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GIRIS

Bu projede, bir GPS(Global Positioning System) alicist ve MEMS teknolojisi ile tiretilmig bir
ivme Olger kullanilarak dis diinyayla olan iliski kesildiginde bile konum belirlemeyi olanakl
kilacak bir sistem ger¢eklenmeye ¢aligilmastir.

Enlem, boylam ve yiikseklik nicelikleri diye niteledigimiz konum bilgisi, kolay
uygulanabilirligi, kayda deger dogrulugu ve ucuzlugu nedeniyle GPS alicilari ile elde edilse
de, GPS uydu sinyallerinin algilanamadig1 tiinel, bina i¢i ve yeralt1 gibi gokyliiziiniin
goriinmedigi ortamlarda ya da hava kosullarinin koétii oldugu durumlarda GPS alicilart
kullanilamaz. Bu nedenle GPS’i tamamlayacak veya onun yerine gegebilecek bir konum
belirleme yontemi pek ¢ok uygulamada arzulanmakta olup, bu gilincel soruya bir cevap
niteligi tagtyabilecek bir sistem prototipi 6nerilmeye calisiimustir.

IZLENILEN YONTEM VE SONUC

Bu caligmada, hazir bir GPS modiilii kullanilarak bir GPS alicis1 tasarlanmis, mikro elektro
mekanikteki (MEMS) gelismeler sayesinde iiretime girmis olan bir MEMS ivme O0lger
yardimiyla, GPS bilgisine erisilemedigi yerlerde konum belirlenmeye c¢alisilmistir. Ivme
Olcerden alinan ivme bilgisi bir mikrodenetleyici yardimiyla sayisala doniistiiriildiikten sonra
RS-232 arayiizii lizerinden digar1 alinmaktadir. Kullanilan RS-232/USB arayiiz dontistiiriicii
yardimiyla ivmenin X, y ve z bilesenleri islenmek {izere bir PC’ye aktarilmistir. PC, ivme
bilgisinden kalkinarak hiz ve konumun hesaplamasi islevini iistlenmistir. Calismanin bu
asamasinda ivme Olcerlere ve ivme bilgisi lizerinden konum hesaplanmasina dair bir dizi
sorun belirlenmistir.

Elde edilen sonuglar, sorunlar, oneriler ve ¢alismanin devam edecek sonraki sathalarinda
tutulacak yollar, yapilacak sunum igerisinde tartisilacaktir.



