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OZET

Projede PID yontemi kullanilmigstir. PID yontemi

kullanilarak geri besleme denetimi ile hata pay1 en

aza indirgenmistir. Yontemin uygulanmasi arduino

lle saglanmistir. Ayrica arduino'nun programlanmasi

icin C dilinde bilgi sahibil olunmasi gerekmektedir.

Hareket mekanizmasi ve ¢izgi algilmasi i¢in gerekli
cihazlar temin edilmistir. Gerekli olan programlama
dili hakkinda arastirma yapilmis ve devrelerin
calisilabilir hale getirilmesi saglanmistir. Projenin
konusu geregi Istenen tiim kosullar saglanmis ve
proje sonlandirilmistir.

GIRiS
Projenin  konusu aracin baslangic noktasindan
Istenilen konuma c¢izgi takibi 1le gitmesidir. Bluetooh
Ile bilgisayar baglantis1 saglanarak aracin gitmesini
istedigimiz konum bilgisi alinacaktir. Ayn1 zamanda
bu yoOnlendirme islemi 1¢in Dbir form ekrani
tasarlanacaktir. Dizayn edilen form ekrani ile konum

bilgisi  alinarak  ara¢c  belirtilen  koordinata
yonlendirilecektir.

SISTEMIN GENEL YAPISI

Araca konum bilgisi verildikten sonra hazirladigimiz
harita tzerindeki beyaz c¢izgiylr renk sensorii
sayesinde okuyarak takip etmektedir. Her kose
noktasiyla  Dbirlikte  konum  bilgisi  yeniden
belirlenmektedir. Bu bilgiler cercevesinde belirlenen
koordinat bulunduktan sonra 90 derecelik doniis
saglanmaktadir. Arac¢ iIstenilen konuma geldiginde
Ise durur ve yeni konum bilgisi almak iizere bekler.
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KULANILAN MALZEMELER

1)Arduino: Arduino temel olarak cesitli sistemlerin
tasarlanabilecegi acik kaynakli Dbir platformdur.
Projenin mikroislemci gelistirici kartidir.

2)Renk Sensorii: Cizgi takibi i¢cin renk sensortidiir.

3)Lipo Pil: Motorlarin 1htiya¢ duydugu giicii
saglayan ozel pll.
4)Motor Siirticii:. Motor kontrolii 1¢in gerekli

devredir. Arduinodan aldigir komutlar ¢ercevesinde
motorlarin yonlendirilmesini saglar.

5)DC Motorlar: Dogrusal akim motorlaridir. Aracin
hareket mekanizmasini saglar.

6)Arduinoyu besleyen 9V pil.
SONUC

Genel olarak otonom araclar ele alindiginda;
gerekli donanim ve yazilimla birlikte cihazlarin
kendi kendini kontrol etmesini saglamanin
cokta zor olmadigi anlasilmaktadir. Sonuc
olarak girilen koordinat bilgileri ile arac
istenilen konuma yonlendirilmistir.
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