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GIRIS

Glinlimiizde, kullanilan bir takim araclarin (evdeki robotlardan fabrikalardaki forkliftlere,
sokaktaki arabalardan askeri alanlarda kullanilan diger araclara), tehlike de icerebilen idare ve
denetimlerini uzaktan yapilabilir hale getirerek yada bu araclari tamamen kendi kendilerine is
yapabilir kilarak, insanlarin {izerine diisen idare ve denetim yiikiiniin ve de tiim bunlarin
getirdigi tehlikelerin azaltilmasi i¢in yapilan ¢aligmalar teknoloji diinyasinin baslica ugraslar

arasinda yer almaktadir.

Kendi Kendine Yol Bulan Arac projesi ile, herhangi bir harita lizerinde, bir noktadan
digerine, engelleri de goz Oniinde bulundurarak en kisa yoldan gidebilen arag, yazilim ve bir
model ara¢ yardimiyla donanim olarak gergeklestirilmistir. Amag, araglarin hareketi sz

konusu oldugunda, insanin {izerine diisen kontrol yiikiiniin hafifletilmesidir.

Bitirme projesi ad1 altinda yapilan bu ¢alisma ile, 6nce herhangi bir diizlem, boyutlar belirli
hiicreler ile kaplanarak, o diizlemi temsil edebilecek bir harita meydana getirilmis, bu harita
tizerinde herhangi bir konumdan digerine giden en kisa yol bulma algoritmasi gelistirilmistir.
Calisirken daima haritanin neresinde oldugunu bilen arag, gitmesi istenen hedef bilgisini
aldiktan sonra belleginde bulunan harita {izerinde o hedefe varan en kisa yolu bulur ve o yol
tizerinden harekete baslar. Arag, hareketi sirasinda bulundurdugu engel algilayicilar yardimi
ile ¢evresindeki engellere ¢arpmadan hedefe varir. Hareket halinde, engel algilayicilardan
elde edilen bilgiler bellekteki harita ile gelisirse, algilayicilardan elde edilen bilgiye gore
bellekteki harita degistirilerek, yeniden o konumdan hedef noktaya giden en kisa yol

hesaplanir ve bu yol {izerinden harekete devam edilir.



HARITA OLUSTURMA

Asagidaki sekillerden, bu projede calisilan haritanin nasil olusturuldugu goriilebilmektedir.
Sekil 1 ‘in sol tarafinda, mavi renkli engellere sahip bir diizlem goriilmektedir. Bu, bir
igyerindeki caligma ortaminin {istten goriiniisii olarak diisiiniilebilir. Diizlem, boyutlar1 belirli
karelere (hiicre) boliinerse, Sekil 1 ‘in sag tarafindaki gibi bir goriintii olusur. Diizlemsel alan

ne kadar ¢ok hiicreden olusursa aracin hareket kabiliyeti de o kadar hassas olmaktadir.
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Sekil 1 Herhangi Bir Alanin Hiicrelere Boliinmesi

Engellere denk gelen hiicreler kirmizi ile gosterilirse Sekil 2 ‘deki gibi sayisal bir harita

ortaya cikar ve bu da projede kullanilan haritadir.

|:> GENiSLiK = 32 Hucre
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Sekil 2 Olusturulan Harita



Bu sekildeki bir harita ara¢ belleginde 32 * 32 = 1024 elemanhi bir dizi seklinde
tutulmaktadir. Hiicrelerin adresi dizideki indislere, icerikleri ise dizideki degerlerine denk
gelmektedir. Genislik ve uzunluk biiytikliikleri haritanin boyutunu belirler. Arag¢ bos hiicreler

tizerinden adim adim ilerleyerek hedefe varmaktadir.

HAREKET

Arac harekete baslamadan Once kullanicidan, gezindigi haritanin sekli, sahip oldugu yon
bilgisi, bulundugu konum hiicre bilgisi ve gidecegi hedef hiicre bilgisi gibi bir takim komut
veya veriler bekler. Kullanicinin yiiklemeyi bitirdim anlamindaki komutuyla birlikte arag
bulundugu konumdan hedef giden en kisa yolu ¢ikarir. Sonra bulundurdugu sensorler
araciligiyla cevresindeki engelleri tarar. Eger sensorlerden elde ettigi engel bilgileri
bellegindeki harita ile celisirse bellegindeki haritada gegici olmak iizere yenileme yaparak
tekrar bulundugu konumdan hedefe yeni bir yol ¢ikarir, ¢eliski olmadiginda ise daha once
cikardig1 yola gore siradaki hiicreye adim atarak, belleginde konum ve yon bilgilerini yeniler.
Her adimda hedefe varip varmadigini kontrol eden arag, hedefe vardiginda bellegindeki harita
tizerinde yapmis oldugu gecici degisikleri iptal ederek haritayr eski haline getirir. Aracin

hareket algoritmasi asagidaki gibidir.

Kullanicidan harita, konum,
yon veya hedef bilgisini bekle,
Yikleme bitti komutu gelirse
beklemeyi sona erdir.
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Bulunulan konumdan hedefe giden
en kisa yolu gikar.
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Algilayicilardan elde edilen
bilgilere gore bellekteki
haritay! yenile
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bilgiler bellekteki harita ile

celismekte mi?
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Cikarilan yola gére bir sonraki
hiicreye adim at.
Konumu ve yoni yenile.
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Sekil 3 Hareket Algoritmasi



EN KISA YOL BULMA

En kisa yol bulma problemlerinin en bilinen ¢oziimleri Dijkstra, Bellman-Ford ve Floyd
algoritmalaridir. Bu algoritmalar graf veri modelinde yer alan komsuluk veya kenar matrisleri
tizerinden ¢Oziime varan algoritmalardir. Bu projede en kisa yolu bulmak ic¢in farkli bir
yontem denenmis, haritadaki her bir hiicrenin taranmasi yolu ile, harita iizerinde konum ile

hedef arasinda adimlar olusturularak en kisa yol ¢ikarilmistir.

Asagidaki O6rnek harita 25 hiicreden olusmaktadir. Boyle bir harita {izerinde yol bulma su

sekilde gerceklestirilmektedir:

. DOLU HUCRE

BOS HUCRE

HEDEF HUCRE

. KONUM HUCRE

Hulcre adres numarasi

Sekil 4 Ornek Harita

1. Aracin belleginde kullanici tarafindan gonderilen harita yapist mevcuttur. Arag

konumunun ve gidecegi hedefin adresini bilmektedir. (KONUM =24, HEDEF = 10)

2. Hedef hiicre merkez alinarak, konum hiicreye ulagilana kadar haritaya adimlar yerlestirilir

(Sekil 5).

3. Konum hiicreden itibaren, hedefe varilana kadar adim numarasi bir eksik hiicreye adim

atilarak hedefe en kisa yoldan varilir (Sekil 6 Mavi Renk).



Sekil 5 En Kisa Yol Bulma-1

KULLANICI ARAYU

Kullanicinin araca harita bilgisini, konum, yon ve hedef bilgilerini, bilgisayar ekraninda

gorsel olarak takip edip araca gonderebilmesi i¢in visual basic kullanilarak bir arayiliz ekrani

olusturulmustur.

& KULLANICI PROGRAMI

ZU

Sekil 6 En Kisa Yol Bulma-2

HEDEF o| 1| 2| 3| 4 HEDEF M poLU HOCRE
GIRINIZ GONDER HEBEF-HUBHE
5| 6| 7| 8| 9 :
BOS HUCRE
KONUM KONUM 5
YENILE 10 11| 12| 13| 14 GONDER [ KONUM HUCRE
15| 16| 17| 18] 18 MEN KISA YOL
HARITA HARITA I GECici DOLU HOCRE
YENILE | 20| 21| 22| 23| 24| GONDER
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HARITA TUS TAKIMI
YON YN BaT)
YENILE GONDER
. YUKLEME | | YOL ] YUKLEME GUNEY
D'[Juri‘u KU“Z]E # B‘?ZT]' GL:;']EY BASLAT | |BELIRLE]  BITIR
YON TUSLARI GiRis
ARACIN GITMESINI ISTEDIGINiZ HEDEF HUCREYi

HEDEF SECiLDi HEDEF HUCRE :1 - CIKIS

HEDEFi ARACA GONDERMEK iCiN - HEDEF GONDER - BUTONUNA TIKLAYINIZ

Y.T.0. ELEKTRIK ELEKTROMNIK FAKULTESI ELEKTRONIK ve HABERLESME MUHENDISLIGI BOLOMO
BITIRME PROJESI KENDI KENDINE YOL BULAN ARAC ARAY(Z PROGRAMI SELIM GOKSU

Sekil 7 Kullanic1 Arayiiz Ekrani




DONANIM

Kullanic1 tarafinda, bilgisayarin RS232 portu ¢ikisina, MAX232 tiimdevresi ile baglanan
ATX-34 RF verici birimi, bilgisayardan gelen verileri modiile ederek ortama yayar. Arag
tarafinda ise ARX-34 RF alic1 birim ile alinan veriler demodiile edilerek, mikrodenetleyici
olarak kullanilan PIC16F877A ‘nin Usart girisine gonderilir. Mikrodenetleyici aldig1 verilere
gore hesaplamalar yaptiktan sonra DC motor siiriicii tiimdevre, L.298 aracilig: ile hareketi
baslatir ve yonetir. Ayn1 zamanda aracin ¢evresine yerlestirilen SHARP 2D120X sensérleri,

aracin etrafindaki engel bilgisini mikrodenetleyiciye iletir.

RS232
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T ARAGC

Sekil 8 Donanim



Sekil 9 Tank Benzeri Model Arac

YAZILIM

Proje gerceklestirilirken iki farkli yazilim dilinden yararlanilmistir. Kullanici tarafinda arayiiz
programi olusturulurken, visual basic kullanilmistir. Mikrodenetleyiciyi calistirmak i¢in de
MikroC dilinden yararlanilmigtir. Ogrenim ve kullamim kolayligi, PIC16F877A ile uyumlu

genis bir kiitiiphaneye sahip olmas1 MikroC ‘nin tercih edilme nedenidir.

SONUCLAR

Sonug olarak, bir takim kisitlamalarla da olsa boyutlar1 bilinen bir harita iizerinde noktalar
aras1 kendi kendine gezinebilen robot ara¢ tasarlanmistir. Bundan sonraki asamalarda aracin
cevresindeki engel bilgisini daha detayli algilamasi icin algilayicilar artirilabilir veya
degistirilebilir. RF iletisim ¢ift yonlii yapilarak aracin her adimda ¢evresindeki engel bilgisini
kullaniciya gondermesi saglanabilir. Aracin gezindigi harita bilgisi, haritaya hakim bir kamera
yardimiyla belirli anlarda fotograflanip, goriintli isleme teknikleri ile bu projede ele alinan
hiicresel harita goriiniimii ve bilgisi elde edilebilir. Harita karesel degil de altigen hiicrelerle
kaplanabilir boylece bir hiicreden daha fazla hiicreye bir adimda gegis olanagi saglanabilir.
Araclarin hareket matematigi elde edilip projeye yiiklendikten sonra herhangi bir ara¢ i¢in

kullanilabilir halde proje genisletilebilir.



