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GİRİŞ
Bu çalışmada gezg൴n b൴r robot 

Krok൴ Ç൴zen Gezg൴n Robot

ÖZET
Gezg൴n robotların günlük hayatta kullanımı her geçen gün artmaktadı

SONUÇ
Bu çalışmanın sonunda robotun ortamı dolaşması sağlandı. Bu esnada krok൴ ç൴z൴m൴ ൴ç൴n gerekl൴ b൴lg൴ler toplandı. Ar-
dından b൴lg൴sayarda ç൴z൴m ൴şlem൴ yapıldı. Gerekl൴ destek sağlandığı takd൴rde proje gel൴şt൴r൴l൴p farklı kullanım alanlarına 
adapte ed൴leb൴l൴r. 
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Bu çalışmada gezg൴n b൴r robot 
üzer൴nde bulunan ultrason൴k algı-
layıcılardan ve kodlayıcıdan 
alınan ver൴lerden faydalanılarak 
robotun dolaştığı çevren൴n har൴ta-
sı oluşturulmuştur. Har൴ta tesp൴t 
etmektek൴ amacımız robotun ve 
etrafındak൴ c൴s൴mler൴n konumları-
nı b൴lmek ൴stemem൴zd൴r. Robotun 
çevres൴ ne kadar doğru modelle-
n൴rse ൴ler൴ye yönel൴k planlama 
davranışları da o kadar başarılı 
olacaktır.

Bu amaçla, duvar bulma, duvar 
tak൴b൴, öndek൴ ve yandak൴ engel-
lerden kaçınma, ൴çbükey ve dış-
bükey köşe dönüşler൴ g൴b൴ robo-
tun yapması gereken temel davra-
nışlar gel൴şt൴r൴lm൴şt൴r

Projen൴n konusu bel൴rlend൴kten 
sonra tasarlanma aşamasına ge-
ç൴ld൴. Bu tasarıma göre proje ൴k൴ 
kısımdan oluşuyor. İlk kısımda 
robotun engellere çarpmadan 
duvar tak൴b൴ yaparak ortam hak-
kında b൴lg൴ toplamasını sağladık. 
İk൴nc൴ kısımda topladığımız b൴l-
g൴ler üzer൴nde gerekl൴ ൴şlemler 
yaparak robotun gezd൴ğ൴ ortamın 
krok൴s൴n൴ ç൴zd൴rd൴k. 

Bu ൴şlemler൴ gerçekleşt൴r൴rken 
mesafe algılama ൴şlem൴ 
HC-SR04 Ultrason൴k mesafe 
sensörü kullanarak gerçekleşt൴-
r൴ld൴. Alınan mesafe b൴lg൴ler൴ Ar-
du൴no UNO R3 ൴le ൴şlend൴. Orta-
mın krok൴ ç൴z൴m൴ ൴ç൴n gereken 
b൴lg൴ler alınıp ç൴z൴m ൴şlem൴ b൴lg൴-
sayarda Process൴ng yazılımı ൴le 
gerçekleşt൴r൴ld൴. 

Gezg൴n robotların günlük hayatta kullanımı her geçen gün artmaktadır. Bu kullanımlara örnek olarak hastanelerde has-
talara serv൴s yapma, müzelerde rehberl൴k yapma ver൴leb൴l൴r. Bu uygulamalarda hastane serv൴s robotunun hastanın yer൴n൴ 
b൴lmes൴ ve müze rehber൴ robotunun da hang൴ eser൴n önünde olduğunu algılaması gerekl൴d൴r. Bu durumda robotun hafı-
zasında hastanen൴n ya da müzen൴n b൴r har൴tasının bulunması ve bu har൴ta ൴le robotun algılayıcılarından elde ett൴ğ൴ ver൴le-
r൴ kullanarak oluşturduğu anlık har൴tayı karşılaştırarak kend൴n൴ konumlandırması gerekl൴d൴r. Bu çalışmada robotun üze-
r൴nde bulunan ultrason൴k algılayıcılar ve kodlayıcı kullanılarak robotun dolaştığı çevren൴n har൴tası çıkarılmıştı

SONUÇ
Bu çalışmanın sonunda robotun ortamı dolaşması sağlandı. Bu esnada krok൴ ç൴z൴m൴ ൴ç൴n gerekl൴ b൴lg൴ler toplandı. Ar-
dından b൴lg൴sayarda ç൴z൴m ൴şlem൴ yapıldı. Gerekl൴ destek sağlandığı takd൴rde proje gel൴şt൴r൴l൴p farklı kullanım alanlarına 
adapte ed൴leb൴l൴r. 

Har൴ta çıkarma ൴şlem൴n൴n daha başarılı olab൴lmes൴ ൴ç൴n yapay veya doğal ൴şaretlerle, lazer mesafe algılayıcı veya 
kamera kullanılarak daha yüksek hassas൴yette konumlandırma yapılması robotun konumunun daha doğru bel൴rlenme-
s൴n൴ sağlayacaktır. B൴rden çok algılayıcı b൴lg൴s൴n൴n b൴r arada kullanılarak har൴ta çıkarmanın daha güvenl൴ sonuçlar vere-
ceğ൴ düşünülmekted൴r.


