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Kroki Cizen Gezgin Robot

GiRiS YAPILAN CALISMALAR
Projenin konusu belirlendikten
sonra tasarlanma asamasina ge-

»  ¢ild1. Bu tasarima gore proje 1ki

Bu calismada gezgin bir robot
uzerinde bulunan ultrasonik algi-

layicilardan ve kodlayicidan Koy, ;W%,rﬂf’t o s .
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robotun engellere ¢carpmadan
duvar takib1 yaparak ortam hak-
i M £ S AN s kinda bilg1 toplamasini1 sagladik.
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robotun dolastigi ¢evrenin harita-
s1 olusturulmustur. Harita tespit
etmekteki amacimiz robotun ve
etrafindaki cisimlerin konumlari-
n1 bilmek 1stememizdir. Robotun
cevresi ne kadar dogru modelle-
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L . krokisini ¢izdirdik.
nirse 1lertye yonelik planlama g Tl mea iy e e
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HC-SR04 Ultrasonik mesafe
sensOru kullanarak gerceklesti-
rildi. Alinan mesafe bilgiler1 Ar-
dumno UNO R3 ile 1slendi. Orta-
min kroki ¢1zimi 1¢in gereken
bilgiler alinip ¢izim 1slemi1 bilgi-
sayarda Processing yazilimi ile
gerceklestirildi.

Bu amacla, duvar bulma, duvar
takibi, ondeki ve yandaki engel-
lerden kacinma, 1¢biikey ve dis-
buikey kose donusler1 gib1 robo-
tun yapmasi gereken temel davra-
nislar gelistirtlmistir

OZET

Gezgin robotlarin gunliik hayatta kullanimi her gecen gun artmaktadir. Bu kullanimlara ornek olarak hastanelerde has-
talara servis yapma, muzelerde rehberlik yapma verilebilir. Bu uygulamalarda hastane servis robotunun hastanin yerini
bilmes1 ve muze rehberi robotunun da hangi eserin onunde oldugunu algilamasi gereklidir. Bu durumda robotun hafi-
zasinda hastanenin ya da muzenin bir haritasinin bulunmasi ve bu harita ile robotun algilayicilarindan elde ettig1 verile-
r1 kullanarak olusturdugu anlik haritay: karsilastirarak kendini konumlandirmas: gereklidir. Bu ¢calismada robotun tize-
rinde bulunan ultrasonik algilayicilar ve kodlayici kullanilarak robotun dolastig1 cevrenin haritasi ¢ikarilmisti

SONUC

Bu calismanin sonunda robotun ortami dolasmasi saglandi. Bu esnada kroki ¢izimi i¢in gerekli bilgiler toplandi. Ar-
dindan bilgisayarda ¢izim 1slemi yapildi. Gerekli destek saglandigi takdirde proje gelistirilip farklhi kullanim alanlarina
adapte edilebilir.

Harita ¢ikarma 1sleminin daha basarili olabilmesi 1¢in yapay veya dogal 1saretlerle, lazer mesate algilayici veya
kamera kullanilarak daha yuksek hassasiyette konumlandirma yapilmasi robotun konumunun daha dogru belirlenme-
sin1 saglayacaktir. Birden ¢ok algilayici bilgisinin bir arada kullanilarak harita ¢ikarmanin daha guvenli sonuclar vere-
cegl dustunulmektedir.



