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Ucus Kontroll ve Otonomi

YZ destekli ucus yonetimi ile rota, yakit tiketimi optimizasyonu ve dinamik ucus profilleri

Derin Pekistirmeli Ogrenme ile hava tasiti kullanimini, dengesini ve hata toleransini gelistiren adaptif

kontrol algoritmalari

Bilgisayarli Goru tabanl otopilot sistemleri ile nesnelerden kacinma, otomatik ucus pist glivenligi

yardimi



Sanal Gerceklik ve Pekistirmeli Ogrenme




Otonom Surus ve Engel Tespiti




Sensor Veri FUzyonu ve Durumsal Farkindalik

Coklu sensor flizyon algoritmalari ile radar, lidar ve ADS-B veri entegrasyonu

YZ destekli arazi ve hava durumu tahmini ile turbuilans, buzlanma ve pistten ¢cikma uyarisi

Bilgisayarh Goru temelli radar ve sentetik-goris ekranlari ile arazi kontroli
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Kestirimci Bakim ve Saglik Izleme

Makine 6grenimi prognostikleri ile hava tasit bilesenlerinin kalan faydali émur (RUL) tahmini ve

duruma dayali bakimi

PINN modelleri ile tlrbin kanatlari ve disli kutularindaki asinmanin erken belirtilerinin tespiti

Otomatik ariza teshisi ile bakim ve parca siparisi otomasyonu



Kalan Faydali Omur (RUL) Tahmini
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PINN ile Sensor Modeli ve Takibi
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Hava Trafik Yonetimi ve Optimizasyonu

YZ ile yoriinge/rota tahmini ve optimizasyonu ile catismalari dnleme ve maliyet azaltma

Catisma tespit algoritmalari ile kontrolorler, pilotlar ve diger calisanlar icin gercek zamanli veri akisi

degerlendirmesi

Pekistirmeli Ogrenme temelli dinamik hava sahasi yonetimi ile sektor sinirlari ve trafik akisi kontroli



Yoringe/Rota Tahmini ve Optimizasyonu
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YZ Temelli Dinamik Hava Sahasi Yonetimi
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Insan-Makine Arayuzleri ve Pilot Destegi

YZ tabanl karar destek sistemleri ile baglama duyarli kontrol listeleri, alarmlar ve taktiksel rehberlik

Dogal dil arayuzleri ve sohbet robotlari ile pilotlara kontrol listeleri, hava durumu brifingleri ve sistem

sorgulari destegi

Aciklanabilir YZ ile tim uyarilar icin aciklanabilirligin arttiriimasi



Pilot Destek Uygulamalari




Aciklanabilir YZ

Makine Arayiizii Dogal Dil (insan) Agiklamasi

Hava ginesli, rizgar hizi kritik hizin altinda ve
x1_air, dest_p, isSunny_1 ortalama pilot tecriibesi esik degerin lizerinde
oldugundan risk beklenmemektedir.

Ucus yuksekligi orta seviyede, motor sicakligl normal

alt_Ivl_2, eng_temp_3, flap_angle_15 aralikta ve flap agisi inis icin uygun konumdadir.

Gorus mesafesi 8 km, bulut ortisi yok ve glindiz
vis_8km, cloud_cvr_0, night_0 ucusu yapihyor; bu kosullar ucus glivenligi acisindan
uygundur.

Hiz degisimi negatif (yavaslama), pilot uyari vermemis

spd_delta_neg, pilot_alert_0, gyro_dev_1 ve jiroskop sapmasi normal seviyededir; sistem kararli.

Yakit seviyesi yuksek, varis noktasina mesafe kisa ve
fuel_Ivl_high, dist_dest_low, auto_on_1 otomatik pilot aktif; bu nedenle manuel midahaleye
gerek duyulmamaktadir.




Simulasyon, Egitim ve Sanallastirma

Uyarlanabilir simulatorler ve pekistirmeli 6grenme ile pilot performansina gore degisen egitim

senaryolari

Uretken YZ ile senaryo liretimi: yeni hava durumu, trafik ve sistem arizasi

Sanal yardimci pilot temsilcileri ile interaktif bilgilendirme ve gercek zamanli kogluk saglar



Uvarlanabilir Simulasyon Senaryosu

FLIGHT ASSISTANT

< BRADLEYINTL (1 MIN) >
- | CANCEL DESTINATION (BRADLEY INTL)

DISPLAY DIRECTION
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AIPILOTING IN

RECOMMENDED SPEEDS

TAKEOFF SPEED POH [65- 75} Kts
LANDING SPEED POH [58- 52] Kts
STALL SPEED POH [45 - 40] Kts
TELEPORT TO INCREASED ALTITUDE




Aviyonik Yazilim Testi ve Sertifikasyonu

YZ ve Uretken YZ tabanh test senaryosu iretimi ile otomatik pilotlarin ve kokpit ekranlarinin sistem

seviyesi test otomasyonu

Ogrenme giivencesi cerceveleri ile EASA ydnergesi uyumli YZ yazilim dogrulamasi




Uretken YZ Test Senaryosu

. S T T A T S S SR S A S S S S, i
Flight State  [Disarmed] Armed Takeoff Climb Descend Landing Armed Disarmed|
Altitude 0.0 0.0 20.0 50.5 30.7 10.2 0.0 0.0
| Airspeed 0.0 0.05 0.22 4 3.5 0.2 0.03 0.0

\Groundspeed| () Ap |02 | A 25 | Ay 3.3 Aj 3.9 Ay 0.9 As 0.6 Ag |00

Roll 0.0 I» 0.0081 » -0.0004 » 0.078 » 0.050 » 0.01 * 0.0043 * 0.0031
Pitch 0.0 0.0084 -0.0004 0.082 0.1094 0.041 0.0049 0.0039

Yaw 0.0 0.0235 -0.0501 -0.0510 -0.0501 -0.0502 -0.0502 -0.0504
Heading 1 357 357 357 357 357 357 357
Battery 100 99 98 96 94 92 92 90

Distance 0.0 0.0 0.0 10.5 15.8 19.5 20.0 20.0




Ortam ve Profil Duyarli Yazilim Testi
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YZ Tabanli Sistemler icin EASA W Modeli
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Siber Guvenlik ve Anomali Tespiti

Gercek zamanl anomali tespiti ve MIL-STD-1553, ARINC-bus vb. iletisimlerde anomali kontrol

Yetkisiz erisim izni ve yaniltici sinyal tespiti

Calisanlara varmadan once oltalama engeli ve elektronik ortamlarda acik tespiti




Gercek Zamanl Anomali Kontrolu
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Etkiler

Daha emniyetli sistemler > Daha az insan hatasi, kritik anlarda hizli tepkiler

Yuksek verim = Optimize rotalarda yakit tasarrufu

Arttirilmis performans ve yetkinlikler = Keskin navigasyon, daha zor ortamlarda operasyonlar

Azaltilmis pilot yiki = Rutin goérevlerin otomasyonu

Veriden dogan goriiler = Performans ve operasyonel oriintilerin takibi, stirekli iyilestirme
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