KENDi KENDINE HAREKET EDEBILEN ARACLAR

Ali BATUR

ali.batur@turk.net

OZET

Gegmiste bilim-kurgu filmlerinde, kendi kendine
hareket eden araglar gorirdiik. Bunlar artik
gercek olmaya bashyor. Teknolojideki yeni
akimlardan biride kendi kendine hareket eden
araglar. Bu araglar birbirleriyle, konuguyor,
trafik siklariyla  konusuyor, internetteki bazi
sunucularla konusuyor. Sahip olduklari, radar, ve
kamera teknolojileri sayesinde, yoldaki, objeleri,
yayalari, yol kenarlarimi, seritleri, diger araglar
fark edip ona gore karar verebiliyorlar.
Onlerindeki  araclarla  mesafelerini  koruyup
kazalari onleyebiliyorlar. Oniimiizdeki aracin

kamerasini kullanarak, daha ilerisini

gorebiliyorlar.
1. GIRiS

Su an mevcut ve gelecekte beklenen
araglardaki elektronik destegi asagidaki
gibi siniflandirabiliriz:

1. Yol yardimcisi
2. Yardimci pilot
3. Sofor

Yol yardimcisinda gergek sofor insandir.
Arag i¢indeki elektronik, sofore yardim
eder. Park etme sirasinda arka kameralar,
yol serit detektorleri bu sinifa 6rnektir.

Yardimci pilot, auto-pilot gibi aract belli
bir hizda tutup, gerektiginde gaza veya
frene basabilen, navigasyon ile dogrudan
iletisimde olan sistemlerdir.

Soforde, kontrol tamamen  aracin
kendindedir. 360° etrafim ii¢ boyutlu
olarak hissedebilir. Ve buna gore
davranabilir.

2. KENDi KENDINE HAREKET
EDEBILEN ARACLAR iCiN
GEREKLI TEKNOLOJILER:

Bir aracin otonom olarak hareket
edebilmesi icin g¢esitli  teknolojilere
ithtiyact vardir.

1. Oncelikle kendini durumunu ve
etrafin1 hissedebilmelidir.

a. Navigasyon sistemi sayesinde nerede
oldugunu bilmeli, hedefinin
konumunu ve oraya ulagsmasi icin
gerekli rotay1 hesaplayabilmelidir.

b. Kameralar sayesinde 360° etrafin
gorebilmelidir.

c. Isigim yeterli olmadigi durumlarda
radar teknolojisi sayesinde etrafim
gorebilmelidir.

d. Diger araglarla veya trafik altyapisiyla
iletisime gegebilmelidir. Bu sayede
goriilemeyen alanlar1 gérebilmelidir.

2. Kendi icindeki  biitiin  sistemi
elektronik olarak kontrol
edebilmelidir.

3. Yukanidaki biitiin hissetme
teknolojilerini kullanip, kendi

durumunu  veya rotasini  nasil



degistirecegini  hesaplayip, kendi
sistemlerini kontrol etmelidir.

2.1. Navigasyon ve Yonlendirme
Sistemi: Otonom araglarda, navigasyon
sistemi her zaman c¢alisir durumda
olmalidir. Siirekli olarak o anki yerini
bulmali ve hedefe dogru ne durumda
oldugunu hesaplamalidir. Gerekli
diizeltmeler  yapmasit  gerekirse bu
diizeltmeleri yapmalidir. Eger mevcut
rotadan ayrilmasi gerekirse, yeni rotay1
hesaplamali ve buna gore hareket
etmelidir. Burada bir noktadan diger
noktaya bir dogru
gidemeyecektir. Rota, yollarla sinirhdir.
Bu yiizden hesaplama daha karisik bir hal
alacaktir. Yollarin yerini buluttan giincel
olarak veya kendi tizerindeki bir veri
tabanindan alabilir.

tzerinden

Motion Planning

Functional Safety

Navigasyon sisteminin ilk temel pargasi
GPS’tir. GPS, c¢esitli uydulardan gelen
sinyalleri  kullanarak, aracin yerini
hesaplar.  Uydularda  atomik  saat
kullanilir. Gelen sinyallerde, sinyalin ne
zaman uydudan ¢iktig1 yazilidir. GPS
kendi i¢indeki saati kullanarak uydudan
ne kadar silirede sinyalin ulastigini,
dolayisiyla da uydu ile GPS cihaz
arasindaki mesafeyi bulur. Yerleri belli en
az 4 adet farkli uyduya gore mesafe
ol¢iildiiglinde, diinya tizerindeki yer belli
olur. Navigasyon sistemi buluttan
gidilecek yerin koordinatlarini hesaplar
ve ikisi arasindaki olasi yollar1 bulur. Bu
sayede kabaca hangi yonde ne sekilde
gidilecegi bulunmus olur.

GPS, navigasyon sisteminin temel pargasi
olsa da, tiinellerde, daglarin, vadilerin
icinde giderken bazi durumlarda GPS
sinyalleri izlenemeyebilir. Bu durumda
aracin  hareketinden olusan  ataleti,
ivmedlger ve giroskoplar vasitasiyla
Olgeriz ve aracin yaklasitk yerini
hesaplayabiliriz. GPS  sinyal kayb1
genellikle kisa siireli olur. Sonradan GPS
sinyaline  ulasildiginda  ikinci  bir
dogrulama yapilip, mevcut yer bilgisi
elde edilmis olur.

2.2. Kameralar: GPS ve yonlendirme
sistemi, kabaca aracin ana isletim
linitesine ne yapacagini gosterecektir.
Ancak yolda giderken ¢ok daha detayli
bilgilere ihtiya¢ olacaktir. Bu yilizden arag
360 ° etrafimm  kameralar sayesinde
gorebilmelidir.  Otonom  arag, yol
kenarlarini, yol seritlerini, yayalari, yol
tizerindeki ve kenarlarindaki objeleri, fark



edip duruma gore davranabilmelidir.
Burada ¢esitli sorunlar olusur. Ornegin
biitiin kameralarin  diizgiin ayarlanip,
temiz bir goriintii elde etmek zordur.
Goriintiilerden faydali bilgi elde etmek
icin yiiksek performansta grafik islemi
gereklidir. Kameralardan derinlik bilgisi
elde etmek zordur. Isik kosullar1, golgeler
ve baska cevresel etmenlerden dolayi,
kameranin gordiigli gorlintiiyli  analiz
etmek ve dogru bilgi ¢cikarmak zordur.

2.3. LIDAR (Lazer Imaging Detection
And  Ranging): Lazer  darbeleri
kullanilarak bir nesne ve yiizeyin
uzakligmin olciildigi bir teknolojidir.
Radar teknolojisine benzer, ancak radyo
dalgalar1 yerine, lazer kullanilir. Uzaklig1
oOlciilecek nesne ya da yiizeye gonderilen
lazer darbesinin gonderilis zamani ile
nesneye carpip gelen yansimanin tekrar
kaynaga ulasma zamani arasindaki fark
sayesinde uzaklik oOlgiiliir. Hizli bir
Olctimdiir. Bu sayede ana isletim iinitesi,
hizli bir sekilde 3 boyutlu olarak cevre
bilgisi elde edebilir ve karar verebilir. Bu
bilgi sayesinde obje tanimlamasi, hareket
vektor algilamasi, carpisma tahmini
yapilip, gerekli onlemler alinabilir.

2.4. Radar: Daha kisa mesafeli
kontrollerde, radar teknolojisi
gerekmektedir. Boylece, park ederken,
serit degistirirken veya trafikte tampon
tampona hareket ederken algilama
yapilip, karar verilebilir. LIDAR bdyle
kisa mesafelerde yeterince verimli
degildir. Genelde bu tiir radarlarda, bu is
icin ayrilmis, 77GHz’lik bir frekans
kullanilir. Bu frekansta iyi bir yayilma

karakteristigi  saglanir ve iyl  bir
¢Ozlniirlik elde edilir

2.5. V2X (Vehicle to everything
Communication): V2X  teknolojisi
sayesinde, otonom araglar, c¢evresiyle
iletisime gecebilir. Bu sayede
goriinmeyeni Onceden goérmek miimkiin
olabilir. Ornegin yolda bir trafik kazasi
varsa veya yolda bir bozukluk varsa, bunu
oraya varmadan oOnce bilmek, aniden
karsiniza c¢ikmasina oranla, size daha
giivenli bir siiriis saglayabilir.

V2X teknolojisinin saglayabilecegi diger
bir avantajda, trafik akisin1 optimize
etmek olabilir.

V2X teknolojisi V2V (vehicle to vehicle)
ve V2I (Vehicle to infrastructure) ve 12V
(Infrastructure to Vehicle) iletisimlerini
icerir. Bu sayede daha akilli ve giivenilir
bir tasimacilik sistemi kurulabilir

V2X iletisim sistemi sayesinde iki
kamyon arka arkaya yakin mesafe
gidebilir, bu sayede yakit tasarrufu
saglanabilir. Ikisi arasindaki anlik iletisim
sayesinde arkadaki kamyon, 6ndekinin ne
zaman gaz veya frene  bastifim
anlayabilir. Arkadaki arag¢, dndeki aracin
kamerasindan, goriintiiyli alip Oniinii
gorebilir, bu duruma gore davranabilir.
Radar sayesinde aralarina ara¢ girip
girmedigi anlasilabilir ve bu duruma gore
davranabilir.

Binalarin  kdsesine  dogru  birbirini
gormeyerek ilerleyen araclar V2V
sayesinde birbirlerini gormeden fark
edebilirler ve kazay1 engelleyebilirler.



Ambulans, polis, itfaiye aracit gibi acil
durumu araclari, trafik isiklariyla veya
sizin aracinizla iletisime gegebilir ve bu
sayede acil durum araglarma yol agmak
icin daha erkenden davranabilirsiniz.
Bazen siren sesinin nereden geldigini
anlamayiz. V2X sayesinde aracin nereden
geldigi bize bildirilmis olacaktir.

Bu iletisim teknolojisinde ¢esitli mesaj
tipleri vardir. Bunlardan  kimisi
ilgilidir.  Bu  giivenlik
mesajlar;, kisa siirede diger araca
iletilmelidir. Ornegin, frene basild1 bilgisi
acilen diger araclara iletilmeli ve diger
ara¢ buna gore davranmalidir. Bu bilgi
yakindaki carpma riski olan ara¢ icin
degerli bir bilgi iken, uzaktaki ilgisiz ara¢
icin onemli bir bilgi degildir. Bu yiizden
bu tiir konularinda hesaba katilmasi
gerekir.

giivenlikle
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IEEE 802.11p standardi, en basindan beri
V2X i¢in tasarlanmistir. Standard 2009
yilinda onaylanmis ve o zamandan beri
cesitli senaryolarla denemeler
yapilmaktadir. Bazi yariiletken tireticileri
bunun i¢in irilinler gelistirmektedirler.
Ozellikle kisa mesafeli, giivenlikle ilgili
senaryolar icin aractan araca iletisimde

kullanilabilir.

Daha yavas olan gilivenlik ile ilgili
olmayan senaryolar icinse hiicresel (3G,
4G, vs) veri iletisimi kullanilabilir. Bu
kullanim senaryolarinda igerik genelde
buluttaki sunucularda yer alir. Bilgi
aractan veya altyapidan c¢ikip buluta
gider, oradan da c¢evredeki diger araglara
veya altyapiya yollanir. Ancak bu iletisim
biraz zaman alacaktir. Ozellikle giivenlik
iceren uygulamalarda dikkatli olmak
gerekir.

2.6. Aracin elektronik kontrolii:
Yukaridaki biitiin etmenleri hesaba katip,
kendini kontrol edebilmesi i¢in aracgtaki
herseyin elektronik kontrollii olmasi
gerekir. Giliniimiizde arabalardaki

yeniliklerin =~ %90  kismi, elektronik



sayesinde olmaktadir. Giivenlikten, motor
kontroliine, direksiyona her yerde
elektronik vardir. Bu sayede ana kontrol
birimi, direksiyonu, gazi, freni elektronik
ortamda kontrol edebilir.
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3. SONUC

Otomotiv sektorii giinimiiziin yiikselen
sektorlerinden biridir. Bir ¢ok biiyiik
firma bu marketten yeni firsatlar
yakalama pesindedir. Son dénemlerde, en
gozde  konulardan  biride  otonom
araclardir. Otonom araglar sayesinde,
tagitlar1 daha gilivenli, daha ¢evreci ve
eglenceli olabilecektir. Otonom araglarla
biitiinlesik, akilli ulasim sistemleri, trafik
yogunlugunu azaltmak, ulasimin c¢evresel
etkisini azaltmak ve Olimcil trafik
kazalarini azaltmak i¢in umut vaat ediyor.



