinin de bulundugu 10 ortak arasinda
imzalanan anlagsmayla RECIPROCITY H2020 projesi resmiyet kazandi. Bu proje 1 Subat
2021°de baslamistir ve 32 ay siirmiistiir.

Projenin toplam biitcesi yaklasik 1.498.831,25 EURO, OKAN biit¢esi 102.125 EURO. dir.

Proje Ortaklari:

1. R-TECH GMBH (RTECH),

2. EUROPEAN REGIONS RESEARCH AND INNOVATION NETWORK ASBL (ERRIN),
Belgika,

3. GREENOVATE ! EUROPE (G!E), Belgika,

4. MOV'EO (MOV'EO), Fransa,

5. ZONE KLASZTER NONPROFIT ZALAI ONVEZETO JARMUVEKET ES
ELEKTROMOBILITAST SZOLGALTATO KORLATOLT FELELOSSEGU TARSASAG
(ZONE Cluster), Macaristan,

6. ISTANBUL OKAN UNIVERSITES]I,

7. BUSINESS UPPER AUSTRIA - OO WIRTSCHAFTSAGENTUR GMBH (BIZUP),
Avusturya,

8. REGIONALNI ROZVOJOVA AGENTURA PLZENSKEHO KRAIJE, OPS (RDA Pilsen),
Cek Cumbhuriyeti,

9. INSTITUTO ARAGONES DE FOMENTO (IAF), Ispanya,

10. UUDENMAAN LITTO (HURC), Finlandiya.

Reciprocity Projesinin hedef ve kapsami:

Proje, Avrupa ¢apinda kentlerin iklim bakimindan dayanikli, haberlesen, ¢ok tiirel ulagim
altyapilarin1 barindiran akilli ve temiz hareketlilik merkezleri haline getirilmesi ¢abalarini
destekleyecektir. Proje, kamu kuruluslarini, aragtirmacilari, sanayii ve sivil toplumu bir araya

getirerek yenilik¢i ve denenmis kent i¢i, kent dis1 ve kentler arasi ulasim ¢oziimlerinin
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uygulamalarini yayginlastiracaktir. Yolcu ve yiik tasimaciligi proje kapsaminda birlikte ele

alinacaktir.
Bu dogrultuda dort baslik altinda etkinlikler gerceklestirilmistir:

1 Basarili uygulamalarin saptanmasi ve analizi, birimlerin 6z degerlendirme ¢alismalari.
2 Oncii ve izleyici kentlerin baglantilandiriimalari, kapasite gelistirilmesi,

3. Basarili uygulamalarin paylasilmasi, izleyici kentlerdeki uygulamalarin planlanmasi,
4

Mali ve kurumsal destek hizmetleri, is modeli hazirlanmasi.

Katilime1 kentler, proje kapsaminda, siirdiiriilebilir hareketlilik uygulamalarina erisecek,
caligtaylar, toplantilar, egitimler gibi planlanan etkinliklere katilmiglar, gelismis yenilik¢i
yontemleri kendi kullanim alanlarinda uygulamislardir. proje kapsaminda saglanacak

hizmetlerden ve mali desteklerden yararlanmiglardir.

Istanbul Okan Universitesi’nin Reciprocity projesinde UTAS cergevesinde temel sorumluluklari

asagida verilmistir :

1. Uygulamalarin beklenen etkilerinin, simiilasyon yoluyla belirlenmesi; uygulamalarin
gerceklestirilmesinin ardindan ise gergek verilerle elde edilen sonuglarin ortaya
konulmasi.

2. Tirkiye’de yapilacak bir Ulasim Konferansina ev sahipligi yapilmasi.

3. Yiriitmekte oldugumuz OPINA projesi kapsaminda hazirlanan iletisim ve isbirligi
platformu tlizerinde, RECIPROCITY tanitimi, ortakliklar1 ve 6rnek-izleyici kent

eslesmelerine destek saglanmasi.

4. Projenin Toplumsal Cinsiyet Sorumlulugu (Gender Officer) gérevini yiiriitiilmesi.
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RECIPROCITY Projesi ¢cercevede yapilan isler

e 2022 yilinda Tiirkiye’de RECIPROCITY Ulasim Konferansi diizenlendi;

e IBB, ISBAK, Fark Labs, ile Tuzla ve Pendik Belediyeleri (Ulasim Calisma
Grubu) ile birlikte ¢alisarak 6rnek uygulamalarin izleyici kentlere aktarilmasinda
kolaylastiricilik yapildi;

¢ Proje kapsaminda gergeklestirilecek akilli ve temiz ulasim uygulamalarinin etki
degerlendirmeleri yapilip raporlandi.

Avrupa UFUK 2020 programi cercevesinde daha once baslamis olan, MODALES “Modify
Drivers Behaviour to Adapt for Lower Emissions” projesi bu donem icersinde de Prof.Dr.
Alankus onderliginde basariyla yliriitiilmiis olup . Bunun yanindair 1 Subat 2021 tarihinde
baslamis olan diger AB projesi “RECIPROCITY, Replication of Innovative Concepts for Peri-
urban, Rural or Inner-city Mobility” isimli proje de Prof. Dr. Semih Bilgen ydnetiminde

basartyla ilerletilmistir.

TUBITAK Tevdeb 1505 projesi , Siiper Kapasitor ve Lityum Pil Beslemeli Bir
Forklift icin Enerji Yonetim Sistemi Gelistirilmesi (MUTLU AKU)

Yiiriitiicii Prof.Dr. R. Nejat Tuncay
Bu projede 80 V DC barasi Lityum batarya ile beslenen bir Forklift’in bataryasinin tasarimai ile

gerceklenmesi ve ani yiikler sirasinda olusacak akim darbelerini siiper kapasitor ile kompanse

eden bir sistemin tasarimi ile ger¢eklenmesi hedeflenmistir.
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Stiper kapasitor ile batarya DC barasi arasinda yer alan DC/DC ¢eviricinin tasarimi tamamlanmais,
kontrol algoritmasinin tasarimi yapilmis ve DC/DC ¢eviricinin fiziksel olarak imalati
gerceklestirilmistir. Bu donem igerisinde daha ¢ok sistemin Okan Universitesi laboratuvarindan
MUTLU Akt fabrikasindaki test alanina yerlestirilerek deneylere uygun hale getirilmesiyle
ugrasilmistir. Boylece DC/DC ¢evirici batarya ve batarya yonetim tasarimi ile DC/DC gevirici
tasarimi konular1 tamamlanmis ve deneylere hazir hale getirilmis bulunmaktadir. Asagidaki

sekilde DC/DC ¢evirici gosterilmistir.

Master-Slave control prensibiyle ¢alisani tamamlanan ve harici islemci ile siiriilen batarya
yonetim sistemi, liclincli donem c¢aligsmalar1 kapsaminda imal edilmistir. Kartlar bataryalar
izerine montajlanarak sistem 1 6n testleri yapilmistir. Daha sonra ise salt malzemeleri entegre
edilmistir. Asagidaki sekilde li-ion batarya test calismalarinin yiirtitiildiigi siiperkapasitor, li-ion

batarya grubu ve gelistirilen DC/DC ¢evirici sunulmaktadir.
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Ozetle

» 80 V Batarya Tasarim1 ve Gergeklestirilmesi: Tamamlanmigtir
» Cift Yonlii DC/DC Ceviricinin Gergeklestirilmesi: Tamamlanmustir.
» Batarya Yonetim Sisteminin Gergeklestirilmesi: Tamamlanmustir.

» Kontrol Sistemi Gergeklestirilmesi: Tamamlanmustir.

DENEYLER

Montaj ¢alismalar1 kapsaminda Mutlu Akii firmasi1 bakim boliimiinde kullanilan bir forklift
deneyler i¢in ayrilmistir. Bu kapsamda asagidaki sekilde goriilen enerji sistemi forklifte
yerlestirilecek boyut ve baglantilarda hazirlanmistir. 500 A tasiyabilecek kablaj elemanlart ve salt

malzemeleri eklenerek forklifte yiiklenmistir.
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Deneysel ¢alismalar kapsaminda bu sistem forklifte adapte edilerek test edilmistir. Testlerde
bataryanin yiiksek 0miirlii olmasi i¢in desarj akiminin 0,5C'yi gegmemesi hedeflenmistir. Anlik
akimin 350 A'e ulagmasi lityum-iyon bataryalarin dmriinii kisaltan bir faktordiir. Bu pik akimlar
bir siiperkapasitor yardimiyla ortadan kaldirilmistir. 0,5C'nin {izerindeki ani sarj ve desarj
akimlarinda, siiper kapasitor akimi belirtilen sinirlar iginde tutmak i¢in desteklenmistir.
Stiperkapasitoriin maksimum 15 saniye boyunca 10 kW gii¢ saglamasi hedeflenmistir.
Stiperkapasitoriin gerilimi sarj oranina bagl olarak azaldigi i¢in modiil yar1 gerilime ulasana
kadar kullanilmigtir. Yar1 gerilimin altinda, siiper kapasitor ayn1 giicli saglamak i¢in ¢ok yiiksek
bir akim saglamalidir, bu nedenle siiper kapasitoriin Omrii olumsuz etkilenmemistir. Asagidaki
sekillerde, farkli caligma senaryolari i¢in hibrit sistemin test sonuglarini géstermektedir. Siiper
kapasitoriin 8-12 saniye arasinda desarj oldugunu ve batarya tizerindeki yiikii azalttigini
gostermektedir. 28. ve 30. saniyeler arasinda ise siiper kapasitoriin sarj oldugu goriilmektedir. 75
saniyelik senaryo boyunca ani akim taleplerinde siliperkapasitoriin devreye girdigi goriilmektedir.
Yiik altinda calisma sirasinda siiper kapasitoriin daha sik devreye girdigi senaryo
gosterilmektedir. Ozellikle yiiklii kalkis sirasinda siiper kapasitdriin batarya iizerindeki yiikii
azalttig1 gorlilmektedir. Bu sirada siiper kapasitor 10. saniyeye kadar gii¢ saglarken batarya yavas
yavas devreye girmektedir. Bu da uygulanan enerji paylagim algoritmasinin dogrulugunu

gostermektedir.
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Asagida sunulan son sekilde ise siiperkapasitoriin ¢alisma performansi gosterilmektedir.

Stiperkapasitoriin sarj ve desarj sirasinda 150 A'lik bir akim talep ettigi goriilmektedir.

Tasarlanan DC-DC doniistiiriicliniin sarj/desarj islemini basaril bir sekilde gerceklestirdigi

deneysel ¢alismalar ile ortaya konulmustur.
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Bu test sonuglarina GPECOM 2024 konferansinda sunulan bildiride de yer verilmistir.
“Development of Hybrid Energy Storage System for a Forklift Vehicle”, 2024, 6th Global Power,
Energy and Communication Conference (GPECOM), pp 120-125.
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